Zad. 1.

Zaprojektuj uktad regulacji stalowartoSciowej poziomu cieczy w zbiorniku przedstawionym na ponizszym
rysunku. Zastosuj regulator typu PID. Nominalny poziom cieczy w zbiorniku wynosi 10 m, wymagany czas
regulacji uktadu zamknietego wynosi 10 minut.
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Sygnat sterujacy generowany przez regulator [zakres <0,1>] odpowiada liniowo przeptywowi qye [zakres <0, 1>
m?/s]. Instalacja jest wyposazona w ciagly sygnat (y) pomiaru wysokosci cieczy w zbiorniku [zakres <0,10> V ]
odpowiadajacy liniowo wysokosci cieczy (h) [zakres <0, 20> m]. Zawor wyjéciowy moze by¢ sterowany w
trybie recznym za pomocg sygnatu s [zakres <0,1>] odpowiadajacemu liniowo polu przekroju otwarcia zaworu
w zakresie <0,1> m Projektowany regulator nie ma wptywu na stopien otwarcia zaworu wyjéciowego. Uktad
pomiarowo-sterujacy pracuje z cyklem 1 s. Eksperymenty dla obiektu moga by¢ przeprowadzone za pomoca
ponizszego bloku Simulink.
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Obiekt

Wyznaczenia parametrow modelu transmitancyjnego nalezy dokonaé za pomocg 2 punktow pomiarowych.

Regulator nalezy dobra¢ na podstawie metody tabelarycznej, nalezy zastosowac ,,typowy” regulator stosowany
dla przyjetego modelu obiektu (wyktad).

Glowne wyniki prac poddawane ocenie:

1) uzyskany wzér modelu transmitancyjnego obiektu — identyfikacja przeprowadzona dla 10% zwigkszenia
sygnalu sterujagcego w punkcie pracy uktadu

2) wykres obrazujgcy poréwnanie wynikoéw zarejestrowanej odpowiedzi obiektu i przyjetego modelu

3) wzor przyjetego regulatora (wskazanie zastosowanych wzoréw z metody tabelarycznej) oraz wartosci jego
nastaw wyznaczone z metody tabelarycznej oraz przeliczone wartosci nastaw dla bloku regulatora
stosowanego w Simulink

4) projekt Simulink umozliwiajacy przeprowadzenie (w jednej symulacji w kolejnosci podanej ponizej)
nastgpujacych eksperymentéw dla uktadu regulacji automatycznej:
4.1) doprowadzenie uktadu do punktu pracy
4.2) skokowe zwigkszenie wartosci zadanej o 10% w stosunku do wartosci odpowiadajacej punktowi pracy
4.3) wprowadzenie skokowej zmiany zaktdcenia za pomocg otwarcia zaworu wyjsciowego w zakresie o

10% wigkszym niz w stanie nominalnym

5) dodatkowo oceniajgcy moze poprosi¢ o pokazanie i oméwienie wykorzystywanego do rozwigzania problemu

programu dla pakietu Matlab



Wyniki do oceny -Zad1
1) uzyskany wzor modelu transmitancyjnego obiektu

G(s) = H(s) _ 707.0896

Qwe(s)  3604.1s+1

2) wykres obrazujacy poréwnanie wynikéw odpowiedzi obiektu i przyjetego modelu
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3) wzor przyjetego regulatora oraz warto$ci jego nastaw wyznaczone z metody tabelarycznej oraz przeliczone warto$ci nastaw dla bloku
regulatora stosowanego w Simulink

Metoda tabelaryczna — , bezpieczne nastawy”

Obiekt Nastawy Czas
Regulator regulacji
Nazwa Transmitancja kp T; Ty .
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tr = 10 % 60 [sek] = PI = k(1 + =) - kp=0.0340, Ti=3604.1

Simulink:
PI=P +§ - P=0.03, 1=9.4283e-006
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4) projekt Simulink umozliwiajacy przeprowadzenie (w jednej symulacji w kolejnosci podanej ponizej) nastepujacych eksperymentéw dla
uktadu regulacji automatycznej:

4.)
42)
43)

doprowadzenie uktadu do punktu pracy
skokowe zwigkszenie wartosci zadanej o 10% w stosunku do warto$ci odpowiadajacej punktowi pracy

wprowadzenie skokowej zmiany zaktocenia za pomoca otwarcia zaworu wyjsciowego w zakresie o 10% wigkszym niz w stanie
nominalnym

PID Contrallers

Scopaz
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