Charakterystyki regulatorow

Celem ¢wiczenia jest zapoznanie si¢ z charakterystykami czasowymi i czestotliwo$ciowymi podstawowych
typow regulatorow ciaglych. Podczas ¢wiczenia nalezy zbadaé nastepujace regulatory:
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Wykonanie éwiczenia:

Dla kazdego rozwazanego regulatora:

Zdefiniowa¢ w gtownym oknie MATLAB - a parametry regulatora: k, T;, Tqoraz T.

Zapisa¢ licznik 1 mianownik transmitancji w postaci wektora zawierajacego wspolczynniki wielomianu
zgodnie z notacja uzywana w MATLAB — ie.

Wyznaczy¢ charakterystyki skokowe regulatora przy uzyciu funkcji step ze zdefiniowanym wektorem
czasu, przy czym wektor czasu zdefiniowaé uzywajac instrukcji linspace. Po pojawieniu si¢ rysunku
wykona¢ instrukcje hold on zatrzymujaca rysunek i powtdrzy¢ w/w czynnoéci dla innego zestawu
parametrow regulatora réznigcego sie jednym wybranym parametrem. Rysunek z co najmniej dwoma
wykresami opisa¢ uzywajac instrukcji: title . W opisie zamiesci¢: typ regulatora i jego parametry.
Wyznaczy¢ charakterystyki czestotliwo$ciowe regulatora uzywajac funkcji: bode oraz  nyquist.
UWAGA: W przypadku uzycia funkcji nyquist moze zaj$¢ konieczno$é przeskalowania rysunku z
wykorzystaniem funkcji axis. Charakterystyki narysowac¢ dla kilku zestawdéw parametrow, uzywajac
instrukcji hold on .

Otrzymane wykresy umiesci¢ w dokumencie WORD PAD - a, a nastepnie wydrukowac, analogicznie, jak
podczas poprzednich ¢wiczen. ( jeden komplet wykresow: ch-ki czasowe + czestotliwosciowe dla jednego
typu regulatora ).

2 UWAGA: Nie zabiera¢ tej instrukcji !!! £



