STEROWANIE PROCESAMI CIAGLYMI - Laboratorium

Cwiczenie 3: Badanie ukladu regulacji mieszalnika z regulatorami Pl

Zamodeluj w SIMULINK-u uktad regulacji z mieszalnikiem i regulatorami PI
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Rys. 3.1. Schematy uktadow regulacji: z nieliniowym (gorny) i zlinearyzowanym (dolny) modelem obiektu
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Rys. 3.2. Nieliniowy model obiektu

Ustawienie parametréw modelu zlinearyzowanego:
A=[-0.01 0;0 -0.021;
=[1 1;-0.25 0.75];
=[0.01 0;0 171;
=[0 0; O O];
warunek poczatkowy x (0)=[0;0];



Blok MATLAB function w modelu nieliniowym:
function [dVdt,dcdt]l=fcn(V,ql,g2,c)
dvdt=gl+g2-0.02*sgrt (V) ;
dcdt=((1-c) *gl+(2-c) *g2) /V;

Nastawy regulatoréw:
(i) nastawy regulatora P1g: k1=5, T1=100,
(if) nastawy regulatora Plc: k2=0.133, T2=50.

Wartosci nominalne:
(1) wielkosci regulowane: qn=0.02, cn=1.25,
(ii) sterowania: g1n=0.015, q2n=0.005,
(iii) zmienne stanu: Vn=1, cn=1.25.

Warunki poczatkowe:
(i) integratory regulator6w w uktadzie z nieliniowym modelem obiektu — sterowania
nominalne,
(ii) integratory modelu nieliniowego — stan nominalny,
(iii) model zlinearyzowany — zerowe.

Czas obserwacji 300s.

W obu przypadkach zaobserwuj zmiany wielko$ci regulowanych  wywolane
dziesigcioprocentowg zmiang warto$ci zadanej (lub sygnatu sterujacego — skutek zaktocenia) w
stosunku do odpowiedniej wartosci nominalne;j.

Zauwaz, 7ze na schemacie z modelem nieliniowym nie zapisano regulatora PI w formie
transmitancji, by moéc ustawi¢ nominalng warto$¢ sterowania jako warunek poczatkowy
odpowiedniego integratora — jak w rzeczywistym uktadzie regulacji. Tak samo mozna byto
postapi¢ na schemacie dolnym. Tu jednak nominalne warto$ci przyrostow s3 zerowe, wiec
uzycie modelu transmitancyjnego jest poprawne. Jesli chcielibySmy zrobi¢ podobnie w
odniesieniu do modelu nieliniowego, nalezaloby zsumowa¢ wyjscie bloku o zadanej
transmitancji regulatora z wartos$cia statg reprezentujaca poziom nominalny. Nieliniowy model
obiektu przedstawia rys. 3.2 (por. ¢wiczenie 2).



