Labrapport




Gruppe 1

Simulering av DP-system




Oppgave 1: Implementering av simulator

Har stilt inn simulatoren i henhold til gitte parametere. Se fig 1.
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fig 1.
Oppgave 2: Regulatorinnstilling

Stilt inn PID regulatoren i henhold til Skogestads metode. Se fig 1.
Oppgave 3: Reguleringssystemets (DP-systemets) ytelse
a) Endrer posisjonsreferansen med et lite sprang på 0,5m. DP-systemet virker tilfredsstillende. Se fig 2. 
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Fig 2.

b) Utsetter DP-systemet for konstant vind og vannstrøm. Det stasjonære reguleringsavviket blir lik null. Se fig 3.
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Fig 3.

c) Utsetter systemet for plutselig økt vindstyrke lik storm. Det maksimale reguleringsavviket blir lik minus 32. Se fig 4.
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Fig 4.

Implementerer foroverkobling fra antatt kjent (målt) vindstyrke. Legger vindstyrken inn på pådraget. Ser at reguleringen er meget god. Se fig 5.
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Fig 5.

