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Estanque 1 
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Estanque 2 
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Dato A1=A2=1, ρ = cte. Además q3 = h1/R1 y q5=h2/R2. 
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En estado estacionario: 
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Aplicando transformada de laplace: 
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Reemplazando h1 en h2: 
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El esquema feedforward queda: 

Para el diseño dinámico: 

Para el diseño en estado estacionario:
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b) El sistema feedforward-feedback queda:

 

Al existir una perturbación no medible (q4) el sistema feedforward simple no es capaz de controlar 

el proceso. Al agregar el lazo feedback al feedforward el sistema se puede mantener con

midiendo la variación de la respuesta del sistema y 

Si se implementa un controlador PI para el lazo feedback, la 

cerrado queda: 

La ecuación característica es: 

Resolviendo 
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feedback queda: 

Al existir una perturbación no medible (q4) el sistema feedforward simple no es capaz de controlar 

el proceso. Al agregar el lazo feedback al feedforward el sistema se puede mantener con

midiendo la variación de la respuesta del sistema y comparándola con el setpoint. 

Si se implementa un controlador PI para el lazo feedback, la función de transferencia en lazo 
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Al existir una perturbación no medible (q4) el sistema feedforward simple no es capaz de controlar 

el proceso. Al agregar el lazo feedback al feedforward el sistema se puede mantener controlado 

de transferencia en lazo 



Usando la matriz de routh 

0,3 0,6+0,3Kc 

0,9 0,5Kc 

0,9(0,6 + 0,3��) − 0,3�0,5��
0,9  

0 

0,5Kc 0 

Condición de estabilidad: 

0,9(0,6 + 0,3��) − 0,3�0,5��
0,9 > 0 

�� > −4,2 

Por otro lado: 

�� > 0 

 

Por lo tanto, la última condición es la que permite sintonizar el controlador. 

c) Si cambia el controlador del sistema feedforward (GcFF) los parámetros antes calculado no 

tendrán ningún cambio, pues GcFF no está presente en la ecuación característica del lazo 

feedback. 


