1. Cel projektu.

Zasymulow& odpowied skokows procesu P(s). Na podstawie tej
odpowiedzi skokowej, ok&g¢ t oraz T i wyznaczy parametry modelu M(s),
ktérego rodzaj jest podany. Model tegdbie wykorzystany do zaprojektowania
regulatora PID meted OVR2. Badania k@cza symulacg odpowiedzi
zamknetego uktadu regulacji z procesem P(S) i zaprojektoun regulatorem.

2. Gléwne zataenia projektu.

Transmitancja modelu, procesu i regulatora wykdeays w badaniach.

Rzeczywisty regulator PID.
Transmitancja regulatora:

_ K@+sTh@A+sTd)

R(S) STi

Transmitancja modelu:

—S

M(s)=-2

T 1+sT

Transmitancja procesu:
e—S
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1. Odpowied skokowa procesu P(s).
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2. Graficzne przedstawienie wyznaczenia T araz



Prowadz styczr do krzywej obrazugce] nasz badany proces, by
wyznaczy : T- czas narastania orazopanienie

T=7.742
T=3.953

Obliczam stosunek:
/T = 0.506

3. Odpowied skokowa modelu M(s).

Majac wyznaczone paramettyi T moge wyznaczy odpowied skokowg
modeluM (s):

—3.953s

M(s) ===

T 77425 +1
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3. Odpowied skokowa modelu M(s)



4. Poréwnanie odpowiedzi skokowych procesu P(s) oradetu M(s).
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4. Poréwnanie modelu M(s) i procesu P(s).

5. Charakterystyki Nyquista procesu P(s) i modelu M(s)

Nyquist Diagram
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5. Charakterystyki Nyquista procesu &)ji modelu M(g).



Obrazugc charakterystyki ggtotliwosciowe nyquista mogtem
zaobserwowg iz proces, jak i sam mode] stabilne.

Zgodnie z zateeniami wyznaczytem punkty posiadeg £ sam pulsacg
po jednym dla modelu oraz procesu. Porownatlem cimeakterystyki i
wywnioskowatem,  istnieje przesurcie fazowe na podstawie oscylaciji.

6. Obliczenie wartéci wzmocnienia K dla regulatora PID.

Wspotczynnik ttumienidd obliczam z poriiszego wzoru:

1
In(———
g = ov ., gdzie: 0B<1

2 1 2
\/I'I +(Inm)

Otrzymatem nagpujace wspoétczynniki dla nagbujacych przeregulowa

a. =0,690 dla OVR=0,05
b. p=0,591 dla OVR=0,10
c. p=0.456 dla OVR=0,20
Stah catkowaniarl; oraz stat rézniczkowanial ¢ wWyznaczam z za#osci:
o T,=T=7.742
e T4=1/4=0.998

WzmocnienieK wyznaczam z ponszego wzoru (przybtonego mi na
wyktadzie)

2 . ;
K s oo U 5= p3+ )

a. Wzmocnienie K= 0.836 dla [3=0,690
. Wzmocnienie K=0.951 dla [=0,591
c. Wzmocnienie K=1.141 dla [=0,456

O

7. Symulacja odpowiedzi skokowej uktadu automatyczegulacji
(UAR) z wykorzystaniem zaprojektowanego regulatia do
sterowania procesem P(s).
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6. Uktad automatycznej regulacji(UAR) z wykorzystaniegulatora PID i procesu P(s).
dla K otrzymanych z oblicie

Zmniejszytem wzmocnienie K, gdyobliczone wzmocnienie nie pozwolito
na utrzymanie giw granicach zatmnego przeregulowania. Pagj otrzymana
charakterystyka dla przeregulowania 5, 10 orazrd@gmtowego. Wzmocnienie
zmniejszatem diawviadczalnie, obserwag nastpujace zmiany.
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7. Uktad automatycznej regulacji wraz z PID dla ponsaenego déwiadczalnie K.



8. Symulacja odpowiedzi skokowej uktadu automatyczegulacji
(UAR) z wykorzystaniem zaprojektowanego regulatia do
sterowania modelem M(s).
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8. Uktad automatycznej regulacji(UAR) z wykorzystaniegulatora PID i modelu M(s) dla
K otrzymanych z oblicze

Podobnie jak dla procesu, tak i dla modelu zmiemmatvzmocnienie, by
méc  zaobserwowa empirycznie wpltyw wzmocnienia K na parametry
obliczonego regulatora. Zmiana nie wniosta zbytlevao uktadu automatycznej
regulacji z wykorzystaniem regulatora PID dla modé&bliczone wzmocnienie
sprawdza sibardzo dobrze.
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Uktad automatycznej regulacji z wykorzystaniem latgua PID i modelu M(s). dla
zmienionych wzmocnielaswiadczalnie.

9. Whnioski z przeprowadzonych bada

Podczas badamiatem zaprojektow@regulator PID na podstawie procesu
podanego w zal@niach teoretycznych do zadania. W tym celu musiate
stworzy¢ model procesu, czyli na podstawie odpowiedzi skagprocesu
P(s) wyznacz§ T orazt. Zrobitem to wyznacza¢ styczm do krzywej
odpowiedzi skokowej P(s). Nagihnie majac model i proces, poréwnalem ich
odpowiedzi skokowe, a naphie wyznaczytlem charakterystyki Nyquista i
wyznaczytem po dwa punkty posiaglzg te samewn | Stwierdzitem
przesungcie fazowe nydzy procesem i modelem. Kolajnrzeca po
wykonaniu powyszych czynnéci, wyznaczytem [ dla kolejnych
zatazonych przeregulowg a nasipnie wzmocnienia korzystgj ze wzoru
przedstawionego na zajach. Majc wszystkie parametry regulatora,
zasymulowatlem jego dziatanie wraz z procesem i latgiem dla
poszczegolnych K. Najlepiej wynikiwiczenia ilustruy wykresy znajdujce
sic powyzej. Natomiast z moich dalszych obliézevynikly nastpujace
whnioski:

Dla Ti=7.742 oraz Td=0.998:

» Najlepsza regulacja procesu dlak68
» Najlepsza regulacja modelu dlaB936



