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Introducción  

 

 

 
General 
 
El presente proyecto se basa en la aplicación de los conocimientos de mayor 
aceptación desarrollados hasta el momento en el diseño de controladores 
mediante la teoría cuantitativa de realimentación QFT (del inglés Quantitative 
Feedback Theory), tanto para el caso de sistemas monovariables como 
multivariables.  
 
Para ello, en primer lugar, se procede de forma teórica a la explicación 
detallada de cada uno de los pasos a seguir en el caso de sistemas de una  
variable, con una descripción genérica de los tipos de modelados y los posibles 
objetivos que se pueden plantear, todo ello con la correspondiente 
demostración práctica mediante un ejemplo.  
 
Posteriormente, se profundiza en el estudio teórico de diseño mediante QFT 
aplicado a sistemas multivariables, desarrollado por Horowitz y Sidi entre los 
años 1979 y 1991 y con una metodología más compleja que para el caso 
monovariable. 
 
El propósito principal será, por último, la aplicación de los conocimientos 
teóricos desarrollados en la metodología QFT especialmente para sistemas 
multivariables, en el control de un secadero de arena, planteando una serie de 
objetivos iniciales y observando mediante los resultados, cuales son las 
mejoras sustanciales que este método puede ofrecer frente a otro tipo de 
controladores así como los inconvenientes y las limitaciones que puedan 
existir.   
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Fundamentos de QFT 
 
QFT es un método de ingeniería de control que propone de forma explicita el 
uso de la realimentación para reducir simultáneamente los efectos de la 
incertidumbre de la planta y satisfacer las especificaciones de comportamiento 
deseadas y tiene sus raíces en el control frecuencial propuesto por Bode y 
descansa en la observación de que la realimentación es únicamente necesaria 
cuando existe incertidumbre en el modelo de la planta o perturbaciones 
indebidas actuando en la misma. 
 
Tanto la incertidumbre del modelo de la planta P(jω) como sus especificaciones 
frecuenciales y temporales son trasladadas a un conjunto de curvas B(jωi) en el 
diagrama de Nichols, llamadas contornos o Horowitz-Sidi Bounds. Estos 
contornos sirven como guía para obtener la función de transferencia del lazo 

abierto nominal )()()( 00 ωωω jPjGjL ⋅=  mediante la introducción de ganancia, 

ceros y polos en el controlador G(jω), así, el controlador óptimo será aquel que, 
teniendo mínima ganancia consiga que L0 descanse sobre los contornos a 
cada frecuencia de interés. 
 
En definitiva, el objetivo principal de la metodología QFT es la síntesis (loop 
shaping) de un controlador que ha de ser lo más simple posible, con mínimo 
ancho de banda y que satisfaga el conjunto de especificaciones definidas para 
cualquier planta dentro de la incertidumbre. Los pasos en este método son: 
 

• Modelado de la planta con la incertidumbre. 

• Definición de especificaciones. 

• Creación de contornos (bounds) B(jω). 

• Síntesis del controlador G(jωi). 

• Síntesis del prefiltro F(jωi). 

• Validación del diseño. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 




