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Czes¢ 1. Roboczy zbior przykladowych zadan na zaliczenie (material wprowadzany na KWPSS)
1. Cotojest/naczym polega:
a) zmienna procesowa, zmienna sterujaca,
b) statyczny uchyb regulacji, czas regulacji,
c) regulator dwustanowy/trdjstanowy,
d) regulator ciggly z wyjsciem dwustanowym/trojstanowym,
e) regulator Smitha,
f) regulacja z wielko$cig pomocniczna,
g) regulacja w przestrzeni stanow,
h) regulacja pogodowa,
1) regulacja wieloobwodowa,
j) regulacja MBC,
k) regulacja robust,
1) funkcja antiwindup,
m) auto-tunning, pre-tunning, self-tuning,
n) regulator adaptacyjny,
0) linie pierwiastkowe,
p) charakterystyka czgstotliwosciowa uktadu zamknigtego,
q) uktad regulacji strukturalnie stabilny
2. Przedstaw klasyfikacj¢ regulatoréw ze wzgledu na:
a) algorytm,
b) wyjscie,
c) ilo§¢ obwodow.
Narysuj i opisz podstawowe struktury uktadow sterowania
Narysuj uklad ze sprzgzeniem zwrotnym i opisz jego zastosowanie
Opisz podstawowe struktury regulatora PID
Wyprowadz 4 transmitancje opisujace uktad regulacji
Wymien typy i funkcje blokéw nieliniowych w regulatorach
Opisz etapy projektowania uktadu sterowania:
a) wybor zmiennych i struktur,
b) synteza parametryczna,
¢) optymalizacja.
9. Opisz metody projektowania uktadow regulacji oparte na:
a) polozeniu biegunow,
b) charakterystykach czasowych,
¢) charakterystykach czgstotliwosciowych
10. Wymien i opisz wskazniki jakosci uktadu regulacji:
a) bezposrednie,
b) catkowe.
11. Opisz metody identyfikacji modeli oparte na charakterystykach:
a) czasowych,
b) czestotliwosciowych.
12. Opisz zastosowanie modeli:
a) w uktadach regulac;ji,
b) w projektowaniu uktadéw regulacji.
13. Interpretacja wlasnosci ukladu otwartego i zamknietego na podstawie wykresow: 1) polozenie
biegunow i zer, 2) odpowiedzi skokowe, 3) charakterystyki Bodego. Na przyktad:
1) obiekt oscylacyjny z regulatorem PI lub z regulatorem P
2) obiekt inercyjny 2.rzedu z regulatorem PI lub z regulatorem P
3) obiekt oscylacyjny + inercyjny 1 rzgdu z regulatorem PI lub z regulatorem P
4) obiekt inercyjny 3 rzedu z regulatorem P lub z regulatorem P
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Material bazowy wykorzystywany na KWPSS (realizowany np. na kursie Modele ukl.dynamiki)
1. Wymien metody definiowan ia modeli obiektow w programach symulacyjnych
2. Wymien 5 najwazniejszych wiasnosci uktadow liniowych — opisz, podaj przyktady, zastosowanie
3. Wymien 5 najwazniejszych wlasnosci logarytmicznych charakterystyk Bodego — opisz, podaj przyktady,
zastosowanie
4. Wyjasnij dlaczego:
a) proste asymptoty charakterystyk Bodego sa przydatne w projektowaniu wtasnosci dynamiki
b) warunkiem stabilno$ci uktadu jest potozenie biegunoéw transmitancji w ,,lewe;j” poplaszczyznie
c) jesli uktad liniowy jest stabilny to jest to stabilno$¢ globalna
d) wystepowanie oscylacji w odpowiedzi uktadu nie zalezy od potozenia zer transmitancji tego uktadu
e) zera transmitancji obiektu wptywaja (lub nie) na stabilnos$¢ obiektu i1 uktadu regulacji tego obiektu
5. Jak wyznaczy¢ ustalong warto§¢ wyjSciowa przy stalym wymuszeniu na podstawie modelu w postaci:
a) uktadu rownan rézniczkowych,
b) transmitancji,
¢) logarytmicznej charakterystyki modutu transmitancji.
6. Jak okresli¢ rzad uktadu na podstawie jego modelu, przedstawionego w postaci:
a) rownan stanu, b) transmitancji, ¢) jednego rownania rozniczkowego.

