Traitement Statistique et Approche Systeme

TD3 d'Approche Systeme

Modélisation et controle d'une station d'épuration

Benoit Marx

Centre de Recherche en Automatique de Nancy (CRAN)
Ecole Nationale Supérieure de Géologie (ENSG)



1. Station d'épuration a boues activées

Objectifs : 3 composants :
o Dégrader les polluants P @ Bassin d'aération
@ Limiter les rejets en sortie o Décanteur
@ Recirculation
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2.a. Détermination du point d'équilibre
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2.b. Mise sous forme de fonction de transfert
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2.d. Découplage du modele linéaire pour ACp(p)

Donner les fonctions de transfert entrées/sorties découplées

Hi(p)
1 — Ha(p)Ha(p)

Hs(p) + Ha(p)Hs(p)
1 — Ha(p)Ha(p)

ACp(p) = ACpe(p) + AQo(p)
( ) acnio+ )
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2.d. Découplage du modele linéaire pour ACg(p)

Donner les fonctions de transfert entrées/sorties découplées

H1(p)Ha(p)
1 — H2(p)Ha(p)

Hs(p) + Hs(p)Ha(p)
1 — Ha(p)Ha(p)

ACa(p) = ( ) ACh(p) + ( ) AQo(p)



2.e. Modele linéaire découplé

ACp, AC
" Gs(p) + b
Gulp)
G
AQo 1(p) R ACH
Ga(p) =)

Fonctions de transfert entrées/sorties découplées

ACp(p) = Gi(p)ACre(p) + G2(p)AQo(pP)
ACg(p) = Gs(p)ACpe(p) + Ga(P)AQo(pP)

Hi(p) Hs(p) + Ha(p)Hs(p)
@) = T hmmE 2P T T ) ()
Hi(p)Ha(p) Hs(p) 4+ Hs(p)Ha(p)
N A R Hz(lj) He(p)



3.a. et 3.b. Simulation du modéle linéaire en BO

e Télécharger (clic droit+enregistrer la cible ...) le programme du TD3
o Compléter le programme
@ Simuler le modele de la station d'épuration

entrée cpe(t) entrée qo(t)

e
q

temps [jour]
temps fjour)
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Comment rendre cp(t) insensible a cp(t) ?
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4.a. Simulation du rejet de I'influence de cpe(t)
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4.b. Régulation de cp(t)
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Comment faire suivre cp.er(t) a cp(t) ?
@ Ajouter un capteur de concentration en sortie de la station
@ Adapter dgo(t) en fonction de I'écart entre dcprer(t) et dcpe(t) mesuré

ACp, ST T ACE

Calculer les fonctions de transfert en BF avec C(p)

Gi(p) G(p) Ga(p)
ACp(p) = <1+C2(p)G2()> ACPe(P)+(H_C2(p)G2() ACprer(p)
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4.c. Simulation en BF avec un correcteur P

On prend C(p) = K avec K = —1
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4.d. Simulation en BF avec un correcteur PI

On prend C(p) = K (%) avec K = —1 et T =2000

210
2w - .
IS g
s B
- g
100 - 8
150
o

temps [jour]

temps [jour]

temps [jour]



4.e. Régulation de cp(t) et rejet de cpe(t)

Comment faire suivre cp.r(t) a cp(t) et rejeter cpe(t) ?
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Comment faire suivre cp.r(t) a cp(t) et rejeter cpe(t) ?
@ Ajouter un capteur de concentration en entrée de la station
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_ [ Gi(p) + Ci(p)G2(p) C(p)Ga(p)
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4e. Simulation en BF avec correcteur P et Ci(p)
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4e. Simulation en BF avec correcteur Pl et Ci(p)
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