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Relojes de agua de los Griegos y los Árabes (300 AC a 1200 DC).
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La Revolución Industrial

• Comprendida entre la segundamitad del siglo XVIII y principios del XIX, donde inicialmente• Comprendida entre la segundamitad del siglo XVIII y principios del XIX, donde inicialmente
Inglaterra, y luego todo Europa continental, sufre el mayor conjunto de transformaciones
socioeconómicas, tecnológicas y culturales de la historiade la humanidad.
• La economía basada en el trabajo manual fue reemplazada por la industrialización y la
manufactura. La Revolución comenzó con la mecanización de las industrias textiles y el desarrollo
de los procesos del hierro.
• La expansión del comercio fue favorecida por la mejora de lasrutas de transportes y
posteriormente por el nacimiento del ferrocarril.
• Las innovaciones tecnológicas más importantes fueron la máquina de vapor y la denominada
“Spinning Jenny”, una potente máquina relacionada con la industria textil que favoreció el
incremento de la capacidaddeproducción.incremento de la capacidaddeproducción.
• La producción y desarrollo de nuevos modelos de maquinaria en las dos primeras décadas del siglo
XIX facilitó la manufactura en otras industrias e incrementó también su producción. Así es que en
la revolución industrial, se aumenta la cantidad de productos y se disminuye el tiempo de
fabricación de los mismos, dando paso a la producción en serie, ya que se simplifican tareas
complejas en varias operaciones simples que pueda realizarcualquier obrero sin necesidad de que
sea mano de obra calificada, y de este modo bajar costos en producción y elevar la cantidad de
unidades producidas bajo el mismo costo fijo.
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Inicio del control  automático
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• Proceso
Es una operación o desarrollo natural progresivamente continuo, marcado por
una serie de cambios graduales que se suceden uno al otro en una forma
relativamentefija y queconducena un resultadoo propósitodeterminado; o unarelativamentefija y queconducena un resultadoo propósitodeterminado; o una
operación artificial o voluntaria progresiva que consiste en una serie de acciones
o movimientos controlados sistemáticamente dirigidos hacia un resultado o
producto determinado.
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Variable controlada: Ts [ºC]
Variable manipulada: Gv [t/h]
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• Controlar un proceso: significa medir el valor de la variable
controlada del sistema y aplicar la variable manipulada al sistema
para corregir o limitar una desviación del valor medido a partir de
un valor deseado.

• Formas de la Entrada/Salida:Las entradas pueden ser variables
físicaso cantidadesabstractascomovaloresdereferencias,ajustesfísicaso cantidadesabstractascomovaloresdereferencias,ajustes
o valores deseados para la salida del sistema de control.

Cátedra: “Sistemas de Control” – TEO-01/19



24

Elemento primario de medición
Conocidocomo “sensor”, es el elementoque se encargade medir o sensarla
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Conocidocomo “sensor”, es el elementoque se encargade medir o sensarla
variable a controlar.

Elemento secundario
Conocido como “transmisor”, es el encargado de unificar, convertir y amplificar
señales de medición para que puedan ser interpretadas por el controlador.

Controlador
Es el cerebro del sistema de control, es el elemento que toma decisionesen el
sistemaenbasea la medicióndela variablecontrolada.sistemaenbasea la medicióndela variablecontrolada.

Elemento final de control
Es el elemento que actúa directamente sobre la variable que se manipula. Puede ser
un motor eléctrico, una bomba, transportadores mecánicos, servo actuadores
neumáticos, hidráulicos o eléctricos. Por lo general se trata de una válvula de
control.

Cátedra: “Sistemas de Control” – TEO-01/19
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Medición de la variable controlada,generalmenteseMedición
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Medición de la variable controlada,generalmentese
realiza por medio de la combinación del
Sensor/Transmisor.

Medición

En base a la medición, el controlador decide que hacer
para mantener la variable controlada en el valor deseado.

Decisión

Como resultado de la decisión del controlador, se
efectúa una acción correctiva en el sistema a través del
elemento final de control.

Acción

Cátedra: “Sistemas de Control” – TEO-01/19



26

• Señaldeentrada.
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• Señaldeentrada.
• Referencia.
• Orden.
• Valor deseado (VD).
• Set Point (SP).
• Consigna.

Entrada
• Realimentado.
• Retroalimentado.
• Servosistema.
• Bucle cerrado.
• Rizocerrado.

Lazo 
cerrado

• Consigna.

• Señal de salida.
• Respuesta.
• Variable controlada.

Salida

• Rizocerrado.
• Malla cerrada.

