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CONTROL AUTOMATICO

Ingenieria Mecatronica
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¢QUE ES UN SISTEMA DE CONTROL?

Son sistemas que permiten que |los procesos se ejecuten bajo
ciertas condiciones deseadas.

Se establecen parametros como referencia (Deseo) y aplicando
diversos métodos y acciones de regulacion se garantizan las
condiciones.
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,QUE ES UN SISTEMA DE CONTROL?

Control de Nivel en un Tanque

Mide el Nivel LA A8 RS —
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CONTROL MANUAL

\N Interviene directamente la mano del
\ hombre en la accion de control.
- Esto es lo que conocemos como:

R “sistemas de control a lazo cerrado”

(manual) y “realimentado”.
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CONTROL MANUAL

la supervision del hombre.
- — Entonces agrego instrumentos y
; tengo asi un lazo cerrado de

% No se requiere la intervencion ni
| control automatico.
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DEFICINIONES: TERMINOS BASICOS

La variable controlada es la cantidad o condicion que se mide y
controla. Esta es la variable que se debe mantener o controlar
dentro de algun valor deseado.

La variable manipulada es la cantidad o condicion que el
controlador modifica para afectar el valor de la variable
controlada.

Controlar significa medir el valor de la variable controlada del
sistema y aplicar la variable manipulada al sistema para
corregir o limitar una desviacion del valor medido a partir de un
valor deseado.
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DEFICINIONES: TERMINOS BASICOS

Plantas: Una planta puede ser una parte de un equipo, tal vez
un conjunto de las partes de una maquina que funcionan
juntas, el propo6sito de la cual es ejecutar una operacion
particular.

Procesos: se define como una operacion o un desarrollo
natural progresivamente continuo, marcado por una serie de
cambios graduales que se suceden uno al otro en una forma

relativamente fija y que conducen a un resultado o propdsito
determinados
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DEFICINIONES: TERMINOS BASICOS

Sistemas: es una combinacion de componentes que actuan
juntos y realizan un objetivo determinado. Un sistema no
necesariamente es fisico. El concepto de sistema se aplica a
fendmenos abstractos y dinamicos, tales como los que se
encuentran en la economia.

Perturbaciones: es una senal que tiende a afectar
negativamente el valor de la salida de un sistema. Si la
perturbacion se genera dentro del sistema se denomina
interna, en tanto que una perturbacion externa se produce
fuera del sistema y es una entrada.

Control realimentado: se refiere a una operacion que, en
presencia de perturbaciones, tiende a reducir la diferencia
entre la salida de un sistema y alguna entrada de referenciay
lo continda haciendo con base en esta diferencia.
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CONTROL REALIMENTADO

Lo importante de estos sistemas es que, la medicion de
salida del sistema “b” se usa para regular la entrada “r”
del sistema de manera de conseguir que la variable
controlada “c” se mantenga proxima a un valor de

referencia o set - point.
r

C
Valor + Elemento de Planta o
4> Deseado Control — > Proceso >
Variable
B Controlada

Elemento de
Medicion ‘I




—d

UAN) s D 7
OPERACIONES BASICAS DE UN SISTEMA DE CONTROL

Medicion (M): la medicion de la variable que se controla se
hace generalmente mediante la combinacion de sensory
transmisor.

Decision (D): con base en la medicion, el controlador decide
qué hacer para mantener la variable en el valor que se desea.
Accion (A): como resultado de la decision del controlador se
debe efectuar una accidon en el sistema, generalmente ésta es
realizada por el elemento final de control.

El ingeniero que disena el sistema de control debe asegurarse
que las operaciones M-D-A tengan su efecto en la variable
controlada, es decir que la accion emprendida repercuta en el
valor que se mide; de lo contrario el sistema no controla y
puede ocasionar mas perjuicio que beneficio.
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TIPOS DE SISTEMAS DE CONTROL

> Sistema de control de lazo abierto: Es un sistema de control
en donde la salida no tiene efecto sobre la accion de
control.

EJEMPLO
Un ejemplo sencillo es el control del trafico por medio de semaforos.

La entrada es el tiempo asignado a cada color del semaforo, y sin importar la
cantidad de trafico el cambio en las luces se da al terminar el tiempo
indicado.
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TIPOS DE SISTEMAS DE CONTROL

Ejemplo de control a lazo Abierto

Temperatura 50 c,ClTempen':!tura

Deseada Externa
Valvula Temperatura

) Contro| =———) — Sistema ——
70 °C \ 55 °C
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TIPOS DE SISTEMAS DE CONTROL

> Sistemas de lazo cerrado: Sistemas con realimentacion o
feedback. La toma de decisiones del sistema no depende
sOlo de la entrada sino también de la salida.

EJEMPLO

Un ejemplo sencillo es el control automatico del nivel de un tanque.
El controlador automatico mantiene el nivel de liquido comparando la lectura del nivel real
con el nivel deseado, y corrigiendo cualquier error mediante un ajuste de la apertura de la

Valvula Controlador

Neumatica

Flujo de \
i,
oL — — Sensor-transmisor
1

valvula neumatica.

