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Identyfikacja obiektu regulacji.

Cel ¢wiczenia.

Celem ¢wiczenia jest zapoznanie si¢ z przyktadami identyfikacji parametrow modelu rzeczywistego obiektu
regulacji. Obiekt rzeczywisty jest obiektem nieskonczenie wymiarowym, natomiast dla celéw sterowania
zostanie opisany modelami transmitancyjnymi w nastgpujacej postaci:

G(s)= ke ,G(s) = ke - aproksymacja Kupfmuellera
Ts+1 (Tis+D)(T,s+1)
G(s) - aproksymacja Strejca

T (Ts+1)"

Parametry modelu £, 7, 7, (model I rzedu z opbznieniem ) , &, T;, T>,7 ( model II rzedu z opdznieniem ) oraz £,
T, n ( model bez opo6znienia ) nalezy wyznaczy¢é w oparciu o doSwiadczalny przebieg odpowiedzi skokowej
modelu, zapisany w formacie MATLAB-a. Charakterystyka zostata zdjgta dla skoku o amplitudzie rownej 1.0.
Czas pomiaru charakterystyki skokowej byl rowny 300 [s]. Zbior zawierajacy charakterystyke jest wektorem,
ktérego elementy sa warto§ciami odpowiedzi skokowej w kolejnych chwilach czasu, poczawszy od ¢ =0 az do ¢
=300 [s].

Wykonanie ¢wiczenia.

Po uruchomieniu MATLAB-a nalezy zaladowa¢ z dysku do pamigci roboczej zbidr zawierajacy
doswiadczalng charakterystyke skokowa obiektu. Nazwa zbioru: pomiary.mat. Do zatadowania uzywa sig
instrukcje load. Nalezy podac nastgpujace polecenie: load pomiary;

W celu narysowania przebiegu charakterystyki nalezy wygenerowa¢ wektor czasu, odpowiadajacy
rozwazanej charakterystyce: czas = linspace ( 0 , 300 , length(pomiary)); . Po wygenerowaniu wektora
nalezy  narysowa¢  doswiadczalna  charakterystyke  skokowa  uzywajac  instrukcji  plot:
plot ( czas , pomiary );

Wyznaczy¢ wzmocnienie statyczne obiektu k1 k =Y,/ U, gdzie: Y, — amplituda odpowiedzi ustalonej
obiektu, U, — amplituda skoku.

Po wyznaczeniu k nalezy wyznaczy¢ pozostate parametry zastgpcze (7, 7), ( 71, T2, ), (T, n ) w taki
sposob, aby zminimalizowaé catke z kwadratu bledu pomigdzy odpowiedzia obiektu rzeczywistego i

Iy
odpowiedzia modelu zdefiniowana nastepujaco: [ = .[(y(t)—)wi(t))zdt , gdzie: y(t) — odpowiedz
0

obiektu rzeczywistego, V() - odpowiedz modelu, ¢ — czas koficowy.

Proponowany tok postepowania jest nastgpujacy:

Wyznaczy¢ transmitancj¢ zastgpcza w postaci odpowiedniej transmitancji. PRZYPOMNIENIE:
transmitancja op6znienia: [ Id , md | = pade (T, n ), transmitancja [ rzgdu bez op6znienia: 1=[ k], m = |
T 1], , transmitancja II rzedu bez opdznienia: I=[ k | , m = [ T{T, T,+T, 1 | polaczenie szeregowe ( czyli
transmitancja zastgpcza obiektu: [ lo , mo | = series (1d , md , 1, m ); Parametry wybieramy nastgpujaco: k
— wzmocnienie ustalone obiektu, T, T, T; T, — odczytujemy w przyblizeniu z wykresu odpowiedzi
doswiadczalnej. W przypadku modelu bez opdznienia nalezy go zbudowaé uzywajac tylko instrukcji series
uzytej odpowiednia ilo$¢ razy ( instrukcja ta taczy szeregowo tylko 2 elementy! — dlatego nalezy ja uzy¢
kilkakrotnie! ), np. dlan=3:[lo, mo | = series(1, m, [1] ,m ); [ lo, mo | =series (lo, mo, [1] ,m); .
UWAGA: Do odczytu parametréw moze okaza¢ si¢ przydatna instrukcja matlabowska ginput: jej dziatanie
jest nastgpujace: jesli jest aktywne okno z wykresem, to wykonanie: [t,y ] = ginput (n) spowoduje
pojawienie si¢ kursora na wykresie, ktorym mozna odczyta¢ wspotrzgdne n punktow przez ,,najechanie” na
dany punkt mysza i kliknigcie.



Wyznaczy¢ odpowiedz skokowa modelu na wektorze czasu doswiadczalnej odpowiedzi skokowej: y = step
(lo, mo, czas);

Wyznaczy¢ catke z kwadratu bledu pomigdzy odpowiedzia skokowa obiektu i odpowiedzia modelu: btad:
blad =y — pomiary; ( ew: blad =y’ — pomiary ), kwadrat bledu: blad2 = blad.”2; catka oznaczona z
kwadratu btedu: krok = 0.1; calka = krok*sum ( blad2 ); Wykresli¢ przebieg czasowy tej catki wykonujac
instrukcje Isim ( [1] , [1 0], blad2 , czas );

Podany wyzej tok postgpowania powtorzy¢ kilkakrotnie tak dobierajac parametry zastgpcze, aby uzyskac
jak najmniejsza warto$¢ calki z kwadratu btedu. UWAGA: W ten sposob nalezy dobra¢ zastgpcze
parametry dla wszystkich trzech modeli! ( I rzad z opdznieniem, II rzad z opdznieniem, n — ty rzad bez
op6znienia, z jednakowymi statymi czasowymi )

Po otrzymaniu parametréw obiektu minimalizujacych catk¢ z kwadratu bledu narysowac¢ na wspdlnym
wykresie odpowiedzi obiektu i modelu dla kazdego z rozwazanych modeli. Narysowac tez przebieg catki z
kwadratu btedu dla tych przypadkow.

Sprawozdanie: Sprawozdanie powinno zawiera¢ trzy wykresy charakterystyk skokowych do§wiadczalnych
i symulacyjnych na wspdlnym wykresie ( 1 wykres dla kazdego modelu ) oraz parametry zastgpcze.
UWAGA: Do przygotowania wykreséw i opisania parametrow zastgpczych zastosowaé WORD PAD-a,
analogicznie, jak na wczeséniejszych zajgciach.
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