STEROWANIE PROCESAMI CIAGLYMI - Laboratorium

Cwiczenie 2: Badanie nieliniowego i zlinearyzowanego modelu mieszalnika

Zamodeluj w SIMULINK-u mieszalnik z wyktadu. Poréwnaj przebiegi wyjécia modelu

zlinearyzowanego i nieliniowego przy skokowej zmianie sterowania.
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Uwaga: Na rysunku w modelu zlinearyzowanym dql, dq2, dq, dc oznaczaja przyrosty,
odpowiednio: Aqi, Aqz, Ag, Ac, natomiast w modelu nieliniowym qln, q2n, qn, cn oznaczaja
warto$ci nominalne, za§ dVdt i dcdt oznaczajg prawe strony rownan rozniczkowych, a V, ¢
W podpisach integratorow odnoszg si¢ do wielkos$ci na wyj$ciu integratora.

Ustawienie parametrow modelu zlinearyzowanego:

A=[-0.01 0;0 -0.021;

B=[1 1;-0.25 0.75];
C=[0.01 0;0 17;

D=[0 0;

0 01;

warunek poczatkowy x (0)=[0;0];

Ustawienie parametréw modelu nieliniowego:
blok MATLAB Function:

warunek poczatkowy: vV (0)=1.0,
wartos$ci nominalne: gln=0.015,

function

aqn=0.02,

cn=1.25,

Ustawienie sterowania: skok jednostkowy +/- 20% warto$ci nominalnej, np.:
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Jak zmieni si¢ roznica migdzy wyjsciem
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wielkos$¢ skoku wzro$nie np. do +/- 40%7?
Ustawienie czasu obserwacji: 500s.
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[dvdt,dcdt]l=fcn (V,gql, g2, c)
dvdt=gl+g2-0.02*sqgrt (V) ;

dcdt=((1-c) *gl+(2-c) *qg2) /V;
c(0)=1.25
g2n=0.005,

vn=1

modelu nieliniowego i zlinearyzowanego, gdy



