Teoria sterowania 1
Temat ¢wiczenia nr 4:
Badanie statycznych i astatycznych ukladow regulacji.

Celem ¢wiczenia jest zbadanie wptywu klasy uktadu regulacji na doktadnos¢ statyczna przy skokowym
sygnale wymuszajacym na wejsciu obiektu oraz wptywu wspotczynnika wzmocnienia w gtéwnej linii regulacji

na uchyb statyczny i stabilnos¢ uktadu.

4.1. Dokladnos$¢ statyczna w ukladach statycznych (klasy 0).

Uzywajac Simulink’a w pakiecie MATLAB, zasymulowa¢ uktad z rysunku 4.1.
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Rys.4.1. Schemat blokowy uktadu regulacji.

Tworzac uktad z rysunku 4.1. nalezy uwzglednié:
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e przyjac czas symulacji okoto 10 s.

Na podstawie analizy przebiegéw sygnalow: uchybu E(s) lub wymuszajacego W(s) i wyjSciowego Y(s), nalezy
wyznaczy¢ dla zasymulowanego uktadu regulacji uchyb statyczny (z doktadno$cia do 0.01).

4.2. Dokladnos$¢ statyczna w ukladach statycznych (klasy 0) przy skokowym sygnale
zaklocajacym na wejsciu obiektu.

Uzywajac Simulink’a w pakiecie MATLAB, zasymulowac¢ uktad z rysunku 4.2.
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Rys.4.2. Schemat blokowy uktadu regulacji.

Tworzac uktad z rysunku 4.2. nalezy uwzglednic:
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e przyjac czas symulacji okoto 10 s.

Na podstawie analizy przebiegow sygnatow: uchybu E(s) lub wymuszajacego W(s) i wyjsciowego Y(s) nalezy
wyznaczy¢ dla zasymulowanego uktadu regulacji uchyb statyczny (z doktadnoscia do 0.01).

4.3. Dokladnos¢ statyczna w ukladach astatycznych (klasy 1) .

Uzywajac Simulink’a w pakiecie MATLAB, zasymulowa¢ uktad z rysunku 4.3.
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Rys.4.3. Schemat blokowy uktadu regulacji.

Tworzac uktad z rysunku 4.3. nalezy uwzglednié:
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e przyjac czas symulacji okoto 20 s.

Na podstawie analizy przebiegow sygnatow: uchybu E(s) lub wymuszajacego W(s) i wyjsciowego Y(s) nalezy
wyznaczy¢ dla zasymulowanego uktadu regulacji uchyb statyczny (z doktadnoscia do 0.01).

4.4. Dokladnos$¢ statyczna w ukladach astatycznych (klasy 1) przy skokowym sygnale
zaklocajacym na wejSciu obiektu.

Uzywajac Simulink’a w pakiecie MATLAB, zasymulowa¢ uktad z rysunku 4.4.

Rys.4.4. Schemat blokowy uktadu regulacji.

Tworzac uktad z rysunku 4.4. nalezy uwzglednié:
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e przyjac czas symulacji okoto 20 s.

Na podstawie analizy przebiegéw sygnatéw: uchybu E(s) lub wymuszajacego W(s) i wyjsciowego Y(s) nalezy

wyznaczy¢ dla zasymulowanego uktadu regulacji uchyb statyczny (z doktadno$cia do 0.01).

4.5. Dokladnos$¢ statyczna w ukladach astatycznych (klasy 1) przy skokowym sygnale

zaklocajacym na wejSciu obiektu.

Uzywajac Simulink’a w pakiecie MATLAB, zasymulowac uktad z rysunku 4.5.
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Rys.4.5. Schemat blokowy uktadu regulacji.

Tworzac uktad z rysunku 4.5. nalezy uwzglednié:
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e przyjac czas symulacji okoto 20 s.

Na podstawie analizy przebiegow sygnatow: uchybu E(s) lub wymuszajacego W(s) i wyjsciowego Y(s) nalezy

wyznaczy¢ dla zasymulowanego uktadu regulacji uchyb statyczny (z doktadnoscia do 0.01).

4.6. Analiza wplywu wspolczynnika wzmocnienia na blad statyczny stabilnos¢ ukladu

regulacji.

Uzywajac Simulink’a w pakiecie MATLAB, zasymulowa¢ uktad z rysunku 4.6.
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Rys.4.6. Schemat blokowy uktadu regulacji.

Tworzac uktad z rysunku 4.6. nalezy uwzglednié:
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Na podstawie analizy przebiegow sygnatow: uchybu E(s) lub wymuszajacego W(s) i wyjsciowego Y(s) nalezy
wyznaczy¢ uchyb statyczny, przeregulowanie i czas regulacji ( przy zadanym odchyleniu regulacji) (z
doktadnoscia do 0.01) dla nastepujacych wartosci Gg(s):
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4.7. Opracowanie wynikow

Wyznaczone wielko$ci w punktach 4.1 do 4.5 nalezy zapisa¢ w tabeli 4.1. i na ich podstawie
sformutowa¢ wnioski dotyczace kompensacji zaktocen przez uktady statyczne i astatyczne.

Tabela 4.1.

W(s) Z,(s) Go(s) Goi(s) | Goas) |es-symul. | gc-analit. | kompensacja
zaklocen

gs-symul. — uchyb statyczny wyznaczony na podstawie przebiegdw otrzymanych w wyniku symulacji.
g-anal. - uchyb statyczny obliczony (analitycznie) w oparciu o funkcje uchybowe. Nalezy wykorzysta¢ wzor
(por. rys. 4.7):

Y(s)

Rys.4.7. Schemat blokowy uktadu regulacji.
Pomiary wielkosci wyznaczonych w punkcie 4.6. nalezy umiesci¢ w tabeli 4.2 (oznaczenia tj. w ¢wiczeniu nr 2).

Tabela 4.2.
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