
Modelo	No	lineal	del	proceso

Interfaz	de	operador

Sensores	de
perturbaciones

Prealimentacion	y	desacoplamiento	y	2gl	no	lineal
RATIO	y,	en	general,	otras	operaciones	no	lineales

Control	multibucle

Control	en	cascada	(slave)

absoluta

absoluta	(No	cte.)

absoluta

absoluta

absoluta

Incremental

Incremental

Incremental

Incremental

absoluta

absoluta

absoluta

Incremental

absolutaIncremental

Incremental

wild	feed

absoluta

Incremental

absoluta

wild	feed

controlled	feed

Control	Tanque	No	Lineal
(c)	2020,	A.	Sala.	Matlab	R2019b

[x_aout]

[nivel]

[Qs]

[q_bin]

Perturb	q_ain

[q_w]

Perturb	x_ain

[q_bin]

[valv_out]

Variables
Controladas

[x_aout]

[nivel] [Qs]

[x_ain]

y = H estado, entradas, params

d estado
dt

= F estado, entradas, params

d_vtot

concentracion
sensor	aguas	abajo	

en	tuberia

Variables
de

Estado

dv_a1

dv_a2

concentracion
fondo	tanque

Modelado	de	tanque	de	mezclado	con	dinamica	interna	de	mezcla	y	retardo
(c)	2019,	Antonio	Sala	Piqueras,	Universitat	Politecnica	de	Valencia

d estado
dt

ti = 1.4 qs

Caudal
de	salida

TanqueDeMezclado2Sq_w

q_b

x_ain

valv_out

x_A

h

Qs

va1

va2

vtot

Subsystem	Reference

PFVout

Variables
Manipuladas

PI(s)

Monitor
bucle	auxiliar

Qs

[x_aout]

[nivel]

[refx_a]

[refNivel]

[refx_a]

[refNivel]

PF	xaout

PF	Nivel

[Qs]

PI(s)
TR
K_conc

PI(s)
TR
K_nivel

Ref	INC	xa

Ref	Inc	H

Perturbaciones

[q_w]

[x_ain]

[Qs]

Obstruccion/Bloqueo
Valvula	Salida

[valv_out]

[q_bin]

[q_w]

[x_ain]

FF	Xain

PFqw

PFxain

FF	Q_w

u PFqb

Calculo	de
PF	Q_bin

u PFqs

Calculo	de
PF	Q_s

[q_bin]

Ruido	Sens	x_a

Ruido	Sens	Nivel

Ruido	Sens	qs

Ruido	Sens	x_a1

Ruido	Sens	qw

DC	Q_b->h

PFqb

2GL	on/offPFxaout

q_bin

valv_out_sat

ref	x_a

ref	nivel

Qs

qb_regxa

q_w

x_ain

refQs
ref	Qs

valv_out

valv_out

x_a

nivel

q_w

Presentación en vídeo:
http://personales.upv.es/asala/YT/V/tm2ffnl.html   http://personales.upv.es/asala/YT/V/tm2aw.html 
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