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 مقدمه

بـرهيچكس پوشـيده نيـست و بـه  ،اهميت كنترل اتوماتيك در صنايع و زندگي روزمره عـصر حاضـر

هـاي كنتـرل تمسهاي صنايع پيشرفته امروزي را سـيتوان گفت كه يكي از مهمترين بخشت ميأجر

اربرد كنترل اتوماتيك موجب بالا رفتن كيفيت و كميت توليد محـصول ند. كدهاتوماتيك تشكيل مي

گيري اندازه ،صنعتست. در را به طور چشمگيري بالا برده ا هاي صنعتيشـده و همچنـين ايمنـي محيط

 .باشدهاي زير بسيار حائز اهميت ميو كنترل كميت
 ارتفاع سطح مايعاتو كنترل گيري اندازه -1

 شدت جريان )فلوي( مايعات  و كنترل گيرياندازه -2

 فشار و كنترل گيرياندازه -3

 درجه حرارت )دما(  و كنترل گيرياندازه -4

  pH و كنترل گيرياندازه -5

در اين  نيـز هاآزمايش .شد مآشنا خواهي فوقهاي سيستمسه مورد اول از با  تنها در اين آزمايشگاه

ها در ند و معرفي اجمالي نحوه ارتباط سيستماشدهبخش تدوين سه بـر همـين اساس در  كاردستور

 ود:شرعايت نكات زير توصيه مي ،اهشگاي استفاده بهتر از جلسات آزماي. بربخش چهارم آورده شده است

ه تسهيل فرآيند يادگيري منجر ب ،آزمايش قبل از تشكيل كلاس مطالعه دستور كار مربوط به هرپيش

رعايت نظم و قوانين آزمايشگاه و گردد. آمادگي پيش از حضور در كلاس قويا توصيه مي فلذا خواهد شد؛

 .به اسـتفاده مفيد از جلسات آزمايشگاه كمك نمايدتواند ه ديگري است كه مينكت ،حضور به موقع

 مجزا در اختيار شما قرار خواهد گرفت. برگه بصورتنحوه ارزيابي و جزييات همچنين ساير 
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 RT512سطح کنترل سامانه آزمایشگاهی  -1 بخش

 پيشگفتار -1-1

كنترل ارتفاع آب مخزنِ استوانه  هدف اين سامانه

طور كه در ادامه بررسي باشد. هماناي ميشيشه

خواهد شد، در اين سامانه آب از طريق يك پمپ 

رون الكتريكي از درون مخزن ذخيره سبز رنگ به د

ي مذكور از شود. ارتفاع استوانهوارد مي خطوط سامانه

گيري فشار انجام خواهد شد. شير طريق اندازه

نيوماتيكي كه كاربر به موقعيت آن دسترسي دارد، 

شود. مسير عنوان عملگر اين سامانه شناخته ميبه

از  ،اي به درون مخزني شيشهخروج آب از استوانه

، 1ير است. شير توپي شكلپذطريق دو مسير امكان

امكان تغيير ميزان سرعت خروج آب را در يك مسير 

به تغيير در ميزان تأخير و  كند كه منجرفراهم مي

 .شودسرعت سيستم مي

 آشنایی با دستگاه -1-2

سيستم كنترل سطح آب تانك موجود در آزمايشگاه كنترل فرآيند، يك فرآيند مرسـوم در صـنعت 

شود. اين سيستم آموزشي جهـت ديده مي 1-1 سيستم كنترل سطح در شكلشماي كلي  باشد.مي

كنـد. اجـزاي ايـن اي، شير آب ورودي بـه تانـك را كنتـرل مـيهكنترل سطح آب داخل تانك شيش

د يك مدل آموزشي در آزمايشگاه سيستم از نوع صنعتي هستند ولي ابعاد تانك و مسير لوله ها در ح

قسمت كلي تشكيل  8شود، اين سامانه از مشاهده مي 1-1همانطور كه در شكل . اندشدهنظر گرفته در

به معرفي اجمالي هر يك از اين اجزاء خواهيم پرداخت. اطلاعات بيشتر در  1-3شده است كه در بخش 

