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Identyfikacja eksperymentalna
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Identyfikacja na podstawie odpowiedzi skokowej (reakcja na 1(t))

obiekt 1. rzedu

obiekt rzedu > 1
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Identyfikacja na podstawie odpowiedzi skokowej (reakcja na 1(t))
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1, wzmocnienie=1,5,10

Inercia 1: T1

Identyfikacja na podstawie odpowiedzi skokowej (reakcja na 1(t))

1, wzmocnienie=1510
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Identyfikacja na podstawie odpowiedzi skokowej

model Strejca (1)

[N

. wyznacz punkt przegiecia Q
znajdz r=T1,/T,
wyznacz rzad n z tablicy

 jesli zpomiedzy - wprowadz T,
4. wyznacz T na podstawie ti /T

W N

5. sprawdzwg 7,/T, T,/ T

e T2/T TUT T1/T2 WE O

] 1 0 0 0 0

2 2,718 0,282 0,104 1 0,264

3 3,695 0,805 0,218 2 0,323

4 4,463 1,425 0,319 3 0,353
| 5 5,119 2,100 0,410 4 0,371
| 6 5,609 2811 0,493 5 0,384

7 6,226 3,549 0,570 6 0,394

8 6,711 4,307 0,642 7 iAo = )
| 9 7,164 5,081 0,709 8 0,407
- 7,590 5,869 . - 0773 {09 SPa it

Findeisen/61-62



Identyfikacja na podstawie odpowiedzi skokowej ‘%

model Strejca (2)

h(t) — odpowiedz skokowa g(t) — odpowiedz impulsowa
t

n—1
_ _ kK (t T
g(t) =L G(s)] = (n_l)!T(T] e

punkt przegiecia h(z):
2

d”h(t,) _dg(t,) _, ty =T(n—1)
dt? dt

nachylenie A(%):

k(n=""1 |_

wzor Stirlinga pl= p'te™" W

2 2
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n=1+27 a8 (o)
k2

ta, k, tga=g(ta) > n, k, T
Encykl.tech./423-424 [



Identyfikacja na podstawie odpowiedzi impulsowej (reakcja na 6(t)) %
metoda momentow

podstawa
Moment funkcji - interpretacja graficzna
- moment zerowy  m (= j x(t)dt - moment pierwszy 1= IIX(t)dt
powierzchnia pod krzywa x(¢) powierzchnia pod krzywa tx(z) 0
Odpowiedz impulsowa g(t) a transmitancja G(s) g(t) = LANG(s)]
x(s)=G(s)*u(s), gdzie:u(t)=0(t), = x(s)=G(s)*1
Rozwinigcie x(s) w szereg Taylora w otoczeniu s=0 m; = (-1)° MO (s = 0)
1 1 =i i
x(s)‘ R x(O)+—sx(1) (O)+—52x(2)(0)+... m; = i-ty moment funkcji x(f)
T 1! 2! x@(s) = pochodna transformaty funkcji x(¢)
I 1 2 (2 1 1 » 1 3
— — e = - — + — - — +....
x(0) + I sx/(0) + 2!5 x(0)+ my I mps N mys N mss
b s"+..+bs+b 1 1
G, (s)=—"— 2 = (my——mys +—m,sT )
’ a,s” +..+as+1 I! 2!
(my —ll'mls + 21'm252 —. ) +aps+...+a,s")=by+bis+...+b,,s"



Identyfikacja na podstawie odpowiedzi impulsowej %%

b,s* +b,s+b 1 1 5 metoda momentow
G,,(s)= 2 1 0 —(my——ms+—m,s” —...)
> a8 +a,s” +ags+1 S TR TR przyktad

1 1 1
(my —Imls +2m252 —6m3s3...)(1+als +a2S2 +a3s3) =bg +Dys +b252

my [+ mya,s |+ mya,s® |+myays® |+
1 L1 s 1 . 1 S
2 2 2
| | | 1
__m3S3 __m3a1S4 ——m3612S5 __m3a3S6 + .....
6 6 6 6
0 0 0 1 0 O] Mo
@ m 0 0 0 -1 0|9 Tl
m -m, 0 0 0 1|4 ~m,
by = m 1 a, %
::> —m, —my m, 0 0 O =1
mya; —b; =m, 2 b, 6m3
1 1
il _ 1
moaz_mlcﬁ_bz:lmz 6" " R L P
2 24
1 1 1 b, 1
...... —my —_m3 _m2 O O 0 L _ L.
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Identyfikacja na podstawie charakterystyk czestotliwosciowych
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Identyfikacja na podstawie charakterystyk czestotliwosciowych

1. Zarejestruj stany ustalone odpowiedzi uktadu na wymuszenia harmoniczne w odpowiednim zakresie
czestotliwosci i amplitud.

2. Przedstaw wyniki w postaci logarytmicznych wykreséw modutu M(w) i fazy o(w).

3. Na podstawie wykresu modutu odtworz przebieg charakterystyki asymptotycznej, tzn. krzywg tamang
o nachyleniach, ktére sg wielokrotnosciami +20dB/dek.

4. Na podstawie charakterystyki asymptotycznej odtwérz sie charakterystyke fazowg czesci
minimalnofazowej - ¢*(w).

5. Poréwnujgc charakterystyke ¢*(w) z wykresem doswiadczalnym ¢(w), zidentyfikuj cztony
nieminimalnofazowe (opo6znienie, przesuwnik fazowy) lub stwierdz ich brak.

6. Porownanie wykreséw ¢*(w) i o(w) pozwala tez na korekte asymptotycznego wykresu modutu,
szczegolnie w przypadku wystepowania cztondéw oscylacyjnych.

7. Na podstawie charakterystyki asymptotycznej zidentyfikuj cztony minimalnofazowe.
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Identyfikacja eksperymentalna - wiasnosci

- modele liniowe, stabilne

U — obiekt =X Au—| G |>Aax

- modele black-box

MA
- SISO inne parametry
- mozliwa automatyzacja A u; Aub

—l i Ui-Ug
:uo > ! |:> | > !
X ‘i/" Ax‘:l
y X0 :

» ! » !
MIMO
U= X1 (7S — G11(S)
obiekt [ i
Uy X2 ur—r Gas) £
—>
inne ;,I;zmaetry M| G21(S) Ty Xo
+
31(5) = Gy (8)uy (5) + Gy ()t (5) — G205)

X5 (8) = Gy ($)uy () + Gy (811, (5)



Modelowanie i identyfikacja

Obiekt

Black Box

eksperyment
posta¢ modelu

l

wartosci param.

model o
zatozone;
postaci

transmitancja

\

Grey Box

White Box

opis teoretyczny

eksperyment

l

wartosci param.

model

opis teoretyczny
wartosci param.

model

l

eksperyment
weryfikacyjny

rownania roézniczkowe (liniowe, nieliniowe)
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Zastosowanie modelowania (uktady sterowania)

Obiekt

Met.identyfikacji

eksperymentaine]  [IESTHRHF

’ Dobor
nastaw PID

Model Based Control |5rojektowanie
(MBC) uktadow

regulacji
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