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OBJETIVOS del Curso:
CONTROLADOR PID

(Proporcional, Integral, Derivativo)

Duración: 3 días M - 5

- Identificar los elementos y señales que intervienen en un lazo cerrado de control.

- Conocer la acción de la válvula y la del controlador, para saber elegir que tipo de válvula y que
acción deberá tener el controlador en un determinado proceso.

- Familiarizarse con las curvas de respuesta de diferentes tipos de controlador ante una
perturbación exterior y ante una variación del punto de consigna.

- Conocer el principio de funcionamiento del regulador de dos posiciones con acción directa e
inversa.

- Conocer distintos procesos en los que es aplicable el regulador de dos posiciones.

- Saber de que forma trabaja un controlador de dos posiciones con zona muerta, sus ventajas
e inconvenientes.

- Conocer el principio de funcionamiento del regulador proporcional. Analizar y describir los
términos de la expresión matemática correspondiente a la salida proporcional, con acción
directa e inversa.

- Saber representar gráficamente la banda proporcional y saber analizar lo que ocurre cuando
le cambiamos su valor.

- Saber como ajustar un controlador proporcional mediante un procedimiento.

- Saber analizar conjuntamente la curva de proceso y la curva de respuesta del controlador
proporcional.

- Entender la razón del error permanente del regulador proporcional.

- Comprender lo que es la ganancia de un controlador proporcional mediante su expresión
matemática y mediante las curvas de respuesta.

- Comprender los fundamentos de la acción integral y el principio de funcionamiento de un
controlador PI.

- Saber diferenciar entre tiempo integral y tiempo de reajuste.

- Saber el procedimiento de ajuste de un controlador PI.

- Conocer el principio de funcionamiento de un regulador neumático de dos posiciones, otro
proporcional y otro proporcional más integral.

- Comprender los fundamentos de la acción derivativa y el principio de funcionamiento de un
controlador PID.

- Saber diferenciar entre tiempo derivativo y tiempo de avance.

- Conocer el funcionamiento de la acción derivativa en un controlador neumático

- Saber el procedimiento de ajuste de un controlador PID.

- Saber en que procesos puede aplicarse la acción derivativa.

- Hacer prácticas de ajuste del regulador proporcional, integral y derivativo: P, I, PI, PD y PID.

- Conocer el funcionamiento de un controlador PID con salida de contactos.