 باشد.قابل دريافت مي [1]مرجع  ضميمه آ و مورد اين سامانه و قطعات آن در

                                                      
1 Ball Valve 



 

 

 
 GUNT [1] شرکت RT512سطح کنترل سامانه : 1-1 شکل

 معرفی اجزاء -1-3

 تانک .1

سـانتيمتر، بـه ارتفـاع  12ليتـر و قطـر  7اي با حجـم تقريبـي تانك استوانه

 .سانتيمتر مدرج شده است 60تا  0سانتيمتر است كه از  70تقريبـي 

 

 

 

 مخزن آب .2

 ليتر 30 حدود حجم با يمخزن

 



 

 

 

 پمپ آب .3

دور بر  2800مي ولتي با مقادير نا 220مپ الكتريكي پ

 ليتر بر دقيقه  150متـر )آب( و فلـوي  7دقيقه، فشار هـد 

 

 

 

 شير دستی ورودی .4

 ميزان دبي ورودي به شير نيوماتيكي تغيير

 
 شير کنترلی .5

د. كنفلـوي ورودي تانـك را كنتـرل مي ،شير نيوماتيكي متناسب بـا سـيگنال فـشار هـواي ورودي خـود

 باشد.موقعيت شير به عنوان سيگنال كنترل در دسترس مي

 
 

 



 

 

 سنسور فشار .6

كنـد. خروجـي اين گيري مـير بالاتر از فشار آزاد را اندازهميلي با 100-0سنسور فشار كف مخزن 

 .استآمپر ميلي 20-4 در بازه سيگنال جرياني ،سنسور

 
 الکتریکی به فشارمبدل جریان  .7

 2/0 فشار هواي خروجـي خـود را بين مبدل متناسب با جريان الكتريكي ورودي )خروجي كنترل كننده(

 .كند )جهت اعمال به شير كنترلي(. اين مبدل به يك منبع فـشار بـاد نياز داردبار تنظيم مي 1تا 

 
 شير خروجی .8

د، همچنين اين شير بر نسبت تاخير به دهر ميشير دستي مدرجي كه ميزان فلوي خروجي تانك را تغيي

 ثابت زماني فرآيند تاثير بسزايي خواهد داشت.



 

 

 
 Bypassير دستی ش .9

. با بياني اين شير وضعيت كندـير كنترلـي را از سيستم خارج ميش ،كه كاملا بـاز باشـدهنگامياين شير 

 .داد دتغيير خواه پذيري سيستم راكنترل

 
 1تودرتوشير دستی جهت کنترل  .10

ميزان باز يا  .شودو كنترل سطح استفاده مي دبيبراي اتصال دو سيستم كنترل  

افزايش يا كاهش تداخل بين دو ن بسته بودن اين شير نقش بسزايي در ميزا

 سامانه دارد.

 

 

                                                      
1 Cascade 



 

 

 شرح آزمایش -1-4

 ی اول:جلسه 

خطي سيستم  تأخير در ناحيه كاري اول با هدف نهايي در اين جلسه بدست آوردن يك مدل مرتبه

د. نطراحي شو يهاي مختلفكنندهبر مبناي مدل بدست آمده، كنترل بعدي تا در جلساتباشد مي

 براي رسيدن به اين هدف، مراحل زير را انجام دهيد.

 .ناحيه مرده سيستم را بدست آوريد 

 .ناحيه اشباع سيستم را تعيين نماييد 

 كنيد.اشباع، ميزان تغييرات بهره را محاسبه ي مرده و والي بين ناحيهمتهاي با ايجاد پله 

 دو يا چند پله از آزمايش قبل را بر اساس تغييرات بهره انتخاب نموده و سپس با ميانگين

 مذكور ارائه نماييد.خطي براي ناحيه 1مرتبه اول با تاخير گيري از مقادير پارامترها، يك مدل

 ی دوم:جلسه 

بررسي و  مورد ،هاي رديابي و رگولاتوري بر اساس جداول تنظيمكنندهجلسه طراحي كنترلدر اين 

 باشد.آزمايش قرار خواهد گرفت كه شامل مراحل زير مي

 كنندهيك كنترل 𝑃𝐼 يا 𝑃𝐼𝐷 و طراحي  ]2[ بر اساس جداول تنظيم حذف اغتشاش منظوربه

 نماييد.سازي پياده

 ه كننديك كنترل 𝑃𝐼يا 𝑃𝐼𝐷 سازي و پيادهبر اساس جداول تنظيم طراحي  رديابي منظوربه

 نماييد.

