Najprostszy system regulacji obiektu K:
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Problemy z regulagj

Trudnai¢ obiektu

Op&nienie

Nieliniowos¢

Dynamiczny wspotczynnik nieliniowsgi — np.: stosunek grzania do chtodzenia
Statyczny kdd nieliniowasci — czyli r&ne przyrosty w régnych obebach pracy
Parametry zmieniage s¢ w zaleznosci od zmiany punktu pracy
Niestacjonarng — zmiana parametréw w funkcji czasu
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Taki uktad ma problemy przy bardziej wymaggajch obiektach.

Sterowanie z modelem odwrotnym.
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Badamy stabilrié uktadu
=y, acf +aed M=0
d(bf +ae)
d(bf +ae)=0 — wniosek — model C mustlsgabilny i struktura jedno
petlicowa rownie
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Zapewniagc stabilny model (bieguny w lewej poiptaszemie) powodujemyze przy
zamianie licznika z mianownikiem i zera i biegunysm leze¢ w prawej potptaszcznie.

Na ¢wiczeniach nie przeprowadzono symulacji komputemwyz powodu awarii
komputeréw.

W domu natomiast zostaty obejrzane i przeanalizevascylogram oraz zachowanie
manipulatora przy sterowaniu z modelem odwréconyar dez modelu. Pargze rysunki
przedstawiaj te symulacje.
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Na oscylogramach widoczne sachowania regulatora oraz widoczne jest jak 2aofe sk
manipulator. Sterowanie z modelem odwrotnym okazijebardzo wydajne przy mocno

skomplikowanych uktadach jakimiasna przyktad ramiona robotow lub wszelkie modele
grawitacyjne.



