Komputerowe wspomaganie .... - zagadnienia na egzamin (wer. 27.02.2017 - robocza)
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Uktad zawiera dwa poréwnywalne magazyny cieplta i jeden magazyn znacznie mniejszy.

a) lleijakie bieguny moze mie¢ model obiektu?

b) Jak moze wyglada¢ logarytmiczna charakterystyka modutu transmitancji obiektu?

c) Co mozna powiedzie¢ o stabilnosci tego obiektu?

d) Co mozna powiedzie¢ o uktadzie regulacji tego obiektu jesli zostanie zastosowany regulator PI (P)?
Ktory opis danego obiektu jest bardziej ogélny — uklad rownan algebraicznych czy uklad réwnan
rézniczkowych. Czy te dwa opisy sa niezalezne od siebie? Czy do projektowania uktadéw regulacji
wystarczy uzyc¢ tego prostszego?

Czy unilateralne potaczenie dwoch czlondéw inercyjnych jest cztonem oscylacyjnym?

Jak na podstawie znajomosci zjawisk fizycznych zachodzacych na obiekcie mozna oszacowaé rzad
transmitancji obiektu?

Jak eksperymentalnie stwierdzi¢ liniowo$¢ obiektu? Jakie ma to znaczenie dla projektowania uktadu
regulacji?

Wiasnos$ci uktadow liniowych — wymien, opisz, podaj przyktady ilustrujace zagadnienie.

Pewne twierdzenie dotyczy obiektéw opisanych za pomocg transmitancji o postaci funkcji wymiernej. Czy
to duze ograniczenie? Jakie obiekty nie spetniajg tego warunku? Czy mozna to jako$ obej$¢?

Czym si¢ réznig modele teoretyczne, tworzone na podstawie znajomosci praw fizyki od modeli
wynikajacych z eksperymentalnej identyfikacji obiektow? Od czego zalezy forma i rzad modeli w obu
przypadkach?

Ktory model jest lepszy: wyzszego czy nizszego rzgdu? Czy lepszy oznacza doktadniejszy?

. Co znaczy, ze rzeczywisto$¢ jest dynamiczna? Dlaczego rzeczywistos¢ jest dynamiczna? Jakie zjawiska

fizyczne powoduja, ze rzeczywisto$¢ jest dynamiczna (wymaga opisu dynamicznego)? Jak na to wptywa na
projektowanie uktadéw regulacji?

Ktora forma modelu zawiera wigcej informacji o obiekcie — rOwnania stanu, transmitancja, charakterystyka
statyczna? Opisz jakie to informacje.

Opisz procedurg wyznaczenia charakterystyki Bodego na obiekcie?

Wymien wiasnoéci logarytmicznych charakterystyk czestotliwo$ciowych sa wykorzystywane w
eksperymentalnych metodach identyfikacji obiektow?

Wprowadzono model ukladu (lub obiektu) pod Simulinkiem. Na wejscia modelu podawane s3 state
wartosci. Na wyjsciu uktadu rejestrowana jest odpowiedz, ktora zwigksza si¢ przez caty czas symulacji.
Jakie sg mozliwe interpretacje tego wyniku?

Dlaczego warto przygotowac¢ symulacje do uruchamiania od stanu rownowagi? Kiedy to przygotowanie
moze by¢ trudne i jak obej$¢ problem?

Mamy poprawny model obiektu i regulatora PI. Po polaczeniu, uktad regulacji ma state wartosci na wejsciu
1 wyjéciu. Czy to zapewnia o: a) poprawnosci uktadu regulacji, b) dobrych nastawach regulatora?

Narysuj schemat jednoobwodowego uktadu regulacji z zaktoceniami. Opisz bloki i zmienne (polskie i
angielskie nazwy). Wyznacz transmitancje dla zmiennej procesowe;.

Narysuj 1 opisz schemat uktadu regulacji z dwoma stopniami swobody. Wyznacz transmitancje dla
zmiennej procesowej.

Czym si¢ r6zni sterowanie z ujemnym sprz¢zeniem zwrotnym od korekcji w uktadzie sprze¢zenia zwrotnego
(porownaj schematy potaczen i zastosowanie obu uktadow)?

Wyznacz uchyb regulacji (wzor) w przypadku regulatora P i obiektu: a) inercyjnego, b) proporcjonalnego

Jak ilosciowo opisac jakos¢ ukladu regulacji?
Czym jest:
a) czuto$¢ obiektu; b) wrazliwo$¢ uktadu regulacji; c) statyczna i dynamiczna doktadno$¢ uktadu regulacji?

Czy punkt pracy ma wptyw na:

a) stabilnos$¢ obiektu/uktadu,  b) state czasowe lub czas regulacji

Czy zera transmitancji obiektu wptywaja na stabilno$¢:

a) obiektu, b) uktadu regulacji proporcjonalnej tego obiektu.
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Obiekt jest liniowy i stabilny. Dodano ciagly uktad regulacji. Czy stabilno$¢ uktadu moze by¢ niezalezna od
parametrow regulatora (stabilnos$¢ strukturalna)?

Czy do badania stabilno$ci obiektow i uktadow regulacji mozna stosowaé te same metody? Podaj
przyktady.