 ورودي و خروجي شده بر روي يك پروفايل رديابي با حضور اغتشاشهاي طراحيكنندهكنترل  

افزاري و همچنين تغيير در موقعيت شير اغتشاش به دو صورت نرم مورد آزمايش قرار دهيد.

 پذيرد.تواند انجام توپي شكل مي

 شده را از نظر هزينه كنترلي، كيفيت رديابي، كيفيت حذف هاي طراحيكنندهعملكرد كنترل

 مقايسه نماييد. هاي پاسخ حالت گذراگيري و ويژگي، تضعيف نويز اندازهاغتشاش

 

 ی سوم:جلسه 

عنوان هدف به 1پذيري انتگرالگيرپاياندار و هاي ورودي مرجع وزنكنندهدر اين جلسه طراحي كنترل

 شوند.معرفي مي

                                                      
1 First Order Plus Dead Time (FOPDT) 



 

 

 نماييد. راحي و پياده سازيدار را با وزن مناسب طكننده ورودي مرجع وزنيك كنترل 

 شده در جلسه قبل مورد آزمايش قرار دهيد. شده را بر روي پروفايل ايجادكننده طراحيكنترل

بهبود و يا تضعيف كننده پيشين مقايسه نموده و چراييِ شده را با دو كنترلنتيجه حاصل

 نماييد. دار را توجيهننده ورودي مرجع وزنككيفيت عملكرد كنترل

 را در نواحي بالا مخزن تست  ه منظور حذف اغتشاش طراحي شدهكه ب ايكنترل كننده

 .بنحوي كه سيگنال كنترل سيستم به اشباع برود نماييد

  ،2[ طراحي كنيد انتگرالگيرپذيري پايان باكننده يك كنترلجهت رفع مشكل فوق[. 

 مورد آزمايش قرار داده و نتايج را تحليل نماييد. را شدهكننده طراحيكنترل 

 مقايسه  را شده در اين جلسهطراحي هايكنندهكنترل هاي پرداختيِ يت عملكرد و هزينهكيف

 نماييد.

                                                                                                                                                                 
1 Anti Windup 



 

 

 RT522 دبی کنترل سامانه آزمایشگاهی -2 بخش

 مقدمه -2-1

-مي كنترل دبي در خطوط انتقال هدف اين سامانه

است كه از  يعنوان مايعباشد. در اين سامانه آب به

طريق يك پمپ الكتريكي از درون مخزن ذخيره 

شود. وارد مي به درون خطوط سامانه (سبز رنگ)

-اندازهلكترومغناطيسي دبي از طريق يك فلومتر ا

مكانيكي نيز  علاوه، يك فلومترگيري خواهد شد. به

در نظر ميزان فلو در سامانه  اطمينان از صحتجهت 

سرعت آن  است. شير برقي كه كاربر به گرفته شده

 باشد.عنوان عملگر اين سامانه ميبه ،دسترسي دارد

شير توپي شكل كه در ابتداي مسير همچنين 

خروجي مخزن قرار دارد، امكان تغيير ميزان سرعت 

استفاده از ، كه در هنگام كندخروج آب را فراهم مي

 حالت تودرتو دو سامانه سطح و دبي نقش بسزايي دارد.

 آشنایی با دستگاه -2-2

جهت كنترل دبي خطوط انتقال  اين سيستم آموزشينشان داده شده است.  1-2اين سامانه در شكل 

اجـزاي ايـن سيستم از نوع صنعتي هستند ولي ابعاد تانك و مسير لوله ها در حد استفاده خواهد شد.  

