Analiczne i graficzne opis witasnosci dynamicznych (wybrane)
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Modelowanie i identyfikacja

Ky 1o Modelowanie
|

Tg’ Cvg vg g(t) qg (t) K (T (t) wew(t))

Obliczenie transmitancji: Lo (8) =Gy (s) zew(S)+G12(S)qg (s)
T(S) - 21(S) Zew(S)+G22(S)Qg(S)

* ldentyfikacja wartosci K., K., na podstawie pomiaréw T, x> T,orns Gono Ton

* ldentyfikacja wartosci K., K., na podstawie wymiaréw, wtasnosci materiatow

T C Opis teoretyczny na podstawie znajomosci zjawisk fiz.
wew: V4%%

G| b, o | (Cont) = Ko (T (00~ T 1)) Ko (T (0

T (®))

GB

Identyfikacja

Eksperyment na obiekcie (nieznanym/ztozonym)

Zatozenie postaci transmitancji: Tyen(8) = Hy ()T, () + H(5)q, (s)

To(s) =Hy ()T, (5) + Hy(5)q, (5)

« Identyfikacja transmitancji na podstawie pomiarow (charakterystyk)
(Identyfikacja wartosci parametrow zatozonej/wybranej transmitancji)



|dentyfikacja transmitancji uktadow MIMO

Przykiad {mlxl (1) + ayx, (1) —ayx, (1) = uy (7)
My X, (1) = byx (2) + by x, (1) = uy (1)

m,s +b a
X (s)=— 21, (8) + ——u, ()
M (s) M (s)
b, ms + a, M (s) = (mys +a, mys + by )~ ba,
X, (8) = Uy (s) Uy ()
M (s) M (s)
u—m™ Gll(S) 1 x
{xl(@}_rm@ Gu(s)}{ums)} ur =7 Gl |
X5 () Gy (5)  Gp(s) | uy(s) 1 Gu) [ x,
Transmitancje obliczone ;
(postac i wartosci parametrow wynikajg z obliczen) — G22(S )
(72 HII(S) +y X]
us - le(S) +
x; () _ Hy (s) Hpp(s) | uy(s)
x,(5)] [ Ha(s) Hay(s) ] us(s) TG X
Transmitancje zidentyfikowane — (s) |~

(postac zatozona, a wartosci parametrow zidentyfikowane)



Podstawowe obiekty dynamiki (cztony dynamiki)

Czion inercyjny 1 rzedu

k

a,5(t) + agx(t) = byul(?) G)=rr >0
a,x(t)+ax(t)+ayx(t)=bu(t)
Czton inercyjny 2 rzedu G(s) = (T I)IET 1)
15+ 7S +
Czlon oscylacyjny G(s) = k1
X(t)+ 28w, %(1) + 0] x(t) = bu(t) P28 w5+
,, >0
Czlon proporcjonalny
a,x(t) = byu(t) G(s)=k
Czton catkujacy 1 1
: G(s)=—=k, —
ax(t) = byu(r) (5) Ts s
Czion rézniczkujacy
ayx(t) = byii() G(s)=1ys
Czion op6zniajacy
x(t) =u(t-T,) G(s)=e "
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Odpowiedzi skokowe — wptyw parametro
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|dentyfikacja na podstawie odpowiedzi skokowe;

obiekt 1. rzedu k
Ts +1
o 4
63.2%
A
> >
4

Odpowiedz skokowa - reakcja na 1(t) Odpowiedz na wymuszenie skokowe (dowolne)
Ax

k=—

Au

Findeisen/52,58, Kurman/64, Zuchowski/61, Douglas/175, Enckl.tech./12D



|dentyfikacja na podstawie odpowiedzi skokowej (reakcja na 1(t))

Ts +1

1, wzmocnienie=1,5,10

Inercia 1: T1

1, wzmocnienie=1510

Inercia 1: T1

System: untitleds
Time (sec): 0.343

apnydury

Time (sech

System: untitled®
Time (sec): 0.343
Amplitude: 283 __
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|dentyfikacja na podstawie odpowiedzi skokowe;

obiekt 1. rzedu

63.2%

Ts +1

aproksymacja Padé

h(1)%

obiekt rzedu > 1

<+—>'< > >
TO | T
k e—ST FOTD
Ts+1 (model Kipfmullera)
e_STO ~ 1 - STO /2
1+sT,/2

