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Control tot-o-res (Bang-Bang)
Exemple: termostat d’una casa
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1. Apareix cicle límit.

2. Sistema amb molt poca histèresi:

- Poca desviació de la consigna
- Actuador pateix molt pel fet de parar-

se i engegar-se contínuament.
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Control tot-o-res (Bang-Bang)
Exemple: termostat d’una casa
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Augmentant la histèresi :

- Ens allunyem més de la consigna

- Disminueix freqüència del cicle límit, i
per tant l’actuador no patirà tant pel fet
de parar-se i engegar-se contínuament.
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Control Propo rcional, Integral i
Derivatiu
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3 Propo rcional-Integral (PI)
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4 Propo rcional-Derivatiu (PD)
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Efecte de Wind-up

Sistema sense limitació a l’actuador
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Efecte de Wind-up
Sistema amb limitació a l’actuador (±3)

0 50 100 150 200 250
0

2

4
Sortida-Consigna

0 50 100 150 200 250
1

2

3
Control

0 50 100 150 200 250
0

50

100

150
Integral

Consigna

Sortida

136 138 140 142 144 146 148 150 152 154 156
0

2

4

6

8

10

12

14

16

18

Integral

Control

5



52

Sintonia d’un PID en llaç tancat.

Obtenció dels paràmetres.
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Sintonia d’un PID en llaç tancat.
Obtenció dels paràmetres.

ProcésR(s)

+
-

Y(s)
40

0 2 4 6 8 10 12 14 16 18 20
-0.5

-0.4

-0.3

-0.2

-0.1

0

0.1

0.2

0.3

0.4

0.5



54

Sintonia d’un PID en llaç tancat.
Obtenció dels paràmetres.
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Sintonia d’un PID en llaç tancat.
Resposta del sistema en llaç tancat

pel PID trobat
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Sintonia d’un PID en llaç tancat.
Resposta del sistema en llaç tancat

pel PID reajustat

Reajustant paràmetres a

Kp = 18
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Sintonia d’un PID en llaç obert.
Resposta del sistema en llaç ob ert
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Sintonia d’un PID en llaç obert.
Obtenció dels paràmetres del PID
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Sintonia d’un PID en llaç obert.
Resposta del sistema en llaç tancat

pel PID trobat
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Sintonia d’un PID en llaç obert.
Resposta del sistema en llaç tancat

pel PID reajustat

Reajustant paràmetres a
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K i = 20

Kd = 0.84
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