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Introduccion

» El control automatizado de procesos permite:
» Determinar las corrientes de los procesos

» Obtener, procesar y comunicar informacion sobre la composicion y estructura
de la materia

» Conocer el % de error que se tiene en el proceso

» La validacion y verificacion de resultados, esto se logra a través de la P -
calibracion adecuada de los sensores y equipos en general. | s
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» En el presente proyecto se utilizo el siguiente equipo de control de pH
automatizado:

» Amatrol's T-5554 (Analytical Process Control Learning System)

» Los objetivos del proyecto son:
» Realizar el analisis del sistema de control de proceso analitico

» Identificar los elementos del equipo (ejecutando pruebas para las soluciones
quimicas)

» Comprender el control de la automatizacion del sistema usando el
conocimiento y la informacion teorica obtenida durante el curso.

Figura 1. Amatr
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Calibracion del sensor

» Para lograr el control automatizado de manera correcta es necesario que el sensor dé
calibrado, esto se llevo a cabo de dos diferentes modos:

1. Experimento en el laboratorio de quimica usando un multimetro

2. Utilizando el potencidmetro digital

Figuras 2 y 3 . Material utilizado para calibrar en el laboratorio. Figuras 4y 5. Sensor da




Sistema de control de lazo abierto
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Figura 6 . Diagrama de la configuracion de lazo abierto. (tomado
del manual de usuario nimero 6)




Curva de caracterizacion

El proceso debe estar
en estado de equilibrio

Un cambio en la salida del
controlador se debe iniciar

Lo que provocara un cambio en la
respuesta, la Ultima se pueden
grabar para obtener los valores

necesarios

Figura 8. Curva de caracterizacién del sistema.

» En este tipo de método de sintonizacion de control del sistema este responde
rapidamente a los cambios en el punto de ajuste, para realizarlo es necesario:

» Sacar el sensor de pH del lugar original y ponerlo directamente en el tanque de
reaccion.

» Esto permitira al equipo empezar a construir la curva de caracterizacion.




Sistema de control de lazo cerrado

Pero también tiene un sensor de
realimentacion que monitoriza la variable
controlada y retroalimenta la senal al
controlador.

A continuacion, el controlador compara
con el punto de referencia y ajusta su
salida hasta que la senal de
realimentacion es igual al punto de
ajuste establecido.
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controlador

referencia para el loop del control de pH

. Tiene que ser establecido los parametros para el control del pH.
. Se tiene que establecer los parametros necesarios para el control de nivel
En el contenedor se mide por un sensor de nivel que proporciona una sefal analogica al

Para salir del modo de configuracion con la tecla de pantalla inferior y entrar en el punto de




Controlador PID

» Se obtuvieron los parametros para el controlador
» Usando SIMULINK:

» Se realizo la configuracion de lazo cerrado con la funcion de transferencia 1.007
» Se llevd a cabo una simulacion con los parametros calculados 6 = s31as+1
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Figura. Respuesta después de usar los parametros del PID.

5.010x107° = 1.007Ki - Ki = 4.9751x10"°




