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ESEMPIO Numerico

- DAT

As -- 8 [mi] Aci 0.15 [mi} L
.
- 15 [un} f-= 1.24-10-6 [kj

"

]

Are 35 -10-4 [mi] b- = 4 (
Cgt0.0035

9 = 1000 [kg/in
} ] g = 9.8 [m/s
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- Eran inBrio

vii. WI - 70 [kgls]
Es = 10 [ in]

È = 0.5048
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✗ = 1.25.10-4
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Specifiche DI PROGETTO

(a) ecco)- o

(b) coce °-002

} ⇒ tal 2500
(c) qui >

75°



ControlloDECENTRALIZZATO



-
PROGETTO DI Controllo Decentralizzato

✗ = 0 => CONVIENE usare × PER REGOLARE Zs

Wi PER REGOLARE Wo
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- Controllo DECENTRALIZZATO
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Simulazioni

_ RISULTATI

-RIFERIMENTI - REGOLAZIONI SEPARATE ④
SZR = - 2 Sca (t- 500) - con regolazioni CONGIUNTE

Swr = 5Sca (t - 5000) Forte interazione E

specifica su ta non rispettata
-
SATURA 2-ont

✗ c- [0.2.1]

Wi C- [40,100]
condotta

_
dec.int



Solo controllo di livello 
livello z_s 

portata w_o 



Solo controllo di portata 
livello z_s 

oportata w_o 



Controllo congiunto di livello e portata 
livello z_s 

portata w_o 



↳ tutto LCO CONDisaccoppiamento
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PROGETTO DISACCOPPSATORE
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- verifica Pou Di C-(s)
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- Verifica 2-Eri Di G-(s)
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Di S ACCOPPIATORE in N~rtn.im
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- PROGETTO Dei REGOLATORI
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- Controllo Con IlsaccoPPSATOTLE

ctzs
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←
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SIMULA 2-con/È%÷⇒÷
-RIFERIMENTI a controllo Di portata molto VELOCE

. CONTROLLO DI Livello SODDISFACENTE

Swr = 5Sca (t - 5000) -
specifica su ta rispettata

-
SATURA 2-con/

✗ E [0.2.1]

Wi C- [40,100]
condotta

-

disse
_
dinamico



Controllo con disaccoppiatore 
livello z_s 

portata w_o 



Controllo con disaccoppiatore 
posizione 
valvola x 

portata w_i 



CONTROLLO

DecentralizzatoCON INVERSIONE

DEEN INGRESSI



-
PROGETTO DI CONTRO uno Decentralizzato (con inversione ingresso)

Wi PER REGOLARE Zs

✗ PER REGOLARE Wo

- SZS

ÉE-Io G-G)= [ ctzwls)
G-a-✗(s)

G-G)µ Gwwls) G-
✗ (s) ]
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- Progetto di R
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⇒ Rds) =ÈNÉ- { qui 90°
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con MATLAB

1
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= 0.037
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condotta - seg



- Controllo DECENTRALIZZATO (CON inversione ingresso )

lSen -[ Sui ctzs
→ →

+

⇐G)
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Simulazioni

_ Resoconti

-RIFERIMENTI
.
Controllo DI LIVELLO Efficace

(ANCHE SE LIMITATO Dama saturazione)
Szr = - 2 Sca (t- 500)

- Controllo DI PORTATA MOLTO VELOCE

Svvr = 5Sca (t - 5000)
- SCARSA INTERFERENZA

-
SATURA 2-con/

- ATTENZIONE ! SISTEMA Poco TOLLERANTE
✗ E [0.2 , 1] ai Guasti

Wi C- [40,100]
condotta

_
dea

_ seq



Controllo decentralizzato con inversione degli ingressi 

livello z_s 

portata w_o 



posizione 
valvola x 

portata w_i 

Controllo decentralizzato con inversione degli ingressi 



- Tolleranza Ai Guasti

-
LA DISATTIVAZIONE DEL CONTROnome Di livello R

, (s) PUÒ

Provocare PERDITA Di controllo sulla portata /
DERIVATORE

b

* Nuys
Rds) .- o ⇒ C-

→(s) = Gwx =

Fisica

- Simulazioni
_ RISULTATI

-RIFERIMENTI _
IL controllo DI PORTATA

RICHIEDE X CRESCENTE PERCHE
'

Szr = - 2 Sca (t- 500)
IL SERBATOIO SI SVUOTA

Swr = 5Sca (t - 5000)
- QUANDO la ✓Aurora va IN

-
SATURA 2-con'

saturazione a ✗= 1 la

PORTATA wo torna
al Varone

✗ c- [0.2.1]
OrianaArno

,
UGUALE A Wi

Wi C- [40,100]



posizione 
valvola x 

portata w_o 

Controllo decentralizzato con inversione degli ingressi 
(controllo di livello disattivato) 


