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temperatuur TI3 d.m.v kraan V7 beheer word. Die hele beheerproses van die

krane kan in die volgende kategorieé opgedeel word.
e Probleemidentifisering

Vlag 2.7 word eerstens gestel of herstel om aan te dui dat die lesing wat geneem
is hoog of laag is, waarna ‘n toets uitgevoer word om seker te maak of die
veranderlikes wat ingelees word vir die eerste of die tweede keer ingelees is
(sien Figuur 4.25). Indien die data vir die tweede keer ingelees is, gaan die
eerste en tweede lesing met mekaar vergelyk word, om te bepaal of beheer
uitgevoer is. Indien dit die eerste lesing is wat geneem is, word die temperatuur
en vloeilesing in ‘n tydelike register gestoor, sodat dit later met die tweede
lesings vergelyk kan word. In die volgende stap word bepaal watter kraan
gedraai moet word om beheer uit te voer. In die geval van vioei en vloeding gaan

V1 gedraai word, terwyl V7 gedraai word as temperatuur (TI3) beheer word.
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Lesing Lesing
Hoog Laag

Oui Lesing laag aan
Herstel Vlag 2,7 =0

Dui Lesing hoog aan
Stel Viag 2,7 =1

oels Lesing2
Viag 2,6

Toets lesing2
Viag 2,6

Tweede|Lesing
loei/Temp TI3
Viag 2.4

Vioei Toets Kraan
Vioei
4
Stoor Vloei lesing 1 Stoor Temp lesing 1 Stoor Vioei lesing 1
*Flow1A > Test2" Temp1C > Test2 FlowlA > Test2

9 I }

loei/Temp TI3
Vlag 2.4

Vicei F1
kraan

b
<

loei/Temp TI3
Viag 2.4

Stoor Temp lesing 1
“Temp1C > Test2"

Vicei/Vioeding

Temp TI3
kraan

Figuur 4.25

Vioeidiagram van probleemidentifisering

e Draai van die kraan

Indien ‘n vloei of vloedingfout ondervind word, word die diagnoserings-LED’s
gestel om aan te dui dat ‘n probleem met die vloei in die stelsel ondervind word,
waarna kraan V1 gedraai word om die nodige beheer uit te voer (sien Figuur
4.26). Die volgende stap is om te bepaal of die kraan groter of kleiner gedraai
moet word na aanleiding van die foutkondisie wat ondervind word. ‘n Beheertoets

word dan gedoen om te bepaal of die operateur direkte beheer afgeskakel het,
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om te bepaal of direkte beheer uitgevoer moet word (sien paragraaf 4.4.7).
Indien beheer nie direk uitgevoer word nie, word vioei en vloeding slegs
gemonitor, terwyl kraan V1 groter of kleiner gedraai word, indien direkte beheer
wel uitgevoer word. Die mate van beheer word n.a.v die lidmaatskapfunksie

bepaal om die kraan vir kort of lang intervalle te draai.

Vyf sekondes nadat beheer d.m.v die kraan uitgevoer is, word die data vir ‘n
tweede keer ingelees om dit met die eerste lesing in die kraantoetsprosedure
(sien volgende punt) te vergelyk, waarna vir vlioeding in die sisteem getoets
word. Die 5s is slegs ‘n vertraging om die veranderlike die kans te gee om op die
beheer wat uitgevoer is te reageer. Indien vloeding teenwoordig is, word die
foutindikasie op vloeding nie herstel nie, terwyl die vioedingindikasie herstel
word indien vloeding nie teenwoordig is nie. In beide gevalle word ‘n vlag gestel
om aan die beheerder aan te dui dat die tweede lesing geneem is, aangesien die

data gebruik word om die kraantoetsprosedure te aktiveer.

