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Oplæg til obligatorisk opgave i

PROCESSTYRING
Reglerne siger, at der skal udarbejdes een obligatorisk opgave i pro​cesstyring.

Den daglige undervisning vil i en stor udstrækning indebære praktiske øvelser. Disse øvelser har også til hensigt at fremstille "brudstykker", der kan anvendes i den obligatoriske opgave.

Det er min hensigt at I selv kan få indflydelse på hvad jeres obligatoriske opgave skal omhandle. Det er ikke et krav, at alle løser samme opgave.

Den endelige formulering af den obligatoriske opgave skal dog godkendes inden den løses.

Den maksimale gruppestørrelse vil selvfølgelig afhænge af opgavens omfang, og aftales ligeledes før løsningen påbegyn​des. Normalt vil en gruppe på mere end 3-4 dog ikke være accepta​bel.

Der er god tid til at "grunde" over, hvad I har af ønsker, men det er en god idé at drøfte nogle muligheder, så vi kan finde frem til en god opgave.

På de næste sider er der nogle ideer, der måske kan anvendes som ud​gangspunkt, idet opgaveomfanget også kan ses af disse.

Forslag 1.
Denne idé består i følgende:

-
Analyse af hvorledes procesforløbet er for et svinghjul, der trækkes af en relativ svag motor.


Konkret en gramofontallerken trukket af en legomotor.

-
Opstilling af et styresystem, der kan styre omdrejnings​hastigheden.

-
Opstilling af et system, der kan kontrollere og lave dataopsamling for et styret system.

Forslag til den fysiske opstilling af forsøget gives gerne.

Styringen af motoren kan enten være analog med en af D/A-converterne eller blot styres med tænd/sluk enten med en lego-box eller en af JB-box'ene. Ved sidstnævnte valg kan variabel hastighed opnås ved at "pulse" motoren, hvilket kan ske på en anden PC, der så modtager en værdi for den ønskede hastighed (hermed udskilles opgave til selvstændig processor).

Hastigheden må findes ved hjælp af puls-signaler fra en foto​celle. Dette kan enten laves, ved at vi fremstiller en skive med huller og bruger en JB-box, der kan give interrupt, eller ved brug af lego-fotocellerne og lego-boxene.

Hastighedsmålingen foretages af en selvstændig PC (processor), der "kontinuerligt" (med hurtige intervaller) giver hastig​heden over den parallelle port.

Hastigheden kan enten gives som et 8 bits eller et 12 bits tal.

Analysen af hvorledes svinghjulssystemet virker, kan ske ved måle hastig​heden med passende faste intervaller og herefter præsentere disse grafisk (brug bare et regneark).

Analysen skal som minimum omfatte reaktion på stepinput med fuld hastighed. Det kan dog anbefales at foretage flere analy​ser af reaktions​mønstre f. eks følgende:

-
Motor stoppes uden strøm (svag opbremsning)

-
Motor sættes til at køre baglæns med fuld kraft (2 * step i modsat retning)

-
Motor accelereres op enten med analog styring eller ved "pulsning".

I det styrede system skal anvendes en opstilling med minimum 3 PC'er med hver deres dedicerede opgaver.

 1.                       2.                  3.

┌──────────────┐         ┌───────────┐       ┌──────────────┐
│ PC med       │         │ PC med    │       │ PC med       │
│ hastigheds   │  Par.   │ proces-   │ Ser.  │ dataopsamling│
│ måling       │  kabel  │ controller│ Kabel │ m.m.         │
│              ╞═════════╡           ╞═══════╡              │
└──────────────┘         └───────────┘       └──────────────┘
Den ønskede hastighed samt den aktuelle skal kunne henholdsvis angives og aflæses på PC nr. 3.

Forslag 2.
Denne idé består i følgende:

-
Opstille et simuleringsprogram, der skal simulere et væske-tank​system. Systemet skal kunne køre på en PC og styr​es fra en anden.

-
Opstilling af et styresystem, der kan regulere afløb​s​trykket (væskehøj​den) i ovennævnte processystem.

-
Opstilling af et system, der kan kontrollere og lave dataopsamling for et styret system.

Simuleringsprogrammet skal kunne simulere et væske-tankssy​stem svarende til det vi tidligere har gen​nemgået, idet der skal være følgende ændring:

Det tidligere system havde kun en fast afløbsåbning, der dermed fastlagde tidskonstanten. Dette skal ændres, således at det er muligt at fordoble, tredoble og fir​doble afløbet.