شود، اين مشاهده مي 1-2. همانطور كه در شكل اندشدهيك مدل آموزشي در آزمايشگاه در نظر گرفته 

به معرفي اجمالي هر يك از اين اجزاء  3-2قسمت كلي تشكيل شده است كه در بخش  8سامانه از 

قابل  [1]داخت. اطلاعات بيشتر در مورد اين سامانه و قطعات آن در ضميمه ب و مرجع خواهيم پر

 باشد.دريافت مي

 



 

 

 
 GUNT [1]شرکت  RT522 : سامانه کنترل دبی1-2 شکل

 معرفی اجزاء -2-3

 چاپگر .1

هاي سنسوري و عملگري بر روي كاغذ وظيفه چاپ داده

 دارد. را

 

 

 فلومتر مکانيکی: .2

يش ميزان دبي سامانه كه نقش فلومتري جهت نما

 دستگاه كنترل سطح دارد. Transparentبا  مشابه

 



 

 

 مخزن آب: .3

 ليتر. 30مشابه با مخزن دستگاه كنترل سطح با حجم حدود  (سبز رنگ)مخزن آب 

 
 پمپ آب: .4

 7وات، فشار هد  250ولت، توان  220پمپ الكتريكي مشابه با پمپ دستگاه كنترل سطح با مشخصات 

 ليتر بر دقيقه. 30متر )آب( و فلو 

 
 شير دستی ورودی: .5

بندي شده كه جهت تغيير ميزان باز و بسته شدن مسير حركت شير دستي درجه

صلي اين شير جهت استفاده از حالت هاي اشود. يكي از نقشآب استفاده مي

 باشد. دو سامانه كنترل سطح و دبي مي تودرتو

 

 :شير کنترلی الکتریکی .6

شود. در اين شير، بي شناخته ميي كنترل دبه عنوان عملگر در سامانهشير برقي 

 .ت باز و بسته شدن آن دسترسي وجود داردبه عنوان كاربر به سرع



 

 

 
 فلومتر مغناطيسی: .7

 ليتر بر ساعت(. 6000ليتر بر ساعت )حداكثر مقدار گيري فلو با واحد سنسوري مغناطيسي جهت اندازه

 
 شير دستی خروجی: .8

بندي شده مشابه با شير دستي ورودي كه جهت تغيير ميزان باز و بسته شدن مسير شير دستي درجه

دو سامانه  تودرتوهاي اصلي اين شير جهت استفاده از حالت شود. يكي از نقشحركت آب استفاده مي

 باشد.ميكنترل سطح و دبي 

 



 

 

 شرح آزمایش -2-4

 ی اول:جلسه 

در ناحيه كاري خطي سيستم  1تأخيربا انتگراليِ هدف نهايي در اين جلسه بدست آوردن يك مدل 

د. نطراحي شو يهاي مختلفكنندهبر مبناي مدل بدست آمده كنترل بعديتا در جلسات باشد مي

 دستور كار قرار گيرد.براي رسيدن به اين هدف لازم است كه انجام مراحل ذيل در 

 ي زماني باز بودن بدست آوريد.حداكثر سرعت باز شدن شير برقي را با توجه به بازه 

 ي اشباع با دقت ي مرده و ناحيهمقدار مناسب سطح زير منحني پالس را جهت تعيين ناحيه

 مناسب، تعيين نماييد.

 را به سيستم اعمال نموده و  شدهتر محاسبهها پيشسطح زير نمودار آنهاي متناوب كه پالس

 بدست آوريد. ممكن ي خطيترين ناحيهمدل سامانه را در بزرگ

 

 ی دوم:جلسه 

 توجه مورد 3هو تقريب پد 2با استفاده از جايابي قطب 𝑃𝐷و  𝑃هاي كنندهدر اين جلسه طراحي كنترل

 گيرد.قرار مي

  و يابي به پايداري و پاسخ حالت گذاراي مناسب طراحي جهت دست كننده تناسبيكنترليك

 نماييد.سازي پياده

  ايداري و پاسخ حالت گذراي يابي به پجهت دست گيرمشتق -تناسبيكننده كنترليك

 نماييد.  سازيپياده و طراحي  مناسب

 بر روي يك پروفايل رديابي با حضور اغتشاش )اغتشاش به دو  را شدههاي طراحيكنندهكنترل

( مورد آزمايش عد از بلوک سيستم بايد اعمال شودي قبل و بافزاري و در دو ناحيهصورت نرم

