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Cwiczenie 7: Jako$é¢ ukladéw regulacji

1. Jaka jest wartos¢ w stanie ustalonym wyjscia ponizszych uktadéw w sytuacji, gdy na wejéciu pojawit
sie skok o amplitudzie 37

@ 66)= 5757
) Gls) = —
(€) Gls) = 5

2. Jaka jest warto$¢ w stanie ustalonym wyjscia ponizszych uktadéw w sytuacji, gdy na wejsciu pojawit
sie skok o amplitudzie 47
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3. Zidentyfikowaé rzad uktadu pokazanego nizej.
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Okregli¢ amplitude statego sygnatu wejéciowego zapewniajaca zerowy uchyb w stanie ustalonym (ess =
0). Naszkicowaé przebiegi wyjscia y(t) oraz sygnatu uchybu.

4. Dla komfortu pasazerow na pokladzie statku waznym jest, aby nie wystepowaly nagle duze zmiany
polozenia a oscylacje powinny by¢ szybko redukowane. Ponizszy schemat reprezentuje uktad autopilota.
Pozadanym jest przelaczenie z jednego kursu na inny w ukladzie ze sprzezeniem spelniajacym OS(%) <
5% (R(s) oznacza wejsciowy kurs w stopniach, Y (s) natomiast — kurs rzeczywisty w stopniach).
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(a) Wybraé¢ warto$é¢ K aby spelnié powyzsze kryterium.

(b) Zaimplementowaé¢ ten ukilad w Simulinku i sprawdzi¢ czy odpowiedZ na 10° kurs odniesienia
spelnia wymagania specyfikacji. Jaki jest czas ustalania?

(¢) Co by sie stalo gdyby préobowaé zmieni¢ K aby spelnié¢ drugie wymaganie?



5. Ponizszy schemat reprezentuje uklad pozycjonujacy drugiego rzedu. Wyjscie Y (s) odpowiada po-
lozeniu w mm i podlega dziataniu zaklécen dzialajacych na wejScie obiektu. Regulator jest typu
proporcjonalno-catkujacego i bedziemy zmienia¢ w nim tylko stala K.
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(a) Zaimplementowaé ten uklad w Simulinku. Przyja¢ K = 0.5. Narysowaé wyjscie y(t) dla zaklécenia
o amplitudzie 2. Przyjaé, ze uklad byl juz wysterowany do wartosci odniesienia 5 mm. Co pokazuje
rysunek?

(b) Niech K przyjmuje nastepujace wartosci: K = 0.5, 1.0, 1.5 oraz 2.0. Utworzy¢ tabele pokazujaca
jak zmiana K wigze si¢ z Dgycpyt-

(¢) Jezeli poziom odniesienia wyjscia ustawiono na 5 mm, to jakie wartosci K powoduja, ze 5% czas
ustalania nie przekracza 4 sekund?

6. Wyznaczy¢ bieguny ponizszych transformat Laplace’a i okresli¢ ogdlng ceche kazdego z odpowiednich
sygnaléw, wybierajac z ponizszej listy. Jak bieguny rzutuja na te cechy?

szybkie zanikanie wyktadnicze

wolne zanikanie wyktadnicze

state oscylacje

wolny wzrost wyktadniczy

szybki wzrost wykladniczy

wolno narastajace oscylacje sinusoidalne

szybko narastajace oscylacje sinusoidalne
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