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Vialaszolja meg irasban kijelolt hazi feladatanak kérdéseit!

A:

PLC:

A PLC (Programmable Logic Controller) egy specialisan gyartasi folyamatok
iranyitasara, szabdlyozasara és ellenérzésére kifejlesztett kisméreti
szamitogép. Fizikai felépitése, architekturaja és programozasi kornyezete
egyedileg fejlesztett, digitalis és analdg ki- és bemenetekkel rendelkezik.
Nevének legjobb magyar forditdsa a programozhaté logaikai vezérld,
altalaban koézepes bonyolultsagu folyamatok vezérlésére alkalmazzak, elényei
kozott sorolhatd a gyors és akar tavoli programzohatésag, a kis méret és
magas mikddési hémérséklettartomany, a kdénnyl hibakeresés és az
univerzalis hasznalat. Hatranya ugyanakkor a villamos energia szukséglet
lehet (bar ez tobbrétegli energia ellatérendszerrel szinte teljesen
kikiszobolhet6) és ha mechanikus eszkozt vezérel, akkor az atalakito
tervezése bonyolult feladat lehet (elektromos-mechanikai).

PROFIBUS:

A PROFIBUS (Process Field Bus) egy nyilt ipari kommunikaciés rendszer,
amelyet 1989-ben fejlesztettek ki. Univerzalisra tervezték, igy alkalmazasi
terllete széleskorll. Specidlis interfész nélkll is képes segitségével
kommunikalni 2 vagy tobb eszkdz, képes a nagysebessségl adatatvitelre és
nagy, bonyolult kommunkacidok megvaldsitasara is. Felépitése hierarchikus,
megkulonboztet master és slave eszkOzoket, el6bbi vezeti a az
adatkommunikaciot a buszon, utdbbiak a perifériak. Harom f6 valtozata van:
DP, PA, FMS. Utédja a PROFINET, amely mar TCP/IP megoldason alapul.

B:

PID szabalyozdk:

Harom f6 paraméteruk van: Ap=Alapsavi er6sités, Ti=Integralasi id6,
Tg=Derivalasi id6.
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Soros relizacidoban:
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, ahol az U(s)/E(s) Laplace transzormalt
jelek az atviteli fuggvenyt (W(s)) adjak, illetve Kp= Ap, Ki=1/Ti és Kp=Ts.

Parhuzamos realizaciéban:
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Idedlis D-hatast tartalmazo PID szabalyzo atviteli fiiggvénye.
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Ha megelégszunk a kdzelité D-hatassal is, akkor a: tag sT.+ 1, egy Ta*s-el
helyettesithetd, ugy mint a parhuzamos elrendezés fenti abrajan lathaté.

Egy termikus modell paramétereinek meghatarozasa meérési adatok alapjan

2. Egy termikus modell paramétereinek meghatarozasa mérési adatok alapjan
(Adja meg hazi feladatanak kédjat: CS)
a, Réviden magyarazza el a megoldas soran alkalmazott elveket!

A termikus folyamat egytarolds taggal jol modellezhetd,amely atviteli flggvénye:

k
S+p

A
P(S) = =
1+4sT
, ahol A az er8sités, T pedig az idéallando.

Az els6 lépése az erlsités meghatarozasa lesz, ehhez a a fltési folyamat
statikus karakterisztikajat hasznalom:
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A9

AU i Au a gerjesztés valtozasa, A9 az allandésult allapotbel

hémeérséklet ugrasa.

A

A méreési utmutato alapjan T id6allandd A ismeretében kiszamolhatd, ugyanis az
ugrasvalaszt egytarolos tag esetén:

v(t) =A (1 — e_T_E)

v(t=T)=0.63*A, ebbdl T meghatarozhato.

b, A mérési utmutatéban leirtak alkalmazasaval hatdrozza meg az egytarolds
folyamat paramétereit, amelyen végzett mérések adatait a MeresiAdatxx.m fajlban
talalja, ahol xx egyben hazi feladata kédja is! (Lasd fentebb!) A megoldashoz csatolja
a programkoédot és az elkészitett abrakat is! A feladat MATLAB-ban és Excel-ben is
megoldhatd!