 نماييد. ها با ذكر دليل توجيهيك از اغتشاشعلت حذف و يا عدم حذف هر داده وقرار 

 هاي پرداختي مقايسه نماييد.ت عملكرد و هزينهاز حيث كيفي را شدههاي طراحيكنندهكنترل 

 

 ی سوم:جلسه 

                                                      
1 Integral Plus Dead Time (IPDT) 

2 Pole Placement 

3 Pade Approximation 



 

 

 جهت كنترل مورد بررسي قرار 1ايروش دوحلقهاز  استفاده ، مزايا و معايبدر اين جلسه چرايي

 خواهد گرفت.

 پياده سازي نماييد. مجددا كننده تناسبي )مشابه جلسه گذشته( راكنترل 

 يك مدل مرتبه اول با تاخير تخمين بزنيد پله حلقه بسته بدست آمده از بند قبل را با پاسخ. 

 انتگرالگير به -گيرمشتق-كننده تناسبيناسايي شده در بند قبل، يك كنترلسيستم ش براي

 طراحي و آزمايش كنيد. عملكرد مناسب يابي بهدست نظورم

 را تحليل و بررسي نماييد. نتايج حاصل از آزمايش 

                                                      
1 Double Feedback Loop Method 



 

 

 RT532فشار  کنترل سامانه آزمایشگاهی -3 بخش

 مقدمه -3-1

باشد. مي كنترل فشار مخزنِ پايين هدف اين سامانه

ي با توجه به نحوه باز و ذكر است كه مخزن فوقانقابل

شدن شيرهاي واسط موجود در سامانه  يا بسته

صورت سري و يا موازي با مخزن تحتاني تواند بهمي

هواي فشرده  ،سيستم قرار گيرد. در اين سامانهدر 

از طريق كمپرسور پس از عبور از رگولاتور فشار  شده

شود. شير نيوماتيكي وارد مي به درون خطوط سامانه

عنوان به ،كه كاربر به موقعيت آن دسترسي دارد

مسير خروج هوا از مخزن  باشد.عملگر اين سامانه مي

باشد. تغيير ميقابل  وسيله پيچ خروجيين بهزير

به افزايش و يا  تغيير در وضعيت پيچ مذكور منجر

سيستم  گريسرعت و ميزان غيرخطي كاهش تأخير،

عنوان اغتشاش به توانمي علاوه از اين پيچبهشود. مي

 استفاده نمود.نيز در حين آزمايش 

 آشنایی با دستگاه -3-1-1

در اين د. باشمخزن مي رده شده درهواي فشهدف كنترل فشار  ،در سيستم كنترل فشار مخزن

توان ميكه شود  باعـث تغييـر فشار داخل مخزن توانـدرات دماي محيط مينرخ مصرف و تغيي، سيستم

. در حالت كنترل دستي، فشار مخزن به نمودل يا اغتـشاش در كنتـرل مطـرح عامل اختلاآن را به عنوان 

شود و بـا مشاهده فشار مورد نظر از روي دستگاه ميور دستي كه روي شير كنترل نصب وسيله رگولات

شود، اين مشاهده مي 1-3همانطور كه در شكل  شود.در يك مقدار دلخواه نگه داشته ميفشار سنج، 

به معرفي اجمالي هر يك از اين اجزاء  3-3قسمت كلي تشكيل شده است كه در بخش  6سامانه از 

 باشد.قابل دريافت مي [1]و مرجع  جدر ضميمه اين سامانه  عات بيشتر در موردخواهيم پرداخت. اطلا



 

 

 
 GUNT [1]شرکت  RT532: سامانه کنترل فشار 1-3 شکل

 معرفی اجزاء -3-1-2

 ها و شير نيوماتيکی:رگولاتور فشار هوای ورودی به تانک .1

ها و شير نيوماتيكي را به عهده دارد كه در افزايش فشار هواي ورودي به تانك كنندهرگولاتور نقش تنظيم

