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Diseño de Estrategias de Control para un Estanque  
 

e) Diseño de controladores para el estanque cónico 
 
1) Diagramas de bloques 
 
  

 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
Y(s): Variable controlada: altura de agua del estanque cónico. 
U(s): Variable manipulada: frecuencia de excitación de la bomba. 
E(s): error. 
F(s): sensor ultrasónico que mide la altura del agua en el estanque cónico. En este caso se 
considera H(s)=1 (ideal). 
Gc(s): Controlador 
Actuador: bomba que impulsa el agua desde el estanque de recirculación hacia el estanque 
cónico. 
Perturbaciones: temperatura del agua que afecta la densidad, suciedad de las piezas (polvo, 
humedad), filtraciones, sensores no ideales, etc., factores los cuales va a afectar claramente al 
comportamiento de la planta frente al controlador utilizado. 
Referencia: altura deseada del estanque cónico. 
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2) Función de transferencia 
 
Para poder obtener la función de transferencia del sistema completo se concadenan, la función de 
transferencia del actuador con la función de transferencia del estanque cónico: 
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3) Controlador proporcional continuo 
 
El controlador es de la forma: 
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Incógnitas → Kp , ωn , ξ  
Identificando términos, se tiene lo siguiente: 
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4) Controlador PI continuo 

 

Especificaciones →  [ ] %8   ;    80 == MOVst s  
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Ecuación característica:   0004075.0·08.02 =++ ss  
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Implica:    08.015468.0 += a  
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5) Simulaciones 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



f) Diseño de controladores para el estanque cuadrado 
 
1) Diagramas de bloques 
  

 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
Y(s): Variable controlada: altura de agua del estanque cónico. 
U(s): Variable manipulada: frecuencia de excitación de la bomba. 
E(s): error. 
F(s): sensor ultrasónico que mide la altura del agua en el estanque cónico. En este caso se 
considera H(s)=1 (ideal). 
Gc(s): Controlador 
Actuador: bomba que impulsa el agua desde el estanque de recirculación hacia el estanque 
cónico. 
Perturbaciones: temperatura del agua que afecta la densidad, suciedad de las piezas (polvo, 
humedad), filtraciones, sensores no ideales, etc., factores los cuales va a afectar claramente al 
comportamiento de la planta frente al controlador utilizado. 
Referencia: altura deseada del estanque cónico. 
 
 

2) Función de transferencia 
 
La función de transferencia del estanque cuadrado se obtiene utilizando conservación de flujo: 
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Para poder obtener la función de transferencia del sistema completo se concadenan, la función de 
transferencia del actuador con la función de transferencia del estanque cuadrado obtenida 
anteriormente: 
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3) Controlador proporcional continuo 
 
El controlador es de la forma: 
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Incógnitas → Kp , ωn , ξ  
Identificando términos, se tiene lo siguiente: 
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4) Controlador PI continuo 

 

Especificaciones →  [ ] %8   ;    80 == MOVst s  

 

[ ] 063839.0     80

69.0626577.008.0

=⇒=

<=⇒=

ns st

MOV

ω

ξ
                             

s

K
KsG i
pc +=)(  

 

Ecuación característica:   0004075.0·08.02 =++ ss  
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Implica:    08.015468.0 += a  
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5) Controlador PI discreto 
 

Especificaciones →  [ ] %8   ;    80 == MOVst s  
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Simulación: PI continuo y PI discreto 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
6) Simulación: P y PI continuo 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



7) Simulación: Perturbación 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

g) Control del estanque cuadrado  del Laboratorio de Automática 
 
1) Controlador Proporcional con referencia 10 cm:  
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



2) Controlador PI discreto 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
2) Controlador PI discreto 
 


