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KARTA SPRAWOZDAWCZA
Cwiczenie 6. Synteza i parametryzacja struktur regulacyjnych

Warto$ci parametrow: K= ............ , T1= i, [S], To=5Ty, tr=............ [s]

UWAGA: Do obliczen i symulacji nalezy uzy¢ oprogramowania Scilab/Xcos. Mozna
skorzysta¢ z dotagczonych przyktadowych skryptow oraz ilustracji modeli blokowych.

Ocena 3.0

1.

Uktad regulacji sktada si¢ z obiektu o transmitancji inercyjnej G(s) = % i regulatora
1

PI, ktorego transmitancj¢ mozna przedstawi¢ w postaci R(s) = k, HTZ Stosujac metode

redukcji bieguna obiektu, dobierz parametry regulatora ki i z tak, aby czas regulacji uktadu
zamknigtego wynosit tr. Ponizej przedstaw zaleznosci, obliczenia i wyniki.

Zbudyj i skonfiguruj symulacyjny model blokowy uktadu regulacji z pkt. 1 (Modell).
Zarejestruj przebiegi i upewnij si¢, ze uktad posiada oczekiwane wlasnosci:

e zachowuje doktadno$¢ w stanie ustalonym,

e kompensuje statowartosciowe zaktocenie z wejscia obiektu,

e ma czas regulacji 0 wymaganej wartos$ci.
Przedstaw wynik prowadzacemu, wyjasniajagc, w jaki sposob uzyskane przebiegi
potwierdzajg wyzej wymienione cechy uktadu regulacji.

Ocena 3.5

3.

K
(Tys+1)(Tys+1)
i regulatora PI. Stosujac metode redukcji bieguna dominujgcego obiektu, dobierz nastawy
regulatora kp i ki tak, aby uzyska¢ odpowiedz aperiodyczng krytyczng uktadu zamknigtego.
Wyznacz warto$¢ czasu regulacji. Ponizej przedstaw zaleznosci, obliczenia 1 wyniki.

Uktad regulacji sktada sie z obiektu o transmitancji dwuinercyjnej G(s) =
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Ocena 4.0

4.

Zbuduj i skonfiguruj symulacyjny model blokowy uktadu regulacji z pkt. 3 (Model2).
Zwerytikuj uzyskang odpowiedz skokowa uktadu zamknigtego: czy ma charakter
aperiodyczny krytyczny i oczekiwany czas regulacji? Wynik przedstaw prowadzacemu.

Dobierz nowe nastawy kj, k; regulatora PI do ukladu z pkt. 3, ktore zapewnig
przeregulowanie 16.3% (¢ = 0.5), wyznacz oczekiwany czas regulacji dla takich nastaw.
Ponizej przedstaw zalezno$ci, obliczenia i wyniki. Wprowadz nowe nastawy do modelu
zpkt. 4 i zweryfikuj uzyskane warto$ci przeregulowania i czasu regulacji. Wynik
przedstaw prowadzacemu.

Ocena 4.5

6.

k
(Tys+1)(Tys+1)
i requlatora PID, ktérego transmitancje¢ mozna przedstawi¢ w postaci R(s) =

k, (s42))(542;) Stosujac metode redukcji biegunéw obiektu, dobierz parametry regulatora:

Uktad regulacji sktada sie¢ z obiektu o transmitancji dwuinercyjnej G(s) =

Kr, Z1 1 22 tak, aby czas regulacji uktadu zamknigetego wynosit tr. Nastepnie przelicz
uzyskane parametry na standardowe nastawy regulatora: kp, ki, ki. Ponizej przedstaw
zaleznosci, obliczenia i wyniki. Wprowadz nastawy do modelu symulacyjnego (Model2,
identyczny jak w pkt. 4) i sprawdz czy odpowiedz skokowa uktadu jest zgodna
z zatozeniami projektowymi. Wynik przedstaw prowadzacemu.

Ocena 5.0

7.

Zmodyfikuj model symulacyjny z poprzedniego punktu, zastgpujac blok PID (regulator
idealny z przyblizonym rézniczkowaniem numerycznym) struktura rzeczywistego
regulatora PID (Model3). Przyjmij D = kq/ (10kp). Ponownie wykonaj symulacje. Czy
rezultat ulegt zmianie, dlaczego? Czy teraz odpowiedz skokowa uktadu jest zgodna
Z zatozeniami projektowymi? Wynik przedstaw prowadzacemu.



