Høgskolen i Agder. Gruppenr. 4


Emne: Regulerings teknikk

Faglærer: Finn Haugen

Simulering av DP-system (dynamisk posisjonering av fartøy)
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Innledning

Vi i gruppe 4 fikk utlevert oppgaven Simulering av DP-system (dynamisk posisjonering av fartøy). Dette var den siste oppgaven vi skulle gjøre og da skulle det også bli skrevet rapport.

Oppgaven  går ut på Dynamisk posisjonering (DP). DP betyr posisjonering av fartøyer ved hjelp av posisjonsregulering der truster styres for å holde fartøyet i ønsket posisjon i forhold til f.eks havbunn, plattform eller et annet fartøy. DP er svært viktig i forhold til oljeproduksjon til havs.

Gruppen skal bruke lab. View for å simulere et noe forenklet DP-system. I realiteten må det tre koordinatretninger til for å få et optimalt system. Disse tre er: sway, surge og yaw. Vi skal bare ta hensyn til surge ( x posisjon).

Vi fikk i oppgaven en forenklet matematisk modell av fartøyet som vist under.
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Siden oppgaven kun spør etter fartøyets bevegelse i surge retning, skal vi kun bry oss om den øverste likningen. 
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Bilde 1:  Figuren viser et  fartøy med definisjon av de                     

                                                                          båtfaste koordinatretningene surge, sway og 

                                                                          yaw.


                                                                        (Kilde: Oppgaveark, simulering av DP-system)

Her er noen fakta som følgte med oppgaven:

· Mx (masse skip) =71164 tonn

· Dx = -8,4 kN (m/s*m/s)

· Langskips vindkraft: 
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 varierer i området 0-3 m/s

· Langskips propellkraft 
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 har en begrensning på 552 kN forover og 467 kN bakover

Implementering av simulator

Får oppgitt i oppgaven at vi skal kun benytte første differensial ligningen i fartøysmodellen.

                   [ Mx * u` ]  = [ Dx Iu-ucI*(u-uc) ] + [ Xwind ] + [ Xtrust ]

Oppgitt at:  Fx =  [ Dx Iu-ucI*(u-uc) ]

Lig. blir da:

                   Mx u´ = - Fx – Xw + Xt 

                   Mx u´ = Xt – Fx – Xw

· Mx = 71164 tonn = 71164000 kg

· Dx = -8.4 kN/(m/s*m/s) = - 8400 N

Programmet I labview vil da se slik ut. Etter ligningen.
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Front panelet.

[image: image9.png]05:06-Skipsposisjon rapport

it Template

Fle Edt Operate Took Browse Window telp

®

Inngang Poro A%

Rawind

Tine

PID gans =

2 4

proportionalgain (k2) 1,000 ]

2=

integra time (11, mi) 0,010 e
dervative time T4, min) 0,000

setpont

Tine





Vi stilte inn tidsparameterne til loopen slik:

Tidsskritt 1. sek. 

100 ganger raskere enn reelltid

Regulatorinnstilling.

I hht oppgaven skal regulatoren stilles inn etter Skogestads metode slik at  regulatoren får en responstid på 5 minutt=300 sekund= Tc.

Vi tok da utgangspunkt i systemets matematiske diff.ligning. Ligningen er en første ordens diff.ligning, og er som følger: Mx *u´=Fx-Xw+Xt.

Laplace transformert blir ligningen slik: Mx*s*u(s)=Xt(s)-Fx(s)-Xw(s).

I følge blokkdiagrammet som er vist tidligere i rapporten har Fx og Xw liten eller ingen betydning for denne sløyfa.Vi ser derfor bort fra disse kreftene.

Ligningen blir da slik:Mx(s)*u(s)=Xt(s).

Transferfunksjonen fra Xt til u blir: H(s)=u(s)/Xt(s)=1/Mx*s og fra Xth til p(s) blir:1/Mx*s^2.

Ut fra dette finner vi Kp som er forsterkningen.

Kp= 1 /4*(300)^2 /71164000 = 197,68  som er tilnærmet 198 = 1980N

Ti er integralleddet , og blir 4 Tc = 4*300sekund= 20 min.

Td er derivat leddet, og blir 4 Tc = 4*300sekund= 20 min.

Tabellen nedenfor viser formelene vi bruker for å finne Kp, Ti og Td. 
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Skogestads formler for innstilling av PID regulator uten tidsforsinkelse. 

(Kilde: Finn Haugen. PID Control.)

Reguleringssystemets ytelse.

Denne oppgaven fikk vi dessverre ikke gjort pga. tidsnød, og har følgelig ingen data for rapportering.

Konklusjon.

Føler at det var høyt nivå på oppgaven, vi strevde veldig med å få til oppgaven.

Men det var lærerikt, selv om vi ikke rakk å bli ferdig med siste del oppgave 3.

Kildeliste.

1. Oppgaveark gitt av faglærer Finn Haugen.

2. Finn Haugen PID Control.
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