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1.서론

 화학공정의 다변수 시스템 제어에서는 다중루프 PID제어기를 많이 이용한다.이는 제어기 구조가 간단하며 loop failure tolerance특성을 얻을 수 있어, 수동으로 루프를 동작 시킬 수 있는 장점이 있기 때문이다. 

Grosdidier와 Morari는 비집중 제어계의 안정 조건인 (-interaction measure를 이용한 다중루프 PID 제어기 설계법을 제안하고 있다. 본 연구는 (-interaction measure를 확장한 비집중 제어계의 안정 조건과 internal feedback loop을 이용한 다중루프 PID 제어기 tuning법을 제안하고자 한다. 

2.이론


[image: image33.wmf]
                                 그림.1

IMC multiloop design은 time-constant에 비해 dead-time이 아주 작을 때 load disturbance에 대해 좋지 않은 결과를 나타낸다. diagonal internal feedback loop(그림.1)을 사용하여 이러한 시스템을 Second Order plus Time delay모델로 근사하여 한 파라미터 
[image: image2.wmf]l

에 의한 IMC-PID tuning을 한다.  K는 확장된 비집중계의 안정조건을 이용하여 구하여 질 수 있다.

다음을 정의하여 사용한다.
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는 같은 수의 불안정 pole을 갖고 
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는 안정한 대각 전달 함수 행렬이라고 가정한다. 다음의 조건을 만족하면 
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로부터 구한 대각제어기 
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를 연결한 폐루프는 안정하다.
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로부터 구한 대각제어기 
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를 연결한 폐루프는 안정하다.
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에 의한 안정한 제어기를 주는 충분조건을 나타낸다. 그러나 이들로부터 구해진 제어기는 시스템을 안정화 시키나 PID제어기형태를 가지지 못하는 경우가 많다.

 K는 조건 (1)에서 (3)을 복소수의 conformal mapping 이론에 따라 Nyquist 행렬법 형태로 바꾸어 얻을 수 있다. 조건 (1)은 
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c

/

1

-

 가 다음의 원 바깥에 있는가로 된다. 
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  조건 (2)와 (3)도
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조건 (4)와 (5)에 의한 Nyquist 그림을 그려 조건 (4)의 k와 조건 (5)의 k의 1/2와 비교하여 작은 쪽을 최종k로 한다. 

  이러한 k를 이용하여 Second order plus Time delay모델에 의한 새로운 
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(

~

s

H

를 구하여 VL process 에 적용해 보았다. (그림. 4)  

3.결과 및 토론

SISO PID Controller tuning이 multiloop PID Controller tuning으로 확장되었다. 
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     그림.2. Nyquist plot( 조건(4) )            그림.3. Nyquist plot( 조건(5) ) 
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           그림.4.VL process(‘-.-.’,Independent IMC tuning,’-‘,Proposed)

이 방법은 굉장히 큰 stability gain을 필요로 하므로 Nyquist 행렬법이 적용되었다.

참고문헌

Lee, J.; Choi, J. Y.; Design of multiloop PI controller. J. KICHE 1993, 31, 272-278 (Korean)

Lee, J; Cho, W.; Edgar, T. F. Multiloop PI Cpntroller Tuning for Interacting Multivariable   

  Processes. Comput. Chem. Eng. 1997, 22, NO 11, 1711-1723

Luyben, W. L. Simple Method for Tunig SISO Controllers in Multivariable Systems. Ind. 

  Eng. Chem. Process Des. Dev. 1986, 25, 654-660

Morari , M. and Zafiriou, E.; “Robust Process Control”, Prentice-Hall, New Jersey(1989). 

Shen, S. H.; Yu, C. C.; Use of Relay-Feedback Test for Autotuning of Multivariable Systems.

AICHE J. 1994, 40, 627-646. 




� EMBED Equation.3  ���











[image: image32.wmf]_1013625161.unknown

_1013625800.unknown

_1013628283.unknown

_1013628612.unknown

_1013628642.unknown

_1013806291.unknown

_1013628307.unknown

_1013627010.unknown

_1013627814.unknown

_1013625819.unknown

_1013625704.unknown

_1013625769.unknown

_1013625714.unknown

_1013625340.unknown

_1013625587.unknown

_1013624755.unknown

_1013624770.unknown

_1013624807.unknown

_1013623911.unknown

_1013618917.vsd
G(s)�

K�

Gc(s)�

Y(S)�

R(S)�

-�

-�


