PRÁCTICAS DE SIMULACIÓN. AUTOMATIZACIÓN DE PROCESOS. CURSO 2000/2001

En clase se propondrán dos modelos matemáticos de plantas continuas: velocidad de un motor y nivel de un tanque.

Para cada planta se realizará la simulación de un control continuo y discreto de dichas plantas mediante un PID.

El estudio a realizar tanto en el caso continuo como en el caso discreto será poner de manifiesto el efecto de las variaciones en los parámetros del controlador PID sobre el resultado del control. En el caso de los controles discretos hay que estudiar además el efecto del cambio del periodo de  muestreo.

Modelos matemáticos de las plantas:

Tanque:

Se trata de controlar el nivel h de un tanque con caudal de entrada qi y caudal de salida qo. El caudal de salida se puede escribir como qo=b*h.

La ecuación que gobierna la variación de nivel en cada instante es:

dh / dt = a * (qi – qo)

qo=b * h

dh / dt = a  * (qi – b * h)

De esta forma la variable de entrada del sistema continuo es qi, y la variable de salida es h. El nivel se debe controlar mediante la regulación del caudal qi. Esto se hace cambiando el voltaje de una motobomba de forma que si la salida del controlador aplicado a la motobomba es c(t), entonces qi(t)= C * c(t).

En este modelo utilizar valores para las constantes que puedan asimilarse con un sistema real (evidentemente para esto hay que entender de donde viene la ecuación matemática!).

Motor de corriente continua controlados en el inducido:

Tm *  (d^2 w / dt^2) +  (d w / dt ) = Km * e(t)

siendo w el ángulo de giro del motor y e(t) la tensión aplicada en los bornes. La entrada al sistema es e(t) y la salida a considerar es w.

La constantes Tm y Km, se calculan a partir de las expresiones:

Km = K / (Ra * f + K * Kb) = constante de ganancia del motor

Tm = Ra * J / (Ra * f + K * Kb) = constante de tiempo del motor

Se puede tomar:

K = constante de par motor = 6e-5 libras-pie/amperio

Ra = resistencia del devanado inducido = 0.2 ohmios

f= coeficiente de fricción: 4e-4 libras –pie /rad /seg

Kb= constante de fuerza contra-electromotriz = 5.5e-2 voltios-seg / rad

J = momento de inercia = 5.4e-5 libras-pie-(seg^2)

