esempio preparato da Michele Miccio Compito A d'esame del 31.01.03
Svolgimento della Sezione 5:
CONTROLLORI

Compito A desame del 31.01.03

Un reattore chimico dalla dinamica sconosciuta viene sollecitato nel set point (v. Controller
Output nella parte inferiore della figura allegata) e, nella configurazione ad anello aperto, viene
registrata la risposta della sua conversione (la variabile di processo da controllare, v. curva con
“rumore’ nellafigura alegata).

a. Determinare quantitativamente i parametri del modello FOPDT di fitting

b. Determinarei parametri di un controllore Pl (per la configurazione ad anello chiuso) secondo
Cohen & Coon

c. Determinarei parametri di un controllore PID secondo il metodo IMC.

(NB: Una trattazione breve e ben articolata sara valutata piu di una
| unga e confusa !)

SVOLGIMENTO

0. Modello di fitting
Il modello proposto é: First Order Plus Dead Time (FOPDT)

N.B.: nel seguito lo svolgimento viene fatto a valle del calcolo dei parametri FOPDT,
eseguito in automatico dal s/w Control Station.

1. Cdcolodi Kp
_ Steady State Change in the Measured ProcessVariable, Dy(t)

K
P Steady State Change in the Controller Output, Do(t)
KP .= 0.8751 NB: K, in questo caso & adimensionale
2. Cdcolodite

tP ‘= 2.66XMin

3. Cdcolodi tq
td ‘= 1.19¥Min
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PID tuning  Formule IMC

te = maX(O.lt P,o.std)

Controllore P

Guadagno del controllore

- 1.219
0.202 &d 0

Kp &tpg

KC = 0.615

Controllore PI

Guadagno del controllore

t
K~ = ix—P
Kp tg*tc
Ke = 1419

Controllore PID

Guadagno del controllore

x -
KP t C + 0.5>td

KC = 2404

t Cc = 0.952 min

Reset time del controllore

t| = 2.66min

Reset time del controllore

tl = tP+0.5>td

t | = 3255 min

tempo derivativo del controllore
t P&d
2% P + td

tp =

t D = 0486 min
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PID tuning  Formule I° met. Ziegler e Nichols

Controllore P

Guadagno del controllore

Ke = i
C~= x.
Kptg
KC = 2554

Controllore PI

Guadagno del controllor .
9 troliore Reset time del controllore

t

Ke = 09%—— t) =3ty
Kptq
_ t; = 3.57min
Ke = 2299 I

Controllore PID

Guadagno del controllore

t
KC = 12%—
prd t| = th
_ t; = 2.38min
KC = 3.065 |

Reset time del controllore

tempo derivativo del controllore

tD = O.Std

t D = 0.59% min
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PID tuning  Formule Cohen e Coon

Controllore P

Guadagno del controllore

tp & tdb

Controllore PI

Guadagno del controllore

Reset time del controllore
t

t P ty O 3o+3xt—
Kg = X0.9 + : - Pt
Pl & 124 p |- i, d
9 + 20%—
Kc = 2394 tp
t| = 2.078min

Controllore PID

Guadagno del controllore
Ko tp & N tg O ty
" 23 - 32 + 6X%—
KP)td @ 4% Pg

Reset time del controllore

KC = 3601 t| = 249min

tempo derivativo del controllore

_ 4
Ip = " Ad
d
11 + 2%—
tp
tD = 0.4min
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