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Se implementó un sistema de control tradicional en dos tanques interactivos donde su 

variable principal es el nivel. El actuador de cada tanque son electroválvulas, la toma 

de datos se realiza por medio de transmisores ultrasónicos; Se validó el proceso real 

mediante LabVIEW y se implementó la técnica de control tradicional teniendo en 

cuenta que es un proceso no lineal. Lo anterior dio como resultado un prototipo 

robusto que cuenta con instrumentación industrial y trabaja en un software 

programable que permitirá aplicar diferentes técnicas de control logrando continuar 

con la línea de investigación Control e Instrumentación del grupo de investigación. 
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