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Contenido

• Simulación de sistemas de control en Simulink.
• Formulación y solución de problemas de optimización.
• Sintonización de controladores usando técnicas de 

optimización.



Simulink



Índices de desempeño de controladores

ISE (Integral del 
cuadrado del error)

ITSE (Integral del cuadrado 
del error multiplicada por 
el tiempo)

IAE (Integral del 
absoluto del error)

ITAE (Integral del absoluto 
del error multiplicada por 
el tiempo)
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Evalue el desempeño de un controlador PI 
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𝐾- = 0.25, 0.5, 0.75, 1, 1.25, 1.5, 1.75, 2.0

𝐾. = 0.25, 0.5, 0.75, 1, 1.25, 1.5, 1.75, 2.0



Problemas de optimización 

• Mínimos cuadrados
• 𝑦 = 𝑝#𝑡 + 𝑝$ + 𝜂
• 𝑝#, 𝑝$ =?



Formulación de un problema de optimización 

1. Datos
2. Variables
3. Función objetivo
4. Restricciones



Control óptimo

¿Cuáles son las mejores ganancias para un 
controlador?