Kraan V7 gaan presies dieselfde vir temperatuur (TI3) beheer word, behalwe dat
hier nie vir vloeding getoets gaan word nie, aangesien vloeding nie as deel van

die beheerproses beheer word nie.

e

§ £ g "".""'-i-:
| TELRTING
| VRYSTAAT/Ff
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Vioai F1
kraan

Dui Vioeitout aan
Stel poort C,1 =1

& Laag Hoog/Laag Hoog I
b Viag 2,7 il
Beheertoets Beheertoels
Viag 3,1 Viag 3.1
Direkte beheer Direkte beheer
Geen direkte beheer Geen direkle beheer

v ! b v
[ Gaan na TI3 | (Draai Kraan V1 grolel) Draai Kraan V1 kleiner Gaan na TI3

P
>

Lidmaatskap-
funksie
Viag 3.3

Kort Kraanrotasie Lang kraanrolasie

Kry Dala na 5s
Tweede keer

oels Vloeding
Viag 4,4

Vloeding

Toeis F1

Dui Iweede lesing aan
Stel Vliag 2,6 =1
Herslel Vioeding

Herslel Viag 5.4

Figuur 4.26

Vloeidiagram van kraanroteringsprosedure

e Toets kraandraai

Indien vloei of temperatuur (TI3)-data vir die tweede keer ingelees word, gaan

die tweede lesing met die eerste lesing vergelyk word om vas te stel of die kraan
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wel gedraai het. Dit word bewerkstellig in ‘n kraantoetsprosedure soos in Figuur

4.27 uiteengesit.

Toets
Krane

oets Laag/Hoog
Viag 2,7
Hoog Laag

Toets Toedraai
Lesing = Hoog

Toets Oopdraal
Lesing = laag

Toets VI/VT
Viag 2,4

Toets VI/VT
Viag 2,4

Toets V7

Bepaal lesingverskll Bepaal lesingverskil Bepaal lesingverskil
Templesing!-templesing2 Vioellesing1-Viceilesing2 Templesing2-templesing1
Vergelyk verskil Vergelyk verskil Vergelyk verskil
02 - Resultaat . 01 - Resultaal 02 - Resultaat
r i l

Y
Toels
Lesing verskil

Bepaal lesingverskil

Vicellesing2-Viceilesing!

Vergelyk verskil
01 - Resultaat

Geen Fout

Toet foutkondisie

Fout
Dui Beheerfout aan
Viag 4,4

Alarm aan
Stop Sisteem
Dui dit aan
Viag 1,1

Toets Vioei/TI3

Gaan na Gaan na
set TI3 setVioel

Figuur 4.27

Vioeidiagram van kraantoetsprosedure
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Eerstens word bepaal of die beheer op ‘n hoé of ‘n lae lesing gedoen is, waarna
die kraan waarop die beheer gedoen is, identifiseer word, deur na Vlag 2.7 en
Vlag 2.4 onderskeidelik te kyk. In die geval van ‘n lae lesing word die tweede
lesing van die eerste lesing afgetrek, terwyl die eerste lesing van die tweede
lesing afgetrek word in die geval van ‘n hoé lesing. Die verskil van die twee
lesings word dan na 5 sekondes met ‘n standaard vergelyk om te bepaal of die
kraan gewerk het. In die geval van vloei is ‘n minimum verandering van 2°C

vasgestel terwyl 1V ‘n minimum vereiste in die geval van vloei is.

As die temperatuur of vloei aan die vereistes voldoen, word bepaal watter een
van die twee beheer is, waarna daardie veranderlike weer getoets word. Indien
die vereistes nie nagekom is nie, gaan die diagnoserings-LED gebruik word om
aan te dui dat beheer nie uitgevoer is nie, waarna die sisteem met ‘n

alarmkondisie gestop word.
4.4.7 Sagteware-ontwikkeling en beheer van IRQ’s

Elke keer wanneer nuwe data vanaf die Adam-5000-beheerder verkry word,
word al die IRQ’s eers ondersoek (sien Figuur 4.13). Hierdie proses word weer in
twee fases opgedeel.

Die twee fases is:

e |RQ-ondersoek

e Beheerfase
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o [IRQ-ondersoek

Soos in Figuur 4.28 gesien kan word, gaan al die IRQ’s gemonitor word, waarna

sekere vlaggies gestel word om die kondisie van die IRQ’s aan te dui.

