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Janky Gibsonova metoda na celém privadeci L=1000 m
2 2tryskové horizontdlni Peltonovy turbiny
1 tlakovy senzor, druhy se bere hladina na vtoku, kolisé&ni hladiny

o® o° o° o°

neuvazovano

clear all
close all

clc

format compact

o\°

load data janky nacteni dat

t=data janky(:,1); cas s

p=data_ janky(:,2);

o° o

tlak pfed turbinou m v. sl.

dataset=5 % C¢islo méreni

c _pst=4767.793*1.01; % pentstock factor =suma Li/Ai [m-1]
delta t=0.05; % Casovy krok [s]

L=980; % délka useku mezi tlakovymi senzory [m]
00=0; % prusak po dovreni RK [m3/s]

ro=998; % hustota vody [kg/m3]

g=9.81; % gravitacni zrychleni [m/s-2]

figure;

plot(t,p); $vizualni vybér doby integrace

title({'p"});
xlabel ('t [s]'");
ylabel('p [m v. sl.]");

grid on

Tstart = 66.45; % doba manipulace
Tstop = 117.6;

udalost start=46; % Casovy rozsah dat

udalost stop=137;

TPstart = Tstop; % doba pro stanoveni p offset, zaroven dokmit
TPstop = udalost stop;

p_offset vyber=p (t>Tstop); % interval pro stanovenl statického tlaku
t offset vyber=t (t>Tstop);

[}

p_offset=mean(p offset vyber) % staticky tlak jako primér tlaku po uzavieni

figure;

plot (t _offset vyber,p offset vyber);
title({'p offset'});

xlabel ('t [s]'");

ylabel('p [m v. sl.]1");

o° o° o° o° o°

dp=(p-p_offset) *ro*g; % prevod na Pa
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figure;

plot(t,dp, 'g");

title({'dp'});

xlabel ('t [s]');

ylabel ('p [Pal');

dp vyber = dp((t>Tstart) & (t<TPstop)):
t vyber = t((t>Tstart) & (t<TPstop)):;
grid on

o o

figure;

plot (t_vyber,dp vyber, 'r'")
title({'dp vyber'});
xlabel ('t [s]'");

ylabel('p [Pal');

grid on

p_poc_vyber=dp (t<Tstart);
t poc vyber=t (t<Tstart);
p_poc=mean (p_poc_ vyber)

dp _vyber orez = dp((t>Tstart) & (t<Tstop)); % checkpoint 0=00

t vyber orez = t((t>Tstart) & (t<Tstop)); % otriznuté pro vybér dp ofez

Q odhad=0.5; % odhad pocatec¢niho prutoku

Q konc=Q odhad; % pro spusténi cyklu Q odhad musi byt veétSinez QO
k=1; % koeficient tlumeni iterace, aby nedoslo k oscilaci
dummy=0; % Citac¢ iteraci

while ((abs(Q konc-Q0))> 0.00001) % dokud je vetsi, cyklus probiha
R=-(p_poc/(Q odhad”2)); % Uprava R na aktualni Q odhad
Q(1)=Q odhad-1/(ro*c_pst)*R*abs (Q odhad) *Q odhad*delta t-(1/(ro*c pst)) ¥
*dp vyber (1) *delta t;
Hzt (1) =-R*abs (Q_odhad) *Q odhad; % ztraty, abs kvili oscilaci
for n=2:1length(dp vyber) % je jedno, jestli vybeér nebo cely
Q0(n)=Q(n-1)-1/(ro*c_pst)*R*abs (Q(n-1))*Q(n-1)*delta t-(1/(ro*c pst))*dp vyber«
(n) *delta t;
Hzt (n)=-R*abs (Q(n-1))*Q(n-1) ;
end
Q konc=Q (length (dp vyber orez)) % koncovy prutok musi byt QO
Q odhad=Q odhad- (Q konc-Q0) *k;

dummy = dummy + 1;
Q iterace (dummy, :)=0Q; % vykresleni iterace Q
end

o\°
o\

Q vyber delka=length(t vyber orez);
Q vyber=Q(1:Q vyber delka);
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figure;

plot (t_vyber orez,Q vyber);
hold on

% plot (t_vyber orez,yRK vyber);
plot (t vyber orez,p vyber orez);
title ({'souvislosti'});

xlabel ('t [s]'");

ylabel ('Q [m3/s]'");

0 o o0 o° o° o° o° o©

figure;

plot (t_vyber,Q iterace);
title({'Q iterace'});
xlabel ('t [s]'");

ylabel ('Q [m3/s]'");

grid on

pocet iteraci=dummy

konec=length (dp_ vyber) ;
zacatek=length (dp vyber orez)+1;

Q dokmit=Q (zacatek:konec); % vybér pro zprumérovani koncového prutoku

figure;
plot (Q dokmit) ;
title({'Q dokmit'});
xlabel ('t [s]');
ylabel ('Q [m3/s]'");

o® o° o° o° oe

Q kontrola=mean (Q dokmit)

% Hzt=((Q."2)/(ro*g))* (p_poc/Q odhad"2);

Hzt=Hzt/ (ro*qg);

figure;

plot (Q,Hzt, 'g")
title({'"Hzt"});

xlabel ('Q [m3/s]");
ylabel ('Hzt [m v. sl.]");
grid on

figure;

plot (t_vyber, Q)
title({'Q"'});
xlabel ('t [s]'");
ylabel ('Q [m3/s]'");
grid on

Q prubeh=Q;

0=0Q odhad % ustadleny prutok pred zacdtkem zavirani m3/s
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