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L. ) Ocena
Cwiczenie nr 3

Identyfikacja obiektow inercyjnych.

1.Cel Cwiczenia

Celem ¢wiczenia jest zapoznanie si¢ z réznymi metodami identyfikacji obiektow

inercyjnych i poréwnanie wyznaczonych modeli z modelem rzeczywistym.
2.Przebieg ¢wiczenia

2.1.Model obiektu
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Rysunek 1: Schemat modelowanego obiektu

Obiekt modelowany jest przez nastepujacy uktad réwnan:
0,.(t)=c,,p, V., T,(t)=C,,T,(t) —rownanie stanu ciepta w pomieszczeniu (1)
Q,(t)=c,, p,V T, (t)=C,T,I(t) —réwnanie stanu ciepta w grzejniku (2)

0,(t) — ciepto wody, Q,(t) — ciepto grzejnika



— ¢. wlasciwe powietrza, ¢, = 4127{ Ll — c¢. wlasciwe wody
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P, — gestos¢ powietrza, p,, — gestos¢ wody

V', —objetos¢ grzejnika, V', — objgto$¢ wngtrza

T,(t) —temperatura wody, T, (¢) — $rednia temperatura grzejnika

T,.()+T,(1)

Tgs,,(t): >

=Ty (1)=2-T , (1)=T . (1) 3)

T,.(t) —temperatura wody wptywajacej do grzejnika
T, (t) — temperatura wody wyptywajacej z grzejnika
rOwnania zmiany stanu magazynu:

Co T )=k (T o (£) =T (1)) =k (T, (1) =T, (1)) + O, (4)

CooTo(t)=Cpy [ ()T (t)=C o, f(2)T o (¢) =k (T (6)-T,(2)) (5)

po podstawieniu wzoru (3) do rownania (5) i uproszczeniu wyniku otrzymamy:

CooTo()=2-Cpp, [ ()T ()= T o, (£) =k (T, (t)=T,(£)) (6)

Roéwnanie stanu ustalonego ( 7', (¢)=0

asr

kg (T oo (1) =T\ (1) =k gy (T (1) = T o (1)) =2 C o p [ (1) (T o (£) = T 5, (£)) = Oy

O

= Yy , . . : . .. : .
T O-T (1) wspotczynnik wymiany cieplnej grzejnik <> pomieszczenie
P = Oy . " : o lnel dom :
=T =T (1) wspotczynnik wymiany cieplnej pomieszczenie «»> zewnatrz
_ O . : . -
f(t)= - wspotczynnik przeptywu cieczy w grzejniku

2:¢ P (T (1) =T g, (1))
Roéwnania operatorowe obiektu:
Cos Tw=k o (T o= T) =k (Ty=To0y)+Q4 (7)
Cow5 Tew=Cp P fo T [0 T gk (T =T ) (8)
W celu uproszczenia rownan stosujemy podstawienie:
M,=C,, s+k,+kg,

M2:Cvg's+2'cpw'pw'f0



Uktad réwnan zmiennych wejsciowych:

k k
ro=tep K Qu

w V] gsr M] zew Ml
Tgs,,:M-ng-l-—g-TW
M2 M2

Po prostych przeksztalceniach:

2k -c_-p - M. -k M
T = g Cpw'Pw {o_ng+ 2 Koy 2.Tzew+ 2 2'Qd1vl
Ml-Mz—kg M1~M2—kg M1~M2—kg
4.167-10*
G(s)= 0 2 08 05
1.127-10"-s"+1.027-10"-s+1.146-10

2.2.ldentyfikacja obiektu metoda Kupfmiullera
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Rysunek 2: Identyfikacja obiektu metodq Kupfmullera
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Skrypt symulacyjny znajduje si¢ w zataczniku.
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Rozwiazane w poprzednich sprawozdaniach



2.3.Identyfikacja obiektu metoda momentéw

Momenty modelu wyznaczane sa z nastepujacej zaleznosci:
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m:f t-x(t)dt, gdzie i —rzad parametru funkcji x(¢)
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Parametry modelu G,, ,(s) wyznaczane sa z uktadu rownan:
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Rysunek 3: Identyfikacja obiektu metodq momentow

Skrypt symulacyjny znajduje si¢ w zataczniku.
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Rysunek 4: Model symulacyjny

Wyznaczona transmitancja ma nastgpujaca postac:

Gls)= l;2s2+b21-s+b0 . gdzie
ay s +a,s +a;s+ta,

b,=0.63

b,=197.17

b,=26880.49

a,=1

a,=472.56

a,=86968.65

a,=6313379.60




2.4 Identyfikacja obiektu przy pomocy charakterystyk Bodego
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Rysunek 5: Identyfikacja obiektu przy pomocy charakterystyk Bodego dla T .,

Skrypt symulacyjny znajduje si¢ w zataczniku.

3.Whnioski

° Model Kupfmullera oferuje najstabsze przyblizenie obiektu poniewaz

modelujemy obiekt 1-rz.

e Stosujac modele 2-rz obliczone z metody momentdéw, lub wyznaczone dzigki
charakterystykom Bodego mozemy uzyska¢ model bardzo zblizony do modelu

rzeczywistego,.

e Najbardziej efektywne wydaje si¢ by¢ wyznaczanie charakterystyk metoda

momentdéw, gdyz mozna je najbardziej zautomatyzowac.