Reg Foutiel

Dui E111 reg aan
Herstel Viag 4,1 =0

Dui E111 foutiel aan
Stel Viag 4,1 =1

Foutief
Reg

Vioeding-IRQ

Viceding

Dui Vlceding reg aan

Herstel Vliag 4,2 = 0 Dui Vioeding foutief aan
Herslel Viag 7,0 = 0 Stel Vlag 4,2 =0
Stel Vlag7,0 = 1

Foutiet
E107 Tenk IRQ

Dui E107 reg aan Dui E107 foutief aan
Herstel Viag 43=0 Stel Viag 4.3 =1

Foutiet

Dui Vakuum reg aan Dui Vakuum foutief aan
Herstel Viag 4,1=0 Stel Viag 4,1 = 1
Gaan na Oorskryf

Figuur 4.28

Vioeidiagram van IRQ’s-ondersoek
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Die eerste IRQ wat ondersoek word, is wat deur die toevoertenk E111 opgewek
word, waarna Vlag 4.1 gestel of herstel word om die kondisie van die IRQ aan te
dui. Dieselfde gaan vir vloeding by Vlag 4.2, watertenk (E107) by Vlag 4.3 en

vakuum by Vlag 4.1 geld.
e Beheerfase (Figuur 4.29)

In die fase word die operateur se inset eers getoets om te bepaal of beheer direk
uitgevoer gaan word of nie. Indien die operateur geen direkte beheer geselekteer
het, gaan Vlag 2.1 gestel word om dit aan die operateur uit te wys. Vlag 2.6 word
ook nou herstel, aangesien die verskil tussen die eerste en tweede lesing geen
veskil gaan maak as beheer nie direk uitgevoer word nie. Vlag 3.1 word ook
gestel om aan die beheerproses aan te dui dat geen direkte beheer deur die
operateur geselekteer is, waarna die volgende veranderlike getoets word. Indien
direkte beheer deur die operateur geselekteur is, gaan alle indikasies herstel
word, waarna al die IRQ’s getoets word om te bepaal of die alarm aangesit moet
word. Enige IRQ wat geaktiveer is, sal beteken dat die alarm aangesit word om
die operateur van die probleem bewus te maak, terwyl die alarm herstel gaan

word in die afwesigheid van enige IRQ-seine.
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Direkte beheer

oels operateur se inset
Poorte,0

Aan

Geen direkte beheer

Direkte beheer

Stel Viag3,1 =1
Stel Vlag1,2 =1
Herstel Viag 2.6 = 0

Terug na program

Herstel Vlag 3,1 =
Herstel Viag 1,2 =

0
0

Toets vir Enige IRQ's

Ja Nee
¥
b v

Toets volgende
veranderlike

Figuur 4.29

Vloeidiagram van beheerprosesselektering
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HOOFSTUK 5

EVALUERING VAN BEHEERSTELSEL

In hierdie hoofstuk word die verskillende eksperimente wat gedoen is om die
beheerproses te evalueer, bespreek. Die eksperimente is gedoen om die
effektiwiteit en die fisiese werking daarvan te evalueer. Toetse is gedoen om te
bepaal of die mikrobeheerdernode wel beheer uitvoer en die toestand van die
proses aan die operateur uitwys. Die protokol is ook evalueer om die stabiliteit en
werking daarvan te bepaal met die toediening van verskillende foutkondisies,
terwyl die betroubare oordrag van data ook hier getoets is.

Die evaluering van die beheerstelsel het die volgende behels:

e Evaluering van mikrobeheerdernode,

e Evaluering van datakommunikasiestelsel,

e Evaluering van beheer en die effek van vloeding in die sisteem

5.1 Eksperimenti: Evaluering van mikrobeheerdernode

5.1.1 Doel

Soos voorheen vermeld, kan die evaluering van die stelsel nie direk op die

sisteem gedoen word nie en daarom word hier van gesimuleerde waardes

gebruik gemaak om die werking van die mikrobeheerdernode te evalueer. Die
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doel van die eksperiment is om te bepaal of alle indikasies en beheer, soos dit in

Hoofstuk 4 beskryf word, wel uitgevoer word.
5.1.2 Metode

Om die werking van die beheerder te monitor, word van visuele aanduidings
gebruik gemaak word om die kondisies en beheer in die stelsel uit te wys. Dit
impliseer dat alle uitsetpoorte van die PIC en die uitsetkanale van die Adam-
5000 d.m.v visuele uitleeseenhede aangedui word. ‘n Skematiese voorstel van
hierdie kring kan in Bylaag A en Bylaag B gesien word.