Cátedra: “Sistemas de Control” – TEO-01/19
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También denominados“Sistemas de Control Realimentados”. Son
los sistemasmáselementalesde control por comparación,dondese
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los sistemasmáselementalesde control por comparación,dondese
alimenta al controlador con la señal de error actuante (diferencia
entre la señal de entrada y la señal de realimentación), a fin de
reducir el error y llevar la salida del sistema al valor deseado.

En estos sistemas se compara lo
que estamos obteniendo (salida),
con lo quenecesitamos(entrada)con lo quenecesitamos(entrada)
y usa cualquier diferencia a fin
de poner en correspondencia la
entrada con la salida.

Diagrama básico de un sistema de 
control en lazo cerrado

Cátedra: “Sistemas de Control” – TEO-01/19
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Son sistemas en los cuales la salida no afecta la acción de control. En
estecasono semidela salida,ni serealimentaparacompararlaconlaestecasono semidela salida,ni serealimentaparacompararlaconla
entrada.

Diagrama básico de un sistema de 

En estos sistemas no existe la acción de comparación con la señal de
entrada.

Diagrama básico de un sistema de 
control en lazo abierto

Cátedra: “Sistemas de Control” – TEO-01/19



29

LAZO CERRADO 
• La respuestaesrelativamenteinsensible

LAZO ABIERTO
• La exactitud depende del grado de
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• La respuestaesrelativamenteinsensible
a perturbaciones externas e internas.
• Es posible utilizar componentes
relativamente inexactos y lograr exactitud
en una determinada planta.
• En un sistema en lazo cerrado, la
estabilidad constituye siempre un
problema de importancia, debido a la
tendencia de sobre corregir errores.
• Los sistemasen lazo cerrado tienen

• La exactitud depende del grado de
calibración.
• En presencia de perturbaciones, el
sistema no cumple su función asignada.
• Se utiliza si la relación entre la entrada y
la salida es conocida y si no se presentan
perturbaciones externas ni internas.
• Cualquier sistema que funcione sobre
una base de tiempos, es de lazo abierto
(centrífuga, calentadores s/termostatos,• Los sistemasen lazo cerrado tienen

ventajas si se presentan perturbaciones
previsibles y/o variaciones imprevisibles
de los componentes del sistema.

(centrífuga, calentadores s/termostatos,
semáforos, lavarropas, etc.).
• La estabilidad es más fácil lograr en un
sistema de lazo abierto, ya que no
constituye un problema importante.

Cátedra: “Sistemas de Control” – TEO-01/19
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Sistemasreguladores
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Sistemasreguladores
Estos sistemas mantienen constante la variable controlada
a pesar de las perturbaciones que puedan tener. En estos
sistemas, la entrada cambia con muy poca frecuencia
(ejemplo: control de procesos).

Sistemas seguidoresSistemas seguidores
Estos sistemas mantienen constante la variable controlada 
en correspondencia muy próxima con la variable de 
referencia, la cual es cambiada frecuentemente (ejemplo: 
sistemas de navegación).

Cátedra: “Sistemas de Control” – TEO-01/19
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Contribuye al conocimiento de los balances de masa y energía.
Generalmenteesdemagnitudvariabley ruidosa.

Caudal
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Generalmenteesdemagnitudvariabley ruidosa.

Por lo general representa la variable de referencia de la mayoría de
los procesos.

Presión

Es una variable indicativa de la acumulación de materia en un
sistema.

Nivel

Contribuyeal conocimientode balancesde energía. RepresentalaTemperatura Contribuyeal conocimientode balancesde energía. Representala
variable de control en procesos de calentamientos y enfriamientos.

Temperatura

Contribuye al conocimiento de balances de materia. Representa una
variable indicativa de la proporción de componentes en sistemas de
mezclas.

Composición

Cátedra: “Sistemas de Control” – TEO-01/19
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Un sistema de control es estable cuando la respuesta a un
cambio en la entrada o ante la presencia de unaEstabilidad
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cambio en la entrada o ante la presencia de una
perturbación, el sistema alcanza y mantiene un valor útil
durante un periodo razonable.

Estabilidad

Un sistema de control es exacto cuando es capaz de
reducir cualquier error a un valor aceptable.

Exactitud

Un sistemade control es rápido en la respuestacuandoRapidez Un sistemade control es rápido en la respuestacuando
completa su respuesta a cierta señal de entrada en un
tiempo aceptable.

Rapidez

Cátedra: “Sistemas de Control” – TEO-01/19
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Diagrama de bloques de un sistema de 
control de temperatura en una casa.

Diagrama de bloques del sistema 
de control de velocidad de Watt.

control de temperatura en una casa.
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