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medicion (M) 6
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CONTROLADOR PID (M-5)

@)

offset 43

Ohm. Ver ley de Ohm
ordenadores 104
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palanca rigida 73
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perturbaciones 7

proceso 6

pulsos de duracion sostenida 112
punto de consigna (PC) 6
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reactancia 120

reajuste (reset) 43

regulador de dos posiciones
neumatico 73
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regulador digital 104

regulador on-off 21

regulador P 32
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procesos en los que se aplica 51
regulador PD
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regulador PI 62

diferentes ajustes 14
electrénico 84, 85
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regulador PID 92
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electrénico 99

regulador todo-nada 21

reset 43
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resistividad 120

restriccion 75

retraso puro 71

Tiempo Real SA

S

salidas erraticas 25
saturacion de un AO 123
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con AO 82
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tensién 120
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tiempo integral (T,) 62

tiempo muerto (t ) 51, 52

tobera 75
U
utilidad de la accion D 100
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valor medido 6
vélvula
tiposde .. 8

variable controlada 6
variable manipulada 6
velocidad de cambio 92
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Ziegler-Nichols 72
zona diferencial 28
zZona muerta 28, 114
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