Uit Bylaag A en B kan gesien word dat die kring uit die volgende dele bestaan:

e 2 PIC 8 bis I/U-poorte (poortb en poortc)

e 1 PIC 6 bis I/U-poort (poort A)

o 8 Kanaal spanningsanalooginset op Adam-5000

e 7 Kanaal termokoppelinset op Adam-5000

e 6 Kanaal reléuitset op Adam-5000

Soos gesien kan word, gaan D2 tot D17 gebruik word om ‘n visuele indikasie van
die beheerproses daar te stel, terwyl S1 en S2 gebruik word om as ‘n operateurs-
inset te dien. Die relékontakte wat gebruik word om die verstelbare krane te
draai, maak ook van visuele indikasies gebruik om die beheer wat uitgevoer

word, aan te dui. Die IRQ-analooginsette op die ADAM-5000 is d.m.v 5V insette
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gesimuleer, terwyl die vioei-inset by kanaal 1 d.m.v ‘n spanningvariasie van 0V
tot 10V gesimuleer is en die temperatuurinsette deur termokoppels opgewek is.

Vir evalueringsdoeleindes word die veranderlikes soos volg beheer:

e Vioei

Baie Laag - <1V

Laag - <3Ven>1V
Reg - >3Ven<6V
Hoog - > 6V en<as9Vv
Baie hoog - => 10V

Verandering van ten minste 1V oor 5s, anders is beheer nie uitgevoer nie.

e TH,TI2, TI3

Baie laag - < 0°C

Laag - <10°C en > 0°C
Reg - > 10°C en < 60°C
Hoog - > 60°C

Verandering in temperatuur van ten minste 22C op TI3 oor 5s, anders is beheer

nie uitgevoer nie.
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5.1.3 Resultate

Die volgende resultate is na afloop van die bogenoemde toets verkry: (sien

Bylaag D)
e V11 funksioneer reg

Met die aansit van die PIC is die konfigurasie-instruksies na die Adam-5000
gestuur. V11 is hierna vir sirkulasie gestel deur kanaal 0 van die Adam-5000
relékontak toe te maak om die olie sodoende in die stelsel te sirkuleer. Hierdie
kondisie is deur die PIC se poort b bis 7 aangedui, waarna die veranderlikes, wat
vir die begin aan al die vereistes van die beheerproses voldoen, in die sisteem
gemonitor is. Nadat al die veranderlikes van die beheerproses gemonitor en in
orde gevind is, is klep V11 uit sirkulasie gehaal deur kanaal O van die relékontak
weer oop te maak om die olie sodoende uit die stelsel uit te laat vioei. Die feit dat
die olie uit die stelsel uitvloei, is ook deur die PIC aangedui deur die LED op
poort b bis 7 te herstel. Indien enige foutkondisie in die begin van die
beheerproses teenwoordig is, is V11 nie uit sirkulasie gehaal voordat hier nie aan
al die vereistes van die beheerproses voldoen is nie. Indien die klep eers uit
sirkulasie uitgehaal is, is beheer normaalweg voortgesit sonder om die klep weer

vir sirkulasie te stel.
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e Die monitor van die IRQ’s funksioneer reg.

‘n Insetspanning van 5V op die IRQ-insette van die Adam-5000-analoog
insette, het die alarm by kanaal 5 van die Adam-5000 relékontak geaktiveer
en ook die ooreenkomstige indikasie by die PIC se poort b bis 0-3 aangebring

om die probleem uit te wys.

Die toets toon ook dat die IRQ-indikasies en die alarm herstel, indien die
foutkondisie verwyder word. Die IRQ's het egter nie die beheerproses

onderbreek nie, maar is direk na elke monitorinstruksie ondersoek.
e Vloei- en temperatuurbeheer funksioneer reg.

