RAPPORT FOR GRUPPE 11
I

REGULERINGSTEKNIKK
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1. Vi konfigurerte PID regulatoren som angitt i oppgaven, og koblet regulatoren til USB enheten. Fulgte parameterene som angitt.
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2.
 Fra oppgave om motor om turtallsregulering lastet vi ned ao_ai. (blokk diagram), og    byttet fra while loop til simulation loop. Legger til forstyrrelsen som blir summmert med utgangen på PID regulatoren som går til transferfunskjonen og deretter til en dødtidsblokk, og derfra til inngangen på PID regulatoren. Legger inn ”in range and coerse” med verdiene 0 og 5 for å hindre at signalet er utenfor USB-6009.
La inn følgende simulation parameters; final time=inf, solver     

method=runge-kuttav 2, timestep=0.1. 
La inn følgende simulation timing parameters; periode=100 ms, 

Setter regulatoren på auto (Mod= auto)
3. 
Kjørte så PID regulatoren i ”Auto” tunung. Da fikk vi:
Kp= 85,2       Ti=12              Td=2,2
Settpunkt (SV) og prosessvverdi (PV) på PID reulatoren samsvarer og begge blir 50.
4

.Med et sprang på 1 og en tidsforsinkelse på 1 klarer PID regulatoren å bringe prosessverdien tilbake til settpunktet.
5.

Vi testet med tidsforsinkelse på 4s, tok det ca 4 min for prosessen å stabilisere seg. 

Ved å øke tidsforsinkelsen, vil prosessen bli enda mer ustabil 
6.

Ved å endre regulatoren fra ”rev” til ”norm” blir den satt  i direkte modus og da vil regulatoren gå til minimum (1) på pådraget og dvs. At prosessen blir ustabil. 
