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no hay cambios observables en el perfodo de muestreo Ts.
S _
La Figure 8 nos muestra como se comporta el sistema para cambios de un 25% en
ol flujo del alimento Fi, . el maximo error en la concentracion de salida es m&s o
" menos el mismo en ambas direcciones, No hay oscilaclones en el sistema, lo que in-
a@ qae el controlador digital adaptativo trabaja bastante bien para esta clase de
| Note también como cambia el perfodo de muestreo: para un aumento

@ q‘l ﬂs}u F ‘el perfodo de muestreo disminuye y en el caso contrario o se

'FB" el periodo de muestreo aumenta. Ademads, el sistema demora mas

e a medida que el perfodo de muestreo 'T'S aumenta, un resultlado pre-
| ﬁuﬂﬂa dﬁ anuerda a la ecuacion (26). Por lo demés la controlabilidad del sistema
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"oém el sistema se comporta satisfactoriamente, es mas para un aumento
ﬁ, la controbalidad es rmuy buena.
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LISTA DE SIMBOLOs

eacclonante
Area de flujo del reactor tubular
‘t{“‘ ducto de la reaccion quimjca

~ Funcidn de transferencia del controlador
I_Eéh#ﬂhtl‘ﬂﬁiﬁn del producto del reactor tubular
Transformada de Laplace de la senal de referencia
Concentracion del alimento

Concentracion en Z = L en el reactor tubular
Concentracién de A puro

“":tt-'ﬁﬂiﬁn_an_ la entrada del reactor tubular
‘iﬁn en el estado estacionario del producto
. v i&gd para transferencia l:IB masa

Tfica de Ia veiumdad de reaccion

sactor tubular en el eircuito ﬁi&rm
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