 نقش بسزايي دارد. يا كاهش يافتن نوسانات خروجي و

 
 شير نيوماتيکی: .2

كاربر به موقعيت كه نمايد شيري كه به عنوان عملگر در سامانه نقش ايفا مي

 .اردآن دسترسي د

 

 

 



 

 

 سنسور فشار: .3

 باشد.گيري آن كيلوپاسگال ميفشار مخزن )يا مخازن( كه واحد اندازه گيريسنسور اندازه

 
 تانک پایين و بالا: .4

فشار هريك از آنها و يا تركيب  دو تانك فشار در سامانه قرار دارد كه كاربر

  درنظر بگيرد.به عنوان هدف كنترلي تواند مي ها راسري يا موازي آن

 

 

 

 

 سه شير دستی: .5

هاي مختلفي از تركيب توانبسته كردن هريك از آنها ميكه با باز و  بودهشير دستي  3 اين سامانه داراي

)تك مخزن پايين، تك مخزن بالا، تركيب سري و تركيب موازي  مخازن را جهت كنترل انتخاب كرد.اين 

 دو مخزن(.

 
 



 

 

 پيچ مخازن: .6

ها در تغيير هر يك از اين پيچ باشد. باز و يا بسته شدنهر يك از مخازن، داراي يك پيچ خروجي مي

 نمايد.گري سامانه نقش بسيار مهمي را ايفا ميسرعت و ميزان رفتار غيرخطي

 

 شرح آزمایش -3-1-3

 ی اول:جلسه 

اري خطي سيستم در ناحيه ك تأخيري اول با هدف نهايي در اين جلسه بدست آوردن يك مدل مرتبه

د. نطراحي شو يهاي مختلفكنندهبر مبناي مدل بدست آمده كنترل بعديتا در جلسات  باشدمي

 براي رسيدن به اين هدف لازم است كه انجام مراحل ذيل در دستور كار قرار گيرد.

 .ناحيه مرده سيستم را بدست آوريد 

 .ناحيه اشباع سيستم را تعيين نماييد 

 تغييرات بهره را محاسبه نماييد.اشباع، ميزان  ي مرده ومتوالي بين ناحيههاي با ايجاد پله 

 دو يا چند پله از آزمايش قبل را بر اساس تغييرات بهره انتخاب نموده و سپس با ميانگين-

 ارائه نماييد.ناحيه خطي مذكور براي  𝐹𝑂𝑃𝐷𝑇گيري از مقادير پارامترها، يك مدل 

 ی دوم:جلسه 

 مورد ]2[بر اساس جداول تنظيم  اغتشاشهاي رديابي و حذف كنندهطراحي كنترلدر اين جلسه 

 باشد.بررسي و آزمايش قرار خواهد گرفت كه شامل مراحل زير مي

 كننده يك كنترل𝑃𝐼  و يا𝑃𝐼𝐷 طراحي ]2[تنظيم حذف اغتشاش بر اساس جداول  منظوربه 

 نماييد.سازي و پياده

 كننده يك كنترل𝑃𝐼  و يا𝑃𝐼𝐷 و  طراحي  ]2[ تنظيمرديابي بر اساس جداول  منظوربه

 نماييد. سازيپياده



 

 

 اغتشاش بر روي يك پروفايل رديابي با حضور اغتشاش را شده هاي طراحيكنندهكنترل(

ي قبل و بعد از بلوک سيستم بايد اعمال شود( مورد افزاري و در دو ناحيهنرم صورتبه

 دهيد.آزمايش قرار 

  هزينه كنترلي، كيفيت رديابي، كيفيت حذف  ازنظرشده را هاي طراحيكنندهعملكرد كنترل

 مقايسه نماييد. هاي پاسخ حالت گذراگيري و ويژگي، تضعيف نويز اندازهاغتشاش

 

 ی سوم:جلسه 

رود توقع مي. باشدمي آنحوزه كاربرد طراحي و  چگونگيتار اسميت، هدف از اين جلسه تبيين ساخ

 دانشجويان به نقاط ضعف و قوت ساختار اسميت استاندارد تسلط پيدا نمايند.در پايان اين جلسه 

