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 بنام خدا

 )شبيه سازی و کنترل فرآيند( مباحث ويژه در کنترلتکليف اول 

 

فرآيند نشان داده شده در شکل زير که در آن سطح مايع در تانک دوم توسط يکی از دو جريان مايع ورودی به تانک اول کنترل می 

 شود را در نظر بگيريد:

 

 اطلاعات مربوط به فرآيند بصورت زير است:

 می باشد.  ft 220 و 2ft 15 و دوم بترتيب برابر باسطح مقطع تانک اول و  ftmlb 2.46/3  ثابت و برابر با کليه جريانهادانسيته 

 رابطه زير است:دارای با ارتفاع مايع داخل تانک دوم و شيرهای دستی اولدبی عبوری از 

2,1,)(84.4)(  jthtf jj  

 دارای رابطه زير است : (valve position)دبی عبوری از شير کنترل با مکان شير 

)(88.32)(3 tVtf p 

 می باشد، يعنی داريم: min 0.1نيز دارای ثابت زمانی  (actuator)عملگر شير کنترل 









 )(

100

)(
10 3 tV

tm

dt

dV
p

p
 

 



2 

 

تغيير کرده )بصورت خطی( و  min 330 ft/تا   0در محدوده  m)0(%,(t)با توجه به سيگناال ارسالی به آن نيز پمپ عبوری از دبی 

 ، يعنی داريم:می باشد min 0.1دارای ثابت زمانی 
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 فوت کاليبره شده است. 16تا  4سنسور اندازه گيری ارتفاع مايع در تانک دوم، دارای رفتاری خطی با ديناميک ناچيز بوده و در محدوده 

 است: متغيرهای فرآيند بصورت زير مقادير نامی
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در مدل حاصله متغيرهای اغتشاش،  .مدل رياضی حاکم بر فرآيند را بدست آوريدبا نوشتن موازنه جرم حول تانک اول و دوم، الف( 

 کنترل، حالت و خروجی را مشخص نمائيد.

 کنيد.فرآيند را شبيه سازی ، aمدل رياضی حاصله در قسمت و براساس  (Simulinkنرم افزار کامپيوتر )ترجيحاً بکمک  (ب

 

)در حالت مدار باز( اعمال  %5±دو تغيير متوالی )با فواصل زمانی بيشتر از زمان نشست( در هر متغير ورودی به اندازه  (ج

کرده و در هر حالت نحوه تغييرات ارتفاع اندازه گيری شده تانک دوم را گزارش کنيد. توجه کنيد که فرآيند فوق دارای سه 

 می باشد. 3mو  if  ،omورودی متغير 

 

  

 

 

 

 موفق باشيد          


