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1 Charakterystyki czasowe

Dla obiektu II- rzedu o transmitancji

1

K(s) = — ~
(5) s2+as+b

e wyznaczy¢ symulacyjnie odpowiedzi skokowe A(t) dla réznych przypadkéw polozenia
biegunéw

e na podstawie odpowiedzi A(t) okre§li¢ wartoéci parametrow a i b

2 Charakterystyki czestotliwoSciowe

Przez obiekt inercyjny o transmitancji

e przepusci¢ fale sinusoidalng u(t) = sin wgt.
e zaobserwoaé na wysciu sktadowa ustalong y,s(t) = Asin (wot + @)

e narysowaé przebiegi u(t) i y,s:(t) na wspélnym wykresie i odczytaé z niego wartosci
A oraz ¢

e wyznaczy¢ symulacyjnie charakterystyke amplitudowo-fazowa obiektu i zaznaczyc
na niej punkt odpowiadajacy pulsacji wq

e badania powtérzy¢ dla innej pulsacji wy

3 Uklady o zlozonej strukturze polaczen, uklady au-
tomatycznej regulacji

Dla obiektu

przy sygnale zadajacym yo(t) = 1(t)



5

zastosowaé regulator typu P, tj. Kgr(s) = k,, zbada¢ dla jakich k, UAR jest stabilny
i jak zalezy wartosc €, od k,, narysowac linie pierwiastkowe

zastosowac regulator typu PI, tj. Kz(s) = /{:p—i-% i przy ustalonym £, zminimalizowa¢
kryterium

Q (y, i) = /OOO <2 (1) dt

ze wzgledu na k;

Obiekty z czasem dyskretnym i regulacja dyskretna

zaznajomic sie z bloczkiem Discrete Transfrer Function i wygenerowaé odpowiedzi
impulsowe dla przyktadowych transmitancji K (z)

wyznaczy¢ odpowiedniki dyskretne obiektu i regulatora z ¢wiczenia 3
zbudowa¢ dyskretny uktad regulacji typu PI

zbadaé wplyw okresu prébkowania na warto$¢ kryterium @ (k,, k;)

Regulacja adaptacyjna i predykcyjna

Dla obiektu stabilnego

6

Up = A1Up—1 + A2Up_3 + Doty + bytiy_y
Yn = Un + 2Zn

opracowaé rekurencyjna metode identyfikacji wektora parametréw 0 = (aq, az, by, bl)T

W oparciu o oszacowanie 5, zaimplementowac¢ regulator predykcyjny przy danym
ciaggu zadanym yp ,, dla okreslonego horyzotu prognozy i sterowania

powtérzyé badania dla obiektu niestacjonarnego (np. skokowa zmiana parametru a;
w chwili n = 100), zastosowa¢ metode identyfikacji z wazeniem wykladniczym

zoptymaliwoac jakos¢ regulacji ze wzgledu na wspdlczynnik zapominania A

Sterowanie optymalne, wielowarstwowe

Zoptymalizowa¢ dzialanie 3-elementowego systemu zlozonego w stanie ustalonym bez

ograniczen na zasoby. Jako kryterium kosztéw przyjac

Q (ur,uz,uz) = (y1 — 1)* + (y2 — 2)° + (y3 — 3)°.

Przeprowadzi¢ procedure optymalizacji metoda:

globalng

lokalna, bezposrednig



Optymalizacje powtérzy¢ przy aktywnym ograniczeniu na zasoby, np.
uj +uj +ui < R,

Skontruowa¢ zadanie zwiazane (we wspolrzednych biegunowych) i rozwigzaé je metoda,
2-poziomowsa, z wybranym typem koordynacji (metoda kar, cen, mnoznikéw Lagrangea).