 كننده يك كنترل𝑃𝐼 طراحي  براي مدل سامانه فشار [3] مبتني بر ساختار اسميت استاندارد

 نماييد.سازي و پياده

 در حضور اغتشاش  شده در جلسه قبل، شده را بر روي پروفايل ايجادكننده طراحيكنترل

كننده پيشين شده را با دو كنترلمورد آزمايش قرار دهيد. نتيجه حاصل ورودي و خروجي

مبتني بر كننده چراييِ بهبود و يا تضعيف كيفيت عملكرد كنترل توجيهمقايسه نموده و 

 دهيد. ارائهساختار اسميت استاندارد را 

 اختار حلقه بسته ساده كه در جلسه ي كنترلي ساختار اسميت استاندارد و سهاگناليس

 را با يكديگر مقايسه نماييد. شدهيطراحپيشين 

   اسميت  كنندهكنترلناحيه كاري سيستم را تغيير داده تا ارزيابي واقعي از ميزان قوام

 استاندارد بدست آيد.

  ي را پيشنهاد حلراه ،مبتني بر ساختار اسميت فيلتر شده كنندهكنترلجهت بهبود قوام

 نماييد.

 



 

 

 معرفی شبکه ارتباطی -4 بخش

 مقدمه -4-1

پذيرد. اين صورت مـي JUMO كننده موسوم بهها از طريق كنترلگيريي فرامين به سيستم و اندازهتمام

نظيمات تمامي ادوات هاي ورودي و خروجـي و همچنـين تتمـامي سـيگنال كننـده جهـانيكنترل

 ،شدهكننده تعبيهبـر روي كنترل Profibus ارتبـاط بـا رابـط ،علاوه بر اين امكان .عهده دارددستگاه را بر

 .توسط كامپيوتر انتقال دهد  (DP)ورودي و خروجي را با پروتكلي خاصهاي تواند تمامي سيگنالكه مي

 Profibusمزایای خط ارتباطی  -4-2

 است:موارد زير  شاملمزاياي اين خط    

 صنعتيهاي مختلف در يك واحد جويي در هزينهصرفه .1

را مگابيت بر ثانيه  12تا  كيلوبايت بر ثانيه 6/9خط قابليت انتقال اطلاعات را از اين ) سرعت بالا .2

 د(باشدارا مي

 (پذيرديك سيم تمامي ارتباطات انجام مي فقط با)راحتي نصب  .3

 رد( اين امكان وجود دا repeater البته در صورت وجود)دستگاه  126قابليت نصب تا  .4

 .تواند باشدكيلومتر مي 9/1ها تا رل و دستگاهاتاق كنتفاصله بين  .5

 های صنعتیشبکه -4-3

ها به نحوي كه كـاهش هزينه ،گيرنددر صنعت مورد استفاده قرار مي هاي صنعتي به طور گستردهشبكه

 1دهد كه مراجعينيك شبكه صنعتي را نشان مي 1-4شكل ست. امكان پذير ساخته ا %30را در حدود 

) اين  OPC2 )سرويس دهنـده( موسـوم بـه شبكه ساده كامپيوتري به يك سرور يك ـطمختلـف توس

هاي ساختارمرسوم جهت ارتباط با شبكه فرايندهاي مختلف طراحي شده است و يكسرور براي كار با 

 .اندباشد( متصل شدهصـنعتي مي

                                                      
1 Client 

2 OLE for Process Control 



 

 

هاي كنندهبـا تمـامي كنترلبه صـورت مجـزا توانند مي مراجعين تمامي به وسيله اين سرور در واقع

 OPC Toolbox و Labview از طرف ديگر نرم افزارهاي. ارتباط برقرار كنند Profibus متصل به خط

Matlab  به عنوان يك Client توانند بهميOPC server  .متصل شوند 

 
 : شبکه صنعتی1-4 شکل



 

 

 دستگاه کنترل سطحدیتاشيت  - أ ضميمه

 



 

 

 



 

 

 دیتاشيت دستگاه کنترل دبی - ب ضميمه

 

 



 

 

 



 

 

 دیتاشيت دستگاه کنترل فشار - ج ضميمه
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