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 Programový modul Aplikácia pre riadenie hydraulického systému

Identifikácia matematického modelu 

Tento článok bol podporený Vedeckou grantovou agentúrou Slovenskej Republiky v projekte Vega č.1/0286/11 Dynamické hybridné 
architektúry v multiagentových sieťových riadiacich systémoch a projektu Kega č. 021TUKE-4/2012 pod názvom CyberLabTrainSystem - 

demonštrátor a trenažér informačno-riadiaceho systému.

http://kyb.fei.tuke.sk/laboratoria/modely/hyd.php
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Obr. 2. Komunikačná schéma ARHM

Obr. 1. Laboratórny model hydraulického systému

Umot(t) – budiace napätie motora čerpadla
h1(t), h2(t) – výška hladín v nádržiach
F1, F2 – prierezy nádrží
fv1, fv2 – prierezy výtokových otvorov

LABORATÓRNY MODEL KOMUNIKAČNÁ SCHÉMA PROGRAMOVÉHO MODULU

Vlastnosti modelu

● Kaskádne zapojenie

● Kapacitné snímače

● Otvorené nádrže

● Lopatkové čerpadlo

● Frekvenčný menič

● Riadiace PLC

● RsLinx 

     Pracovné rozsahy:

     Budenie:  0 – 10 V
     Výšky hladín: 0 – 280 mm

Výhody programového modulu

uin(t) – budiace napätie motora 
   čerpadla

K11, K22 – koštanty ventilov
F – prierez nádrží
Kčer – konštanta čerpadla
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Obr. 3. Vykonávanie simulácii v 
prostredíSimulink

Obr. 4. Experiment porovnania nelineárneho a linearizovaného 
modelu v prostredí Simulink

Obr. 5. Experiment porovnania odozvy laboratórneho a 
nelineárneho modelu

Laboratórny model

Nelineárny analytický model

Linearizovaný model vo 
zvolenom prac. bode

Stochastický regresný model
ARX / ARMAX

MOŽNOSTI VZÁJOMNÉHO POROVNÁVANIA

Obr. 7. Experiment regulácie – metóda umiestnenia pólov
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Obr. 6. Virtuálny model pamäte PLC realizovaný v programe 
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Obr. 5. Manažment súborov programového modulu

● Parametre uložené v hárku programu 
Excel, kde sa môžu meniť a 
dynamicky sa prepočítavajú

● Možnosť pripraviť si viacero 
konfigurácii modelu

● Jednoduché ovlácanie pomocou GUI

● Vykresľovanie v reálnom čase v 
Matlab plot

● Automatické ukladanie výsledkov 
simulácii a experimentov

● Virtuálny model pamäte PLC


	Snímka 1

