Lab. Reguleringsteknikk


Lab: Hardware-in-the-loop simulator med industriell PID-regulator (Fuji PYX5)

1) Vi konfigurerte PID- regulatoren som angitt.

2) Deretter laget vi et blokkdiagram med tilhørende frontpanel som vist under.

3) Auto- tuning: Settpunktet skal være 50 %, dvs 50% av spenningen ut som er 5V. Fremgangsmåte: I innstillingene for PID-regulatoren setter vi MOD i manuell, så går vi ut av innstilligene for å sette settpunktet SV (settpoint value) til 50. Vi venter til PV (prosess value) stabiliserer seg før vi går tilbake til innstillingene for å sette på auto-tuning. Denne funksjonen ligger under AT, som settes til ON. Når vi så går ut av innstillingene venter vi til PV stabiliserer seg. Det er nå vi kan lese av P-,.I  og D-verdiene. Igjen tilbake i innstillingene for å lese av: P=85,8;  I=6;  D=1,2.

4) Når vi endrer forstyrrelsen som et sprang observerer vi at prosessen ikke klarer å regulere seg til arbeidspunktet. Dette kan være fordi vi satte på et alt for kraftig sprang, slik at pådraget gikk i metning. 

5) En økning av tidsforsinkelsen, resulterer i et utstabilt reguleringssystem. 

6) Når vi setter reguleringssystemet i direktemodus, faller pådraget øyeblikkelig ned til sin minimumsverdi. Dette fordi når vi setter regulatoren i direktemodus, bytter forsterkingen K til å være negativ. Dette fører til et ustabilt reguleringssystem. For de fleste reguleringssystemer er det mest naturlig å bruke reversmodus, som gir en positiv forsterking K.

Blokkdiagram for reguleringssystemet:
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Frontpanel:
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