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Controlador Proporcional,
Integral, Derivativo
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Controlador PID Continuo

Accion integral

 Elimina error permanente.

» Agrega un polo en el origen de la funcion de
transferencia en lazo abierto.

* Ademas, la accion integral es desestabilizadora,
razon por la cual va siempre acompanada por la
accion proporcional
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Controlador PID Continuo

Accion derivativa

» Agrega un cero en el origen de la funcion de
transferencia en lazo abierto.

» La accion derivativa representa la tendencia
del cambio, es decir, es una proyeccion hacia
donde se desplazara el proceso en el futuro.
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Controlador PID discreto

1
U(S) = KP(I + ﬁ + TdSJ

1

1-z"

K,T

Ky =Ky -~ T: tiempo de muestreo

U(z) = [Kpd + K +K,,(1-2" )}E(Z)

K, T
Ky = .

T
_ KTy

KDd - T

D.Saez. Arch7. EL42D Control de Sistemas. U. Chile




