1. Celéwiczenia

Zapoznanie §iz zasad dziatania, nastawu i doboru regulatoréw P,
Pl, PD oraz PID. Przeprowadzenies@adczeé wptywu szumow
systemowych oraz zewtiznych na badany ukiad.

2. Przebiegwiczenia

- strojenie regulatora metadieglera- Nicholsa
- strojenie regulatora o statych rozémych

-z wprowadzeniem zaktose(s) i ich ttumienie
-z wprowadzeniem zaktofie/(s) i ich ttumienie



3. Schematy d@éwiczenia
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4. Czeé¢ symulacyjna

Uktad przy wzmocnieniu proporcjonalnym Kp=32, zashge sk jak
element oscylacyjny. Odczytj parametry z wykresu:

wzmochienie krytyczne
okres oscylaciji

Mozemy dobré parametry regulatora PID dla metody Zieglera-
Nicholsa:

Kp = 06 K
T. = 05* Tog
T, = 012* Tog

Dla naszego modelu przx,., =32 T, =125, uzyskalsmy nastpujace
parametry regulatora:

K, =06*32=192
T.=05%125= 625
T, =012*125=15



Dla powyzszych parametrow, uzyskaiy nas¢pujacy wynik symulacii:
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Kolejna symulacg przeprowadziimy dla statych wartei nastawié
regulatora PID:
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Zauwa&alne jest,2 metoda numer dwa daje znacznie lepsze wyniki
regulacyjne ni metoda Zieglera- Nicholsa. Brak jest przeregulaaan
natomiast czas ustalania ngmtje szybciej i w metodzie pierwszej.



Po wybraniu regulatora o lepszych parametragtkowych, sprawdzimy
jego podatn& na zaktdcenia systemowe:
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Zauwaalna jest dia podatné¢ uktadu na zaktocenia systemowe. Ukiad
zachowuje si jak element oscylacyjny, przyjnyg okres drgatakich, jak okres
szumow. Przy zmianie wzmocnienia czionu propordjoego zauwzalna jest
zmiana odpowiedzi uktadu na skok jednostkowy.¢kszapc Kp w uktadzie
wzrasta przeregulowanie, a sygnat §eipwy i tak silnie zaley od zakloce, a
zmniejszanie wzmocnienia, prowadzi do wyeliminoveasygnatu #ytecznego,

a na wyjciu 3 same zaktdcenia.



Po wybraniu regulatora o lepszych parametragtkowych, sprawdzimy
jego podatn& na zaktécenia zewtrzne:
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Empirycznie dowiediimy, iz zmniejszenie wzmochienia cztonu
proporcjonalnego Kp powoduje zmniejszenie wptywurnsaw zewtrznych
odpowiedzi uktadu na sygnat skokowy podany naewejbadanego obiektu.



