PAUTA P1-CONTROL 1

Balance de masa estanque 1:

A dhy F hy

prfa =P PR1
dhy hq
Aj—=F ——
Ldx Ry

Balance de masa estanque 2:

Ry "R,
dh, hy hy
“dx Ry R,
Usando variables de desviacion:
hy = hy_h{®
hy = ha_h3°
F'=F —F°®®
Reemplazando:
dh,’ hy'
ki R_l1
dhy' hy' hy'
o TR R,
Aplicando LaPlace:
Ay-s-hl=F'— E
Ry
Ay-s-hl = h_ll — h_é



Reordenando...
Al'S'h_:,L'R1+h_1’=F"R1

hy' R
T F T ARy -s+1

— — R, —
Az'S'hé'R2+hé=R_'hi

— Ry
h, Ry
Gz = ==
h’ A2 * R2 - S + 1
Identificando términos se tiene:
Kpi =Ry
™ =41 Ry
Kp, = Ry /Ry
™, =43 Ry
Por otro lado
K, R
?2 = Gl . G2 = 2
F’ (Al'Rl'S+1)'(A2'R2'S+1)
Ry R,

F’z(Al'Rl'Az'Rz)'SZ+(A1'R1+A2'R2)'S+1

Que corresponde a un segundo orden, donde
Kp =R,
T=ﬂA1'R1'A2'R2

_ (A1 Ry +A5-Ry)

211A1'R1 'Az'Rz




Como la respuesta es criticamente amortiguada =>¢ =1
(A1-Ri +4;-Ry) _ 1

21[A1'R1 'A2 'R2

(A1*Ry+ Az Ry) =2JA; Ry - Ay - Ry /()?

(Alz'R12+2'A1'R1'A2'R2+A22'R22)=4'A1'R1'A2'R2
(A -R>—2-A; Ry - Ay Ry + A% RP) =0
(A1'R1—A2'R2)2=0
Al.R]_:AZ'RZ

R A 1
—1=—2=—=0,5
R, A, 2
1 =41 Ry
™, =43 Ry
T=A;"Ry = 1p1 = D>

Se sabe que la solucién para un sistema criticamente amortiguado corresponde a:

y'(t) = Kp [1 - e_% (1 + t)]

T
/ 1 1
h, (t=1)=0,5-Kp=Kp[1—e r<1+—)]
T
1 1
05=e r<1+—)
T

Asi, T = 0,5958 min

-t
0,9 = [1 —e 0,5958]

t =1,3719 min



