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viii ÍNDICE GENERAL

2.2.2. Ley de Control . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 25

3. Planta 26

3.1. Descripción de la Planta . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 26

3.1.1. Implementación del Control en Tiempo-Real . . . . . . . . . . . . . . 30

3.1.2. Motor . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 30

3.1.3. Sensores . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 31

4. Modelado Matemático 32
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resorte [9] . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . v

1.1. Movimiento uni-dimensional de una masa unitaria . . . . . . . . . . . . . . . 3
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B.1. Parámetros de Configuración del RTW . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 70

B.2. Bloque de Reset en Simulink . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 71

B.3. Diagrama de la planta en Simulink . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 71


