STEROWANIE PROCESAMI CIAGLYMI - Laboratorium
Cwiczenie 5: Projektowanie serwomechanizmu metodami przestrzeni stanu
Serwomotor ma transmitancje Y(s)/U(s) = kv/[s(Ts + 1)].

a. Wykorzystujac schemat z rys. 5.1 oraz przyjmujac y = x1 (potozenie), x2 (predkosé)
zapisz rOwnania stanu i wyjscia oraz wynikajace z nich macierze A, B, C, D.
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Rys. 5.1 Schemat blokowy serwomotoru

b. Zakladajac prawo sterowania u(t) = - Kx(t) + Nw zapewniajace doktadnos¢ statyczng
wyjscia wzgledem skokowej warto$ci zadanej pokaz analitycznie, ze schemat
blokowy z rys. 5.2, gdzie K=[k1 k2] mozna przedstawi¢ jak na rys 5.3.
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Rys. 5.2 Ogoélny schemat uktadu sterowania
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Rys. 5.3 Uktad serwomechanizmu potozenia z regulatorem proporcjonalnym
1 sprz¢zeniem tachometrycznym

c. Przyjmujac kv=1, T=1 zaprojektuj uktad sterowania w nastepujacy sposob: (i) metoda
lokacji biegunéow ukladu zamknigtego w potozeniach prototypowych wedlug
kryterium ITAE, zapewniajacych czas regulacji tr = 2 (na podstawie oceny czasu
regulacji zastosuj odpowiedni mnoznik skalujacy bieguny prototypowe), (ii) metoda
lokacji biegunéw uktadu zamknigtego w potozeniach prototypowych filtru Bessela,
zapewniajacych czas regulacji tr = 2 (patrz poprzednia uwaga), (iii) metoda
optymalizacji liniowo-kwadratowej z macierzg Q = diag(1, q) i R = p, oznaczajacymi,
ze funkcja podcatkowa minimalizowanego kryterium ma posta¢ (x1)? + ¢(X2)? + pu?.
Zasymuluj uklady w SIMULINK-u. Zaobserwuj wplyw zadanych biegunow,
parametrOw ¢ i p na wartosci wzmocnien ki i Kz, na wartoSci wlasne uktadu
zamknig¢tego oraz na przebiegi sterowania i stanu. Przyjmij przyktadowe wartosci: (1)
g=0, p=0.01, (2) g=0, p=0.1, (3) g=1, p=0.01 1 uzasadnij wynikle zmiany szybkosci
dziatania uktadu regulacji.



