Laboppgave: Motorturtallsregulering i LabView
Av: Svein Arild Frøshaug, John Henrik Stiansen,

Thomas Lian Stokka, Henning Trulsvik

Oppgaven gikk ut på å regulere turtallet på en likestrømsmotor ved hjelp av LabView.

Skisserte først et blokkdiagram, kom da opp med følgende utførelse i LabView:
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Her var det feil å bruke simulationmode, skulle brukt wirering mode siden ingen prosess skulle simuleres, men kun styres. Men programmet styrte prosessen greit nok uansett.

Klokken 4 måtte Finn reise og godkjente programmet, og tok da med seg utstyret og vi hadde ikke tatt bilde av programmet i drift. Men frontpanelet vårt ser ut som følgende.
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Vi skulle stille inn PI-regulatoren, for å gjøre dette brukte vi Ziegler Nicolas metode:
I korte trekk går det ut på å sette Kc til en så lav verdi som mulig, men enda oppnå stående svingninger når systemet f.eks endrer set punkt. I tillegg må en vite periodetiden Tk. (Bølgetopp til bølgetopp ved kritisk svingning)
Vi fant ut at Kc verdien var 6.0 og Tk var 0,87 sekunder, ut fra dette er det mulig å regne ut Kp, Ti og Td.

Kp = 0,5*Kc => 0,5*6,0 = 3

= 0,05 min
Ti = Tk/2  =>  0,87/2 = 0,435 s
= 0,00725 min
Td = Tk/8  =>  0,87/8 = 0,10876 s
= 0,00181266 min
Vi stilte inn disse parameterne i regulatoren og nå var systemet stabilt.

Når vi skulle erstatte PI-regulatoren med en P-regulator greide regulatoren aldri å nå set punktet.

Hvis regulatorforsterkningen øker eller integraltiden reduseres blir det ustabilitet. Når samplingstiden økes til 1 sekund blir det stor ustabilitet, dette kommer av nummeriske årsaker. Svinghjulet starter og stopper med 4 sekunders mellomrom.


Når PI-regulatoren igjen kobles inn, men filteret sløyfes hopper signalet opp og ned, pga. Støyen ødelegger signalet.

Mangler screenshot’s av siste del av forsøket da vi glemte dette i innspurten grunnet dårlig tid som forklart tidligere.