7. Dla podanych modeli
a) podaj charakterystyke statyczng
b) transmitancj¢
c) przedstaw model w postaci uktadu réwnan pierwszego rzedu
I asi(e) + b2 x(t) + 4x(0) = u* (t) 2° 35(1) +15x(2) + ax(r) = 3u(t)
3% a@i(t) + x(2) + (c + d)x(Du, (1) = uy (2)
8. Dla modeli zdefiniowanych ponizej w postaci uktadu réwnan:
a) przedstaw rOwnania stanu w postaci macierzowej i napisz rownanie charakterystyczne
b) wylicz punkt rownowagi dla u;=u,g, u,=uy,
c) podaj wzory na charakterystyki statyczne x; i x>,
d) wyznacz transmitancje dla x; oraz x,
1° (% +bx, —cx, =u, 2° {dx2+bx1—cx2:ul
dx, +ax, +cx, =u, +u, dx, +ax,+x, =2u +u,
9. Dla ponizszych transmitancji G(s):
a) podaj zera transmitancji i bieguny transmitancji
b) wyznacz punkt rownowagi przy wymuszeniu statym u(2)=3k-1(t) 1 impulsowym u(?)= 3k-0(1)
c) sprawdz czy uklad jest stabilny
d) wyznacz wspotczynnik ttumienia £ 1 pulsacje @ dla podanych uktadow
e) czy jest to czton oscylacyjny w ogdlnym lub w dostownym sensie
1° a 2° Ts+1 3° as+1 4° a

(5s+1)(s +2) 25% +65+4 25 —25+8 s?—2s—4
10. Jak sprawdzisz, ze przeksztalcenia w zadaniach 7, 89 sg poprawne

11. Dla ponizszych pomieszczen ogrzewanych grzatka o mocy ¢, z przeptywem strumienia f; nieizolowanymi
$cianami - napisz rownania dynamiki, zaktadajac: a) grzanie strumieniem f; b) chtodzenie strumieniem f.
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12. Okresl (i uzasadnij) czy obiekty z zadania 7 jest: a) liniowy; b) unilateralny; c) ile ma biegunow.
13. Przedstaw modele z zadania 7 w postaci: a) rOwnan stanu; b) transmitancji; ¢) charakterystyk statycznych

14. Dla przedstawionego ponizej potozenia biegunow dwoch uktadéw ‘o’ oraz ‘x’:
a) naszkicuj przyktadowa odpowiedz skokowa uktadu;
b) naszkicuj przyktadowa odpowiedz impulsowa uktadu;
c¢) okresl ktére bieguny mozna poming¢, zeby uprosci¢ model nie tracgc informacji o istotnych wtasnos$ciach;
d) okresl, ktore bieguny decyduja o czasie stabilizowania odpowiedzi uktadu?
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15. Odpowiedz skokowa uktadu sktada si¢ z dwdch szybko zanikajacych przebiegéw wyktadniczych 1 z wolno
zanikajgcych oscylacji. Naszkicuj potozenie biegunow ‘x’ uktadu
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16. Rozpisz transmitancje G na iloczyn podstawowych cztonéw dynamiki. Podaj state czasowe wystgpujacych
tu cztonoéw inercyjnych. Naszkicuj asymptoty logarytmicznych charakterystyk czasowych
1° 12s 2° Ts+1
(25% + 65 +4)(s +a) 25> +65+4

17. Narysuj (przyktadowe) asymptoty charakterystyk Bodego dla uktadu inercyjnego trzeciego rzedu z jednym
zerem i wskaz charakterystycznego cechy tego wykresu