Systemet skal således have 2 inputstyringer:

-
Åbning for væskeindløb (0 - 90 grader)

-
Åbning for væskeafløb  (1-4 enheder)

Simuleringsprogrammet skal kunne modtage styringen over den parallelle eller serielle port.

Simuleringsprogrammet skal ligeledes virke som måleud​styr, der "konti​nuerligt" (med meget korte intervaller) giver den aktu​elle væskehøjde over en parallel eller seriel port.

I det styrede system skal anvendes en opstilling med minimum 3 PC'er med hver deres dedicerede opgaver.

 1.                        2.                  3.

┌──────────────┐          ┌───────────┐       ┌──────────────┐
│ PC med       │          │ PC med    │       │ PC med       │
│ væske-tank   │ Par./Ser.│ proces-   │ Ser.  │ dataopsam​ling│
│ simulerings- │  kabel   │ controller│ Kabel │ m.m.         │
│ system       ╞══════════╡           ╞═══════╡              │
└──────────────┘          └───────────┘       └──────────────┘
Det ønskede afløbstryk (væskehøjde) samt det aktuelle skal kunne hen​holdsvis angives og aflæses på PC nr. 3.

Forslag 3.
Denne idé består i følgende:

-
Opstille et simuleringsprogram, der skal simulere en kugle på gardinstang. Funktionen af dette program er be​skrevet i en af øvelserne.

-
Opstilling af et styresystem, der kan regulere kuglens pladsering. Der skal kunne vælges mellem henholds​vis ovennævnte simuleringspro​gram og det rigtige system, således at begge kan styres.

-
Opstilling af et system, der kan kontrollere og lave dataopsamling for et styret system.

I systemet arbejdes med henholdsvis 2 og 3 PC'ere, afhængig af om gardin​stangen simuleres.

 1.                        2.                  3.

┌──────────────┐          ┌───────────┐       ┌──────────────┐
│ PC med       │          │ PC med    │       │ PC med       │
│ gardinstang- │ Parallel │ proces-   │ Ser.  │ dataopsam​ling│
│ simulerings- │  kabel   │ controller│ Kabel │ m.m.         │
│ system       ╞══════════╡           ╞═══════╡              │
└──────────────┘          └───────────┘       └──────────────┘
Den ønskede kugleposition, samt det aktuelle skal kunne hen​holdsvis angives og aflæses på PC nr. 3, hvorfra der også skal kunne angives nød​stop.

Forslag 4.
Denne idé består i følgende:

-
Opstille et plotterstyreprogram, der kan styre plottersi​mulatoren, som er beskrevet andetsteds.


Plotterstyrepro​grammet skal forsyne plotteren med et antal kommandoer, der kan gives fra en anden PC over den serielle eller parallelle port. PC'en med plotterstyre​pro​grammet og PC'en med plottersimulatoren skal altså tilsammen fungere som en rigtig plotter, idet styretegne​ne ikke behøver at følge en standard.

-
Opstilling af et "tegneprogram", der kan sende en simpel tegning til plotteren f.eks et rektangel, en cirkel og en trekant. Programmet kan evt. opdeles i en plotterdriver og dannelsen af "tegningen".

Plotterstyreprogrammet kan enten forsynes med få meget simple kommandoer som: <pen op>, <pen ned> og <flyt til x,y>

eller måske:
 <linie x1,y1:x2,y2>

Det kan også forsynes med mere avancerede som: <circle x,y,r> og andre.

Man kan altså vælge gøre plotteren mere eller mindre "in​telli​gent", og hermed hvor meget tegneprogrammet/driveren skal klare.

 1.                        2.                  3.

┌────────────┐            ┌───────────┐       ┌──────────────┐
│ PC med     │ 1*Seriel   │ PC med    │       │ PC med       │
│ plotter-   │ 2*Parallel │ plotter   │ Ser.  │ tegneprogram │
│ simulator  │  kabler    │ styre-    │ Kabel │ (driver)     │
│            ╞════════════╡ program   ╞═══════╡              │
│            ╞════════════╡           │       │              │
│            ╞════════════╡           │       │              │
└────────────┘            └───────────┘       └──────────────┘
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