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¢, Queé es control?

Controlar un proceso consiste en mantener constantes
ciertas variables fisicas, prefijadas de antemano. Las variables
controladas pueden ser, por ejemplo: Presion, Temperatura, Nivel,

Caudal, Humedad, etc.



MODOS DE CONTROL.

» Control proporcional (P)
» Control proporcional integral (Pl)
» Control proporcional derivativo (PD)

» Control proporcional integral derivativo (PID)




“ CONTROL PROPORCIONAL (P)

KC =KP SP (%) SP(GPM) PV Caracteristicas

15 50 14 5.9 Inestable

15 75 21 8.6 Inestable

15 100 28 11 Oscilatorio

3.5 50 14 9.3 Inestable

35 75 21 14.3 Inestable

S 100 28 14.3 Oscilatorio

4.5 50 14 11.5 Inestable

4.5 75 21 12.3 Inestable

4.5 100 28 12.5 Inestable

5.0 50 14 8.3 Estable con error
5.0 75 21 11.7 Estable bajo error
5.0 100 28 11.9 Estable bajo error
7.5 50 14 9.1 No controla
7.5 75 21 9.1 No controla

7.5 100 28 9.1 No controla
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Representacion grafica del mejor control proporcional

(P) con un valor de Kc=5.000




“ CONTROL PROPORCIONAL INTEGRAL (PI)

KC = KP Ti SP (%) SP (GPM) PV Caracteristicas

5.0 3.00 50 14 12.1 Inestable

5.0 3.00 75 21 16.7 Inestable

5.0 3.00 100 28 21.7 Inestable

5.0 1.00 50 14 12.8 Estabilizado lento
5.0 1.00 75 21 18.1 Estabilizado lento
5.0 1.00 100 28 24.5 Estabilizado lento
5.0 0.500 50 14 13.5 Estabilizado lento
5.0 0.500 75 21 19.2 Estabilizado lento
5.0 0.500 100 28 24.8 Estabilizado lento
5.0 0.250 50 14 14.2 Minima oscilacion
5.0 0250 75 21 20.9 Estabilizado
5.0 0.250 100 28 27.7 Estabilizado lento
5.0 0.150 50 14 14.7 Minima oscilacion
5.0 0150 75 21 21.1 Estabilizado
5.0 0.150 100 28 28 Estabilizado
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Representacion grafica del mejor control proporcional

integral con un valor Kc=5.000 y Ti=0.150




“* CONTROL PROPORCIONAL DERIVATIVO (PD)

KC=KP Td SP (%) SP(GPM) PV Caracteristicas
5.0 1.00 50 14 Inestable mucho error
5.0 1.00 75 21 Inestable mucho error
5.0 1.00 100 28 Inestable mucho error
5.0 0.50 50 14 Inestable mucho error
5.0 0.50 75 21 Inestable con error
5.0 0.50 100 28 Inestable con error
5.0 0.100 50 14 11.8 Oscilatorio
5.0 0.100 75 21 16 Oscilatorio
5.0 0.100 100 28 20 Oscilatorio
50 0050 50 14 11.8 Minima oscilacion
5.0 0050 75 21 16.1 Inestable al inicio
5.0 0.050 100 28 20 Inestable al inicio
5.0 0.025 50 14 11.8 Inestable mucho error
5.0 0025 75 21 16 Inestable al inicio
5.0 0.025 100 28 20 Inestable mucho error
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Representacion grafica del mejor control proporcional

derivativo con un valor Kc=5.000 y Td=0.050




+» Control proporcional integral derivativo (PID)

] SP SP o
KC Ti Td PV Caracteristicas
(%) (GPM)

50 14 No controla

5.0 0.150 1.00 . .
Cv muy oscilatorio

No controla
50 0150 1.00 ’° &
Cv muy oscilatorio

No controla
5.0 0.150 1.00 — 2
Cv muy oscilatorio

No controla
50 0.150 0.50 50 14
Cv muy oscilatorio
75 21 No controla

5.0 0.150 0.50
Cv muy oscilatorio

No controla
50 0150 050 00 es
Cv muy oscilatorio

Mayor sobreimpulso

50 14 13
50 0-150 0.100 estabilizaciéon lenta
25 0.150 0.100 75 21 19.5 Mayoréobr.erlmpulso
estabilizacion lenta
Mayor sobreimpulso
5.0 0.150 0.100 100 28 27 L
estabilizacién lenta
Sobreimpulso
5.0 0.150 0.010 50 14 14.1 l _p
estabilizacién lenta
Sobreimpulso
5.0 0.150 0.010 75 21 209 estabilizacion lenta
Sobreimpulso
e 0.150 0.010 100 28 27.8 estabilizacion lenta
5.800 0.150 0.001 50 14 1401  Estableminima
oscilacion
5.800 0.150 0.001 75 21 21 Estable sin error

5.800 0.150 0.001 100 28 28 Estable sin error
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Representacion grafica del mejor control proporcional
integral derivativo con un valor Kc=5.800, Ti=0.150 y
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