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Pytania:
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Co to jest regulator i jakie jest jego podstawowe zadanie?

Jaka jest roznica miedzy cztonami korekcyjnymi a regulatorami?

Wymien podstawowe rodzaje regulatorow.

Na czym polega proporcjonalne dziatanie regulatora i jakie sg skutki tego
dziatania?

Na czym polega catkujgce dziatanie regulatora i jakie sg skutki tego dziatania?
Na czym polega rézniczkujgce dziatanie regulatora i jakie sg skutki tego
dziatania?

Podaj wzor na sygnat wyjsciowy i transmitancje operatorowg regulatora
proporcjonalnego.

Co to jest zakres proporcjonalnosci?

Narysuj charakterystyki: skokowa, Nyquist'a i Bode’a (modutu i fazy) regulatora
proporcjonalnego.

Podaj wzor na sygnat wyjsciowy i transmitancje operatorowg regulatora
proporcjonalno — catkujgcego.

Co to jest czas zdwojenia?

Narysuj charakterystyki: skokowa, Nyquist'a i Bode’a (modutu i fazy) regulatora
proporcjonalno — catkujgcego.

Podaj wzor na sygnat wyjsciowy i transmitancje operatorowg idealnego
regulatora proporcjonalno — rézniczkujgcego.

Co to jest czas wyprzedzenia?

Narysuj charakterystyki: skokowg, Nyquist'a i Bode’a (modutu i fazy) idealnego
regulatora proporcjonalno — rézniczkujgcego.

Podaj wzor na sygnat wyjsciowy i transmitancje operatorowg idealnego
regulatora proporcjonalno — catkujgco — rézniczkujgcego.

Narysuj charakterystyki: skokowg, Nyquist'a i Bode’a (modutu i fazy) idealnego
regulatora proporcjonalno — catkujgco — rézniczkujgcego.

Podaj transmitancje operatorowg rzeczywistego regulatora proporcjonalno —
rézniczkujgcego.

Narysuj charakterystyki: skokowag, Nyquista i Bode’a (modutu i fazy)
rzeczywistego regulatora proporcjonalno — rézniczkujgcego.

Podaj transmitancje operatorowg rzeczywistego regulatora proporcjonalno —
catkujgco — rézniczkujgcego.

Narysuj charakterystyki: skokowag, Nyquista i Bode’a (modutu i fazy)
rzeczywistego regulatora proporcjonalno — catkujgco — rézniczkujgcego.

Co to sg nastawy regulatorow?

lle i jakie wielkosci mozna nastawia¢ w regulatorze: P, PI, PID?

Co to sa: zakresy nastaw, ograniczenia nastaw i zaleznos¢ (interakcja) nastaw?
Przedstaw podstawowe wtasnosci nastepujacych regulatoréw: P, Pl, PD, PID.
Wymienh podstawowe metody wyboru regulatora i jego nastaw.

Scharakteryzuj bezposrednig metode wyboru regulatora i jego nastaw.

Kiedy nie nalezy stosowac¢ metody bezposredniej?

Scharakteryzuj czestotliwosciowg metode wyboru regulatora i jego nastaw.

Opisz pierwszg metode Zieglera — Nicholsa wyboru regulatora i jego nastaw.
Podaj wartosci nastaw obowigzujgce w pierwszej metodzie Zieglera — Nicholsa
dla regulatora: P, PI, PID.

Kiedy nie nalezy stosowac pierwszej metody Zieglera — Nicholsa?

Opisz drugg metode Zieglera — Nicholsa wyboru regulatora i jego nastaw.

Podaj wartosci nastaw obowigzujgce w drugiej metodzie Zieglera — Nicholsa dla
regulatora: P, PI, PID.

Wymien zalety i wady drugiej metody Zieglera — Nicholsa.



36. Jak wytgczy¢ catkujgce dziatanie regulatora?
37. Jak wytagczyc¢ rézniczkujgce dziatanie regulatora?

Zadania:

1. Dany jest nastepujacy uktad regulacji:
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Rys. 1. Schemat uktadu do zadania 1

gdzie:
G, (s) — transmitancja operatorowa regulatora,
G, (s)= 205 1)5(203 7 transmitancja operatorowa obiektu,
+ +
G,(s)= 5 _ transmitancja operatorowa zaktdcenia.
(20s+1)

a) Napisac réwnanie uktadu regulacji.

b) Wykorzystujagc srodowisko MATLAB, przeanalizowa¢ wptyw dziatania
nastepujacych regulatorow na powyzszy uktad regulacji (w szczegodlnosci

zwrocic uwage na uchyb ustalony, czas regulacji i przeregulowanie)
w przypadku skokowej zmiany wartosci zadanej i sygnatu zaktéceniowego:
> P(k,=8),

> Pl(k,=6;T,=40[s]),
> idealnego PD (k, =16; T, =09[s]),
> idealnego PID (k, =10; T, = 22[s]; T, = 2[s]).

c) Zinterpretowac otrzymane wyniki.



2. Dany jest nastepujacy uktad regulacji ( x(t)=const ; z(t)=0,01t):

Z(s) — 10 Y (s)
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Rys. 2. Schemat uktadu do zadania 2
gdzie:

1

G, (s)= kp[1++] — transmitancja operatorowa regulatora.
sT.

a) Obliczy¢ wartosci nastaw regulatora PI, aby:
» ukfad regulacji byt stabilny,

» uchyb regulacji w stanie ustalonym nie przekraczat wartosci e, ,, = 0,01

max

b) Wykorzystujac srodowisko MATLAB, zamodelowa¢ powyzszy uktad regulaciji
z wartosciami nastaw obliczonymi w punkcie a). i sprawdzi¢ jego dziatanie.

3. Dany jest nastepujacy uktad regulaciji:
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Rys. 3. Schemat uktadu do zadania 3
gdzie:

Gy (5) L

T 25°+10s2+3s

— transmitancja operatorowa obiektu regulaciji,

G, (s)= kp[1++_+sTd] — transmitancja operatorowa regulatora.
sT.

a) Korzystajac z drugiej metody Zieglera — Nicholsa, dobra¢ nastawy regulatora.

Podpowiedz:
Parametry k,, i T, wyznaczy¢ korzystajac z kryterium stabilnosci Routha.

b) Wykorzystujgc srodowisko MATLAB, wykreslic odpowiedz skokowg
powyzszego ukfadu regulacji z wartoscig k,, obliczong w punkcie a).

c) Wykorzystujgc srodowisko MATLAB, wykresli¢ odpowiedz skokowg
powyzszego uktadu regulacji z wartosciami nastaw obliczonymi w punkcie a).

d) Zinterpretowac otrzymane wyniki.



