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Cwiczenie: .

Zadaniem ¢wiczenia bylo zbadanie zachowania si¢ regulatoréw P oraz PI pod wplywem

elementarnych pobudzen (skok jednostkowy, przyrost liniowy, przyrost kwadratowy)

Dla trzech r6znych pobudzen przeprowadzono symulacje zachowania uktadéw automatyczne;j
regulacji (P oraz PI) z obiektami inercyjnymi (inercja 3-rzedu) oraz calkujacymi. W wyniku
symulacji wyznaczono przebieg sygnatu btedu e na podstawie ktorego dobierano odpowiednia
warto$¢ k,, dla ktorej przebieg najszybciej si¢ ustalal. Nastgpnie wykreslono charakterystyki

regulatora w zalezno$ci od parametru 7, .

Cwiczenie mozna podzieli¢ na dwie czeéci — w pierwszej symulacje wykonywane byly
z obiektem inercyjnym 3 rzedu a w drugiej z obiektem calkujacym. Na wykresach gradacja

parametroOw jest oznaczona kolorami:

dla &, : niebieski < czerwony < zielony < seledynowy (0.1 <0.2 <1 <2)

dla T, : niebieski < czerwony < zielony < seledynowy (1 <2 < 3 <4)
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Rysunek 1: Schemat uktadu symulacji regulatora P
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Rysunek 2: Schemat uktadu symulacji regulatora PI

1.Transmitancja postaci: KAS#ﬁ (inercja 3-rz)

Regulator P, pobudzenie skokiem jednostkowym
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Regulator PI, pobudzenie skokiem jednostkowym
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Regulator P, pobudzenie przyrostem liniowym
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Regulator P, pobudzenie przyrostem kwadratowym
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llustracja 1: Wykresy ilustrujqce reakcje regulatora P na pobudzenia (skokiem,
narostem liniowym, narostem kwadratowym)
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llustracja 2: Wykresy ilustrujqce reakcje regulatora PI na pobudzenia (skokiem,
narostem liniowym, narostem kwadratowym) dla k,=0.1 (najmniejsze oscylacje)

2.Transmitancja postaci: KASFﬁ (inercja + catka)

Regulator P, pobudzenie skokiem jednostkowym
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Regulator PI, pobudzenie skokiem jednostkowym
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Regulator P, pobudzenie przyrostem liniowym
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Regulator PI, pobudzenie przyrostem liniowym
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llustracja 3: Wykresy ilustrujqce reakcje regulatora P na pobudzenia (skokiem,
narostem liniowym, narostem kwadratowym)



Mlustracja 4: Wykresy ilustrujqce reakcje regulatora PI na pobudzenia (skokiem,
narostem liniowym, narostem kwadratowym) dla k,=0.1 (najmniejsze oscylacje)

Wszystkie symulacje przebiegly zgodnie z oczekiwaniami, poza ostatnia, ktdrej wyniki znaczaco

dobiegaja od wartosci teoretycznych.
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1, kp(3) =0.1; kp(4) = 0.1,
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% = [2]; % ner
%_ =[8 12 6 1];

k =[2]; %al kuj acy
k_=1[2 1 0];

kO = tf(k, k_);

tk = 100;

N = 100;

T = linspace(0, tk, N);
clf;

subplot(2,2,1);
U = ones(1,N; %kok
kp(1) = 2;
kp(2)
kp(3)
kp(4)
hol d on;
for a=1:4,
reg(a) series(kp(a), kO); %P
reg(a) series(reg(a), tf([Ti(a) 1],[Ti(a) 0])); %I
syst(a) = feedback(1l, reg(a));
| simsyst(a),U,T);
end
hold off; grid on;

s

subplot (2,2, 2);

u=mT,; %in

kp(1) = 0.5; kp(2) = 0.5; kp(3) =0.5; kp(4) = 0.5;
hol d on;

for a=1:4,
reg(a) = series(kp(a), kO); %P
reg(a) = series(reg(a), tf([Ti(a) 1],[Ti(a) 0])); w9l

syst(a) = feedback(1l, reg(a));
| simsyst(a),U,T);
end

hold off; grid on;

subplot (2,2, 3);

Uu=T. 72 %squa

kp(1) = 2; kp(2) =2; kp(3) =2; kp(4) =2
hol d on;

for a=1:4,
reg(a) = series(kp(a), kO); %P
reg(a) = series(reg(a), tf([Ti(a) 1],[Ti(a) 0])); w9l

syst(a) = feedback(1l, reg(a));
| simsyst(a),UT);
end

hold off; grid on;
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