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Projektowanie uktadow sterowania — opis kursu

OCENA KONCOWA:

F1 — ocena z laboratorium (sprawozdania z ¢wiczen laboratoryjnych)

P1 — ocena z wyktadu (kolokwium pisemne z wyktadow na ostatnim wyktadzie)
Ocena koncowa P = 0,5*F1 + 0,5*P2 pod warunkiem, ze F1>=3.0i P1>=3.0

CELE PRZEDMIOTU

Nabycie wiedzy o:

» budowie, wtasnosciach i zastosowaniu klasycznych uktadow regulaciji
» podstawowych metodach konstrukcji i identyfikacji modeli obiektow

» zasadach projektowania uktadéw regulacji

Nabycie umiejetnosci:

* projektowania podstawowych uktadow regulacii.

 badania i oceny stabilnosci i jakosci podstawowych uktadow regulacji.

» prowadzenia badan symulacyjnych dynamiki obiektow i uktadoéw regulaciji



Projektowanie uktadow sterowania — opis kursu

PRZEDMIOTOWE EFEKTY KSZTALCENIA -
osoba, ktora zaliczyta kurs, ma nastepujgce kompetencije:
Zna klasyfikacje, wlasnosci oraz podstawy projektowania réznych uktadoéw regulaciji
przemystowej.
» zna budowe, zastosowanie i klasyfikacje podstawowych uktaddw regulacji klasyczne,.
 zna inzynierskie metody doboru nastaw regulatorow ciggtych.
* zna bezposrednie i uniwersalne wskazniki jakosci regulacii.
» zna zasady wybranych metod projektowania uktadéw regulaciji.
» zna zasady i sposoby symulacyjnego badania i oceny uktaddéw regulacii.

Umie zaprojektowac ciggty uktad regulacji i przeprowadzi¢ podstawowe badania
wlasnosci dynamicznych tego uktadu z zastosowaniem Matlaba lub Scilaba.

» potrafi wybrac i wskazac¢ zmienne procesowe i sterujgce na obiekcie regulaciji.

« potrafi wybra¢ uktad regulacji odpowiedni do obiektu.

« umie dobrac nastawy dla jednoobwodowego uktadu regulacji.

» potrafi skonstruowaé schemat i napisac skrypt do symulacyjnego badania obiektéw i uktaddw
regulacji przy uzyciu pakietu Matlab i Simulink (lub Scilab).

« potrafi przeprowadzi¢ poprawne badania symulacyjne i oceni¢ jakos¢ regulaciji.

Kompetencje spoteczne:
 podstawowe doswiadczenie w prowadzeniu i dokumentacji badan symulacyjnych,
» Swiadomosc¢ znaczenia krytycznej oceny witasnych badan
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Uktady sterowania

CEL?
Osiggnac€ (utrzymac) zgdany stan uktadu
(temperature, cisnienie, poziom, ...)
« z okreslong doktadnoscig
» w okreslonym czasie

JAK?
- Obserwowac wybrang zmienng wyjsciowg obiektu (x) ~ ;, — obickt _>x
« Sterowac za pomocg wybranej zmiennej wejSciowej —> —>
PROJEKTOWANIE
1. Zidentyfikowa¢ model obiektu (dynamiki)
2. Wybraé sposdb sterowania (uktad, sterownik) u obickt X >T/—\>
3. Dobra¢ parametry sterownika (urzadzenia sterujacego) (model) (cel)
4. Wyznaczy¢ wskazniki jakosci (szybkos¢, doktadnosc¢) uldad sterowania

(sterownik,parametry)




Opis obiektu (ukfadu)

statyczny
ut . X4
—p| obickt {p
= > >
t t

dynamiki

U A
[~ —» obiekt
—

charakterystyki statyczne

« stan rownowagi (punkt rownowagi)

« stan ustalony przy statym wymuszeniu

* wzmochienie, CZutosg, ...

» opis analityczny — rébwnania algebraiczne f(u,x)

charakterystyki czasowe

 odpowiedz skokowa (impulsowa)

» stabilnos¢, oscylacyjnosc

* czas ustalania (czas reakcji)

» opis analityczny - réwnania rézniczkowe



Opis obiektu (ukfadu)

dynamiki
u I >l ob X
obiekt }p
[ 5
O(w) P(w)
W
logarytmiczna ch. modutu L(w)=20I1gM(w) i fazy o w) ch. aplitu@owo-fazowa o(P)
(ch.Bodego) (ch.Nyquista)

G(jo)= % = P(w)+ jO(®) = M (@)e’?"”

ch.czestotliwosciowe
przenoszenie sygnatéw sinusoidalnych
(wzmocnienie, przesuniecie fazy)

- pasmo przenoszenia

» opis analityczny - transmitancje
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Modele obwodow elektrycznych

(1) ij1+R1+;I=U
jaC

' . . 1
(2) L d;(;) + Ri(t) + %ji(t)dt = u(?) (3) Lg(t)+ Rq(t)+ Eq(t) = u(t)
@) SLi(s)+ Ri(s)+——i(s) = u(s) 6) i) =——C s
sC s°LC +sRC +1

i(t) = Isin(@r) i(r) = %



Modele dynamiki

Co opisuje dynamika — jakie stany, jakie wtasnosci, ...?
Jak opisa¢ dynamike — cechy, model, ...?
Skad sie ,,bierze” dynamika — dlaczego uktady maja takie wiasnosci?



Modele obiektow termokinetycznych (1)
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|ldentyfikacja Punkt pracy (stan rownowagi)
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Modele obiektow termokinetycznych (2)

CWA I zew
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Modele obiektow termokinetycznych (2)

CWA T zew
Ty:/ew, va { yw wew (t) K (T (t) wew (t))_ KC ( wew (t) zew (t))
qg é ch CJO vg g (t) qg (t) K (T (t) wew (t))
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Réwnania stanu
x(¢) = Ax(¢) + Bu(z)
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Uktad rownan
rozniczkowych liniowych

cw

C,. { q, () }
0 zew(t)

Punkt pracy: 0= Ax+ Bu
x=-A"'Bu
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