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Agenda

- Opstarten online omgeving
« Inleiding DHyDAMO

« Opdrachten met nieuwe features
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Omgeving: binder

¥ main ~ F 33 branches (> 0tags

Switch branches/tags X

Ga gaar Hydrolib github: (o crste s ranch. ]
https://github.com/Deltares/HYDROLIB granches | Togs

' main default

31/Generate-1D-mesh-from-branches
° B ra n C h . bl n d e r/ h kv 32/Generate-10-20-links-from-1D-to-2D
) 33/Generate-10-20-links-from-20-te-10
24/Generate-20-Mesh
. 44/dhydamo-1d
« Scroller omlaag en klik op:

binder/arcadis

binder/hkv

README.md
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https://github.com/Deltares/HYDROLIB

DHydamo

- delft3dfmpy > DHyDAMO

- Aanpassingen binnen Hydrolib:

— Migratie van HyDAMO v12 gml-formaat naar
HyDAMO DAMO 2.2 gpkg-formaat

— Koppeling met Hydrolib-core
— 1D2D roostergeneratie met Meshkernel

— Implementatie sturing met RTC
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HyDAMO DAMO2.2 - GPKG
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Vernieuwde structuur

- HYyDAMO DAMO 2.2 - Pandas.DataFrame

In [84]:  hydamo.structures.culverts df.head()

o ] id name branchid chainage rightlevel leftlevel length inletloszcoeff outletlosscoeff csdefid bedfrictiontype bedfriction allowedflowdir
0 B_11954 HNone W_2581_1 895235 11.891157 11.891157 2.834944 0.5 1.0 B_11854 Manning 0.01667 both
1 B_11547 HMone W_242225_0 158537 12.736937 12736937 0.953823 0.5 1.0 B_11547 Manning 0.01667 both
2 B_11546 HMNone W_242226 0 0244 12.335174 12.335174 1.485853 0.5 1.0 B_11548 Manning 0.01667 both
3 B_11544 HMone W 242224 0 775644 13107881 13.107891 2610899 0.5 1.0 B_11544 Manning 0.01667 both
4 B_11548 HMNone W_242227 0 5699 11.731898 11.781898 4.115577 0.5 1.0 B_11548 Manning 0.01667 both

- Pandas.DataFrame - Hydrolib-core object

fm.filepath = Path{output_path) / "fm" / “"test.mdu"
dimr = DIMR()
dimr.component.append(
FMComponent|
name="DFM", workingDir=Path(output_path) / "fm", model=fm, inputfile=fm.filepath

)
dimr.save(recurse=
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2D met meshkernel

Voordelen:
— Werkt ook in Linux
— Driehoekig rooster mogelijk
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Sturing met RTC - uit HyDAMO DAMO 2.2

- Tot nu toe geimplementeerde typen sturing:
— PID controller;
— Time controller;

— Complexe sturing — door gebruiker als XML aan te
leveren.

- Uit HyDAMO DAMOZ2.2 object sturing worden
deze velden gebruikt voor de schematisatie:
— Koppeling aan kunstwerk via regelmiddelid of pompid
— Typecontroller
— Streefwaarde, bovengrens, ondergrens
— Doelvariabele en stuurvariabele
— Meetlocatieid



Sturing met RTC - aanvullend

- Complexe sturing:
— Gebruiker levert een set XML-bestanden met daarin de
toe te voegen objecten

— Deze worden gemerged in de modelbestanden

* Via de worfklow een controller toevoegen die niet
in de HyDAMO DAMO 2.2 data zit.

if RTC:
drtcmodel..add pid controller(

structure_id="5_%6788",
steering wvariable="Crest lewvel (s)",
target_wvariable="Water level {op)™,
setpoint=17.,
observation_location="0bs5 9&738",
lower_bound=17.2,
upper_ bound=17.7,
pid_settings=pid settings["global™]



Opdracht: 2D roostergeneratie

* Nu is het rooster driehoekig met een resolutie
van 150 m en een verfijning van 1 stap richting
de watergang

- Maak het rechthoekig met een resolutie van 50 m
en een verfijning van 1 stap richting de
watergang

- Restart het notebook en draai opnieuw.

- En bekijk het resultaat in het figuur eronder.
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Opdracht: voeg een PID controller toe

- Met de functie add_pid_controller() kun je sturing
toevoegen aan een kunstwerk:

drtcmodel.add pid controller(
structure id=
csteering variable=
target_variable=" »
setpoint= i
observation location=
lower bound-=
upper_bound=
pid settings=

)

- Eris dan ook een extra observation_point nodig
(zie notebook).
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En nu?

1. Download het gezipte model (rechtsklikken met
de mouse pointer op het model), pak het uit en
zet het in een folder op je pc:

: H}I’d FD | i b - D H}I’da m G_usagi * [ dimr_confi... 2 minutes ago rr_writer.wr
* W] Hydrolib-D... seconds ago -
- . - - 1 no H
File Edit WView Run Kernel Tabs Settings D modelzip = —
@ Open
grit
. - + Open in New Browser Tab j;;r‘:
# Rename F2 | T
Clter fes ::_' name Q\. ® Delete Delete |y
o 3( Cut Ctrl+Xx
I / hydrolib / notebooks / D copy curl+C
D) Duplicate cti=p M ]
larc
.— | MName - Last Maodified * Download
" m model seconds ago " shebonn teme "
. ) I0) Copy Download Link
* [ dimr_config.x... seconds ago D) Copy Path
- - & Copy Shareable Link
= [M] Hydrolib-DH... 7 minutes ago
I B3 New Folder
I (3 modelzip seconds ago | | £ Newfile
——————————————— M New Markdown File

[ Paste Ctrl+V
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En nu?

2. Importeer het in je D-Hydro Suite:
- SeIeCteer empty prOjeCt eﬁ D-HYDRO Suite 1D2D 2022.03

Recent Projects

— Selecteer in het
1 . menu [Import] ﬂﬂkm};}m:w:; mn F’O De .E -
2: [DIMR configuration file] - |

— Open de dimr_config.xml i
file in je opgeslagen model www
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En nu?

3. Kijk eens in het model naar de door jou
toegevoegde controlgroup of alles er goed in zit:

LR Gl:
Home View Tools Map Spatial Of
o & Generatelinks  J#\ North Arrow @ 5 e
Embe’;éed -+ Add link 1@ Legend ; fl >
Tto-1+ = =0
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roject - p x|§
cu}
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(77 Real_Time_Control
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[ Control Groups

£+ 15y Control group 5_96240
{Eh 596840 _Crest level (s)

@) ObsS_36782 Water level (op)
{Eh 5_96788_Crest level (s) I
EZ] PID Rule
meantrakErouwsh o o)

- [ Output
DFM
] General

[ 1D

- 2D
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En nu?

3. Veel rekenplezier! En kijk eens of de
toegevoegde controller het doet!
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