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RESUMEN 

En este trabajo se aborda la realización de un instrumento virtual para el control de un reactor de 

lecho fijo, con el objetivo de producir hidrógeno a partir de glicerol acuoso y construir un equipo 

propio del Centro de Investigación Científica de Yucatán (CICY). 

Se realizaron pruebas a los distintos componentes de los sistemas de control de las variables de 

proceso para el cálculo de las ecuaciones que describen la dinámica del sistema. Se diseñó el 

software y hardware de comunicación entre los sensores, actuadores e instrumento virtual. 

Finalmente, en lenguaje grafico (G) mediante el software LabVIEW® se realizó la interfaz visual 

y la lógica del instrumento, tanto para el equipo como para el control de cada uno de los 

componentes.  

Se implementaron sistemas clásicos de control como el PI (Proporcional Integral) y PID 

(Proporcional Integral Derivativo). El desempeño del equipo y el análisis ante posibles 

perturbaciones se realizaron por medio de simulaciones con el software MATLAB® y pruebas al 

hardware de comunicación y censado en conexión con el instrumento, elaborando un manual de 

operaciones e instalación. 

De acuerdo a los comportamientos obtenidos en las pruebas realizadas y con la escasa 

información obtenida en la literatura, se estimaron y simularon los modelos con un 91.4% de 

precisión, siendo esto de suma importancia para conocer y calcular las ganancias de los sistemas 

de control que se implementaron a los diferentes dispositivos. 

La propuesta de instrumento virtual junto con el software y hardware de comunicación que se 

utilizó en este trabajo, estuvieron dentro de los parámetros necesarios del proyecto con tiempos 

de estabilización de alrededor de los 35 segundos para el proceso de presión y de 230 segundos 

para alcanzar la temperatura deseada. 

Se realizó la comparación de los controles obtenidos mediante simulaciones, la placa de 

comunicación, la interfaz gráfica y el algoritmo del instrumento virtual con lo reportado en la 

literatura para cada aspecto, siendo los valores obtenidos simulares en algunos casos y dentro 

de rango en otros. 
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ABSTRACT 

This work deals with the realization of a virtual instrument for the control of a fixed-bed reactor, 

produc hydrogen from aqueous glycerol and building a team from the Yucatan Scientific Research 

Center (CICY). 

Tests were carried out on the different components of the control systems of the process variables 

to calculate the equations describing the system's dynamics, the software, and hardware for 

communication between the sensors, actuators and virtual instrument were finally designed in the 

graphic language (G), using LabVIEW® software, the visual interface and logic of the device were 

created, both for the equipment and for the control of each of the components. 

Classic control systems such as PI (Proportional Integral) and PID (Proportional Integral 

Derivative) were implemented. The performance of the equipment and the analysis of possible 

disturbances were carried out by means of simulations with MATLAB® software and tests of the 

communication hardware and census in connection with the instrument, preparing operations and 

installation manual. 

According to the behaviors obtained in the tests carried out and with the scarce information 

obtained in the literature, the models were estimated and simulated with 91.4% precisión. This is 

of utmost importance to know and calculate the gains of the control systems that they were 

implemented, to different devices. 

The virtual instrument proposal, together with the communication software and hardware used in 

this work, were within the necessary parameters of the project with stabilization times of around 

35 seconds for the pressure process and 230 seconds to reach the desired temperature. 

The controls obtained through simulations, the communication board, the graphic interface and 

the algorithm of the virtual instrument were compared with that reported in the literature for each 

aspect, the values obtained being simulated in some cases and within range in others. 

  


