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Projektowanie kompensatoréow

Cele ¢éwiczenia
Celem ¢wiczenia jest zapoznanie si¢ z mozliwoscia projektowania kompensatoréow srodo-
wiska Matlab.

Uwagi do ¢wiczenia:
Dla kazdego z ponizszych obiektéw dane sg wymagania jako$ciowe sterowania, gdzie

¢ — wspoétezynnik ttumienia,

POS — przeregulowanie,

T, — czas regulacji,

T, — czas narastania,

w, — pulsacja drgan niettumionych,

PM — zapas fazy,

€ssyep — UChyb w stanie ustalonym na sygnatl skoku jednostkowego,

€ssramp — UChyb W stanie ustalonym na sygnal liniowo narastajacy.

Nalezy zaprojektowac¢ kompensator tak, aby zapewni¢ wymienione wymagania jakosciowe.
Struktura kompensator moze by¢ dowolna , tzn. kompensator wyprzedzajaco lub opdz-

niajacy.

W kazdym przypadku przygotuj specyfikacje przeprowadzonego projektowania kompen-
satora. Musi ona zawierac:

transmitancja regulatora,
transmitancja uktadu zamknietego,
zera i bieguny uktadu zamknietego,
wykres linii pierwiastkowych,

wykres Bode’go uktadu otwartego,
wykres Bode’go uktadu zamknietego,
odpowiedz na skok jednostkowy

wartosci POS, T,, T,, wgw, PM oraz GM

Zadania do wykonania w ramach listy:

1.

Dla ponizszych uktadéw wykonaj czynnosci opisane w uwagach do ¢wiczenia:



a) Wymagania jakosciowe sterowania: e, < 10% oraz ¢ > 0.707 dla obiektu

10(s +5)
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b) Wymagania jakoSciowe sterowania: ¢ > 0.707, Ty < 4[s] oraz T, < 3[s] dla
obiektu
1

Gls) = (s+1)(s+5) 2)

c) Wymagania jakoSciowe sterowania: e,s,,,,, < 5% oraz ¢ > 0.707 dla obiektu

1

G(S) = m (3)

d) Wymagania jakosciowe sterowania: eyq,,., < 1%, POS < 10% oraz T, < 6[s] dla
obiektu

1
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