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Cwiczenie 3: Simulink (c.d.)

1. Ponizszy model pokazuje jak w Simulinku mozna zaimplementowaé¢ prosty model oparty na przelacza-
niu:
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(a) Ustali¢ opdznienie transportowe na 1 s, punkty wlaczenia/wylaczenia przekaZznika na +1, a wyjscie
przekaznika na 42. Uruchomié¢ symulacje dla skoku o amplitudzie 5.0. Zaobserwowaé wysoce
oscylacyjna odpowiedz.

(b) Podwoié¢ amplitude skoku do 10 jednostek aby zaobserwowaé, ze obserwacje zanikaja.

2. Zaimplementowaé¢ ponizszy model implementujacy sterowanie tréjcztonowe:
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Uruchomié symulacje dla wartosci wzmocnienia suwaka (zaimplementowanego jako ,slider gain”) od
zera do wartosci 1.0 z krokiem 0.1. Zaobserwowa¢ zmiane btedu miedzy sygnalem odniesienia a wyj-
Sciem.

3. Ponizszy model demonstruje jak mozna wykorzysta¢ Simulinka do strojenia regulatora proporcjonal-
nego:
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N 553 + 15.552 + 11.55 + 1

(a) Zwicksza¢ wzmocnienie od wartosci 30 z krokiem jednostkowym az odpowiedz stanie sie oscyla-
cyjna. Odpowiednie wzmocnienie K, nazwaé ostatecznym.

(b) Ustali¢ wartos¢ wzmocnienia proporcjonalnego na K, = 0.45K,.

(¢) Uzy¢ tej wartoéci w symulacjach w celu zbadania odpowiedzi powyzszego ukladu ze sprzezeniem
zZwrotnym.

4. Schemat blokowy ukladu regulacji predkosci katowej silnika pradu stalego ma nastepujaca postac:
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gdzie:

V — przylozone napiecie

w — predkosé katowa

R, —rezystancja twornika [Q] = 1.75

L, — indukcyjnoéé twornika [H] = 2.83 x 1073
k, — stala predkosci [V s/rad] = 0.093

k; — stala momentu [Nm] = 0.0924

J —moment bezwladnosci widziany przez silnik (wlaczajac bezwladnosé obciazenia) [kgm?] =
30 x 10~*

B — mechaniczny wspélczynnik thumienia zwigzany z obrotem [Nms] = 5.0 x 1073

Zaimplementowa¢ powyzszy model w Simulinku.

Na podstawie odpowiedzi skokowej okresli¢ czas, jaki jest potrzebny do wzrostu od 10% do 90%
wartosci koncowej.
Pozycje katowa otrzymuje sie catkujac predko$é¢ katowa. Zaimplementowaé to w modelu.
Zaimplementowa¢ proporcjonalny regulator predkosci katowej. Dokonuje sie tego w nastepujacy
sposdb:

i. Dodaé¢ wejéciowy sygnal odniesienia dla predkosci katowe;j.

ii. Doda¢ wezet sumacyjny obliczajacy btad miedzy katowa pozycja odniesienia a mierzona po-

zycja katowa.

iii. Pomnozy¢ ten blad przez wzmocnienie K, a otrzymany sygnal potraktowac¢ jako napigcie V.
Znalez¢ taka wartosé K, dla ktorej uktad jest ttumiony krytycznie, tzn. odpowiedz w przyblizeniu
nie ma przeregulowania.