Elemento final

Flujo de

salida
—
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TIPOS DE SISTEMAS DE CONTROL

Ejemplo de un lazo cerrado: se produce cuando la salida del
sistema vuelve a ingresar al sistema para la comparacion con el

Set-Point.
La retroalimentacion permite el control automatico de un
sistema.
Temperatura 50 °CJ fneren ™
Deseada Error m Valvula - Tempe;atura .
;eépf(‘:"" 1c L | 69 °C 50 °C

g ]
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REPASEMOS UN POCO..
> Proceso: ?

Fluid input

> Variable controlada: ?
» Variable manipulada: ?
> Valor deseado: ?

» Variable de perturbacion: ?

> Medidor: ?

) » Actuador: ?
Sistema de Control de NIVEL

> Controlador: ?
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REPASEMOS UN POCO..

Fluid input

Sistema de Control de NIVEL

» Proceso: Tanque

» Variable controlada: Nivel Tanque
» Variable manipulada: Flujo salida

» Valor deseado: Altura del tanque

» Variable de perturbacion: Filtracion
» Medidor: Observador (0jos)

» Actuador: Valvula Manual / Brazo

» Controlador: Operador (cerebro)
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Vairable

\
Actuador

mSet-point

Sistema de Control de NIVEL

> Proceso: ?

» Variable controlada: ?

» Variable manipulada: ?

» Valor deseado: ?

> Variable de perturbacion: ?
» Medidor: ?

» Actuador: ?

» Controlador: ?
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EJEMPLOS DE SISTEMAS DE CONTROL

Control de Controlador electrénico
tem pera tura

Valvula con actuadory
posicionador




0 UNIVERSIDAD _ r“ FACULTAD
Uf\lj] NACIONAL ANOS - DE INGENIERIA
/ DE MISIONES UNaM

EJEMPLOS DE SISTEMAS DE CONTROL

Filtro/
regulador

Control de presidn Valvula con

actuadory
posicionador

Controlador
neumatico
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Control de

EJEMPLOS DE SISTEMAS DE CONTROL
caudal %




iz he UNIVERSIDAD = ® FACULTAD
mr“ NACIONAL ANOS " DE INGENIERIA
/i DE MISIONES UNaM

EJEMPLOS DE SISTEMAS DE CONTROL

El primer trabajo significativo en control con realimentacion
automatica fue el regulador centrifugo de James Waltt,

desarrollado en 1769 El regulador funciona aprovechando la

fuerza centrifuga de dos masas
giratorias que, al aumentar la
velocidad, se separan y actuan sobre
una valvula de vapor, reduciendo la
entrada de vapor y, por ende, la
velocidad de la maquina. Cuando la
velocidad disminuye, las masas
vuelven a acercarse, abriendo la
valvula y aumentando la entrada de
vapor, lo que incrementa la velocidad
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EJEMPLOS DE SISTEMAS DE CONTROL
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EJEMPLOS DE SISTEMAS DE CONTROL

Motor de control de
potencia
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Servomotor
a D . Velocidad del grupo
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Amplificador |8, I '
hidraulico :
Sz . Bomba de aceite

Control

Esquema del

Depésito

de caudal

regulador de velocidad de una planta hidraulica
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EJEMPLOS DE SISTEMAS DE CONTROL

Diagrama en bloques del control de
temperatura de los departamentos.

Controlador
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CARACTERISTICAS ESTRUCTURALES

La realimentacion negativa en un lazo cerrado fluye y esta
informacion es tomada por la variable controlada “C”, luego
de operar en los elementos constitutivos del lazo cerrado;
incide de nuevo a la entrada del sistema.

La informacion fluye en un Unico sentido irreversible y el
signo menos (-) es caracteristico de este tipo de control,
significa que la accion que se alimenta es opuesta a la que
origind.

o - Error > e=r+ (—b)

C » m = Caudal

Gp

v=set point

>
» c=variable controlada
>

m1= sefal de actuacion a valvula
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LAZO INDUSTRIAL -
O e T T )

b

R

H— Elemento de medicién: sensa, transduce y envia la senal
al controlador.

A — Elemento de entrada de referencia: senal “r”, consigna o
set - point “v”.

2— Sumador algebraico: efectuara la comparacion entre el
valor “r” y la senal de medicion “b”

Gc— Controlador: el controlador de nivel es el que decide
actuar y que también sabe esperar.
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LAZO INDUSTRIAL g
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Gv: Elemento final de control: generalmente para nuestros casos es una
valvula

Gp: Elemento de proceso o sistema directamente controlado

N: Elemento de perturbacion

I: Elemento indicador: informa el estado de la variable directamente
controlada.

R: Elemento registrador: almacena los distintos estados de la variable
controlada
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