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Abstract: In lucrare este prezentat aplicatia LabView pentru identificarea in timp real a modelelor matematice
de descriere a obiectelor de reglare si acordarea experimentald a algoritmilor tipizati. Ca obiectul de reglare a fost
propus de a utiliza motorul de curent continuu seria 2342L012. Aplicatia elaborata permite identificarea modelului
matematic pe baza aproximarii curbei experimentale si asigura acordarea regulatorului PID prin metodele Ziegler-
Nicols, Cohen-Coon, Chien-Hrones-Reswick si Internal model control. Rezultatele au fost verificate pe instalatia de
laborator, care reprezinta sistemul automat de reglare a turatiilor motorului de curent continuu.

Cuvinte cheie: regulatorul PID, sistemul automat, identificare, model matematic, functia de transfer, metode
de identificare, reglare automata.

1. Descrierea standului de laborator

In aplicatiile sistemelor de reglare automata, obiectivul urmarit este asigurarea performantelor ridicate
a sistemului in bucla inchisa, care se realizeazi in baza sintezei legilor de reglare. In aplicatiile industriale se
utilizeaza cel mai des legile de reglare tipizate PID.

Pentru sinteza algoritmului de reglare PID deseori este nevoie de cunoastere a modelului matematic al
obiectului de reglare. La randul sau, obtinerea modelului matematic de descriere a obiectului de reglare se
realizeazd in baza procedurilor de identificare analiticd sau experimentald. Astfel un model matematic care
descrie obiectul de reglare constd de obicei din ecuatiile matematice (algebrice, transcendente si diferential)
obtinute pe baza utilizarii metodelor de identificare.

In sistemele de reglare automati motoarele sunt folosite ca elemente de executie. Motorul de curent
continuu cu excitatie separatd a fost si este In continuare motorul cel mai utilizat in actionarile electrice
reglabile, datorita liniaritatii caracteristicilor sale si a metodelor relativ simple de modificare a turatiei.

In figura 1 este prezentati schema bloc-functionald a sistemul automat elaborat de reglare a turatiilor
motorului de curent.
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Fig.1 Schema bloc-functionala a sistemului de reglare automata a
turatiilor motorului de curent continuu.

Tn figura 2 este prezentat sistemul proiectat.
Elementele functionale ale sistemului automat proiectat sunt:

— Sursa de alimentare, reteaua publica de alimentare cu energie electrica este de curent alternativ
monofazat cu frecventa de 50 Hz si valoarea tensiunii de 220V.

— Driverul pentru controlul motorului de curent continuu, care reprezinta un driver universal care
poate controla motoare ce consuma pana la 2 A de curent continuu, la o tensiune maxima de 12
V.

— Microcontrolerul Atmega328p-Atmega8, care este un microcontroler de consum mic de putere
pe 8 biti bazat pe arhitectura AVR RISC. Executand instructiuni complexe Tntr-un singur
impuls, ATmega8 atinge 1 MIPS pe MHz, permitand astfel producatorului sa regleze consumul
de energie in functie de viteza de procesare.

204



— Adaptor USB-UART, acest adaptor poate primi si transmite datele la calculator.

— Motorul de curent continuu, seria 23421.012 encoder Coreless.

— Tahogeneratorul-TGP-1, care transforma viteza de rotatie proportionala cu frecventa curentului
continuu la tensiunea de iesire.

— Puntea H-este un circuit electronic ce permite aplicarea unei tensiuni pe o sarcina in orice Sens.

Fig. 2 Aspectul dispozitivului proiectat.

2. Descrierea aplicatiei LabView

Pentru reglarea turatiilor motorului de curent continuu a fost elaborata aplicatia LabView, care permite
identificarea experimentald a modelului matematic si acordarea regulatorului P, PI sau PID dupd metodele
Ziegler-Nicols, Cohen-Coon, Chien-Hrones-Reswick si Internal model control.

