Rapport Gruppe 2: Nilsen K, Johannesen, Modalsli, Madshaven, Thygesen
Simulering av DP-system (dynamisk posisjonering av fartøy)

Oppgaven gikk ut på å simulere et dp system i surge(x-retn.) for et fartøy. De gitte variabler var strøm, vind og vindretning. Vi lagde en matematisk modell utifra diff.-ligningen. 


Den øverste ligningen er for surge retningen.
denne ligningen kan programmeres direkte inn i labview (simulation module) og vil da simulere systemet. For å regulere systemet brukte vi en pid-regulator. For å stille inn regulatoren brukte vi skogestads metode, og for å gjøre det måtte vi finne en transferfunksjon. Stømningsleddet og vindleddet kan neglisjeres. 

Da vi hadde funnet pid-parametrene ble disse satt inn i regulatoren og simuleringen ble startet. Det bød på en del problemer å få justert regulatoren, men vi klarte det til slutt. 

Observasjoner:

Sprang fra 0 til 50 i setpunktet. Ser hvordan pådraget gir en liten puls.
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To sprang i strømmen:
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Først et sprang fra 0 til 2 og så videre til 3. ser hvordan pådraget synker. Dp-systemet regulerer thrusteren i negativ retning for å motvirke strømmen. 

Sprang i vindhastighet. Fra 0 til 30 m/s. vind direkte mot skipet. 
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3. Reguleringssystemets (DP-systemets) ytelse: 

a. Anta at posisjonsreferansen endres som et nokså lite sprang (fra 0m). Virker DP-systemet tilfredsstillende? Med andre ord: Hva blir reguleringsavviket? Hvilken responstid avleses? Stemmer denne responstiden noenlunde med den spesifiserte responstiden?

Ingen reguleringsavvik. Vi fant at tidsresponsen er ca 700 

sekund. (63%) det stemmer noenlunde.

b. Hvordan klarer DP-systemet å kompensere for konstant vind og konstant vannstrøm (forskjellige fra null)? Med andre ord: Hva blir det stasjonære reguleringsavviket?
Stasjonært avvik er null. På grunn av I-leddet. 

c. Hva blir det maksimale reguleringsavviket ved plutselig vindøkning i storm styrke? Implementer foroverkopling fra antatt kjent (målt) vindkraft. Blir reguleringen bedre med en slik foroverkopling? (I virkelige DP-systemer brukes foroverkopling fra vindmåling. Det er også foroverkopling fra vannstrøm, som blir estimert og ikke målt direkte.)
Maks reg.avvik ved endring på 30 m/s ble 54m(før forankobling)

Ved forankobling: 9 m.

(viseren viser maks avvik.)
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