CWICZENIE 2

Badanie jakoSci i dokladnosci sterowania

2.1 Cel ¢éwiczenia

Celem ¢wiczenia jest badanie stanu ustalonego i1 stanéw przejsciowych w ukladzie sterowania, w
ktorym obiekty (1.1)-(1.5) sa sterowane przy pomocy sterownika proporcjonalnego (P). Badania
dotycza zatem w pierwszej kolejnosci wplywu wzmocnienia takiego sterownika na wskazniki
opisujace doktadnos¢ sterowania oraz jakos¢ odpowiedzi skokowe;.

2.2 Badane modele zamknigtych ukladéw sterowania

Schematy strukturalne badanych uktadéw sterowania pokazano na Rys. 2.1. Na schematach tych £,
jest wzmocnieniem sterownika typu P. Warto$¢ wzmocnienia ustala si¢ potencjometrem obrotowym
wedtug zaleznosci k, =0.47+n/2,(n=0+10), gdzie n jest liczba obrotow.
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Rys. 2.1 (a)-(g). Strukturalne schematy badanych uktadow sterowania.

Sygnat ¢(¢), bedacy wyjsciem obiektu, jest zmienng sterowana, sygnat »(¢) jest sygnatem wielkosci
zadajacej, d(t) odpowiada zakldceniu, sprowadzonemu do obiektu, sygnat e(?) jest uchybem
sterowania, u(f) jest sygnatem sterujacym (wyjscie sterownika), za$§ a(¢f) oznacza sygnal

aktualizujacy.



2.3 Zadania do wykonania

2.3a)

2.3b)

2.3¢)

2.3d)

Stabilnos¢ uktadu sterowania.
Dla jakich warto$ci wzmocnienia sterownika proporcjonalnego k, zamknigte uklady

sterowania z Rys. 2.1 (a)-(h) sa stabilne? Zastosowa¢ odpowiednie kryteria stabilnosci.

Badanie widmowych wlasnosci uktadu sterowania.
Zbada¢ wpltywu wzmocnienia sterownika k., na charakterystyki czgstotliwosciowe

zamknigtych uktadow sterowania z Rys. 2.1 (a)-(c).

Badanie wskaznikow odpowiedzi skokowej uktadu sterowania.
Zbada¢ wpltyw wzmocnienia sterownika k_ na wskazniki odpowiedzi skokowej zamknigtych

uktadéw sterowania z Rys. 2.1 (a)-(c). Pomierzy¢ zalezno$s¢ uchybu ustalonego od
wzmocnienia tego sterownika k.

Badanie wplywu zaktocen w uktadach sterowania.

Ustalajac warto$¢ sygnatu zadanego i wprowadzajac na wejscie obiektow z Rys. 2.1 (d)-(h)
zaklocenia harmoniczne o czg¢stotliwosci 50Hz, zbadaé zalezno$¢ amplitudy wywotanych
zaktoceniami oscylacji sygnalu wyjsciowego ukladu zamknigtego od wzmocnienia
sterownika.

2.4 Opracowanie wynikow

W sprawozdaniu z ¢wiczenia nalezy:

2.4a)

2.4b)

2.4c¢)

2.4d)

Zamiesci¢ wykresy linii pierwiastkowych, charakterystyk Bodego oraz Nyquista badanych
uktadéw z Rys. 2.1 (a)-(h).

W oparciu o modele sterowanych obiektow, uzasadni¢ analitycznie wyniki wszystkich
pomiaréw, w tym takze wyniki badania jako$ci odpowiedzi skokowej oraz dokladnosci
sterowania (na podstawie punktow 2.3a-d).

Omoéwi¢ wplyw wzmocnienia sterownika typu P na posta¢ wszystkich procesow
przejsciowych w badanych uktadach sterowania (to znaczy c(z), e(t), u(t) oraz a(t)).

Dla modeli sterowanych obiektow z Rys. 2.1(d)-(h), przyjmujac wybrana warto$¢
wzmocnienia sterownika typu P, obliczy¢ 1 wykres§li¢ nastgpujace charakterystyki
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Jakie praktyczne wnioski wynikaja z analizy tych charakterystyk?

amplitudowe: |G ,(o)|= oraz |G, (®)|=




