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1. Cel¢wiczenia
Zapoznanie g§iz metodami kompensacji zakidce petli sprzezenia
zwrotnego w uktadach zamkio-otwartych z kompensacna wegciu
regulatora oraz z kompensacja wegciu obiektu.

2. Schemat ideowy URZO
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W zaleénasci od wyboru miejsca detzenia gatzi kompensatora, otrzymujemy:
» 1- uktad z kompensagcpa wejciu regulatora
e 2- uklad z kompensagcpa wejciu obiektu



3. ldentyfikacja

W badania uktadu regulacji zamkto-otwartej uylismy nasgpujacych
parametréw obiektu i zakioae
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Aby zidentyfikowa& obiekt i zaktocenia wykorzystaty nasgpujacy
schemat:
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dzieki ktébremu, wyznaczone zostaty przgyaiu funkcji
kupfmuller(deltaU,t,y) parametry obiektu oraz zaldg pozwalagce nam
na wyznaczenie transmitancji kompensatora i nastgwlatora PID.

Po wyciu tej procedury otrzymalny ponisze wyniki dla naszego
obiektu i zaktoce:

Obiekt Zakitocenia
t= 2,3925 t=2,5028
T = 48,2879 T = 18,2302
Km=1,00 Kz =1,001
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Nastawy regulatora PID zostaty wyznaczone zgpagicych zataen
wykorzystupc parametry modelu:

Kpid = 1,2 T/( T*Km) Kpid = 22,2013
Tlpid =21 Tipid = 4,7850
TDpid = 0,4+t TDpid = 0,8852



co umaliwito wyznaczenie jego transmitancji. Przedstasigona
nastpujaco:

kr = 22,20 (14—
48e s

kr=19,6526 s* + 22,2013 s+ 4,6398

+ 089 9)

4. Dobor kompensatorow.

Uktad regulacji zamkrto-otwarty mae by wykorzystany z
kompensagj na we§ciu regulatora, jak i na wagjiu obiektu, co
przedstawione zostato na paseych rysunkach.
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W zaleznosci od zastosowanej pracy kompensatora, jego traasoja
zostaje wyznaczona w nagtijacy sposob:

-kompensator podézony na wecie regulatora (rysunek z lewej strony)

_Kz 1
Km Kr

k

-kompensator podézony na wecie obiektu (rysunek z
prawej strony)
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Wykorzystupc dane otrzymane podczas identyfikacji obiektukiGeen,
po podstawieniu do pierwszego przypadku, otrzysmglinas¢pujaca
transmitangi kompensatora;
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dla drugiego przypadku, transmitancja kompensaionaija czlon% co

daje nam nagpujacy wynik:
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5. Symulacja uktadow regulacji zamkio-otwartej.

Pierwszy zasymulowany zostat obiekt z regulatoremuycia
kompensatora, wykorzyst&tny do tego nagpujacy uktad:
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dato to nam odpowigduktadu na skok jednostkowy:
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W kolejnym punkcie zastosowany zostat uktad z komspéorem
podikiczonym na wdgie regulatora:
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wynikiem czego jest poasza odpowiedz uktadu:
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Kolejna rzeca, ktdra mielismy zasymulowé, byto zastosowanie
kompensatora na weju obiektu:
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co dato naspujaca odpowied uktadu z regulagjzamkngto-otwart:
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6. Odpowied URZO na zaktdcenia sinusoidalne, progtak, trojlkatne oraz
impulsowe.

Odpowiedz URZO na zaktécenia sinusoidalne:




Odpowiedz URZO na zaktécenia prositie:




odpowiedz URZO na zaklocenia impulsowe:

7. Whnioski.

Jak daje s zauway¢ ukiad regulacji zamkgto-otwarty
najbardziej niweluje wptyw zaktoée przez zastosowanie kompensatora
podlczonego na wegiu obiektu. Obrazygjto nam powysze symulacje,
ktore za kadym razem udowadni@jjego niezawodnid dziatania przy
roznych rodzajach zakiéde Kompensator podézony do wejcia
regulatora nie oddzialuje na zmniejszenie wplywuki@aen, lecz
wzmacnia je, przez co uktad zachowuje dirzo gorzej w poréwnaniu do
pracy samego regulatora PID bez zastosowania kasapma. Minusem
kompensacji jest to,ziw celu dobrania odpowiedniego kompensatora,
nalezy wykona& spon liczbe obliczen matematycznych. Ponadto
kompensator naky obliczy¢ ponownie po wykonaniu zmian w uktadzie.
Mimo to metoda kompensacji w uktadzie zangkod otwartym spetnia w
dobry sposéb postawione przed madanie.



