Uniwersytet Zielonogorski
Instytut Automatyki, Elektroniki i Elektrotechniki

’ Laboratorium techniki regulacji automatycznej ‘

Analiza stabilnosci ukltadéw dynamicznych

Cele ¢wiczenia

Celem ¢wiczenia jest zapoznanie si¢ z analiza stabilnosci uktadéw dynamicznych w Sro-
dowiska Matlab.

Zadania do wykonania w ramach listy:

1. Dla ponizszych uktadéw:
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wyznacz: 1) liczbe biegunéw znajdujacych sie w prawej polpltaszcezyznie zespolonej,
ii) liczbe biegunéw znajdujacych sie w lewej péiptaszezyinie zespolonej, iii) wykres
rozktadu biegunéw na plaszczyznie zespolone;j.

2. Dla uktadéw z zadania poprzedniego wykonaj analize jak w punktach (i)—(iii) dla

ujemnej petli sprzezenia zwrotnego przyjmujac H(s) = - +10.1.

3. Dla ponizszych uktadow:
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i) okresl zakres parametru K dla ktérego uktad po zamknieciu ujemnej petli sprze-
zenia zwrotnego bedzie stabilny nastepnie: ii) wybierz dowolng wartosé parametru
K 7z okreSlonego zakresu, iii) wyznacz transmitancje zamknieta uktadu dla wybranej
wartoSci parametru K, iv) wyznacz odpowiedZ na skok jednostkowy oraz v) okresl
maksymalne przeregulowanie, czas ustalania, czas regulacji oraz warto$¢ w stanie
ustalonym.