Die spannings- en temperatuurinsette na die onderskeidelike analooginsette
is gevarieer om te bepaal of beheer wel uitgevoer word. In die geval waar
spanning gevarieer is, is kanaal 1 en 2 van die relékontakte onderskeidelik vir
‘n bepaalde periode toegemaak, afhangende van die lesing wat geneem is.
Vir enige lesing minder as 3V is kanaal 1 vir ‘n bepaalde tyd toegemaak,
terwyl kanaal 2 vir ‘n bepaalde tyd toegemaak is, indien ‘n spanning van meer
as 6V gemeet is. Hierdie foutkondisie is aan die operateur uitgewys deur die
LED op poort c bis 1 vir die tydsduur van die foutkondisie aan te sit. Indien die

insetspanning nie met meer as 1V na 5s verander het, nadat beheer d.m.v

P —

' | —
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die relékontakie uitgevoer is nie, is die alarm aangesit. Daarna is die
operateur daarvan in kennis gestel dat die beheer nie gewerk het nie, deur
die LED op poort b bis 4 aan te sit en daarna ook die LED op poort é bis 1
aan te sit, om aan te dui dat die sisteem gestop het en geen beheer verder
uitgevoer word nie. Die reguleringsklep V11 is op produksie gelos om te

verhoed dat hoé drukkings in die stelsel opbou.

In die geval waar TI3 gevarieer word, is kanaal 3 en 4 onderskeidelik vir
bepaalde tydsperiodes toegemaak, afhangende van die lesing wat geneem
is. Vir enige temperatuur minder as 10°C is kanaal 3 toegemaak, terwyl
kanaal 4 toegemaak is, indien ‘n lesing van meer as 60°C gemeet is. Hierdie
foutkondisie is ook aan die operateur uitgewys, deur die LED op poort ¢ bis 2
vir die tydsduur van die foutkondisie aan te sit. Indien die insettemperatuur
nie met meer as 2°C na 5s verander het, nadat beheer d.m.v die relékontakte
uitgevoer is nie, is die kondisie dieselfde as ‘n lae verandering in spanning

soos hierbo beskryf hanteer.
Alhoewel TI1 en TI2 nie direk op die sisteem beheer word nie is die

foutkondisies onderskeidelik deur die LED’s op poort a bis 5 en bis 3 soos dit

in Bylaag A uiteengesit is, aangedui.
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e Selektering van beheer funksioneer reg.

In die geval waar geen direkte beheer deur die operateurs-inset afgesit is,
het die beheerproses normaalweg aangegaan en is direkte beheer op die
stelsel uitgevoer, deur van die relékontakte gebruik te maak om die vioei van
olie en die temperatuur in die sisteem konstant te hou. Nadat geen direkte
beheer d.m.v ‘n skakelaar op poort ¢ bis 0 geselekteer is, het die
beheerproses normaalweg aangehou, behalwe dat geen direkte beheer
d.m.v die relékontakte op die sisteem uitgevoer is nie. Deur na die visuele
indikasies te kyk, kon die stand van die beheerproses steeds bepaal word,
sonder dat direkte beheer uitgevoer is. Die selektering van beheer is ook aan

die operateur uitgewys deur die LED op poort a bis 2 aan sit.

Met die ooplos van 7 I/U-bene op die PIC, is hier nog genoeg plek vir uitbreiding

in die toekoms.
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5.2 Eksperiment 2: Evaluering van datakommunikasiestelsel
5.2.1 Doel

Die doel van die eksperiment is om te bepaal of die protokol, wat vir
datakommunikasie tussen die PIC en die Adam-5000 verantwoordelik is, die data
wel akkuraat oordra, en om die effektiwiteit van die foutkontroleringstruktuur te

evalueer.
5.2.2 Metode

Die protokol wat gebruik is om datakommunikasie tussen die PIC en die Adam-
5000 te bewerkstellig, is geévalueer deur ‘n protokolanaliseerder in parallel
tussen die twee beheerders op te koppel, soos dit in Bylaag C aangedui word.
Foutkondisies soos kragonderbrekings en foutiewe data is gesimuleer om te kyk
wat die effek daarvan op die protokol is. Die PIC en Adam-5000 stuur die data in
ASClI-formaat oor die RS232-verbinding en daarom is die protokolanaliseerder

opgestel om die data wat gestuur word in ASCII-formaat te vertoon.
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5.2.3 Resultate

