Control todo—nada

Un amplificador operacional puede utilizarse como un controlador todo—nada muy sensible gracias a la alta
ganancia del amplificador. Bastara una pequefia diferencia de sefiales en la entrada para que se obtenga u
salida total en voltios ligeramente inferior a la tension de alimentacion.

Como sefial de entrada se utiliza la diferencia entre la variable y el punto de consigna y en terminal de salid
se conecta un circuito de excitaciéon del relee final de control. La zona muerta del control todo—nada se logr:
mediante un resistencia conectada en serie con el terminal no inversor del amplificador y con una resistenc
conectada entre este ultimo terminal y el de salida del amplificador.

Control proporcional de tiempo variable

El control todo—nada descrito anteriormente puede modificarse ligeramente para obtener un control
proporcional de tiempo variable.

Control proporcional

Si el amplificador operacional se usa como amplificador ananolgo de ganancia finita, su lata ganancia de lu
a que la entrada tenga que ser muy débil, casi nula, del orden de 0,2 mV. Para disminuir esta elevada gana
es necesario realimentar la sefial de salida a la entrada inversora -V mediante una resistencia —R, y como
interesara que la sefal de entrada tenga un valor distinto de cero, se afiade al circuito otra resistencia —R.

Control integral

La accion integral puede generarse en el amplificador operacional mediante un condensador conectado en
serie con la linea de realimentacion negativa y con una resistencia conectada en serie con el terminal inver:

Control derivativo

La accion derivativa puede conseguirse colocando un condensador C ala entrada inversora y una resistenc
en paralelo entre la salida y la entrada inversora. El ajuste de la accién derivativa se obtiene transformando
resistencia R en un potenciometro. Cuando la sefial de error cambia rapidamente (debido a una variacion
rapida del punto de consigna o bien, de la variable, o quiza, provocado por sefales con ruido), la sefial de
salida muy rapidamente tomando en el limite la forma de un pico. Este efecto es indeseable ya que puede
perjudicar el control del proceso.

Se soluciona este inconveniente eliminando la accién derivativa cuando el instrumento capta una variacion
rapida de la sefial de error. Se conecta un condensador C y una resistencia R en serie, en paralelo con la
resistencia derivativa R. De este modo, con la impedancia de C es inversamente proporcional a la variacior
tension que se le aplica, un cambio rapido de tensién ara que el condensador se presente una baja impeda
a través de la resistencia derivativa R, con lo cual el tiempo de acciéon derivativa sera necesariamente bajo,
modificandose el valor derivativo ajustado, pero solo durante el instante de la variacion rapida de la sefial d
error. Un interruptor conectado en paralelo con el condensador C, permite, en la posicién de conexion,
eliminar la accion derivativa cuando asi se desee.

Control proporcional+integral+derivativo

La unién en un circuito de los 3 controlador descritos anteriormente da lugar a un instrumento electrénico
proporcional + integral + derivativo. El circuito simplificado consiste en un modulo proporcional mas



integral- donde se fija la ganancia o banda proporcional, se amplifica la desviacién entre la variable y el
punto de consigna, se fija el valor del punto de consigna y se selecciona la accién directa o la inversa del
controlador — y un modulo de accién derivada modificada donde se encuentra el potenciometro de accion
derivada.

Control proporcional

En el sistema de posicion proporcional, existe una relacion lineal continua entre el valor de la variable
controlada y la posicion del elemento final de control (dentro de la banda proporcional).

Es decir, la valvula se mueve el mismo valor por cada unidad de desviacion.



