Charakterystyki

Charakterystyki statyczne Badanie na obiekcie
Charakterystyki skokowe Symulacje Matlab (tez Scilab)
Charakterystyki czestotliwosciowe * Schemat graficzny

(bloki Integrator, State-space, Transfer function)

Potozenie biegunoéw i zer _
* Tryb tekstowy (funkcje tf, ss, zpk)




Charakterystyki statyczne

Sposoéb wyznaczenia:
U rownanie statyczne / uktad réwnan statycznych
(rozwigzanie, wykres)

U symulacyjnie

U zdjecie charakterystyki na obiekcie
(seria pomiaréw w stanie ustalonym)

Zastosowanie:

O punkt pracy,

Q liniowos¢ (zakres liniowosci)

O wzmocnienie uktadu (przy statym wymuszeniu)
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Charakterystyki czasowe — odpowiedz na skok/impuls
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U réwnanie (uktad rownan) rézniczkowych Step_u1 T | Scope_x1
- rozwigzanie x(t) e
analityczne lub symulacyjne n

Constant

dla danego u(t) (w.poczgtkowe = stan réwnowagi)
- wykres x(t)

O schemat (blok step i rejestracja) lub skrypt (funkcje step, impluse)

Q zdjecie charakterystyki na obiekcie
- pojedynczy eksperyment — rejestrujemy stan przejsciowy (nieustalony)

Zastosowanie: h (t) t
Q stabilnos¢, oscylacyjnosé g
U czas ustalania odpowiedzi (porownanie dynamiki obiektéw) 1+
U liniowosc (jak?)

U identyfikacja modeli




Amplitude

Odpowiedzi skokowe — identyfikacja (proste przyktady)
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Charakterystyki czestotliowsciowe

Odpowiedz czestotliwosciowa (dla danego o)
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Sposoéb wyznaczenia:
U rownanie (uktad réwnan) rozniczkowych
- rozwigzanie wymuszone x(1)
analityczne lub symulacyjne
- dla danego u(t)=sin(wt)
- wykres x(t)

Q skrypt (funkcje bode, nyquist)

Uzdjecie charakterystyki na obiekcie
- seria eksperymentow — wykorzystujemy stany ustalone

Zastosowanie:
U pasmo przenoszenia (porownanie dynamiki obiektow)
U identyfikacja modeli

Charakterystyki czestotliwosciowe

G(s) = G(jo) = P(0) + jO(®) = A(w)e’?'”
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|dealne i rzeczywiste rézniczkowanie

a,x(t) = bu(t) G(s)=T,s
h) 4 Ly S .
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T,s
G(s)=—2—,T,>>T
Is+1 Realizacja transmitancji odwrotnej 1/G 3k

Definicja cztonéw w programach symulacyjnych: ! ‘ i ’ i ’
G(s)= L) ] G=1L : U

L = u
M(s) (stopien licznika < stopien mianownika) 1+ kG




Symulacje w trybie tekstowym

Yg=—==—— || czesc (parametry, definicjg} =—=—=—= Yo=—===—= || czesc (paramelry, definicjg} ——=——=—=
Sparametry Sparametry
Fpl = FpN * 1.0; Yonp.; 1.0 0.7, 0.3 (parametr} FpO=FpN *1.0; %np.. 1.0,0.7, 0.3 (parametr)
e %%
edefinicia maderzy (u=[0g; Tzew], x=[Twew; Tpj}i modauob2 ed efinicia wepolczynnikow transmitancii (G11=Twewilg, G12=TwewiTzew, G21=TgiQg GZ2=TgTzew)
A= [ Kg+K1+cpp*rop FpO)Cyw, KgiCww, .., M = [Cva*Cuw, Cva*Kg+K1+cpp*rop*Fpd)+Cvw*Ka, Ko*(K1+cpp*rop*Fp0il]
Kg/Lvyg, -KgiCval; L11 =[Kal;
B=][0, (KT1+cppirop*FpOiGew; .. L12 = [Cvg*K1+cpp*rop®tpl), KoKl +cpp*roptpO);
1/Cva, o} L2171 = [Cvw, Kg+K1+cpprop*Fpd;
C={1,0; 01} D=[0,0,0,0, L22 =[Kg*((K1+cpprop*FpOl;
o G
Yodefinicia modelu MIMO %ed efinicia mod elu MIKO
Toob2 = ss(A, B G, D) Sedefiniga podstawowa {bez nazw) ob3 ={L11,L12; 121 L2 MM MG )
ob2 =ss(A B, G, D, InputMame’ [Qg % Tzew], 'Culpuilame’, [Twew’; Tp Tk T e S e
et il Cz%slé [Eymulac s} ============== ".-'Ersy-'n1Liﬂl:jEi'~'¢'!|-’kl'E‘5'1'
Yesymulagai wykresy step{ob3)
stepiob2) titlef Crdpowi edzi skokowe obigkin);

title{™Odowi ed=zi skokowe o bigktu);

Sedefinicia ransmitandgi (G 11=TweawiQg, G12=TwewTzew, G21=Tglg, G22=TgiTzew)
u A x ku s=Hf(5);
e | M = Cvg*Cwws'2 + [ Cvg*(Kg+K1+cppfrop*Fpli+Cyw*Kg 1's + KgiK1+cpp*rop*Fpl);
ob3d G11=Kg /M
ob3 G12 = [ CvgiK1+cppfop*Fp0i*s + Kg*(K1+cpp*rop*Fp0) )/ M;
t 1 ob3 G21 = [ Cww*s + Kg+K1+cppirop*Fpl )/ M;
t ob3_ 322 = Kg*(K1+cpprop*Fp0) | M:
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Ug f h X0 Y

ne ne Ga=tf([b1,b0], [a2, a1, a0]) Gb=zpk([z1], [p1, p2],k1)

tf(Gb) zpk(Ga)
ObigkiE =s55(AB,C D), %definica modalu MIMD (2 wejscia, 2 wyjscia)
uld =135 Shwariosc poczafiiowe na wejsciach s= tf('s’); s= tf('s);
du=[2, 01} Yhwielkos & skokuna poszesegdinyeh weiscach — * * * " .
X0 = -Ar-1 * Bru; i oW Ga= (b1"s+b0) / (a2*s"2+al"s+a0) Gb= k1*(s-pz1) / ((s-p1)*(s-p2))
Iy, t] = step(Obieki=11); %odpowisda skokowe
subplot(221), plot(t, xD{ 1+y(:, 1,1 0w 1)), Sereakga x(1) od w(1)
subpiot({222), plot(t, xO{1)+y(:,1,2)du2)); %%reakciax(1)od u(2) step(Ga), impulse(Ga), pzmap(Ga)
subplot(223), plott, x0(2 ey 2 1Pdu( 1)), %ereakeja (2} od u(1)
subplot{224), plot(t, xO(2)+y(:,2 2P du2)); %reskciax(2) od u(2) bode(Ga)
dcgain(Ga),

Matlab (nowszy)
ul=1; du=2; Separametny wymuszZenia skokowego p0|e(Ga)’ zero(Ga)
stepData0ptions(); %odczytanie paremetrow damp(Ga)
opcje = stepDataOpflions {InputC s et ul, StepAmplitud e’ du);

step{Obieki=11);



