
Formulario: Control Proporcional con Bias:

S =

{
1 Acción Inversa

−1 Acción Directa

Rango del actuador: U = umax − umin

Rango del sensor: Y = ymax − ymin

Z% = 100
Z − Zmin

Zmax − Zmin

Z = Zmin +
Z%

100
(Zmax − Zmin)

Kp% =
100

BP
Kp = Kp%

U

Y

∆e = −S∆y

∆uc = −SKp∆y

ess =
A− γβ

1 +KpSγ

e = A− y

uc = KpeS

u = β + uc
y = γu

β
∗
=
A

γ
ess = 0 para β∗

u = β +KpeS

u = β +KpS (A− y)

Recta: u = (β +KpSA)− (KpS) y

u = β +KpS (A− γu)

u =
β +KpSA

1 +KpSγ

y =
γ (β +KpSA)

1 +KpSγ

BP : Se define la variación que debería experimentar la variable controlada, y, para que el

actuador, u, vaya de su valor mínimo a su valor máximo.
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