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Sistema Multivariable

DISEÑO DE SISTEMAS DE 
CONTROL POR COMPUTADOR
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Modelo no lineal invariante: 
(Constantes del deposito "1" y del "4")
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Sistema 

multivariable
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(p(t), v(t), h1(t) y h4(t) varían entre 0 y 100%)
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Sistema Multivariable

DISEÑO DE SISTEMAS DE 
CONTROL POR COMPUTADOR

Modelo no lineal en ecuaciones diferenciales:
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Simplificando:
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Sistema Multivariable

DISEÑO DE SISTEMAS DE 
CONTROL POR COMPUTADOR

Punto de funcionamiento (condiciones de equilibrio):

Depósito "1":

Depósito "4":
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Sistema Multivariable

DISEÑO DE SISTEMAS DE 
CONTROL POR COMPUTADOR
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Modelo lineal en ecuaciones diferenciales:

Modelo lineal en ecuaciones de Laplace:
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Sistema Multivariable

DISEÑO DE SISTEMAS DE 
CONTROL POR COMPUTADOR

Modelo no lineal: (con limitación de los valores max. y min. de las variables)
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Sistema Multivariable

DISEÑO DE SISTEMAS DE 
CONTROL POR COMPUTADOR

Modelo lineal:
Qe1(s)P(s) H1(s)
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Sistema Multivariable

DISEÑO DE SISTEMAS DE 
CONTROL POR COMPUTADOR

Modelo lineal en funciones de transferencia:

P(s)

H1(s)

V(s)
H4(s)

Step2

Step1

Scope2

Scope1

po*Kp4*5

A4.s+B4*sqrt(250*g/h4o)

G22

vo*Kp4*5

A4.s+B4*sqrt(250*g/h4o)

G21

-po*Kp1*5

A1.s+B1*sqrt(250*g/h1o)

G12

(100-vo)*Kp1*5

A1.s+B1*sqrt(250*g/h1o)

G11

















=








)s(V
)s(P

·
)s(G)s(G
)s(G)s(G

)s(H
)s(H

2221

1211

4

1

Gijón - Octubre 2007 http://isa.uniovi.es/docencia/dscc 8

Sistema Multivariable

DISEÑO DE SISTEMAS DE 
CONTROL POR COMPUTADOR

Modelo lineal en ecuaciones de estado:
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State-Space Scope


