Laboratorium podstaw automatyki
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1 Oprogramowanie dla potrzeb symulacji systemoéw

Obshuga pakietu MATLAB

komunikacja z systemem operacyjnym, zarzadzanie danymi, obstuga macierzy i wektorow,
podstawowe funkcje i polecenia, korzystanie z pomocy

Biblioteka Control Toolbox
metody symulacji systemow, podstawowe funkcje, m.in. step(), impulse(), bode()
Naktadka graficzna Simulink

zapoznanie sie z budowq podstawowych blokow

2 Charakterystyki czasowe liniowych obiektéw dy-
namicznych

Odpowiedzi impulsowe i na skok jednostkowy

element proporcjonalny, czton inercyjny (pierwszego, drugiego i wyzszych rzedow), czton
oscylacyjny Il-rzedu, element catkujacy (idealny i rzeczywisty), element rézniczkujacy (ide-
alny i rzeczywisty), element opdéiniajacy

Identyfikacja parametrow

istota identyfikacji i aproksymacji, ustalenie parametréw (stalej czasowej, wzmocnienia
itp.) na podstawie otrzymanych charakterystyk Detekcja rzedu inercyjnosci i astatyzmu

okreslenie typu obiektu na podstawie uzyskanych charakterystyk

3 Systemy o zlozonej strukturze

Struktura szeregowa

Struktura réwnolegla

Struktura ze sprzezeniem zwrotnym

transmitancja zastepcza, badanie stabilnosci - kryterium Hurwitza, kryterium Nyquista

Trajektorie fazowe

4 Charakterystyki czestotliwosciowe liniowych obiek-
téw dynamicznych

Charakterystyki Bode’go

zjawisko rezonansu, zapas amplitudy, zapas fazy



Charakterystyki amplitudowo-fazowe

5 Regulacja automatyczna

Kryteria jakosci regulacji
Dobér nastaw regulatoréw P, PI i PID
pierwsza 1 druga metoda Zieglera-Nicholsa

proponowany obiekt
ko

KO(S) = (Tls + 1>(T23 + 1)(T3S + 1)

proponowany requlator

KR<S) = kR<1 + + TdS)

Tis

Strojenie uktadu regulacji

6 Regulacja nieliniowa

Elementy analizy widmowej

Metoda funkcji opisujacej, przyblizona analiza stabilnoSci
Konstrukcja regulatoréw nieliniowych

Regulacja dwupolozeniowa i trdjpolozeniowa

Regulacja bang-bang

Obszar nieczulosci regulatora (histereza)

proponowany obiekt

_k
(T's+1)

proponowany requlator: przekaznik dwupotozeniowy z histerezq

Ko(s) = ¢~ sTo

7 Systemy z czasem dyskretnym

Odpowiedzi impulsowe i na skok jednostkowy
Stabilnos¢ systeméw dyskretnych
System dyskretny pobudzany procesem losowym

funkcja autokorelacji, a odpowiedZ impulsowa
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