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Figura 1. (a) Curvas de conmutación.
(b) regla optima de control.
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Figura 2(a) Modelo para simulación.
(b) Modelo para operación, el motor controlador en posición
ha sido reemplazado por la función de interconexión basada

en LPT.
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Figura 3.(a). Disco
acoplado al eje de

la planta.(b) Par
emisor-receptor

usado como
sensor.
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Figura 4. (a) Arquitectura de un CPLD. (b) Macrocelda.

+�.

+�.

Figura 5. Diagrama de bloques
del sistema desarrollado en hardware

Figura 6. Descripción VHDL del sistema sensor-actuador
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Figura 7. Respuesta transitoria del sistema de control. (a)
Observada en simulación. (b) Observada en campo.,

Frecuencia de muestreo 100Hz, punto de establecimiento
500 revoluciones.

(b)

(a)

Figura 8. Señales de conmutación del controlador BANG-
BANG. (a) Modelo de simulación.

(b) modelo de campo.

(b)

(a)

Figura 9. Dinámica del error para un punto de
establecimiento de 300 revoluciones. (a) Obtenida en

simulación. (b) Observada en Operación (frecuencia de
muestreo 100 Hz).

(b)

(a)
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Figura 10. Derivada del error. (a) Obtenida en simulación.
(b) Observada en operación.

(b)

(a)
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