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Dyskretne uklady regulacji.
Wstep
Celem ¢wiczenia jest zapoznanie si¢ z podstawowymi wilasnosciami uktadow regulacji sktadajacych si¢ z
cigglego obiektu regulacji sterowanego regulatorem dyskretnym. Charakterystyczna cecha systemow
dyskretnych jest zalezno$¢ wtasnosci uktadu ( np. stabilnosci ) nie tylko od parametréw obiektu i nastaw
regulatora, lecz takze od okresu probkowania. Podczas ¢wiczenia zostanie zbadany wplyw okresu probkowania
na stabilno$¢ dyskretnego uktadu regulacji. Zostanie rozwazony zamknigty uktad regulacji zlozony =z
dyskretnego regulatora typu P ( proporcjonalnego ) oraz obiektu inercyjnego: I rzedu ( cze¢$¢ 1 ¢wiczenia ) oraz
III rzedu ( czgs¢ 2 ¢éwiczenia ). Okazuje si¢, ze w uktadach dyskretnych mozliwa jest utrata stabilnosci nawet w
przypadku obiektu I rzedu sterowanego regulatorem proporcjonalnym, co w przypadku uktadow ciaglych jest
niemozliwe.
Wykonanie ¢wiczenia.
e  Wywota¢ SIMULINK i zbudowa¢ dwa schematy pokazane ponize;j:
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Schemat do badania uktadu regulacji z obiektem III rzedu.

W rozwazanym ¢wiczeniu stosujemy nowe bloki, nie uzywane poprzednio. Sa to bloki: Zero - Order Hold
( ekstrapolator zerowego rzedu ) z toolboxu Discrete, Mux ( Multiplekser ) z toolboxu Connections, Gain
(Wzmacniacz ) z toolboxu Linear.

e W parametrach symulacji ustawi¢ czas koncowy symulacji Stop Time = 100 [s], pozostatych parametrow
nie zmieniaé. W blokach oscyloskopoéw zdefiniowa¢ nazwy zmiennych wyprowadzanych do przestrzeni
roboczej: : Properties / Settings: ustawi¢ save data to workspace , variable name: np. wyjscie ( na
wyjsciu ), ster ( dla sterowania ). Wtedy w przestrzeni roboczej MATLAB-a otrzymamy tablice o nazwie
wyjscie, ster ktorej pierwsza kolumna zawiera wektor czasu dla symulacji, a druga — wektor
odpowiadajacych temu czasowi wartosci wyjsciowych.

e Znalez¢ wzmocnienie krytyczne dla uktadu z obiektem III rzedu przy regulacji ciaglej ( po usunigciu ze
schematu bloku ekstrapolatora ). Dlaczego uktad regulacji ztozony z obiektu I rzedu oraz regulatora
proporcjonalnego jest uktadem strukturalnie stabilnym?

e  Znalez¢ warto$ci wzmocnienia krytycznego regulatora dla nastgpujacych wartoéci okresu probkowania tp
tp=0.01[s],0.1[s],1[s],5[s], 10 [s]. dla obu uktadéw ( I oraz III rzgdu ).

Sprawozdanie.
Sprawozdanie powinno zawieraé: oba uzywane schematy SIMULINK-owe, przebiegi sterowania i wyjscia w
obu uktadach dla wszystkich okresow probkowania, krotkie uwagi i wnioski dot. stabilnosci uktadow
dyskretnych oraz uzasadnienie, dlaczego uktad regulacji cigglej z obiektem I rzedu i regulatorem P jest
strukturalnie stabilny, a dyskretny nie jest ?
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Analiza serwomechanizmu przekaznikowego z wykorzystaniem

plaszczyzny fazowej.
Wstep.
Celem ¢wiczenia jest zapoznanie si¢ z zastosowaniem metody plaszczyzny fazowej do analizy nieliniowych
uktadow regulacji na przyktadzie serwomechanizmu przekaznikowego. Podczas ¢wiczenia zbadany zostanie
wplyw parametrow zaro6wno przekaznika, jak i obiektu na przebieg trajektorii fazowych serwomechanizmu
przy zerowym wymuszeniu i starcie z niezerowych warunkdéw poczatkowych. Nalezy zbadaé przebieg

trajektorii fazowych dla uktadu regulacji ztozonego z obiektu o transmitancji: G(S) = ﬂ oraz regulatora
S(Ts+

IIT potozeniowego z histerezg przy starcie z réznych warunkéw poczatkowych i zerowym wymuszeniu.

Wykonanie ¢wiczenia.

e Zbudowaé schemat blokowy do ¢wiczenia zgodnie ze schematem podanym ponize;j.
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Nie uzywane wczesniej bloki znajdujg si¢: Relay oraz Dead Zone w toolboxie Nonlinear,
Integrator,Gain w toolboxie Linear, XY-Graph — w toolboxie Sinks.
e  Zdefiniowa¢ parametry blokoéw w sposdb nastepujacy:
Regulator III potozeniowy z strefa nieczutosci szerokosci 2N oraz strefami histerezy h:
e blok Relay: switch on point: N+h, switch off point: N, output when on: 1 , output when off: 0
( sygnat ,,+1” regulatora III potozeniowego ),
e blok Relayl: switch on point: -N, switch off point: -N-h, output when on: 0 , out.when off: -1
( sygnat ,,-1” regulatora III potozeniowego ),
e blok Dead zone: start of dead zone: -N, end of dead zone: N .
Obiekt regulacji :
Wzmacniacz K: gain: K
Integrator 11: initial condition: el
Integrator 12: initial condition e0
Wzmacniacz T: gain: T,
Wzmacniacz w petli sprzezenia zwrotnego: gain: -1.
Parametry symulacji: czas koncowy symulacji: 100 [s], reszty parametrow nie zmieniac.
e  Wyznaczy¢ trajektorie fazowe uktadu dla nastgpujacych zestawdw parametréw obiektu, regulatora oraz
warunkdw poczatkowych:
e Parametry obiektu: K=1,10,T=0,1, 10 [s] (UWAGA: T=0 [s] obiekt podwojnie catkujacy )
e Parametry regulatora: N=0.1,0.2,04,h=0, 0.05, 0.1, 0.2.
e  Warunki poczatkowe: e1=0,05,1,2,5,10;e0=05,1,2,5,10, 20.
Podczas symulacji zwréci¢ uwage na zwiazek pomiedzy cechami odpowiedzi czasowej ukladu
( obserwowanej na oscyloskopie ) a przebiegami trajektorii fazowej — np. zejscie do punktu rownowagi na
ptaszczyznie fazowej odpowiada zanikowi sktadowej przejsciowej w odpowiedzi czasowej, itp.
Sprawozdanie — powinno zawiera¢: schemat do symulacji, 3 — 4 przebiegi trajektorii fazowych i
odpowiadajacych im odpowiedzi czasowych dla nastgpujacych przypadkow: obiekt z inercja i bez, regulator z
histereza i bez oraz krdtkie wnioski n/t zwiazku pomigdzy trajektoriami fazowymi a odpowiedziami czasowymi
uktadu — np. jak ( w przyblizeniu ) mozna wnioskowaé o przebiegu odpowiedzi czasowej uktadu na podstawie
przebiegu trajektorii fazowej.
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