LABORATORIO PLANTA PID

CONTROL DE NIVEL EN TANQUE
CONTROLADORES PID
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LAY OUT PLANTAS DIDACTICAS PARA CONTROL DE NIVEL EN TANQUE
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Diagrama P&ID — Planta con 1(un) Controlador
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Diagrama P&ID — Planta con 1(un) PLC + SCADA
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Descripcion de la Planta

Conforme el Diagrama P&ID mostrado, el esquema muestra una Planta donde se trata de Controlar el Nivel
del Tanque T1, a través del envio de liquido desde otro tanque T2. En este circuito cerrado intervienen
2(dos) bombas centrifugas (B1 y B2).

El Nivel del tanque T1, en este caso es nuestra “Variable Controlada”, se mide por intermedio de un
transmisor de presion diferencial (LT). Este transmisor en funcion del nivel en el tanque, genera una sefal
eléctrica de salida de 4-20 mA, proporcional al nivel del liquido dentro de T1.

Esta senal de Nivel de 4-20 mA (Nivel Actual), es la entrada de realimentacién al Controlador Indicador
Digital (LIC), la cual es comparada con el “Set"Point” (Nivel deseado) y se genera una senal de “error” y se
ejecuta un algoritmo PID, generando una salida en corriente de 4-20 mA, que por intermedio de un
Convertidor (I/P) transforma la sefial eléctrica en una sefial neumatica de 9-15 psi, que finalmente sera la
encargada de accionar sobre el actuador “diafragma-resorte” de la valvula de control (LV). Por lo tanto,
nuestra “Variable Manipulada” serd |la apertura de la valvula de control (LV).

En el Controlador (LIC), en funcidn de las desviaciones medidas por el Transmisor de nivel (LT) respecto de
del valor del Set Point, procesa esta seial de error y en base a la parametrizacion de las contantes P, | y D,
sera el comportamiento de nuestro sistema de control.

Dependiendo de cual de las plantas estamos analizando, en una dispondremos de 1(UN) Controlador
Digital (Marca Yokogawa) y en la otra Planta tendremos como Controlador 1(UN) PLC Tipo Modular + un
SCADA como interface Hombre - Maquina
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Descripcion de la Planta

* Adicionalmente, encontramos en la planta otros instrumentos:

Transmisor de presion diferencial (FT]Z para poder medir el caudal de llenado del tanque T1. Este transmisor de presién diferencial mide caudal
en combinacién con una placa de orificio (FE).

Indicador de Caudal (Fl), que basicamente es igual que el “Controlador de Nivel”, solo teniendo una funcién de indicador de caudal, sin
funciones de control

Mandmetros PI1y PI2, que nos permiten “medir” en forma local, la presidn en las tuberias de llenado y vaciado del tanque T1.

Vélvulas manuales (VM1 y VM2), que permiten generar “perturbaciones” en el sistema y asi poder verificar el comportamiento de nuestro
Sistema de Control.

Finalmente, hay una védlvula manual (VM3) que habilita des-habilita una tuberia DT, que consiste en una manguera de aprox. 25 metros, que
permite introducir un “Tiempo Muerto” mas pronunciado a nuestro sistema.

* El Controlador de Nivel (Yokogawa) , permite “parametrizar” determinadas constantes que son propias para el manejo de la planta:

Set Point (Local-Manual)

Banda Proporcional — P (0,1 — 300%)

Tiempo Integral — | (1s — 3600 s)

Tiempo Derivativo — d (1s — 3600 s)

Limite de alarma/parada Bomba B1 por “Alto Nivel de tanque T1 (LAH)
Limite de alarma/parada Bomba B2por “Bajo Nivel de tanque T1 (LAL)
Otras funciones

* El Controlador de Nivel (PLC + SCADA , permite “parametrizar” determinadas constantes que son propias para el manejo de la planta:

Set Point (Desde el SCADA)

Constante Proporcional (KP) (Desde el SCADA

Tiempo Integral — | (Desde el SCADA)

Tiempo Derivativo — d (Desde el SCADA)

Limite de alarma/parada Bomba B1 por “Alto Nivel de tanque T1 (LAHH) — Por programacion del PLC (Twido)
Limite de alarma/parada Bomba B2por “Bajo Nivel de tanque T1 (LALL) — Por programacién del PLC (Twido)
Configuraciones de Entradas / Salidas del PLC (Digitales y Analdgicas
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Instrumentacién Planta de Control de Nivel en Tanques

* Transmisor de Presion diferencial para medicion del Nivel actual del Tanque




Instrumentacion Planta de Control de Nivel en Tanques

* Transmisor de Presion diferencial para mediciéon del Nivel actual del Tanque




Instrumentacién Planta de Control de Nivel en Tanques

* Transmisor de Presion diferencial para medicidn del caudal instantaneo

* Placa orificio




Instrumentacién Planta de Control de Nivel en Tanques

* Transmisor de Presion diferencial para medicidn del caudal instantaneo

* Placa orificio (Orificio integral)




Valvula + Actuador

* Valvula de control (Actuador diafragma-Resorte + Valvula tipo globo)




Valvula + Actuador + Posicionador

Vélvula de control (Actuador diafragma-Resorte + Valvula tipo globo)

* Posicionador electroneumatico




Descripcion de la Planta

* PANEL DE CONTROL

* Comando de arranque/parada bombas

e Controlador de Nivel

* Filtro y Regulador de aire

e Conversor I/P




Descripcion de la Planta

* PANEL DE CONTROL * PLCy Contactores de comando Bombas
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Descripcion de la Planta
* PLC: Controlador de la Planta

* PLCTipo Modular:
« 24Dl
« 16 DO
s 4Al
* 2A0

* Bloque de programacion
PID
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Descripcion de la Planta

* SCADA (Interface Hombre —M4quina): Control y Supervisién de la Planta




Auto sintonia de controladores- Kcu y Tu

1. se desconectan las acciones integral y derivativo del controlador, de manera
de tener un controlador proporcional. En algunos modelos no es posible
desconectar la accion integral, se iguala R al valor maximo.

2. con el controlador cerrando el circuito, se incrementa la accién proporcional
constante. Luego se registra el valor de Kcu. Los incrementos deben ser
pequefos, en especial al acercarse al valor de oscilacion permanente.

3. del registro del tiempo de la variable controlada, se registra y mide el periodo
de oscilacion como Tu, periodo Ultimo, segun se muestra en la figura 3.13
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Caracterizacion del proceso- Ajuste de controladores- Autotunning
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