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22. Statyzm i astatyzm ciaglych ukladéw regulacji — c.d.

LO(S) bmSm + bm_lSm_l + ... blS + bo

Go(s) = — : < =
() My(s)  aps™+ ap_1s" 14+ a1+ ag s
. . LO(S) o bO
> ke =l (0 =

c) uktad astatyczny 1-go rzedu (I = 1), yo(t) = AtL(¢):
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23. Dokladnos¢ statyczna
a) odpowiedz skokowa, y,(t) = AL(?):
: . _ A
e, = lim sE(s) = lim sG.(s)Yp(s) = lim sG.(s)— =
s—0 s—0 s—0 S
1 A A A
31_I>I(1)81—|—G0(5)3 sl—r>r(l)1—|—Go(S) 1—|—]{7p 1)
k, =k, = lin% G,(s) — stala uchybu potozenia (72)
s—
przy zalozeniu, ze ukl. jest stabilny
A
= k<o = e=go E
21 = = lim ) — 0
= = 111m —————- = u =
P 550 sEM(s) > c

o /

Uklady regulacji automatycznej http:// marcin. ki el czewski . pracowni k. put . poznan. pl




Politechnika Poznariska, Instytut Automatyki i Robotyki Wykiad 7, str. 2

~

b) odpowiedzZ na sygnat liniowo narastajacy yo(t) = At1(?):
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c) odpowiedz na sygnat paraboliczny yo(t) = 9¢21(¢):
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Przyklad WZMACNIACZ SILNIK
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24. Uchyb ustalony w ukladach z niejednostkowym

(elastycznym) sprzezeniem zwrotnym

yolrad] o UO[V]_T_/\ eu[VI i () ylrad]
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Rys. 70.
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Zazwyczaj G5(s) = ko lub lim G5(s) = ke. Mozemy wtedy dobrac
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25. Astatyzm wzgledem sygnalu zadanego i zakl6cenia

a) obiekt jest astatyczny

Yo o~ € ) +% g — Lo (s) Yy
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Uklad jest astatyczny wzgledem wartosci zadane;.
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Uklad jest statyczny wzgledem zakl6cenia. /
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b) regulator jest astatyczny
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Uklad jest astatyczny wzgledem wartosci zadane;.
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Uklad jest rowniez astatyczny wzgledem zakl6cenia.
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26. Wskazniki czestotliwosciowe jakosci regulacji

a) zapas modutu A i AM oraz zapas fazy Ay,

b) modut rezonansowy M, i pulsacja rezonansowa w, (dla

uktadu zamknietego)

eV

0 ®,

Rys. 75.

k
M, = , Wy = wp/ 1 — 22, Wy = wp\/ 1 — (2
-G VITEL sV

c) pulsacja odciecia wy i szeroko$¢ pasma przepuszczania Aw

4 Lm(o) [dB]

Rys. 76.

Lm(0) — Lm(wy) = +3[dB]

0 < w< wy
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