Findeisen/52,58, Kurman/64, Zuchowski/61, Douglas/175, Enckl.tech./1218



|dentyfikacja na podstawie odpowiedzi skokowe;

' > ko
obiekt rzedu > 1 T x(t)ﬁ W
A Ts+1 | p--mmmemeeecemeepf-oooaaaa
h(?)
i AX=xr— X,
xp [ 'E
! ! >
e > —>< > ’
Odpowiedz skokowa - reakcja na 1(t) Odpowiedz na wymuszenie skokowe (dowolne)
Ax
k="
Au
x(H)4
63.2% Ax F-----------
AX=xr— X,
28.3% Ax-t-----
Xp : :
Dobre wyniki dla: ! : >
A b t

0.15< Q <0.6
T



|dentyfikacja na podstawie odpowiedzi skokowej — inne metody N
Model Strejca

[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
sprawdzwg T, /T, T,/ T

W N

o

a2l 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
[are=g 5,119 2,100 0,410 4 0,371
| 6 5,699 2811 0,493 5 0,384

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

8 6,711 4307 0,642 7 0,401 |
' 9 7,164 5,081 0,709 8 0,407
i 10 7,590 5,869 0,773 9 5 R

Findeisen/61-62C



|dentyfikacja na podstawie odpowiedzi skokowej (reakcja na 1(t))

obiekt 1. rzedu

obiekt rzedu > 1

h®) A ot
B2 k .
e Ts +1 Ts+1
> >
pm— >
TO | T
k . P d , —STO 1_ STO /2
aproksymacja Padé e '’ =~
1+s7,/2
obiekty astatyczne E
oty g h(?)
i k —sT k
| t ¢ s(Ts+1)
pm—r S

Findeisen/52,58, Kurman/64, Zuchowski/61, Douglas/175, Enckl.tech./1271 1



Ocena jakosci modelu

ch4 1ew
|
QgAF—— Tvew, va N T Wew(t) 4
— t é \
—_ ’!
A
dg
— t
>
A

k T k 1-s1y/2
Ts+1 Ts+1 14+s7,/2

Glz - transmitancja wyznaczona (obliczona)

le - transmitancja zidentyfikowana

Jakosciowa i ilosciowa ocena jakosci

Wybrane ilosciowe miary jakosci: .....
12



Identyfikacja eksperymentalna - wiasnosci

- modele liniowe, stabilne

u— obiekt > * Au—-|l H |»Ax
- modele black-box
M
- SISO inne parametry
- mozliwa automatyzacja
y J U A_i u] Au‘ : ul_uo
Tl > t > {
N D ey
/%, a
1 }t ) }l‘
MIMO
U= X " Hu(s) [3} “Uo! Hyi(s) g X1
obiekt uy—> Hia(s) £ 2,1 Hyo(s) |-
U= X "
>
| ,FM = H21(S) ) X —= Hzl(S) 4 X
Iinne parametry > (S) + u Hy) (S) +%

x1(s) =Hy (s)uy(s)+ Hyy (s)u,(s)
Xy (8) = Hy (s)uy(s)+ H oy (8)u, ()
petna identyfikacja
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Identyfikacja na potrzeby projekowania US

R(s)

obiekt

L.

— X)

MA

inne parametry

Xl* . l
_:_égb R(S) u Hll(S) N X1
le(S) M
up
() 7] «,
—>> HZQ(S) M

|ldentyfikacja transmitancji PV od CV

X1 (8) = Hy ($)uy (s) + Hyp (s)uy (s)
Xy (8) = Hy (s)uy(s)+ Hypy ($)u, ()

x;1 ¥
— @ RO | Hs) }; |
i)
Ul_. HZI(S) +y X
g H2(s) .
xl* *— R
8 RO [ Hu®)
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