Die volgende gevolgtrekkings is na afloop van die bogenoemde toetse gemaak:

Nadat die PIC en die Adam-5000 aangesit is, is die konfigurasies-instruksies
van die Adam-5000 suksesvol oor die RS232-verbinding gestuur. Dit is
bevestig deur na die data op die protokolanaliseerder te kyk, wat die data met
dieselfde struktuur as die in Bylaag C vertoon.

Akkurate lesings is vanaf die analooginsette van die Adam-5000 ingelees,
terwyl die beheerinstruksies ook suksesvol uitgevoer is.

Die foutkontroleringstruktuur wat as deel van die dataverbindingsvlak
funksioneer, werk ook reg. Deur die data wat deur die PIC gestuur word, te
analiseer, kan gesien word dat alle instruksies gevolg word deur ‘n
heksadesimale som van die ASCll-waardes wat gestuur is, terwyl die data
wat van die Adam-5000 af kom, ook deur die som van die data wat gestuur is,
gevolg word soos dit in Bylaag C uitgewys word. Indien die som van die
woorde wat gestuur is, verkeerd aan die Adam-5000 gestuur is, is daar geen
reaksie vanaf die Adam-5000 ontvang nie. Sodra die PIC agterkom dat geen
reaksie van die Adam-5000 af ontvang word nie, het dit herstel om weer met
die Adam-5000 te sinkroniseer. Indien die som van die woorde wat vanaf die
Adam-5000 ontvang word, foutief is, het die PIC ook herstel om weer met die

Adam-5000 te sinkroniseer.
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Kommunikasieprobleme het die PIC vir ‘n totaal van 5 keer herstel, waarna
die operateur van die kondisie in kennis gestel is, deur die LED wat op poort ¢
bis 3, is aan te sit. Hierdie kondisie is alleenlik herstel deur die PIC se krag af
en aan te sit, wat dit moeilk maak om die fout te ignoreer. Hierdie
foutkontroleringstruktuur het dit ook vir die beheerproses moontlik gemaak
om na enige kragonderbreking weer te sinkroniseer en met die beheerproses

aan te gaan.

5.3 Evaluering van die mate van beheer wat uitgevoer word en die effek

van vioeding op die beheerproses
5.3.1 Doel

Die beheer wat op die sisteem uitgevoer word, gaan in verskillende sterktes
gedoen word, afhangende van die graad waartoe die FVW tot die terme van die
LVS behoort. Indien die FVW deel van die baie laag of baie hoog LVS is gaan
beheer groter uitgevoer word as wat dit deel van die /laag of hoog LVS is. Die
doel van die eksperiment is om die verskillende beheersterktes en die effek wat

vloeding op die stelsel het, te toets.
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5.3.2 Metode:

Om dit te toets, is die FVW wat ingelees word gevarieer om die reaksie wat dit op

die beheerproses het te evalueer. Vloeding is ook gedurende die beheerproses

gesimuleer om die effek wat dit op die beheerporses het te toets.

5.3.3 Resultate

Wanneer die spanningsinset, wat die vioei van olie in die stelsel
verteenwoordig, minder as 1V of gelyk aan of groter as 10V is, word beheer
sterk uitgevoer deur die verstelbare kraan vir intervalle van 13 sekondes te
draai om dit so vinnig as moontlik deel van die hoog of laag LVS te kry. Vir
spannings van 1V tot 9.99V is standaardbeheer geselekteer, deur die
verstelbare kraan vir intervalle van 5 sekondes te draai om die veranderlike
deel van die reg LVS te kry. Deur na Figuur 5.1 te kyk, kan gesien word dat
die beheer wat op die vioei uitgevoer word, minder word soos wat dit nader

aan die punt van aanvaarding kom.
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Figuur 5.1

