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METODOS DE SINTONIZACION DE CONTROLADORES

M étodo de Ziegler y Nichols en Lazo Cerrado o de la Oscilaciones sostenidas.

El Método consiste en obtener la respuesta de la

sefial medida a una perturbaciéon (por gemplo

un pulso en € set point) con controlador Tu
proporcional. - >

Se observa la respuesta y si es amortiguada, se
incrementa la ganancia hasta lograr Oscilaciones
Sostenidas (oscilacién con amplitud constante).

La ganancia del controlador (proporcional) en
este caso se denomina “Ganancia Ultima” y se
nota Kcu y el periodo de la oscilacion se llama
“Periodo Ultimo” 1.

L os val ores recomendados de sintonizacion son:

CONTROLADOR Kc T, To
P Kcu/2 00 0
Pl Kcu/2.2 T,/1.2 0

PID Kcu/1.7 42 7,/8

Método de Ziegler y Nicholsen Lazo Abierto o dela Curva derespuesta.

Por ser un método en lazo abierto, primero se rediza un ensayo en lazo abierto,
introduciendo un escalon en la sefial de control (salida del controlador que acta sobre €
elemento fina de control) y se registra € transitorio de la variable medida o controlada
(Curva de Respuesta).

u m y
— Gv > Gp Gl —

Aplicando el Método del Punto de inflexion, se obtiene una caracterizacion simplificada de

la planta a controlar como una capacidad de primer orden més un tiempo muerto:
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El gjuste del controlador se hace segun:
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Esto es valido pararelaciones L/t menores que 1.

M étodo en Lazo Abierto de Cohen y Coon.

Se emplea el mismo test que el método anterior. La sugerencia paralos pardmetros tiene en
cuenta el grado de autorregulacion de la planta, mensurado por larelaciéon R:
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