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AJUSTE DE CONTROLADORES 

Los parámetros de ajuste del controlador ( CK , τ I  y τD ) se calculan con base en los parámetros de la curva de reacción 
del proceso ( K , τ  y 0t ), asumiendo un comportamiento de primer orden con tiempo muerto. 

Función de transferencia del controlador 
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Criterios integrales del error 

CRITERIO INTEGRAL APLICACIÓN PRINCIPAL 

Integral del Cuadrado del Error ICE = ( )ε2

0
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∞

∫  suprimir errores grandes 

Integral del valor Absoluto del Error IAE = ( )ε
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t dt
∞

∫  suprimir errores pequeños 

Integral del valor Absoluto del Error  
ponderado con el Tiempo 

IAET = ( )ε
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t t dt
∞

∫  suprimir errores que  
persistan mucho tiempo 

 

Ajuste con razón de asentamiento de 1/4 

CONTROLADOR PARÁMETROS 
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Ajuste de Cohen y Coon 
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(obtenidos minimizando la integral del cuadrado del error, minimizando el offset, con razón de asentamiento de 1/4) 
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Ajuste de integral mínima de error para problemas regulatorios 
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Ajuste de integral mínima de error para problemas servo 
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