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Proportional electro-hydraulic valves are ubiquitous as flow actuators in hydraulic systems. Flow regulation is the result of the accurate positioning of a spool driven by a solenoid and a position sensor, usually a Linear Variable Differential Transformer. The overall control consists of two hierarchical loops: the inner loop is the solenoid current regulator with a closed-loop bandwidth close to 1 kHz. A model-based digital regulator of this kind has been presented elsewhere: requirements and performance are here reminded. The outer loop is a position tracking control, in charge of an accurate positioning of the spool with respect to the valve openings. The paper addresses the outer loop and concentrates on the conversion of an existing industrial analogue controller into a digital one. The analogue controller is a nonlinear proportional, integrative and derivative controller including a second-order derivative, and is capable of recovering a dead-band hysteresis. The digital conversion provides the necessary position derivatives through a state predictor, in order to withstand the 5-kHz Nyquist limit of the power supplier. As such it departs from traditional conversions dating back to more than ten years ago. The digital control law is fed by the state predictions and  repeats the analogue control law with some improvements. Preliminary experiments prove that the conversion repeats and improves analogue performance. Some flaws of the resulting digital controller are outlined and discussed in view of a model-based conversion..
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					simulazione ASN

					
				

				
					Il report seguente simula gli indicatori relativi alla propria produzione scientifica in relazione alle soglie ASN 2023-2025 del proprio SC/SSD. Si ricorda che il superamento dei valori soglia (almeno 2 su 3) è requisito necessario ma non sufficiente al conseguimento dell'abilitazione.
La simulazione si basa sui dati IRIS e sugli indicatori bibliometrici alla data indicata e non tiene conto di eventuali periodi di congedo obbligatorio, che in sede di domanda ASN danno diritto a incrementi percentuali dei valori. La simulazione può differire dall'esito di un’eventuale domanda ASN sia per errori di catalogazione e/o dati mancanti in IRIS, sia per la variabilità dei dati bibliometrici nel tempo. Si consideri che Anvur calcola i valori degli indicatori all'ultima data utile per la presentazione delle domande.

La presente simulazione è stata realizzata sulla base delle specifiche raccolte sul tavolo ER del Focus Group IRIS coordinato dall’Università di Modena e Reggio Emilia e delle regole riportate nel DM 589/2018 e allegata Tabella A. Cineca, l’Università di Modena e Reggio Emilia e il Focus Group IRIS non si assumono alcuna responsabilità in merito all’uso che il diretto interessato o terzi faranno della simulazione. Si specifica inoltre che la simulazione contiene calcoli effettuati con dati e algoritmi di pubblico dominio e deve quindi essere considerata come un mero ausilio al calcolo svolgibile manualmente o con strumenti equivalenti.

				
					Annulla
					procedi
				

			

		

	


		
		
			
				Errore

										
			

								
				
					Errore

					

				

			

		

	
	





		
	

	


	
		Powered by IRIS	-	about IRIS	-	Utilizzo dei cookie	-	Privacy	

	
		





	[image: Logo CINECA]
	
 Copyright © 2024 

