Dinamica y Control de Procesos

Repartido 6

6.1.
_f _ (10s+1)(4s +1)?
9e =g T T L75(s + 13
10s+1

Por simplicidad tomo A = 4, entonces g; = T75@s+D

Como el modelo es exactamente igual al proceso podemos prescindir de la retroalimentacion.
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Si queremos que sea estrictamente propia tomaremos f = i

10s+1

*
Entonces 9c = m
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. [ 5s+1
e = gp- 2(As+1)
Por ej. puedo tomar A=1

@ 15+(—s+1)
(s+ 1) (d=s+1)
15 %(—s+1)

(s+1)%(d=s+1)

I5+(—s+1)
(5+1) % (d»s+1)

15 (—s+1)
(s+1)*(4+s+1)

Gxs+41

Salto en el set point:

Repartido 6 — DCP Pagina 2 de 10



20

25

30

35

50

20

25

30

35

a0

20

25

30

35

50

20

25

30

35

a0

Repartido 6 — DCP

Pagina 3 de 10



b) Para un sistema de primer orden la forma Pl del disefio IMC.

| _
=

ke =

~

kp
T = Tp

Entonces
ke =5==25(cond=1) 7, =5

10* —9+1)
i (s4+1)*(4xs+1)
g=ccompu g
(s+1)%(4%s41) )
.I— 1.5%(—s+1)
- (s4+1)%(4dxs4+1)

‘_"z PID H 1*(—‘;+1) 2

LIa©

LIa©

(s+1)=(dxs4+1)

Las graficas son las mismas.
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6.3.
. . _ ys+1
Filtro: f = D
. (—Tys + 1)(Tp5 + 1)(ys +1)
ge = Gp— k,(As + 1)?
Seleccionamos y de modo de cancelar el término que provoca la inestabilidad, o sea
f(s= /Tu) e 7 =1
[2(Y/r,) +1]
% A? A
—+tl=—+2—+1
Tu Tu Tu
= /1(’1 +2)
Y= T
La forma feedback estandar equivalente es
o 5O ([t \[ors?t(mAy)stl
S B N OTHE BRWE s
De esta forma el formato PID queda:
_ mu(wy) _ _ TV
k.= kph? T =T,+Yy Tp = ———

Tomando A =2, entonces y=2%(2/10+2)=4,4

ko= 264 1 =2+44=64

_!_+ .—lﬂ_’{ PID Hf 1(]:-e.s-|1§
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6.4.
a) Utilizando IMC, ajustar un controlador Pl y verificar la respuesta a un salto en el set
point de +0,1.
b) Verificar con ese controlador la respuesta a un salto de +0,2 en x;.
c) Suponga que el muestreo del analizador de composicion introduce un delay de 3
minutos. Verificar el cambio en la respuesta del sistema.
d) ¢éSe mejora la respuesta agregando una accién diferencial?

a)
dx
BM: VPE = Wyxy + Wyxy, — (W + wy)x

Variable de estado: X variables de entrada: w» (manipulable), X1 (perturbacién)

%= [l v+ [l
Tles+1] s+ 1]°1

Con Ky =(22e) = B8 _ 56 104Ny, g

Wis+Wog - 1000kg/min

kK = (wl‘;v-:;m) - 1605000%/;:; =065
r= (w15V+pw25) - 10:(7)11;’/cfnin = 471min
Gryp = Kyjp = % = 0,757
_ 300kg/min _ e\ kg _ 25°mil:{.gpsi

v ’

1,2psi min.psi Y 7 0,0833s+1

Gn =32emA
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Donde:

_gmin
G = Gip X Gy X Gp X Gy = 0,75 22 220 kg 20X kg 32 e*mA
[Py 2 BRI T mA ” 0.083s + 1 min. psi 471s +1 °n
1.56 mA™1

~ (00835 + D(4,71s + 1)

Como 4,71 es mucho mayor que 0,083 se puede despreciar para realizar el disefio del
controlador.

—0s

A . K
En el disefo por IMC para un proceso del tipo ° resulta para un controlador PI

1z
€T KA+0 =t
Tomando p.ej. A =1 resulta K. =151 mA 7; = 4,71 min

Teniendo en cuenta que la salida del controlador esta limitada entre 4 y 20 mA, se agrega un
bloque de saturacion entre -1,86 y 14,14 mA (variables de desviacién).
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Ademas de visualizar la salida, observamos la salida de Gc.
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Ademas de visualizar la salida, observamos la salida de Gc.
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c)

Si el delay pasa a 3 minutos, la respuesta a un salto en el set point de +0,1 es:
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Si se elige PID, los parametros del controlador son:

76
27+6

_1 T+9/2
€T K@+9/y)

TI=T+9/2 Tp =

Tomando p.ej. A=3resulta K, =0,88mA t1; =6,21 min 7, =1,14 min

Del mismo modo que en las partes b) y c), observamos la salida del controlador.

Obs: El bloque de saturacién podria no estar, aunque es una buena practica utilizarlo, sobre
todo, cuando no graficamos U(s).
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