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1. Cztoninercyjny | rzedu o postaci:
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2. Cztoninercyjny Il rzedu o postaci:
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3. Czton oscylacyjny o postaci:
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4. Czton catkujacy rzeczywisty o postaci:
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5. Czton rézniczkujacy rzeczywisty o postaci:
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6. Czton opdZniajacy o postaci: e

)

) Odp. skokowa
05 -
D | | I i i i i
0 0.5 1 1.5 2 2.5 3 3.5 4
t
1 Odp. impulsowa
05 y
=z 0
0.5 §
_1 I I I i i i i
0 0.5 1 1.5 2 2.5 3 3.5 4
t
) Char. bodego Char. nquista
m 0.5 0.8
E 0.6
2 ° 0.4
£ 05 % 02
-1 E‘ 0
0 =
E 02
Emgo s
© -360 o
§ ol -0.8
-720 o
10° 10! -1 0.5 ] 0.5 1
Frequency (rad/s) Real Axis

*Jezeli wezmiemy e ~0:00000001s

char. Nyquista powinna wyglada¢ jak okrag.




Badanie cztonu Il rzedu:

Postac ogodlna:

Dla ¢ < —1 mamy:

- 2 pierw. rzeczywiste dodatnie

Whiosek:

- Czton niestabilny

Dla ¢ = —1 mamy:
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Whiosek:

- Czton niestabilny, odpowiedzi
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poprzednim (zgodnie z teorig)
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Dla—1 < ¢ < 0 mamy:

- 2 pierw. zespolone z dodatnig
czescia rzeczywista

Whiosek:

- Czton niestabilny z oscylacjami

Dla ¢ = 0 mamy:

- 2 pierw. czysto urojone

Whiosek:

- Czton na granicy stabilnosci z
oscylacjami
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Dla 0 < ¢ < 1 mamy:
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Dla ¢ > 1 mamy:

- 2 pierw. rzeczywiste ujemne

Whiosek:

- Czton stabilny, odpowiedzi
stabilizujg sie wolniej niz w
poprzednim przypadku (zgodnie z
teorig)

Dlaa = 0 mamy:

- 1 pierw. rzeczywisty ujemny

Whiosek:

- Czton stabilny, odpowiedzi
skokowe jak w przypadku cztonu
inrcyjnego pierwszego rzedu
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Dla b = 0 mamy:

- 2 pierw. czysto urojone

Whiosek:

- Czton na granicy stabilnosci,
odpowiedzi skokowe jak w
cztonie oscylacyjnymo & =0

Dla ¢ = 0 mamy:
- 1 pierw. rzeczywisty ujemny

- 1 pierw. zero

Whiosek:
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Dla a oraz ¢ = 0 mamy:

- 1 pierw. zero

Whiosek:

- Czton przypomina czton
catkujacy

Dlaa oraz b = 0 mamy:

- 0 pierwiastkow

Whiosek:

- Czton przypomina czton
wzmacniajacy K, moze ostabiac
lub wzmacniaé
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Dla b oraz ¢ = 0 mamy:

- 2 pierwiastki O
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Badanie regulatora PID:

Zapoznanie sie z funkcja rlocus -
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Wyznaczenie stabilnosci dla wybranego systemu 4-rzedu.

1
W tym przypadku dla systemu: (s+2)(s+3)(s+4)(s+5)

A nastepnie znalezienia K krytycznego dla ktorego system bedzie na granicy
stabilnosci
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Nastepnie przy pomocy tych danych, nalezato wyznaczy¢ okres oscylacji (T,.):
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Na podstawie wczesniejszych informacji nalezato wyznaczy¢ nastawy PID,
korzystajgc z metody Zeiglera-Nicholsa:

Metoda Zieglera-Nicholsa

Typ regulacji K, K; Ky
P 0.50K, — —
Pl 0.45K, | 1.2K, /P, -

PID 0.60K, 2K,/P, K,P,/8

Gdzie: 14
K, = Kyry = K krytyczne = 540 12} /N
B, = Tysc = Okres oscylacji = 1.895 [s] o N
K' 0.8 ‘I
Reg.PID = K, + —+ K;s
S 0.6
System = ! il
Y G+2)GE+3)(+4)E+5)
Reg.*x Sys.

Sys.+Reg.= Reg+ Sys. +1 0 1 2 3 . -




Simulink oraz Tune:
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Controller Parameters: P = 36.76, | = 1856, D = -112.8, N = 0.253

Dzieki temu narzedziu mozemy kontrolowac i symulowac parametry PID takie
jak nam potrzeba.



