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Implementarea strategiilor de control



Cuprins

v’ Principalele strategii de control utilizate in domeniul Ingineriei Electrice
v Exemple de aplicatii practice ale strategiilor de control uzuale

v Mijloace fizice (eng. hardware) necesare in vederea implementarii
strategiilor de control

v Mijloace logice (eng. software) necesare in vederea implementarii
strategiilor de control

v Implementarea unor aplicatii ale strategiilor de control in mediul grafic NI
LabVIEW cu ajutorul platformei de dezvoltare NI MyRIO 1900



Principalele strategii de control in domeniul Ingineriei Electrice

% In domeniul Inginerie Electrice existd doua categorii de strategii de control:

v' Controlul marimilor pe baza fenomenului de ,histerezis”

v’ Controlul marimilor pe baza de regulator ,proportional - integrator”
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Principalele strategii de control in domeniul Ingineriei Electrice

¢ Controlul marimilor pe baza de regulatoare PID:

v’ Necesita achizitionarea unui semnal analogic generat de o marime fizica

v Semnalul de comanda rezultant al este de natura analogica
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Principalele strategii de control in domeniul Ingineriei Electrice

¢ Controlul marimilor pe baza de regulatoare PID:
v Necesita mai multe resurse de calcul decat in cazul reglarii cu ,histerezis”

v' Se bazeaza pe aspectul dinamic al procesului tehnologic
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Sisteme de reglare automata pe baza de regulator PID
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Sisteme de reglare automata pe baza de regulator PI
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Exemple de aplicatii ale controlului pe baza de regulator PID

¢ Exista o serie de aplicatii practice ale strategiei de control pe baza de
regulatoare PID:

v’ Mentinerea constanta a turatiei la arbore in cazul unei masini electrice
v Reglarea intensitatii luminoase

v’ Reglarea debitului de lichid intr-o instalatie de distributie

v' Stabilizarea tensiunii la iesirea surselor de alimentare in comutatie

v' Reglarea pozitiei in sisteme servo-actionate

v’ Limitarea curentului intr-un circuit



Exemple de aplicatii implementate pe baza de regulator
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Mijloace fizice necesare In vederea implementarii regulatoarelor

% In vederea implementirii strategiei de control pe bazi de regulator, este
necesara utilizarea atat a intrarilor analogice pentru a prelua semnalele de la
traductoare, cat si utilizarea iesirilor analogice sau digitale pentru actionarea
comutatoarelor din cadrul elementelor de executie. Exista multiple variante
de implementare a etajelor de executie:

v Amplificatoare liniare de mare putere (surse controlate cu semnal analogic)
v Convertoare electronice in regim de comutatie (controlate digital)
v’ Sarcini electronice programabile (controlate cu semnal analogic)

v’ Servomecanisme si instalatii de transmitere a miscarii actionate electric



Mijloace fizice necesare In vederea implementarii regulatoarelor
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Arhitectura interna a platformei de dezvoltare NI MyRIO 1900
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Harta terminalelor din blocurile de conectori MXP
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Harta terminalelor din blocul de conectori MSP
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Mijloace fizice necesare In vederea implementarii regulatoarelor
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Mijloace fizice necesare In vederea implementarii regulatoarelor
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Mijloace fizice necesare In vederea implementarii regulatoarelor
Variatorul de tensiune continua cu un singur element comutator
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Mijloace fizice necesare In vederea implementarii regulatoarelor
Variatorul de tensiune continua cu un singur element comutator




Mijloace fizice necesare In vederea implementarii regulatoarelor

Structura unui sistem de reglare
automata in bucla inchisa asistat digital

Functii deservite de
sistemul de calcul

LED

Bucla de reactie



Mijloace logice necesare in vederea implementarii strategiilor de control

¢ Algoritmul de control poate ingloba trei tipuri de regulatoare:

v" Regulator: proportional - derivativ (PD)

v Regulator: proportional - integrator (PI)

v Regulator: proportional - integrator cu efect derivativ (PID)

*+ Implementarea regulatorului poate fi:

v' Pe baza de ecuatii diferentiale (caracter continuu)

v' Pe baza de ecuatii liniare cu diferente finite si operatii iterative (caracter discret)



Implementarea unor aplicatii ale strategiilor de control in mediul
grafic NI LabVIEW cu ajutorul platformei de dezvoltare NI MyRIO 1900

< In vederea implementarii aplicatiei propuse sunt necesare urmatoarele
echipamente si componente electronice:

v’ Calculator personal cu adaptor WiFi avind mediul LabVIEW instalat

v' Platforma de dezvoltare MyRIO 1900

v’ Fotorezistenta 10 [k(}]

v’ Rezistenta de 2,2 [kQ]

v' Modul LED de mare putere

v’ Variator de tensiune continua

v' Cabluri flexibile pentru conexiune rapida

v' Sursa de alimentare in curent continuu, programabila

v" Placuta pentru realizarea prototipului de circuit fara lipire (eng. Breadboard)



Componente necesare pentru implementarea aplicatiilor
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Componente necesare pentru implementarea aplicatiilor
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Reglarea intensitatii luminoase cu ajutorul unui regulator PI

< In vederea implementarii aplicatiei se va utiliza urmatoarea schema:
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Reglarea intensitatii luminoase cu ajutorul unui regulator PI

¢ Se va realiza urmatorul montaj:




Reglarea intensitatii luminoase cu ajutorul unui regulator PI

< In mediul NI LabVIEW se va implementa urmitorul program:
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Reglarea intensitatii luminoase cu ajutorul unui regulator PI

% In mediul NI LabVIEW se va implementa urmitorul program:
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Reglarea intensitatii luminoase cu ajutorul unui regulator PI

