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Considérese el circuito de control del intercambiador de
calor que se muestra en la figura; si la temperatura del fluido
sobrepasa el punto de control, el controlador debe cerrar la
valvula de vapor. Puesto que la valvula es de aire para abrir
(AA), se debe reducir la senal de salida del controlador
(presion de aire o corriente) (ver la flechas en la figura). Para

tomar esta decision el controlador debe estar en accidn
Inversa.
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Considerando el circuito de control de nivel que se muestra en
la figura, si el nivel del liquido rebasa el punto de fijacion, el
controlador debe abrir la valvula para que el nivel regrese al
punto de control. Puesto que la valvula es de aire para abrir
(AA), el controlador debe incrementar su senal de salida (ver
las flechas en la figura) y, para tomar esta decision, el
controlador se debe colocar en accion directa.
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Controladores Digitales

Controladores digitales universales con salida PID

Por su alto grado de confiabilidad, versatilidad y costo razonable son
las herramientas, ideales para aplicaciones simples o de alta
performance. Esta linea tiene las caracteristicas apropiadas para
control de temperatura y otras variables en los mas diversos procesos

industriales.

e Entrada universal, permite la configuracion para control de temperatura con todo tipo
de sensores y sefales de tension y corriente, desde el teclado frontal.

e Password para proteccion de configuracion o modificacion de parametros.

e Display con doble indicacion, permite una facil y rapida interpretacion sobre el
proceso.

e Facil programacion y manipulacién ain por operadores con poca experiencia.

e Autosintonia de todos los parametros PID.

e Deteccion de cualquier falla del sensor.

e Menl de programacion sencillo que facilita una rapida configuracion y proteccion

de acceso al teclado.

e Salidas de control con relé, rele de estado séldo o 4-20 mA.

e Dos relés de alarma adicionales

e Rampa de calentamiento configurable

e Formatos normalizados para adaptarse a todas las necesidades

e Garantia 2 afios

La mejor garantia, soporte técnico y servicio posventa.

Especificaciones:

Pedido de informacion y cotizacion
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Modelos HICH102 - HICH402 - HICH502 - HICHTDZ2 - HICH902
Control PID [ con auto sintonia) ; ON.OFF
Universal (configurable)

Entrada Termocuplas J, K. H. 5, 8,E.N,T
RTD - Termorresistencias PH00, CuSl
Senales Eneares: 04.20 mA, 01 5Vec

Salida  1-Relé

{definiy 2 -SSR - Logica para redé de estado s dlido

3 mAAN {0/ — 20 mA, 0/1 SVed)

Alarmas 1. Una salida de alarma (relé
(definin) 2 - Dos salidas de alarma (relé)

Alimentacion (definin

1- 100 a 240 CA 2. 24 248 VCANCC

Dimensiones

HICH102 (48:48 mem)  HICHA0Z { 48596 mm)
HICH502 {96348 mm)  HICH702 { 72x72 mm)
HICHI02 {96x 96 mam)

Caractersticas adicional es

Operacidn manual o automatica AutoManual
Porcentaje de auto sintonia
Porcontaje de salida de potencia

Caracteristicas opcionales

1 - Interfas o ASABS (protocolo Modbus RTLU)

2 . Funcidn de rampa

3 - Seleccidn P00 Pu000

4 . Fuente de aliment acidn 24 Ve paratians meoies
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Fig. 9.8 Control todo-nada con banda diferencial o zona muerta.
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Controlador P
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Controlador P m(t)=m+%e(t)
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Controlador PID
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Setpoint

Punto #1

Punto #2

Punto #3

Punto #4

llustracion grafica donde P=2 L
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Como se desarrollé6 el Control PID

-Siglo XVIII; Dispositivos mecéanicos
(reguladores centrifugos) empleados para
controlar molinos de vientos y maquinas de
vapor.

-1900: Aparicion de instrumentacion
neumatica (3-15 psi)
-1930: accion integral neumatica

-1940: accion derivativa neumatica

-1950: Controladores PID electrénicos
basados en amplificadores operacionales.
(4-20 mA, 0-10 V)

-1947: transistor
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Como se desarrollé el Control PID i 5
-1970: microprocesador — primeros PLC @ £
<]

-1995: Norma fieldbus: transmision digital.

