
Notas práctica 3 
 
El objetivo de esta práctica es observar el efecto de las acciones proporcional, derivativa 
e integral en el control de los sistemas. 
 
Acción proporcional: 
Un buen ejemplo del efecto de este regulador se observa en el estudio teórico 3 (ET3): 
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Una mejora del régimen permanente conlleva un empeoramiento del régimen transitorio 
 
Acción integral: 
La acción integral permite aumentar el tipo del sistema y por lo tanto reducir el error en 
régimen permanente. 
 
En ET5a: Sistema tipo 0 Sistema tipo 1  ep=0 
 
En ET8: Sistema tipo 1 Sistema tipo 2  ev=0 
 
Suele ir acompañada de acción proporcional para disminuir el orden del sistema 
evitando posibles inestabilidades y reduciendo el tr: 
 
En ET5a: I puro  Sistema de 3er orden  Inestabilidad para K>0.6 
  PI cancelando polo lento        Sistema de 2º orden             Estable siempre 
 
Acción derivativa: 
Acelera el tr del sistema. 
En ET6 consigue un tr<1 s, imposible de lograr sólo con acción proporcional (ET5b) 
Pero ... amplifica los ruidos, produce acciones iniciales muy fuertes ( ∞→0U ), 
aumenta la SO. Para reducir estos problemas suele ir acompañado de un avance de fase: 

10,
1
1

)( <<
+
+

= α
ατ
τ

s
s

KsR
d

d  

 
Reguladores PID en SIMULINK: 
Hay de dos tipos: con y sin derivada aproximada. Utilizaremos el que tiene derivada 
aproximada para evitar problemas numéricos ante una entrada de tipo escalón. Para 
obtener el regulador id al menú Simulink Extras/Additional Linear y allí elegid PID 
Controler (with Aproximate Derivative). 
Una vez arrastrado el icono al fichero con el diagrama de bloques haced doble clic para 
introducir los parámetros del regulador. Para ver su configuración interna (PID paralelo) 
pulsad el botón derecho del ratón y elegid Look under mask del menú desplegable. 