Az adatokat MATLAB-ba importalast kovetéen szétbontottam tu és vy
adatvektorokra. Ezek segitségével dolgoztam a tovabbiakban.

MATLAB kod:

t=MeresiAdatChs(:,1) ;
u=MeresiAdatC5(:,2)
y=MeresiAdatC5(:,3) ;

figure (1)

plot(t,y)

title('A kimeneti jel diagramja');
xlabel ('IdS (t)'");

ylabel ('"Hémérséklet ("oC)');,
figure (2)

plot(t,u),

title('A bemeneti jel diagramja');
xlabel ('IdS (t)'");

ylabel ('Fesziiltség (V)');

A kapott adatok alapjan a bemeneti jel:

A bemeneti jel diagramja

X0.9
Y 1.25

1.26 ¢ L

Fesziiltseg (V)
o

199(2) , mintavételi id6 leolvashatd: 0.05 s.

Es a kimeneti jel:
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A kimeneti jel diagramja
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Leolvashatd, hogy 0.9 masodpercig a hdmérséklet korulbelll 20 °C-n van, majd
nétt 1 masodpercig és ott 30.3728 °C-n volt, majd ujra csokkenni kezdett.

¢, Adja meg a régi és az uj munkaponti értékeket! (Az adatok a MATLAB feluletre az
Utmutatdban talalhaté mintaprogram lefuttatasaval viheték be.) Az adatok megadasa
soran ne felejtkezzen el a mértékegységekrdl sem!

A régi munkaponti adatok meghatarozasahoz megkerestem az X=0.9-hez
tartozo értéket a mérési adattomben és igy az elsé 19 adatbdl kiszamitottam
a régi munkapontot:

Z Editor - C\Users\vbenc\Google Drive\BME\Labor2\1\Md| file Edit View Insert Tools Deskiop Window Help ~
| nfitm | MeresiadatCsoxt 3¢ | + | LY anga rE
il 0 1.0000 30.0077
2 0.0500  1.0000 30.0062
3 0.1000  1.0000 29.9984 A kimeneti jel di
4 0.1500 1.0000 29.9986 T T Vo T T
5 0.2000 1.0000 30.0012 /\/AA//\-// \/VN/\/’\\~A
3 0.2500 1.0000  29.9950 3035 - e \‘ i
7 0.3000  1.0000 29.9970 / \
s 0.3500  1.0000  30.0070 i
9 0.4000  1.0000  30.0064 /
10 0.4500  1.0000  30.0025 2 \ 7
11 0.5000  1.0000  30.0052 / \
12 0.5500  1.0000 29.9944 / \
13 0.6000  1.0000  30.0052 3025 - ”,‘ B
14 0.6500  1.0000  30.0093 |
15 0.7000  1.0000  30.0047 /
16 0.7500  1.0000  29.9957 § i / il
17 0.8000  1.0000 29.9938 I3 /
18 0.8500  1.0000  30.0085 2 /
19 0.9000 1.2500 29.9957 7
20 0.9500  1.2500 30.0434 3015 1= [ b
21 1.0000  1.2500  30.0745
22 1.0500  1.2500  30.1090 [ "
23 1.1000  1.2500  30.1475 301 | / \
24 1.1500  1.2500 30.1704 /
25 1.2000  1.2500 30.1896 /
26 1.2500  1.2500  30.2132 /
27 13000 1.2500  30.2305 095 “‘ﬂ b
B dao 1230 30.s0es xa
= . .266
30 1.4500  1.2500  30.2769 30 [N\ NN 1
31 1.5000 1.2500  30.2928 L L L L L L L
32 1.5500 1.2500  30.3042 o 0.5 1 15 2 25 4
33 1.6000  1.2500  30.3167 1d6 (t)
34 1.6500  1.2500  30.3240

MATLAB kod:
y0 regi=mean(y(1:19));
ul _regi=u(1);

Eredmeény:

u0_regi=1V
y0_regi = 30.0017 °C
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Az uj munkapont kiszamitasa hasonloan tortént, a lenti abran talalhato 2 érték
ko6zott szamolt munkapont (az allanddsiult allapotot 1.95 masodperctél
tekintettem egészen 3.85 masodpercig):

A kimeneti jel diagramja
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MATLAB kod:
y0 uj=mean(y (40:78)) ;
ul uj=u(20);

Eredmeény:
ul_regi=1.25V
y0_regi = 30.3693 °C

d, Adja meg a meghatarozott folyamat atviteli fliggvényét! Adja meg folyamat
id6allandojat és erGsitéset (dimenzidval)!