La sefal digital consiste en una serie de impulsos en forma de bits.
Cada bit corresponde a un 0 o 1. Por €j. En la sefial electronica de
4-20 mA:

4 mA= 00000000; 12 mA= 01111111 y 20 mA= 11111111
(0-255= 28)

n | -
— - (C n-Cn-l ) l ; + .
= K o Td . 4+ 4+ = e .ﬁt Ent. P Sal.
C n T k LL
]
k=0

At

| - ROM
Bus de Bus de datos ¢
direcciones INSUCCIOnes

Actualidad: - PID simple lazo, multilazos,
implementados en PLC

- Control Avanzado y Optimizacion
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Las reglas de sintonia de Ziegler y Nichols se basan en
como estan hechos los controladores analdgicos. La sintonia
consiste en ajustar los parametros de la siguiente funcion de
transferencia de un controlador de 3 modos:

1
Ke(l+ — ) (Tygs +1)

T8
donde:
K, = Ganancia proporcional.
T = Tiempo de reset.
T, = Tiempo derivativo.
S = d/dt.



Liegler - Nichols Ziegler-Nichols [AE Diahlin
P : P ]
g oL h—__ﬁm K _u_.|I*_,,'|JI a, = 1435 K =— Te=2T
I 'ﬁ' I'. rll' -! IT ) K :"' L |r-:'| ”I'-'I] .FL |rd +Tlr )
fote (e, )" a, = 0878
R=2r, ; R=—| = : R=t1
dy '\ T b, = 0,749
n-1t p-1x I (1,)" a, 0482
: A T b, — 1137 L
3 L] ! .1
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Norma ISA S5.1

Letras de identificacion

Primera Letra Letras Sucesivas
| Variable medida Modificador ~ Funciénde lectura | Funcidn de salida =~ Modificador
A Anliss | Alarma . _
| B Quemador, combushin | Seleccion del usuano | usuano | Usuano
€ Seleccidn del usuario Controtador
| D Seleccion del usuario | Diferencial _
E Temsin _ | Sensor (elemento
| F Ratade fup | Relaciin | primana)
G Selecciin del usuano Disposive de vidrio,
H Manual | mirila | Ao
| | Comente (skcinca) _ | Indicacin
| J  Potencia | Mugstrag _ . .
| K Tiempo | Ratade tiempa | | Estaciin de contral |
L Hwe | Luz | Bajo
M Humedad | Momentaneo | _ | Medo,
N Selecciin del usuano Seleccion del usuano seleccion del intermedio
| 0 Seleccidn del usuario | Orifiio, festriceifn | Usuaio
P Presin, vacio _ | Punto de prueba
Q Cantidad | Integrador total |
R Radiaciin Reegistrador
| §  Velocidad frecoencia | Safely | Irerruplar
T Temperatura . | Transmisor _
U Mutvariable | Murfunciin | Mulfuncain | Muifuncidn
¥ Vibracion, andlsis Valvula, darnper
| W Peso, fuerza | Vaina o pazo térmico. | _
X  Sinclasicar | EpX | Snclasificar Sin clasificar Sn clasificar
| Y Eventoo estado | EpY Resé, converfidor
£ Posicin, dmencitn Eef Elemento final




CAMPO ' CAMPO 0O PANEL CAMPO

| Elementos { o ' . |

imari Transmisores Convertidores o
primarios instrumentos :
7 Presion ] auxiliares I
._ ----- ' Integrador .
| Sumador
. Multlpllcador-dlwsor ]
Caudal l , } :
_____ A .
' I , Elementos
l Recepfores Controladores | finales
Indicadores Registradores  Indicadores Registradores | de control
. : ., e — — e e e e e -
NlVEl // r [‘/o_;o—-"°_°_°|—“—"‘°‘—l“} ‘—‘—01——-°-——Q—°T—r—o . Yy I

( y £/
LT 77 7 I] 77T i 77 " T 77— If 77
A %1 ! 1 | i

— . f— Tiristor
Otras vlorioblesm /) (! I Convertidor

~~~~~ il ‘ _ 1

—o—o— Via de comunicaciones |

————— Alternativa electronica Nk
—4—#— Alternativa neumdtica
TRC , 2A
Primera Letras Nuamero Sufijo (no se
letra sucesivas del bucle usa normalmente)

Identificacién Identificacién
funcional del bucle




Montaje en Localizacion Localizacion Localizacion

campo panel panel auxiliar detras del
principal panel
INSTRUMENTOS Q
DISCRETOS
STRUMENTO
oo | (Y |
DISTRIBUIDOS \\ / \ /
FUNCION
COMPUTAGOR <:>
FUNCION PLC / \ / : *:
N/ L
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Controlador Honeywell

Sensor
Fotoeléctrico...

Sensor 6ptico de barrera
Emisor-Receptor O

—
EN

Emisor Receptor

Valvula industrial de control
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