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B อัตราไหลของผลิตภัณฑ์ก้นหอ (Bottom flow rate)

D อัตราไหลดิสติลเลต (Distillate flow rate)

F  อ ัตราไหลของกระแสป้อน (Feed flow rate)

L อ ัตราไหลกระแสรีฟล ักช ์ (Reflux flow rate)

P ความดันภายในหอกลั่น (Column pressure)

V อัตราไหลของไอนำ (Steam flow rate)

La ระด ับถังพ ักของเหลวยอดหอ (Reflux Drum Level)

ZB ระด ับถ ังพ ักของเหลวฐานหอ (Bottom sump Level)

LV  โครงสร้างควบค ุมหอกลั่น (L ปร ับควบค ุม y, F ปร ับควบค ุม X)

DV โครงสร้างควบค ุมหอกลั่น (D ปร ับควบค ุม y, V ปรับควบค ุม X)

D/(L+D),V โครงสร้างควบค ุมหอกลั่น [D/(L+D) ปร ับควบค ุม y, V ปร ับควบค ุม x]

D/(L+D),V/B โครงสร้างควบค ุมหอกลั่น [D/(L+D) ปร ับควบค ุม y,VIB ปร ับควบค ุม x] 

DRD โครงสร้างควบค ุมหอกลั่น

X  ส่วนผสมผลิตภ ัณฑกนหอ (Bottom product composition)

y ส ่วนผสมผลิตภัณฑ์ยอดหอ (Top product composition)

Z ส่วนผสมกระแสป้อน (Feed composition)
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