A6M33MOS: Regulace vysky hladiny

Na cviceni jsme si ukazovali zaklady fizeni a regulace. Vasim ukolem bude implementovat PID
regulator pro regulaci vysky hladiny.
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Mame zdroj toku, ktery nam generuje staly definovany tok. Za nim je zapojena nadrz, ktera se timto

Obrazek 1: Ukazka mozného vzhledu modelu

tokem plni. Poté mame ventil, ktery dokaze nastavovat pratok na presné danou vstupni hodnotu
(g = vstup). Za tim mame zdroj tlaku 0, ¢ili vypoustime tok do prazdna.

Ulohy
e Vytvorte si pq konektor, ktery bude obsahovat proménné toku a tlaku (délali jsme v minulych
ulohach).
e Vytvorte si blok zdroje tlaku (délali jsme v minulych dlohach).
e Vytvorte si analogicky blok zdroje toku Q — ten bude podobny, jen budeme nastavovat misto
tlaku tok a to externi proménnou — podobné jako v bloku source u pruzinky na kuli¢ce.

model Qsrc

pqg pa;
Modelica.Blocks.Interfaces.Reallnput u;

equation
pg.q=-u;
end Qsrc;

e Vytvorte si blok nadrze, kde
objem = J vtok z obou konektort

tlak na obou konektorech= pxg=xh
objem = vySka hladiny * plocha
, kde p = 1000 kg.m, plocha budiZ 1. Na vystupni RealOutput konektor pfivedete vysku
hladiny h
e Vytvorte si blok ventilu, kde
vtok = vytok

o 0, u<o
pritok = {u w0

kde u je Fidici vstup.
e Vytvorte si blok regulatoru, kde

error = aktualni hodnota — referencni hodnota

d
vystup = P x error + I = [ error dt + D _—



, kde P, | a D jsou parametry proporcniho, integracniho a derivacniho ¢lenu reguldtoru.
Hint: Integracni slozku si vemte zvlast a postupujte jako kdyz Integral(tok) = volume
Pro vic informaci o PID pohledejte napfiklad http://en.wikipedia.org/wiki/PID controller.

Zacnéte nejdrive pouze se ¢lenem P (napt. 10) a poté prozkoumejte chovani dalSich ¢len(.
e Na zacatku simulace je nadrz prazdna. PoZzadujeme vysku hladiny 50 cm. V 10 s snizime
pozadovanou hladinu na 0,25 m, zména probéhne za 0,01s (pozor na jednotky). (Hint: Ramp)
e Na za¢atku simulace poustime tok 0,1 m>.s™. Po 20 s zvy$ime rychlost toku na 0,2 m®.s™.
e Pozorujte a popiste pribéhy a schopnosti regulace.

Zakeinosti
Uvédomte si, Ze v této Uloze kombinujeme kauzalni konektory (real input a output — regulacni obvod)
a kauzalni (tok kapaliny).

Pozor, tato uloha je trochu zakefna rozdilnosti matematického a Modelicového zapisu rovnic. Také si
dejte pozor na jednotky.

Bonusy
Integracni slozka regulatoru vykazuje nezadouci chovani, které se oznacuje jako wind-up. Omezte
tento nezadouci vliv a demonstrujte zménu v regulaci. (+1b).*

Realizujte tento systém pouze pomoci ptenosovych funkei (+1b).?

! Omezte vliv, nemusite pfijit s idedlnim fedenim (byt své idedIni Gvahy udejte do zpravy).
? vyuiijte priklady z aplikace Regulace


http://en.wikipedia.org/wiki/PID_controller
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