STEROWANIE PROCESAMI CIAGELYMI - Cwiczenia

Cwiczenie 1: Modelowanie i symulacja serwomechanizmu,
reprezentacja transmitancyjna oraz w przestrzeni stanu

(a) Wyznaczanie parametrow uktadu regulacji
Dany jest uktad regulacji przedstawiony na rysunku ponizej (serwomechanizm z silnikiem

sterowanym napi¢ciowo).
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Rys. 1.1. Schemat blokowy uktadu regulacji serwomechanizmu

Dobierz  wspotczynnik wzmocnienia regulatora k oraz  wspotczynnik  sprzezenia

tachometrycznego « tak, aby uzyska¢ zadane parametry dynamiczne odpowiedzi skokowej
uktadu:

(i) czas regulacji: t-=1.2s,
(it) przeregulowanie: p = 16.3%.

Wskazowka: Dla uktadow dynamicznych II rzedu zachodzg relacje
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(b) Transmitancja uktadu zamknigtego i odpowiedz skokowa
Wyznacz transmitancj¢ ukladu zamknigtego, uzyskanego po wyborze wartosci

wspotczynnikow K i . Wykorzystujac MATLAB-a wyznacz odpowiedz uktadu na skokowa
zmiang warto$ci sygnatu W 1 pokaz odpowiedz na wykresie.

% odpowiedz skokowa serwomechanizmu (reprezentacja transmitancyjna)
[..1; % uzupeinié¢ wektor na podstawie poprzednich obliczen
[..1; % uzupeini¢ wektor na podstawie poprzednich obliczen
0:0.01:3;

= step(L,M, t);

lot(t,vy):; grid;



(c) Wyznaczanie reprezentacji uktadu w przestrzeni stanu
Zmodyfikuj schemat tak, aby byta mozliwa realizacja za pomoca cztonow catkujacych i zapisz
réwnania stanu oraz macierze A, B, C, D (przyjmij w jako sygnatl wejSciowy oraz y jako sygnat
wyjsciowy).

Wskazowki:
(i) rozdziel blok reprezentujacy silnik (Rys. 1.1) tak, aby w schemacie jawnie wystepowatly
sygnaty predkosci i potozenia (czy te dwa sygnaly moga by¢ zmiennymi stanu?),
(i) zauwaz, ze transmitancj¢ inercyjng mozna przedstawi¢ jako integrator ze
wzmocnieniem objety proporcjonalng petlg ujemnego sprzezenia zwrotnego.

(d) Odpowiedz skokowa uktadu opisanego rownaniami stanu
Korzystajac z opisu uktadu serwomechanizmu w przestrzeni stanu (macierze A, B, C, D)
wyznacz odpowiedz uktadu na skokowa zmiang warto$ci sygnatu w i pokaz odpowiedZ na
wykresie. Sprawdz, czy uzyskale§ wynik identyczny z otrzymanym w punkcie b).

odpowiedz skokowa serwomechanizmu (reprezentacja w przestrzeni stanu)
= [..]; uzupeini¢ macierz na podstawie poprzednich obliczen
= uzupeini¢ macierz na podstawie poprzednich obliczen
uzupeini¢ macierz na podstawie poprzednich obliczen
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= [..]; uzupeini¢ macierz na podstawie poprzednich obliczen
tsp = ss(A,B,C,D);

0:0.01:3;

step (stsp, t);

plot(t,y); grid;

o

o©°

Koot O QW ooe



