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ЦЕЛИ РАБОТЫ:
· Изучение понятий «типовой объект», «типовой регулятор», «типовая желаемая передаточная функция», «типовой желаемый переходный процесс» и их взаимосвязи при настройке регуляторов автоматической системы (АС).

· Изучение передаточных функций типовых объектов, типовых регуляторов, свойств типовых желаемых передаточных функций.

· Получение практических навыков расчётного определения значений настроечных параметров регуляторов АС с целью обеспечения в ней желаемого переходного процесса.

· Освоение программного обеспечения, предназначенного для моделирования автоматических систем (Matlab+Simulink).
Расчет настроечных параметров типовых регуляторов для объектов без запаздывания.

1. Настройка типового регулятора для типового объекта в виде интегрирующего звена (И-объект)

Желаемая ПФ: 
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Интегрирующее звено : 
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Регулятор: 
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С учетом варианта:
Wзам(s) = 1/(1+0.08s)
Kn = 0.22/0.08
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Вывод: В результате построения цель достигнута, результирующей замкнутой системой является интегрирующее звено с параметрами: время регулирования 0,313 секунд и частотой пропускания 
2. Настройка типового регулятора для типового объекта в виде апериодического звена (А-объекта)

ПФ апериодического звена: 
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Регулятор(ПИ) : 
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Нетрудно видеть, что настроечные параметры таковы:

где  
kи=[image: image11.png]


, kп=[image: image13.png]
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, или после охвата обратной связью опять получим: 
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С учетом варианта:
          kи=1/0.08 , kп=0.22/0.08
           Wзам(s)= 1/(1+0.08s)
[image: image16.png]22501

Transta Fen

Gutput Point

T
3

>

loutput Pointt

T

Input Point

22501

Pio1

TransterFent




[image: image17.png]Step Response
Frorr: Input Point

£ 9
= ! System: MODL2_1
505 } /O Input Paint ta Output Point1
2 : + Settling Time (sec): 0313
z 0 L L
- *
£% | System: MODL2_1
205 | O: Input Point to Output Paint
z ) ; Seting Time (sec): 0851
S 05 1
Time (sec)

Impulse Respanse

Frorm: Input Point
il

10

Amplitude
To: Output PAf; Quteut Point!

Time (sec)

LTI Viewer





[image: image18.png]Magnitude (abs) ; Phase (deg)

To: OutpufTRoiBlutput FeoifiutpuiTRoi6ilput Pointt

Imaginary Axis

To: Output Point

To: Output Pointt

Bode Diagram
Frorm: Input Point

Bode Diagram
Frorm: Input Point

— _ 0
System: MODL2_1 1 &
O: Input Point o Output Pointt oo | 5 i
Frequency (radisec): 125 ——
" Magnitude (ab) 0706 1go
, L 5F w0 , , ,
— £_ o
System: MODL2_1 128
/0 Input Point ta Output Point el 1
Frequency (radisec): 4.56  —————— £
" Magnitude (abs): 0.705 S
1 g0 R
, N = , , ,
! i’ 10’ i 10’ 10 i’ 10’ i 10
Frequency (rad/sec) Frequency (rad/sec)
Nyguist Diagram
From: Input Point Pole-Zero Map
1
System: MODL2_1 System: MODL2_1
0s Pole :-12.5 Pole : -4.55 1
o Damping: 1 Damping: 1
% Overshaot (%): 0 Overshaot (%): 0
: . Frequency (radisec): 125 Frequency (radisec): 4.55
£
05 1
4 , , , , , ,
14 a2 gl El B 4 B [
Real Axis Real Axis

LTI Viewer





Вывод: В результате построения цель достигнута, результирующей замкнутой системой является апериодическое звено с параметрами: время регулирования 0,861 секунд и частотой пропускания 4,56 рад/сек
3. Настройка типового регулятора для типового объекта в виде колебательного звена (К-объекта)

Колебательное звено : 
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Регулятор (ПИД) : 
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Нетрудно видеть, что строчные параметры таковы:

kД = Т2/ Т0, 
kП = 2Т( /Т0 , 

kИ = 1/Т0.                                    
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С учетом варианта:
kд=(0.22^2)/0.08 , kп=0.22/0.08, kи=1/0.08
Wзам(s)= 1/(1+0.08s)
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Вывод: В результате построения цель достигнута, результирующей замкнутой системой является колебательное звено с параметрами: время регулирования установить удалось (0.867 c) и частотой пропускания 4,56 рад/сек
4 Настройка типового регулятора для типового объекта в виде последовательного соединения апериодического и интегрирующего звеньев (АИ-объекта)

Исходное звено: [image: image25.png]1
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а) передаточная функция колебательного звена, настроенного на так называемый технический оптимум
Желаемая передаточная функция: Wз = [image: image26.png]1
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Регулятор: Wp(s) = kп
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б) передаточная функция колебательного звена, настроенного на так называемый симметричный оптимум

Желаемая передаточная функция: Wз = [image: image29.png]1
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Регулятор [image: image30.png]=T2(Tpt) T, Ty
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Видим, что параметры регулятора такие:     kП = Т2 /(2Т0), kИ = Т2 /(8 Т02).     
С учетом варианта:

Wраз1(s)=1/(0.22s*(1+0.08s) 
Wз(s)=1/(2*0.22s^2+2*0.08s+1) 
Wз(s)= 1/(8*0.22s^2+4*0.08s+1)
kп=0.22/2*0.08,  kи=0.22/8*0.08^2
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      Вывод: В результате построения цель достигнута, результирующей замкнутой системой         является соединения апериодического и интегрирующего звеньев: техническим оптимумом   4,31% и симметрическим оптимумом 43,4% 
5. Настройка типового регулятора для типового объекта в виде последовательного соединения двух апериодических звеньев (2А-объекта)


Звено:
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Регулятор : 
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Понятно, что kП = Т2 /(2Т0),  kИ = 1/(2Т0).      
С учетом варианта:

Wраз(s)=1/(0.08s+1)*(0.022s+1) 
kп=[image: image37.png]7002



, kи=1/2*0.08
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Вывод: В результате построения цель достигнута, результирующей замкнутой системой является соединения двух апериодических звеньев с параметрами: техническим оптимумом 4,32% и симметричным оптимумом 0% 
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