< In mediul NI LabVIEW se va implementa urmatorul program:

& Configure Simulation Parameters

Simulation Parameters Timing Parameters

Simulation Time

Initial Time (s) Final Time (s}

1] = 1000 =
Solver Method

ODE Sclhver

Runge-Kutta 23 (variable) | v | [ Man/Inf Check

Continuous Time Step and Tolerance

Initial Step Size (s)

0,001 =

Minimum 5Step Size (s) Maximum Step Size (s)
1E-10 = 0,01 =
Relative Tolerance Absolute Tolerance
0,0001 = 1E-7 =

Discrete Time Step

Discrete Step Size (s)
1E-& = [] Auto Discrete Time

Signal Collection
Decimation

0

4F



Reglarea intensitatii luminoase cu ajutorul unui regulator PI

< In mediul NI LabVIEW se va implementa urmatorul program:

& Configure Simulation Parameters
Simulation Parameters | Timing Parameters

Enable Synchronized Timing
Synchronize Loop to Timing Source

Timing Source
Source type

1 kHz Clock -

1 kHz <reset at structure start>

1 MHz <reset at structure start=

Synchronize to Scan Engine

Other <defined by source name or terminal>

W

Source
1 MHz

Loop Timing Attributes

Pericd

1000 N Auto Period
Offset / Phase Priority

] > 100 o
[eadline Timeout {ms)
-1 = -1 o
Processor Assignment

Mode Processor

Automatic | v

4k



Reglarea intensitatii luminoase cu ajutorul unui regulator PI

< In mediul NI LabVIEW se va implementa urmatorul program:

& Configure Analog Input (Default Personality)
Configuration View Code Connec tion Diagram

Node name: Analog input (1 sample)

Channel: Custormn channel name:

ASAID (Pin 3)

0K Cancel Help



Reglarea intensitatii luminoase cu ajutorul unui regulator PI

< In mediul NI LabVIEW se va implementa urmatorul program:

& Configure PWM (Default Personality)
Configuration View Code Connec tion Diagram
Node name: PWM
Channel: C/PWMO (DIO3) v

Frequency:
() Set using input to Express VI
(®) Set constant:
30,0075 kHz ] Validate

Detailed information about valid frequencies for this Bxpress V1.
Learn rmore

Duty cycle:
(®) Set using input to Express |

() Set constant;

Output preview:

BE

0K Cancel Help




Reglarea intensitatii luminoase cu ajutorul unui regulator PI

¢ Variatia tensiunii de iesire a fotorezistentei in functie de intensitatea

luminoasa: UslV]  E,[lux]
0,0017 0
600 1,71 30
3,181 62
3,582 88
500 - I 3,796 113
- 3,931 138
= 4,028 167
§ 400 i 4,102 189
O 4,16 224
= 4,206 247
S 300 ] 4,246 273
% 4,279 300
= 4,309 325
S 200 7 4,334 352
I= 4,357 384
4,376 397
100 y 4,395 438
4,411 450
4,426 480
0 T | | | | | | | 4’44 527
0 0.5 1 1.5 2 25 3 3.5 4 4.5 4453 c37

Tensiune [V] 4,464 572



Reglarea intensitatii luminoase cu ajutorul unui regulator PI

< In mediul NI LabVIEW se va implementa urmatorul program:

&= Load Table from Delimited Text File

File Name

Options
Format Delimiter Decimal Point
(@) Data in Rows (@) Tab (@ .(dot)

7y Data in Colurmns () Comma () [comma)

Sample Data
LUT X

LuT

Fead File Mow

Cance



Reglarea intensitatii luminoase cu ajutorul unui regulator PI

< In mediul NI LabVIEW se va implementa urmatorul program:

& Lookup Table 1D Configuration - B

_ Parameter Information
Polyrmerphic instance
Scalar "
Parameters =
Parameter Mame Yalue ~
-~ B Method Interpolate i LUT X LUT Data
2 LookupToble | ||| | 9o 00017 o[
E' LUT X [0,0017 1,713, 1,71 0
B LUT Data [03062 8811z 3181 62
3,582 a3
v 3,796 113
£ >
3,931 138
- 4028 167
Preview
SE+2- 47102 189
SEa2- 4,16 224
: 7
sEe2- 4 206 247
32 4246 273
2Eans 4279 300
— 4309 | W 325 | w
_-l LI R R I B I | | L I I I T O I O | | LI T T O A I I B | | LI U U O A I R B | | [ ||
00017 1 2 3 5
Lo Cancel Help




Reglarea intensitatii luminoase cu ajutorul unui regulator PI

< In mediul NI LabVIEW se va implementa urmatorul program:

Subsystem Configuration - B
_ Parameter Information
Polymorphic instance
Academic - Parameter source
Configuration Dialog Box W
Parameters Propertional Gain (Kc)
J'"II
Parameter Name _ Value ~ 7 0,001
8 Proporticnal Gain m ’

B Integral time [s] (T 1
B Derivative time [s] 0
B High Frequency [s 5
— Execution Control

L. Output 0
£

Preview

4

K, 1+L+T33
ITs

\ i

‘\'I

J
PID Academic

Cancel Help



Reglarea intensitatii luminoase cu ajutorul unui regulator PI

< In mediul NI LabVIEW se va implementa urmatorul program:

& Saturation Configuration = =
. Parameter Information
Pelymorphic instance
Scalar » Parameter s.,n:urc.e
Configuration Dialog Box W

Parameters lower limit

Parameter Mame Value A 0
" lowerlimit {0

LB ypper limit 1

W
< >
Preview
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