In figura 3 este prezentati interfata aplicatiei elaborate. Pentru a porni procesul de identificare
modelului matematic sau acordare a regulatorului se seteaza viteza de referinta a motorului de curent
continuu pe panoul (1), unde poate fi facutad reinitializate datele. Pe panoul (2) poate fi facutd setarea
manuald a parametrilor de acord regulatorului ales. La setarea semnalului de referinta si pornirii sistemului,
datele achizitionate sunt afigate in timp real. Pe panoul (5) sunt afisati parametrii sistemului (constanta de
timp, timpul mort, semnalul de comanda). In urma alegerii metodei de acordare (4) poate fi urmdrit in timp
real cum are loc acordarea regulatoarelor dupa diferite metode de acordare, pe panoul (3) sunt afisati
parametrii de acord calculati, iar pe panoul (6) se afigseaza in timp real variatia iesirii sistemului. Modelul
matematic calculat se afiseaza pe panoul (7).
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Fig. 3 Interfata aplicatiei de identificare si acordare.

3. Idintificarea parametrica pe baza clasei ARMAX

In continuare este prezentat exemplu de identificare experimentald in baza aplicatiei elaborate a
modelului matematic de descriere a variatiei turatiilor motorului de curent continuu.

Pentru identificarea modelului matematic a fost ridicatd curba experimentala de variatie a turatiilor
motorului de curent continuu la 6000 rot/min (corespunde cu tensiunea de 3.5V), figura 4.
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Fig. 4 Curba experimentald a MCC la semnal de referintd de de 3.5 V.

In urma identificarii au fost obtinute urmitoarele functii de transfer (unde ordinul B(z) este m si
ordinul A(z) este n):
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4. Acordarea regulatorului PID

Pentru a efectua acordarea regulatoarelor tipizate Tn LabView a fost setat semnal de referinta de 3.5 V.
In aplicatia a fost implementate optiuni de acordare a regulatoarelor tipizate dupa metodele: Chien-Hrones-
Reswick, Internal Model Control, Cohen Coon, Ziegler-Nichols.

In figura 5 este prezentatd curba experimentala la acordarea regulatorului PI dupd metoda Internal
Model Control.

wig v

10,0+
3,05
8,0:
7,02
60
5,02
403
3,02
2,07
1,05

Dr[:l_:l 1 1 1 1 1 1 1 1 1 I 1 1 1 1 ] 1 1 I 1 1 1 1 1 1 1 1 ] [N
0 10 20 30 40 50 B0 VO 80 90 100 110 120 130 140 150 160 170 180 190 200 210 2200 230 240 250 260 270 28

Fig. 5 Acordarea regulatorului PID dupa metoda Internal Model Control.

Tn baza metodei Internal Model Control au fost obtinuti parametrii de acord ai regulatorului PI:
Kp=2,372051;
Ki=0,000484;
Kd=0.

Concluzii

In aceasta lucrare este descrisa aplicatia LabView elaborati, care permite identificarea si acordare a
algoritmilor tipizati in timp real. Aplicatia realizatd permite de a acorda regulatorul P, PI, PID in cadrul
sistemului dat dupa metodele:Ziegler-Nicols,Cohen-Coon,Chien-Hrones-Reswick si Internal model control.
Ca obiectul de reglare a fost utilizat motorul de curent continuu seria 2342L.012.

Aplicatia datd a fost verificatd pe instalatia de laborator, a fost facutd identificarea modelului
matematic in forma continua si discreti ARX, ARMAX. In continuare a fost efectuata verificarea metodelor
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experimentale de acordare a regulatorului PID in baza metodelor Ziegler-Nicols, Cohen-Coon, Chien-
Hrones-Reswick si Internal model control.

In concluzie se poate de mentionat cd aplicatia elaboratd permite identificarea experimentald si

acordarea experimentala a regulatorului P, PI, PID. In cazul identificirii experimentale este posibilitatea de
aproximarea curbei cu modele continue sau discrete, asigurand posibilitatea de setarea gradului modelului
aproximat. Metode experimentale de acordare asigura calculul experimental ai parametrilor de acord
regulatoarelor tipizat.
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