Politechnika Poznariska, Instytut Automatyki i Robotyki

Wykiad 10, str. 1

36. Korekcja dynamiczna ukladéw liniowych

a) korekcja szeregowa
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14+7Ts , 14 jwT
Gr(s) = k——— >1 = G =k—
k(s) 14+ als’ ¢ k(]w) 14+ jwaT

al' >T — 1/(aT) < 1/T
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(a) Rys. 113.
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korektor przyspieszajacy faze
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korektor przyspieszajaco-opdzniajacy
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(a) Rys. 118. (b)

b) korekcja réwnolegta
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wolt) ~ | Led ot y(t
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Rys. 120.

Guls) = it = (14 2) Gato) = (14 712 ) Gt

c) korekcja ze sprzezeniem zwrotnym

Rys. 121.

Y(s) _ G (5)Gop($)
E(s)  1FGr(s)Gr(s)Gop(s)

G0k<8) =

how(t) = L7 {Gok@%} =L { 1T Gf(i;éi;fzsgob(s)]s}

S S

f%gng1{G4@1}:[;1{Gxﬂawwj}

sprzezenie elastyczne = lim h(t) = lim h,(?), tzn.

t—o0 t—o0
: Gr(s)Gob(8) : Gr(5)Gob(8)
1 =1
550 [LF Gr(s)Gr(5)Oop(8)]s  s50° s

lim G (s)G,(s)Gop(s) =0

K s—0

odp. skokowa ukladu otwartego ze sprzezeniem korekcyjnym:

odp. skokowa ukladu otwartego bez sprzezenia korekcyjnego:
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BN

Przyklad (korektor szeregowy op6zniajacy faze)

e(t) u(t)
i’?_—' Gr(s) Gob(3)
Rys. 122.
k 14+Ts
Gonls) = T T DMos T DTs 1 1)) ) = Thars 271

k=100, T, =02[s], Ty, =04[s], T5=2,5[s]
k=100; T1=0.2; T2=0.4; T3=2.5;
G ob=tf (k,conv(conv([T1 1],[T2 1]),[T3 1]));
bode(G ob); grid on
LTI (Linear Time-Invariant) Viewer:

| tiview’ bode’, G ob)

Bode Diagram
50 T T YTTTYY[ T T YTYTYY[ T T YTTTYY[ T T YTYTYY[

50

Magnitude (dB)
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w_r = 3,92[rad/s]
Lmgy(w—r) = 12,6[dB]

|Glop(w—r)| = 10126/20 = 4,27

ase (deg)

ook A S S| S S EeY! Pl

Frequency (rad/sec)

Rys. 123.
\ i /
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T>1/w .=

T = 1;
Gk =
G o =
bode( G 0);
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Rys. 124.

0,26[s], @ > |Gop(w_r)| = 4,27: T = 1[s], a = 10

a = 10;
tf([T 1],[a*T 1]);
series(G k, G ob);
grid on
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Lm,(w_r) = —2,21[dB]
wp = 2,58[rad/s] = Ap = T7°

-210 k&

il P il P il Pk bl

.

SN e
2 -1 0 1 2

Rys. 125. e, =1/(1+ 100) =~ 0,01

BN

/

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



Politechnika Poznariska, Instytut Automatyki i Robotyki

Wyktad 10, str. 8

S

37. Sprzezenie ,w przéd” (ang. feedforward)

OBIEKT
zZ(t
( ) > Gzob(3>
S
u(t) y(1)
T Goo(s) 1
Rys. 126.

z(t)| OBIEKT

Gk(S) < . > Gzob(s)
yolt) 1 u(t) % y(t)
+ GT(S) > Gob(s) _|_
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» Gi(s)
Yo(t) ™ y(t)
j_?— Gy (s) n Gob(s)
Rys. 128.
Gls)= Yis) _ (1 Gk(é‘)) Gr(s)Gob(s) _ |Gr(s) + Gr(s)|Gop(s)
Yo(s) Gr(s) ) 1+ Gr(s)Gop(5) 1+ G (s)Gob(s)
(116)
~ Ly(s) L.(s) ~ Lyy(s)
Gk(8> - Mk(s)a GT<S) MT<S)7 GOb(S> _ M0b<8)
(LT(s) Lk:(s)) Lob(s) (L (8) My (8)+ L, (8) My (8)] Lo (5)
G(s) = My(s) = Mg(s) ) Mop(s) _ My, (5) My (s) Moy (s)
1+ Lr(s) Lob(s) Ly (8)Lob(8)+My(s) Mup(s)
M;-(s) Mop(s) My (s)Mop(s)
L) Mils) + Lu(s)Mo(5)] Lop(s) )
My (s)[Lr(s)Lop(s) + M (s) Mop(s)]
rOwnanie charakterystyczne:
My (s)[Lr(8)Lob(s) + M, (s) Mop(s)] = 0 (118)
GT<S)G0()(S)
[5G, (5)Gu(s) )
Gr(s) = L _ Man(5) = G(s)=1 (119)
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