STEROWANIE PROCESAMI CIAGLYMI - Cwiczenia
Cwiczenie 7: Projektowanie ukladu regulacji z obserwatorem stanu

a. Przyjmujac opis serwomotoru w przestrzeni stanu
A=[0 1;0 -1]1; B=[0;1]1; C=[1 0]; D=0;

zaprojektuj uktad z regulatorem stanu i obserwatorem pelnym. Bieguny obserwatora
przyjmij mnozac przez wspotczynnik beta (réwny: (a) 2, (b) 5) pozadane bieguny
uktadu zamknietego, gdy obie zmienne stanu sg mierzone. Te z kolei wybierz: (i)
metoda lokacji biegundéw uktadu zamknigtego w potozeniach prototypowych wedtug
kryterium ITAE, zapewniajgcych czas regulacji t, = 2 (nha podstawie oceny czasu
regulacji zastosuj odpowiedni mnoznik alfa skalujacy bieguny prototypowe), (ii)
metoda lokacji biegunéw ukladu zamknigtego w polozeniach prototypowych filtru
Bessela, zapewniajacych czas regulacji t, = 2 (patrz poprzednia uwaga),
(i) p=1[-2;-21;
Zasymuluj uktad regulacji w SIMULINK-u (rys. 7.1), biorgc zerowe warunki
poczatkowe stanu modelu oraz warunek poczatkowy obserwatora rowny x0. Przyjmij:
(@ x0=[0;01, (b) x0=[0;1.0]. Zaobserwuj rzeczywiste i estymowane przez
obserwator przebiegi stanu oraz wplyw parametru beta. W bloku obiektu ustaw
C=eye (2,2); D=zeros(2,1); w bloku obserwatora za$§ B=eye (2,2);
C=eye(2,2); D=zeros(2,2);
Wyznacz transmitancje obserwatora oraz transmitancj¢ ukladu zamknigtego
wykorzystujac zalaczone instrukcje MATLAB-a. Zwrd¢ uwagg na zera i bieguny.
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Rys. 7.1 Model uktadu z regulatorem stanu 1 obserwatorem pelnym



$projektowanie serwomechanizmu z obserwatorem peinym

kv=1; T=1;

A=[0 1;0 -1/T]; B=[0;kv/T]; C=[1 0]; D=[0];

alfa=4; Smnoznik prototypowych biegunoéw
$p=alfa*[-0.7071+0.7071*1;-0.7071-0.7071*1]; SITAE
$p=alfa*[-0.8660+0.5*%1;-0.8660-0.5*1]; %Bessel

p=[-2;-21;

K=acker (A,B,p); %lokacja biegundw

L=[A B;C D]; P=[0;0;1]; n=L\P;

Nx=n(1l:2,:); Nu=n(3,:); N=Nu+K*Nx; %wzmocnienie wartosci zadane]
beta=2; %mnoznik biegundéw obserwatora

po=beta*p; S%Sbieguny obserwatora peinego

H=(acker(A',C',p0)) "',

x0=[0;1.0]; %Swarunek poczatkowy obserwatora

$Transmitancje obserwatora x” (s)=Gu(s)*u(s)+Gy(s) *y(s)
Ac=A-B*K; Ao=A-H*C; z=zeros(2,2); zd=zeros(2,1);
[lou,moul=ss2tf (Ao,B,eye(2,2),zd);
d);
)

[loy,moy]l=ss2tf (Ao,H,eye(2,2),2zd);
$transmitancja wyjscia y(s)/w(s

Az=[Ac B*K;z Ao]; Bz=[B*N;zd]; Cz=[C zd'];
[ly,my]l=ss2tf (Az,Bz,Cz,D);

[zy,py,kyl=tf2zp (ly,my);



