
 

UNIVERSIDAD DE OVIEDO 

Departamento de Ingeniería Eléctrica, 

Electrónica, de Computadores y Sistemas 

 

 

Guía de Prácticas 

ASIGNATURA:  Implementación de Sistemas de Control 

CENTRO: Centro Internacional de Postgrado 

ESTUDIOS:  Master en Ingeniería Mecatrónica 

CURSO: 2º CUATRIMESTRE: 1 

CARÁCTER: Obligatoria CRÉDITOS ECTS: 6 

PROFESORADO: Ignacio Alvarez, Fernando Briz 

 

PRACTICA 06: Control de plotter vertical: ajuste de PID, Vmax, Amax 

 

Descargar actualización del simulador:  

 Arrancar simulador e ir a página Menú  Downloads en el interfaz web 
 Aplicar dirección de descarga: 

http://isa.uniovi.es/~ialvarez/Curso/descargas/SimuladorWSL2/mim2-imple.json  
 Seleccionar "Update VerticalPlotter 2024-11-25" y "Descargar" 
 Una vez finalizada la descarga, cerrar ventana wsl y volver a arrancar. En la descarga PDF del 

simulador se dispone de la documentación actualizada, incluyendo parámetros del modelo dinámico 
del sistema. 

 

1) Añadir a la aplicación de PL5 la opción de cadena abierta para las controladoras, enviando el valor de 
corriente deseado a cada motor (comando "I" controladoras). 

2) Añadir la opción de control de velocidad independiente de cada motor (comando "V" controladoras). 

3) Añadir la opción para modificar los parámetros PID de la controladora (comando "R" controladoras). 

4) Añadir la opción para activar las nuevas salidas digitales de las controladoras, de forma que se pueda 
controlar el Lápiz y el borrado del dibujo (comando "O" controladoras). 

Añadir las funcionalidades requeridas en MyVerticalPlotterController y MyMotorController para 
hacer llegar estos comandos a cada controladora. 

 

5) Comprobar los efectos de los cambios en las masas (nuevo menú Parámetros en el interfaz web), y los 
valores Kp, Ki, Kd, Amax, Vmax, Dmax, sobre el seguimiento de velocidad y la saturación de los accionadores. 

6) Añadir opción para escribir en archivo los datos reales de las controladoras: 

- Tiempo transcurrido en segundos, consignas de posición y velocidad target generadas por nuestro 
programa (x,y,Vx,Vy,L1,L2,V1,V2, todo en mm y mm/s), y datos de posición, velocidad y corriente (reales) 
recibidos de las controladoras. 

  Target (según cálculos del programa) Current (obtenido de las controladoras) 

Col 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 

 t Xt Yt Vxt Vyt L1t L2t V1t V2t Xc Yc Vxc Vyc L1c L2c V1c V2c I1c I2c 

 

  

http://isa.uniovi.es/~ialvarez/Curso/descargas/SimuladorWSL2/mim2-imple.json


 

7) Modificar la generación de la lista de puntos de PL5 para que: 

Sea posible alcanzar puntos cercanos (sin llegar a 
la velocidad máxima) 

En la deceleración hacia la posición destino se 
"asegure" una velocidad mínima, que evite el 
rozamiento estático que detendría el movimiento 
(dicho rozamiento estático es configurable en el menú 
Parámetros del interfaz web) 

  

 

8) Modificar la forma de recorrer la lista de puntos de PL5 bajo cada evento del timer, de forma que use la 
posición actual real para decidir el siguiente punto, en lugar de presuponer que son alcanzados cada 100ms. 

Como resultado de esta PL, se debe disponer de un sistema funcional para: 

 Realizar una trayectoria rectilínea entre dos puntos alcanzando el destino con precisión. 

 Realizar ensayos para probar los parámetros de control de velocidad calculados mediante 
Matlab/Simulink 

 Realizar un control óptimo para conseguir una trayectoria precisa a la mayor aceleración y velocidad 
posibles. 