Dwa obiekty stabilne potaczono: a) szeregowo; b) rownolegle; c) w ukladzie z ujemnym sprzezeniem. Czy
te polaczenia tez bedg stabilne (zawsze / pod warunkiem)?

Co to sg uktady strukturalnie stabilne i strukturalnie niestabilne?

Czy si¢ rozni regulator dwupotozeniowy i regulator ciagly z wyjsciem dwupotozeniowym?
Jakie bloki funkcyjne poza PID zawiera (moze zawierac¢) regulator?

Czym si¢ rozni ograniczenie wyjscia regulatora i ograniczenie catkowania regulatora?

Czy mozna poprawic jako$¢ regulacji dwupotozeniowej bez zmiany histerezy?

Czy na podstawie odpowiedzi skokowej mozna okresli¢ rzad uktadu?
Opisz relacje pomiedzy odpowiedzig skokowa i impulsow3.

. Jakie zastosowanie w projektowaniu 1 badaniu uktadéw regulacji ma odpowiedz skokowa?
36.
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Opisz zastosowanie charakterystyk czestotliwosciowych uktadu zamknigtego 1 otwartego?

Kryteria stabilno$ci uktadu na podstawie biegunoéw ,,pochodza” z algebry. Na czym polega ich zwigzek z
réwnaniami rézniczkowymi, ktore opisuja uktad?

Czy na podstawie polozenia pierwiastkOw rdéwnania charakterystycznego ukladu otwartego mozna
udowodni¢ stabilno$¢ uktadu zamknigtego (tj. ze sprz¢zeniem zwrotnym)?

Jakie sa ograniczenia (warunki) w zastosowaniu kryterium stabilno$ci Nyquista?

Czy dla niestabilnego obiektu lub uktadu regulacji mozna wyliczy¢ stan ustalony?

Co mozna powiedzie¢ o obiekcie 1 uktadzie regulacji na podstawie: a) odpowiedzi skokowej (impulsowe))
obiektu/uktadu; b) charakterystyki Nyquista obiektu/uktadu; c) charakterystyk Bodego obiektu/uktadu

Jaki jest zwigzek pomiedzy oscylacjami w stanie nieustalonym z charakterystyka czgstotliwosciowa
obiektu/uktadu?

Zat6zmy, ze transmitancja obiektu jest drugiego rzedu ale nie ma zer, a regulator jest proporcjonalny. Jak
wzmocnienie regulatora wptywa na wiasnosci uktadu regulacji — stabilno$¢, przeregulowania?

Jak zbada¢ (analitycznie lub symulacyjnie) stabilno$¢ uktadu regulacji z nieliniowym obiektem?

Znany jest portret fazowy obiektu. Jakie informacje na jego podstawie mozna uzyskac¢? Jakie to ma
znaczenie dla projektowania uktadu regulacji?

Podaj przyktady zastosowania modeli obiektéw: a) w uktadach regulacji; b) w projektowaniu uktadow
regulacji.

Jakie przypadki regulacji sa zbyt trudne i nie wystarcza zastosowanie ukladu ze sprz¢zeniem zwrotnym i
regulatorem PID?

Ktore twierdzenia to: (i) prawda zawsze - z czego to wynika, skad to wiadomo?; (ii) . prawda pod
warunkiem - kiedy (opisowo lub na przyktadach)? (iii) prawda czgsciowo (ktora czg$¢ jest nieprawdziwa i
dlaczego), (iv) fatsz - napisz dlaczego lub popraw:

a) Na podstawie odpowiedzi skokowej mozna zidentyfikowac parametry transmitancji kazdego obiektu

b) Na podstawie odpowiedzi skokowej mozna zidentyfikowaé parametry kazdej transmitancji

c) Log.charakterystyki czestotliwo$ciowe obiektu pozwalaja okresli¢ zapas stabilno$ci tego obiektu

d) Zwicgkszanie wzmocnienia regulatora P zawsze doprowadzi uktad do niegasnacych oscylacji

e) Regulator PI zapewnia zerowy uchyb regulacji niezaleznie od obiektu

f) Asymptoty log.ch.czgstotliwo$ciowych nie moga nie¢ innego nachylenia niz wielokrotno$¢ £20dB/dek
g) Dla obiektu niestabilnego nie mozna okresli¢ punktu réwnowagi

h) O czasie regulacji zawsze decyduja bieguny uktadu najblizej osi urojonych

1) Rzad transmitancji uktadu zamknigtego jest wyzszy niz rzad niz rzad obiektu

j) Na podstawie transmitancji mozna wyliczy¢ punkt rownowagi

k) Niestabilno$¢ obiektu nie przesadza o niestabilno$ci uktadu regulacji

1) Bieguny obiektu decyduja o stabilno$ci uktadu regulacji tego obiektu



49. Interpretacja wykresow
a) Po wczytaniu modelu obiektu z regulatorem PI otrzymujemy ponizszy wykres.
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- Jaki to obiekt? Odtworz rzad, typ transmitancji, ...
- Co mozna powiedzie¢ o odp. skokowej tego obiektu?
- Czego si¢ spodziewac po zamknigciu petli?

b) Dla powyzszego uktadu wygenerowano rowniez linie pierwiastkowe.
Root Locus Editor for Open Loop 1 (OL1)
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Co mozna powiedzie¢ o wlasnosciach tego ukt. regulacji i o innych jego charakterystykach?



