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Programovy modul Aplikacia pre riadenie hydraulickeho systemu
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Obr. 1. Laboratorny model hydraulického systému

Unmod(t) — budiace napétie motora Cerpadla
hi(t), h2(¢) — vyska hladin v nddrziach

Fi, F> — prierezy nadrzi

fol, fo2 — prierezy vytokovych otvorov

Vlastnosti modelu

» Kaskadne zapojenie
» Kapacitné snimace
» Otvoren¢ nadrze

» Lopatkové Cerpadlo
* Frekvencny menic
» Riadiace PLC
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Pracovné rozsahy:

Budenie: 0-10V

Vysky hladin: 0 —280 mm
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Obr. 2. Komunika¢na schéma ARHM
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Obr. 3. Vykonavanie simulacii v
prostrediSimulink
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Obr. 4. Experiment porovnania nelinearneho a linearizovaného
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MOZNOSTI VZAJOMNEHO POROVNAVANIA
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Obr. 5. Experiment porovnania odozvy laboratorneho a
nelinearneho modelu
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Obr. 5. ManaZzment suborov programového modulu

Jednoduché ovlacanie pomocou GUI
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Obr. 6. Virtualny model paméte PLC realizovany v programe
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Obr. 7. Experiment regulacie — metdda umiestnenia polov

http://kyb.fei.tuke.sk/laboratoria/modely/hyd.php
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