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Uklad II-go rzedu
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Zadanie.  Wyznacz parametry £i ay, dla transmitancji 1l-go rzedu oraz wykonaj symulacje dla zadanych

parametrow:

1) przeregulowanie 16.3 %, czas regulacji 1 sek.
2)  przeregulowanie 25%, czas regulacji 2 sek.
3) przebiegi aperiodyczne krytyczne (przeregulowanie 0%), czas regulacji 1.5 sek.
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Przyklad 1 - projektowania ukladu regulacji II-go rz¢du
Schemat blokowy serwomechanizmu ma postaé
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Dobierz k, « tak, aby przebiegi byly aperiodyczne krytyczne, a czas regulacji wynosit 1 sek.
dla stalej czasowej silnika T=1. Pokaz odpowiedZz skokowa. Przy niezmienionym K, « stala
czasowa sinika wzrosla 2-krotnie, tj. T=2. Jak wyglada odpowiedz? A jak bedzie wyglada¢
odpowiedz dla T=0.5? (k, « - b.z))
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e Symulacja
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Matlab 19 : : : :

T-1 o SRS O S S

I=16 i l I I

m=[T 8 16] D&l----4° heeeme- (I Eeeemes e 4
t=0:0.0535; | | | |
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y2=step(l,m,); | | I |
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m=[T 8 16] : l : :
y3=step(l,m;); 0 ! ' : :
plot(t,yLty2,t,y3),grid 0 1 2 3 4 5

Pp=(max(y2)-y2(end))/y2(end)*100

Uklad jest odporny, poniewaz 2-krotne zmiany stalej czasowej tylko nieznacznie wplywaja na
odpowiedz skokowa.