Voorstelling van die mate van vloeibeheer wat uitgevoer word

Wanneer die temperatuur minder as 0°C of meer as 90°C is, word beheer
sterk uitgevoer deur die verstelbare kraan vir intervalle van 13 sekondes te
draai om dit so vinnig as moontlik deel van die hoé of lae LVS te kry. Vir
temperature van groter as 0°C, maar kleiner as 10°C en kleiner as 90°C,
maar groter as 60°C is standaardbeheer gebruik deur die verstelbare kraan
vir intervalle van 5 sekondes te draai. In Figuur 5.2 kan weereens gesien
word hoe die beheer wat op temperatuur uitgevoer word, minder word soos

wat dit nader aan die aanvaardingspunt kom.
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Figuur 5.2

Voorstelling van die mate van temperatuurbeheer wat uitgevoer word

Temperatuur TI1 en TI2 is net as ‘n foutkondisie aan die operateur uitgewys,
aangesien geen direkte beheer op die temperature uitgevoer word nie.

Vloeding word dwarsdeur die beheerproses as die hoogste prioriteit beheer
en daarom word enige beheerproses onderbreek, wanneer vioeding in die
stelsel teenwoordig is. In die geval van vloeding is beheer deurgaans sterk

uitgeoefen, aangesien vloeding ‘n kritiese beheerpunt in die beheerproses is.
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5.4 Gevolgtrekking

Uit die bogenoemde eksperimente kan gesien word dat die fisiese beheerfunksie
effektief deur die PIC-mikrobeheerder en ‘n Adam-5000-beheerder uitgevoer
word, terwyl die operateur deurgaans van die toestand van die proses in kennis
gestel is. Deur van gesimuleerde waardes gebruik te maak, is al die
veranderlikes effektief gemonitor, terwyl alle beheerfunksies en indikasies
volgens die standaarde, soos dit in die beheerstruktuur beskryf is, uitgevoer is.
Die evaluering van die protokol toon ook dat al die data betroubaar oorgedra is
met die gebruik van die kontrolesomfunksie en dat dit stabiel is met die
toediening van verskillende foutkondisies. Die enigste aspek van die projek wat
nie tydens die evalueringsfase geévalueer is nie, is die effek wat die
beheerproses op die werkende stelsel gaan hé. Soos vermeld, word hier van
gesimuleerde waardes gebruik gemaak om die evaluering te doen en daarom is
die effek wat die werkende stelsel op die beheerproses het, ook ondersoek. Die
verskillende eksperimente is ondersoek om dit t.o.v die werkende stelsel te

ontleed. Uit die ondersoek is die volgende gevolgtrekkings gemaak:
i Eksperiment 1:
Aangesien dieselfde monitor- en beheertoerusting vir beide die werkende

stelsel en die gesimuleerde waardes gebruik word, kan aanvaar word dat

die eksperiment ook vir die werkende stelsel waar is. Die enigste verskil is
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die waardes wat ingelees word, maar aangesien die monitor- en
beheerfunksie vir enige waarde presies dieselfde uitgevoer word, het dit

geen effek op die effektiwiteit van eksperiment wat uitgevoer is nie.
Eksperiment 2:

Net soos in die geval van eksperiment 1 word hier ook van dieselfde
toerusting op die werkende stelsel gebruik gemaak om dataoordrag
tussen die PIC-mikrobeheerder en die Adam-5000 te bewerkstellig en
daarom kan aanvaar word dat die eksperiment ook vir die werkende
stelsel waar is. Die enigste verskil is egter net die waarde van die data wat
d.m.v die protokol oorgedra word en daarom het die werkende stelsel
geen effek op die effektiwiteit van die eksperiment nie, aangesien alle data

dieselfde hanteer word.
Eksperiment 3:

Eksperiment 3 is die enigste eksperiment waarvan die gevolgtrekking op
‘n werkende stelsel gaan verskil van dié van gesimuleerder waardes. Die
rede hiervoor is dat die effek wat die verandering in die vloeitempo van die
olie of stoom in die stelsel nie waargeneem kan word, sonder om dit op
die stelsel self te toets nie. Alhoewel die beheer presies dieselfde

uitgevoer gaan word, sal die tydsduur wat die krane gedraai word om
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beheer uit te oefen op die stelsel gevarieer moet word, om by die

reaksietempo van die van die stelsel aan te pas.
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HOOFSTUK 6
SAMEVATTING

Die hoofdoel van hierdie studie was die daarstelling van ‘n betroubare
outomatiese beheerproses vir ‘n oliesuiweringstelsel. Hierdie beheerproses is
verantwoordelik vir die monitering en beheer van alle veranderlikes in die stelsel,

om sodoende die bes moontlike produk te lewer.

