Zadanie 1, 2017

Zaprojektuj uktad regulacji poziomu cieczy w dolnym zbiorniku (hs) w uktadzie kaskady zbiornikéw
przedstawionym na ponizszym rysunku. Zastosuj regulator typu PID. Nominalne parametry uktadu podano
ponizej.

Specyfikacja

g1 = 0.1 [m%/s]
h; =5.1m.
§; =0.01m?

Sygnat sterujacy generowany przez regulator [zakres <0,1> V] odpowiada liniowo przeptywowi Q1 [zakres <O,
1> m¥s]. Instalacja jest wyposazona w ciagly sygnal (y) pomiaru wysokosci cieczy w zbiorniku dolnym [zakres
<0,10> V] odpowiadajacy liniowo wysokosci cieczy (hs) [zakres <0, 40> m]. Zawor wyjsciowy Sz moze by¢
sterowany w trybie rgcznym za pomoca sygnatu Sz [zakres <0,1>] odpowiadajacemu liniowo polu przekroju
otwarcia zaworu w zakresie <0,1> m?2 Projektowany regulator nie ma wplywu na stopien otwarcia zaworu
wyjsciowego. Uklad pomiarowo-sterujacy pracuje z cyklem 1 sekunda. Eksperymenty dla obiektu moga by¢
przeprowadzone za pomoca ponizszego bloku Simulink.

Obiekt

Wyznaczenia parametréw modelu transmitancyjnego nalezy dokona¢ za pomoca 2 punktéw pomiarowych.
Regulator nalezy dobra¢ na podstawie metody tabelaryczne;j.

W przypadku koniecznosci zastosowania petnego regulatora PID, w projekcie Simulink nalezy zastosowac blok
z rzeczywistym rézniczkowaniem. Na podstawie zalozonej warto§ci wspotczynnika F=8 nalezy wyznaczyé
parametr N bloku PID z zalezno$ci: N=F/Td.

Gléwne wyniki prac poddawane ocenie:

1) uzyskany wzoér modelu transmitancyjnego obiektu — identyfikacja przeprowadzona dla 10% zwiekszenia sygnatu
sterujacego w punkcie pracy uktadu

2) wykres obrazujacy poroéwnanie wynikow zarejestrowanej odpowiedzi obiektu i przyjetego modelu, w przypadku
wystepowania punktu przegiecia nalezy poda¢ warto$¢ wspotczynnika

3) ogblny wzor regulatora odpowiedni dla zastosowanej metody strojenia (wskazanie odpowiednich wzorow), wartosci
nastaw regulatora oraz wzor i wyliczone wartosci nastaw dla bloku regulatora zastosowanego w Simulink

4) odpowiednie wykresy i projekt/projekty Simulink umozliwiajace przeprowadzenie eksperymentow:
4.1) uktad otwarty: doprowadzenie obiektu rzeczywistego do punktu pracy i przeprowadzenie eksperymentu

identyfikacyjnego dla 10% skoku sygnalu sterujacego

4.2) uktad zamknicty: przeprowadzenie eksperymentu skokowej zmiany wartosci zadanej (skok jednostkowy) dla
transmitancyjnego modelu obiektu
4.2) uktad zamkniety: doprowadzenie obiektu rzeczywistego do punktu pracy i skokowe zwigkszenie warto$ci zadanej o
10% w stosunku do wartosci odpowiadajacej punktowi pracy
5) wyznaczenie wartosci przeregulowania i czasu regulacji dla uktadu regulacji z transmitancyjnym modelem obiektu oraz z
rzeczywistym obiektem - poréwnanie uzyskanych z warto$ciami oczekiwanymi (dyskusja)

6) dodatkowo oceniajacy moze poprosi¢ o pokazanie i oméwienie wykorzystywanego do rozwigzania problemu programu
dla pakietu Matlab



