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OBJETIVOS

Objetivo general

• Sintonizar un controlador PID para una planta de control de nivel de dos 
tanques interconectados usando el método de Ziegler-Nichols para mejorar 
el desempeño de este.

Objetivos específicos

• Obtener la ganancia critica del sistema de manera experimental a través de 
Simulink para la sintonización de los controladores.

• Sintonizar un controlador PI y un controlador PID para la planta en estudio 
a partir de la ganancia critica hallada y lo establecido en el método de 
Ziegler-Nichols.

• Comparar el desempeño del sistema con cada controlador sintonizado a 
través del análisis de la respuesta del sistema.
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MÉTODOS DE ZIEGLER-NICHOLS

Ziegler J. G. y Nichols N. B. “Optimum Settings for Atomatic
Controllers”, 1942

Métodos experimentales/empíricos de ajuste de controladores PID.

No conozco función de transferencia de la planta

PID obtenido es agresivo (no óptimo en algunas aplicaciones, bueno 
para rechazo de perturbaciones)

Dos tipos:

- Ganancia última/crítica (lazo cerrado)

- Curva de reacción (lazo abierto)

?
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MÉTODO DE GANANCIA 
ÚLTIMA/CRÍTICA
• Cuando el controlador ya está 

instalado.

• Para procesos no estables en 
lazo abierto, de orden superior.

• Aumentar Ku (Ki=Kd=0) hasta 
obtener oscilación periódica de 
la salida.

• Registrar ganancia crítica Ku y 
período de oscilación Pu.

• Tener cuidado con los límites de 
oscilación de la planta.

https://controlautomaticoeducacion.com/wp-content/uploads/ZN-Method2.gif

https://controlautomaticoeducacion.com/wp-content/uploads/ZN-Method2.gif
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MÉTODO DE LA CURVA DE 
REACCIÓN
• Durante diseño de planta, antes 

del controlador.

• Para procesos estables en lazo 
abierto y con retardo 
(sigmoidal).

• Análisis de respuesta a entrada 
escalón en lazo abierto

• Registrar ganancia K, retardo L y 
constante de tiempo τ.
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REFERENCIAS

Artículo original de 1942 “Optimum Settings for Automatic Contollers”:

https://pdfs.semanticscholar.org/1f94/490b86cfef02f74e01d1d2f5896
96a5aa54f.pdf?_ga=2.56114923.1932138611.1596732727-
1997956925.1595646077

Controlador neumático de los años 40:

https://www.youtube.com/watch?v=DcUsublyzbI

Ejemplo de sintonización de controlador usando el método de Ziegler-
Nichols:

https://www.youtube.com/watch?v=JuUz1IwbED8

https://pdfs.semanticscholar.org/1f94/490b86cfef02f74e01d1d2f589696a5aa54f.pdf?_ga=2.56114923.1932138611.1596732727-1997956925.1595646077
https://www.youtube.com/watch?v=DcUsublyzbI
https://www.youtube.com/watch?v=JuUz1IwbED8
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¿PREGUNTAS?


