Sprawozdanie z laboratorium Podstaw Automatyki

Cwiczenie wykonali: Data : Prowadzaca: Ocena:
Karol Koztowski (132652) 15 marca 2006 Barbara Lysakowska
Karol Nikscin (132750) 29 marca 2006

Cwiczenie 1.

Zadaniem ¢wiczenia bylo zbadanie odpowiedzi réznych ukladow dynamicznych na skok
jednostkowy 1 impuls Diraca.

Badane uktady:
1. Uktad proporcjonalny bezinercyjny
Uktad inercyjny I-rzedu
Uktad inercyjny Il-rzedu
Uktad catkujacy z inercja
Uktad r6zniczkujacy z inercja
Uktad opdzniajacy
Uktad oscylacyjny II-rzgdu
Uktad oscylacyjny IlI-rzedu
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Symulacja zachowania poszczegdlnych ukladow wykonana byla za pomoca $rodowiska
Matlab/Simulink przy uzyciu pakietu Control System Toolbox.

Symulacja uktadéw o strukturze prostej:

1. Ukfad proporcjonalny bezinercyjny
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Wykres 1: Odpowiedzi uktadu proporcjonalnego



2. Uktad
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3. Uktad
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inercyjny I-rzedu
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Wykres 2: Odpowiedzi uktadu inercyjnego I-rzedu

inercyjny ll-rzedu
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Wykres 3: Odpowiedzi uktadu inercyjnego Il-rzedu



4. Ukfad catkujacy z inercjg

Amplitude

Step Response

2 4 8

Tine (sec)

Amplitude

mpulse Response

Time (sec)

Wykres 4: Odpowiedzi uktadu catkujqcego z inercjq

5. Ukfad rézniczkujacy z inercjg
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Wykres 5: Odpowiedzi uktadu rozniczkujqcego z inercjq



6. Uktad opdzniajacy

Step Response Impulse Response
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Wykres 6: Odpowiedzi ukladu opozniajqcego (nie mogtem znalezé funkcji przesuniecia w czasie dla
CST a simulink mi nie dziatal)

7. Uktad oscylacyjny Il-rzedu
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Wykres 7: Odpowiedzi uktadu oscylacyjnego Il-rzedu



8. Uktad oscylacyjny lll-rzeduSymulacja uktadéw o strukturze ztozonej:
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Wykres 8: Odpowiedzi uktadu oscylacyjnego Ill-rzedu
1. Pofaczenie szeregowe systemow
Step Response ) Impulse Response
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Wykres 9: Odpowiedz szeregowego potqczenia uktadow inercyjnych I-rzedu

2. Pofgczenie réwnolegte systemow
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Wykres 10: Odpowiedz rownoleglego potqczenia uktadow inercyjnych I-rzedu

3. Struktura ze sprzezeniem zwrotnym
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Wykres 11: Odpowiedz struktury ze sprzezeniem zwrotnym
4. Struktura ze sprzezeniem zwrotnym i sygnatem uchybu jako wyjsciem
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Wykres 12: Odpowiedz struktury ze sprezeniem zwrotnym i sygnatem uchybu jako wyjsciem

Whioski

1.

sposrdd réznych metod omawianych na zajeciach (metoda graficzna, polecenia CST —
Control System Toolbox), do opracowania tego sprawozdania wykorzystaliSmy polecenia z
pakietu CST, poniewaz w tym przypadku metoda ta byta prostsza i szybsza (uktadanie
klockow i przeprowadzanie kilku symulacji zaj¢lo by wigcej czasu niz modyfikacja jednego
skryptu).

Wyniki symulacji sa bardzo zblizone do teoretycznych wartosci co §wiadczy o wysokiej
doktadnosci przeprowadzanych symulacji.

Naktadka graficzna Simulink bardzo utatwia pracg z CST. Do wykonywania symulacji nie
jest potrzebna znajomos$¢ sktadni polecen CST.



