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En el siguiente trabajo se construye un prototipo de una verificadora de peso dinámico, la 
cual consiste en una banda transportadora en movimiento que pesa productos empacados 
al final de la línea de producción, agilizando el control de calidad y abarcando todo lo 
producido. Este proyecto de investigación es enfocado al área académica de Ingeniería y 
proyectado a la industria. 
 
Se hace el modelado de dos variables: velocidad (motor transportador) y peso (celda de 
carga). Luego se opta por el control de velocidad en espacio de estados y control 
secuencial del proceso de pesado del producto en movimiento. 
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