Hoofstuk 2 behandel die werking van die stropingsproses soos dit tans in die
industrie gebruik word. Die beheerproses wat tans gebruik word, word ook hier
bespreek, aangesien dele van die proses in kombinasie met die outomatiese

beheerproses gebruik word.

Die hardeware-ontwerp van die toerusting wat gebruik word, word in Hoofstuk 3
bespreek. Dit sluit die PIC-mikrobeheerder en die Adam-5000, tesame met die

RS232-koppeling tussen die twee, in.
Die sagteware-ontwerp vir die protokol en die beheerproses gaan in Hoofstuk 4

beskryf word. Alle sagteware is in saamsteltaal geskryf, terwyl die MPLAB-

program gebruik is om die programme te kompileer.
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Hoofstuk 5 handel oor die evaluering van die stelsel. Alhoewel die beheerproses
nie direk op die sisteem geévalueer kon word nie, is van gesimuleerde waarde

gebruik gemaak om die proses te evalueer.

Indien die beheerproses dit in die nywerheid as ‘n betroubare proses bewys het
en die aanvraag na die stelsel verhoog het, kan die lae-koste-ontwerp verander
word om aan die behoeftes van die operateur te voldoen. Deur van sagteware-
programme soos die Genie-sagteware gebruik te maak, kan grafiese programme
met dieselfde beheerstruktuur soos die wat in die PIC gebruik word, ontwikkel
word om dit vir die gevorderde operateur meer buigbaar te maak. Deur van
netwerkverbindings gebruik te maak, kan sentrale monitor- en beheerpunte
geimplementeer word, om sodoende ook ‘n kosteverhalingstruktuur vir die

gebruik van die beheerproses daar te stel.
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BYLAAG A - EKSP1A

Poort- en kanaaluitleg van die PIC en die Adam-5000

PIC 16C74A
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Vioei in

E111 inset
Vioedinginset
E107 insst
Vakuuminsel

Ti3in
T in
Ti2in

Vit

V1 kloksgewys
Viantikloksgewys
V7 kloksgewys

V7 antikloksgewys
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BYLAAG C - EKSP2
Voorstelling van die protokol soos dit deur die protokolanaliseerder

vertoon word

PIC-mikrobeheerde
Adam-5600 of rekenaar
Protokol-
Analiseerder
Instruksie 1 Instruksie 2 Instruksie 3
.9 A

r Y ' ko
$01S0A0800aa(CR) #0150C0aa(CR) #01S1C0aa(CR)

>01!aa(CR) >+07B.77aagCB) /h04.985aa(CH)

7

- Inst%le 4 Sinkronisering Som;’;l:‘av:‘c;orde Onloepaslike data
#015110002a(CR)

>01laa(CR)
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Toerusting:

E101 - Stropingstoring

E101/1; /2; 3; /4 Seksies van toring
E101/5 Draerskyf vir pakking
E101/6; /7 Oliedistribusieflense

P1,P2,P3 is gewone manopompe

P4 is 'n ratpomp om in vakuum te
werk
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E101/8 Raschigring Pakking E106
E102 Stoom- olieverhitting P5 is 'n vakuumpomp [ —
E103 Qlie-olie-Hitteuitruiler E101/4 008
E104 Water-Olieverkaeling PR1,PR2 is "presure releave velves" V.
E105 Olie Buffertenk 7 ] 2z i
E108 Vakuumtoring . Valve 6 is 'n "glorified valve" omdat _E.\mﬂ
E107 Kaelloring - Nie voorsien nie  git automaties reguleer, afhangende
E108 Filter van die drukking by PI2
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