Az atviteli figgvény meghatarozasa az alabbi koddal tortént:
du=ul0 _uj-ul _regi;

dy=y0 uj-y0 regi;

A=dy/du;

y 63 A=0.63*dy+y0 regi;

T=t (27)-0.9;

pP=tf (A, [T 1]);

A kapott értekek és az atviteli figgveény:
A =1.4704 °CIV
T=04s
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P = 0.4s5+1 X1.3
¥ 302305
#

Az idéallandot az a részben irtak alapjan hataroztam meg, a
t=1.3 s iddpillanatnal volt (27-ik adatminta) a korulbelul 63%-s
erdsités, ebbdl a felfutas kezdeti idépontjat (0.9 s) kivonva
kaptam meg.

A késbbbi szimulacibhoz elkészitettem egy alap ARX-es modell-t is az
adathalamazra, igy 6ssze tudom hasonlitani a kettét majd:

Ts=t (2)-t(1);

y0 arx=mean (y) ;

ul_arx=mean (u) ;

ym=y0 arx-y;

um=ul_arx-u;

data=[ym um];

arx model=arx (data, [1, 1, 1]);
[num,den]=th2tf (arx model) ;

P arx=dZc(tf (num,den,Ts));

Az igy kapott modell atviteli figgvénye: P_arx = = + 2503

e, Ellenérizze a folyamat viselkedését a MATLAB step utasitassal! Szimulalja
a kapott folytonos folyamat viselkedését a fajlban megadott bemendjel
esetén is (pl.: Isim utasitas)! Ugyanabban az abraban &abrazolja, majd
hasonlitsa 6ssze a mért és a szimulalt kimeneti jelet! Excel-ben haszndlja az
atmeneti fliggvény inverz Laplace transzformaltjat!

Az abrazolashoz és szimulacidhoz hasznalt MATLAB kod:
figure (1)
step (P) ;

y _sim=lsim(P,u-ul regi,t)+y0 regi;

figure (2)

plot(t, y sim, t, y);
xlabel ('IdS (t)'");
ylabel ('Kimenet (y)');

Az ugrasvalaszra kapott abra (bejeldlve az amplitudd 63%-0s pontja):

Step Response

Amplitude

0 0.5 1 1.5 2 25 3 3.5 4
Time (seconds)
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A kimenet viselkedésére kapott szimulacios abra (kékkel az altalunk illesztett
modell lathato):
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Jol lathatéan elég pontos modellt sikerult alkotni, nézzik meg mi a helyzet az
ARX-es alapmodellink esetén (az abra a két szimulalt rendszert mutatja,
naranccsal az ARX modell lathato):
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Alig van kulonbség a két modell k6z6tt, ha a kulonbséguket rajzoltatjuk ki, akkor
lathatjuk hogy a kiemeneteken 103 nagysagrendl eltérés van az ARX és az
altalunk szamitott egytarolés modell kozott.
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Hoémeérséklet (°C)

1d8 (s)

A hasznalt plot-ok sorrendben:
plot(t, y sim, t, y);

plot(t, y sim, t, y sim arx);
plot(t, y sim arx-y sim);

f, Hatarozza meg a mért és szimulalt jel eltérések atlagat és szorasat!
Vigyazzon a definiciok pontos implementalasara.

Az eredeti és a modellezett kimenet kulonbségeinek szamitasara alkalmazott
MATLAB kod:

dy=y-y_sim;
y _mean=mean (dy) ;
y var=sqrt (var(dy)) ;

Eredmények:
Atlag = 0.0035
Szoéras = 0.006




