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2. Navrh riadiaceho a monitorovacieho
systemu pre laboratorny model
hydraulickeho systemu




2, Popls hydreulickéhe systémnmu

Parametre
S; — obsah kolmého prierezu 1. nadoby [mm?]
S, — obsah kolmého prierezu 2. nadoby [mmz]
s; — obsah kolmého prierezu vytokového otvoru z 1. nad. [mmz]
s, — obsah kolmého prierezu vytokového otvoruz 2. ndd.  [mm?]
g — gravitacné zrychlenie [mms —2]
hmax — Maximalna vyska hladin v oboch nadobach [mm]
CelAlttyS OStABAYyRY
qo(t), q, (t) — pritok do 1. a 2. nadrze [mm3s~1]
q,(t),q,(t) — volny odtok z 1. a 2. nadrze [mm3s ]
hy(t), h,(t) — vyska hladinv 1. a 2. nadrzi [mm]
U(t) — napatie privadzang na frekvenge=-en=i# - |V]
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2.A Modelovanie hydraulickeho systemu




2.A Anallyticke ldentiikdcia hydraulickéhe systemu
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2.4 Experimentdlna ldentiikdcia hydraulickéhe systému

Peridoda vzorkovania - T, = 1 [s]
Pracovny bod pre identifikdciu -
PB = {ugy [V]; y10 [mm]; y5o [mm]} = {6; 158,5; 157,5}

Struktura modelu = diskrétny stavovy popis
s kanonickou formou matice C,

Ax(k + 1) = AzAx(k) + By Au(k)
Ay(k) = CyAx(k)

d0=ag, o) Ba=pi]-ca=p 1l
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2.4 Experimentdlna ldentiikdcia hydraulickéhe systému

Porovnanie odozvy laboratérneho modelu a identifikovaného modelu hydraulického systému
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2, Perevnanie identifikevanych systémev
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2. Medelevanie @ perevnanie simulacnyeh medelev (RabDFES)

|4 DP_HS_Sim_Porovnanie

Analyticka identifikdcia

Analyticky identifikovany matematicky model
laboratorneho modelu:

Casovy priebeh vetupu a vistupov systému
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2.B Navrh riadenia pre hydraulickeho systemu




2,8 Stavevé eptimdine riadenie s deprednym zesilnenim
YNRGSNRAdzY 2LIWNAYHEYSK2 NAFRSYALY

J = Z{AxT(k)QAx(k) + AuT (k)RAu(k)) (1)

k=1

Bt 12y NAFRSYAlI LINS 2ROKéf |1 20é Y2RSftY

Au(k) = —KAx(k) + NAw(k) (2)
z(k)
Dopredné " Nelinedrny/Redlny \]
w fl\/ Aw(k) zosil. Au,,(k) Auk) uck) system J .\'(k?(% Ax(k)
iy Xo
Auﬂ,(k)
: Spdtnovazob.
zosil.
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2.8 Simulacné a experimentdine everenie stavevéhe eptimdinehe
riedenia s eeprednym zesilnenimm
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2,8 Stavevé eptimdine riadenie s integratereom

YNRGSNRAdzY 2LIGAYL f YySK?2

] = Z{AZT(/{)QAZ(/{) + AuT (k) RAu(K))
k=1
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2.8 Simulacné a experimentdine everenie stavevéhe eptimdinehe
riedenia s integraterem
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2.8 Predikifvne riacdenie véZiace zmeny akenéhe zdsahy

Kritérium optimalneho riadenia:

J= ) QI - aw®]? + RISBu(D])

i=k

Vypocet vektoru riadenia -> kazdom kroku minimalizovanim vyrazu:

min
Au

kde Hessian H a vektor gradientu f7:

H =STQS + DTRD

1= (Ayx — Awy)"QS —

2 >
wk) Aw(k) .
—» MPC regulator
Ax(k)
Yo ——>

Au(k-1)

L 7 T
EAukHAuk + 1 Auy,

At RD

— oneskorenie

Au(k) % uk ){

Neli nearny/Rea1 ny 1
systém J \(k)? Ax(k)
Xy

(5)

(6)

(7)
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2.8 Simulacné @ experimentdlne everenie predikifvnehe riadenia
védZiace zmenu akenéhe zdsahy
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2,8 Prediktivne riadenie vdZiace zmenu akenéhe zdsahu s integrdtereom

Kritérium optimalneho riadenia:

J= ) QM - AwDI + RISBUDT? + Qe [ye (DT}

i=k

Vypocet vektoru riadenia -> kazdom kroku minimalizovanim vyrazu :

(1 T
min EAukHAuk+f Auy,

Au

kde Hessian H a vektor gradientu fT:
H = STQS + DTRD + STILQ,1,S
. T
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2,8 Simulecné @ egperimentdlne everenie predikifvnehe riadenia
védZiace zmenu akenéhe zdsahy s integrdterem
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