SPS a VOS Chomutov Laboratof automatizace

Staticka a dynamicka charakteristika regulované soustavy
Zmgéite statické a dynamické charakteristiky zadanych regulovanych systéma.

V referatu uved’te:
a) statické charakteristiky méteného zatizeni, koeficient citlivosti k (zesileni) v linearni ¢asti
charakteristiky, rovnici linearni funkce (y = k-X+q) a uréete typ nelinearity.

Pro méfeni se 2 snimaci zhotovte korekcni kiivku méné piesného snimace vici presnému.
b) ptechodovou charakteristiku méfeného zatizeni s inflexnim bodem, s ur¢enou dobou pritahu
a nab&hu, regulovatelnost, operatorovy pienos, diferencialni rovnici, typ dynamiky a fad ¢lenu.

Pokyny :

- ptipravte si orientacni schéma méteni a tabulku pro nameétené hodnoty,

- zapojte piistroje a snimace podle schéma, po kontrole obvodu na pokyn uéitele zapnéte napajent,

- nastavujte vstupni hodnotu a odecitejte vystupni hodnoty z piistroju,

- pro hodnoty termo¢lanku FeKo [mV] a odporového snimace Pt100 [QQ] pomoci pievodnich
tabulek ,,teplomer.pdf* (webova stranka pfedmétu Automatizace) urcete teplotu v °C,

- preved’te hodnoty napéti tachogeneratoru na ota¢ky za minutu pomoci vzorce vychazejiciho
z ptevodni konstanty tachogeneratoru 2V/1000 ot/min, takze n = Ug / 2 [ot/min; mV],

- preved’te hodnoty doby 1 otacky (tiot) Z impulsnich snimact na ot/min (vzorec n = 60 / tiot),

- vypracujte statickou charakteristiku — vyplnte tabulku a vytvoite graf (MS Excel),
- prolozte vhodnou ¢ast statické charakteristiky linearni funkci (MS Excel) — vhodna ¢ast
je ta, kde neni funkce pftili§ prohnuté (vétSinou viceméné uprostted), u n¢kterych zatizeni
je linearni cela charakteristika
- urCete typ nelinearity porovnanim statické charakteristiky s typickymi nelinearitami,
- vV pfipadé méfeni dvéma snimaci vypracujte korekeni kiivku pro méné piesny snimac¢ — dopliite
tabulku o sloupecek vypoctu odchylek (MS Excel),
pozn. 1.: korekéni kiivka je zavislost odchylky na pfesné hodnoté, tvoii ji lomena ¢ara rovné
spojujici body odchylky mezi hodnotou piesnou a méné piesnou (korigovanou),
pozn. 2.: u korekéni kiivky je na vodorovné ose cely rozsah méfenych hodnot a na svislé ose je
vynesena odchylka (mtze mit hodnoty kladné i zaporné),

- vypracujte prechodovou charakteristiku — vyplite tabulku a vytvoite graf (MS Excel),

- na kiivce prechodové charakteristiky urcete inflexni bod (bod zvratu — misto, kde je kiivka
charakteristiky nejstrmé&;jsi) a sestrojte te¢nu v tomto bodé (piednostné v grafickém editoru, jen
Vv piipadé akutni hlouposti po vytisku grafu tuzkou na papite pomoci pravitka),

- pruseciky te¢ny s vychozi ustalenou a s novou ustalenou hodnotou vytycuji Casové konstanty
dobu pritahu T, a dobu ndbéhu Th,

- vypoctéte pomér Ty / Tn a uréete slovni hodnoceni regulovatelnosti:

0<=Ty/Tn<0,1 velmi dobrj, 0,1<=Ty/ Tn<0,2 dobra,
0,2<=Ty/ Tnh < 0,4 obtizna, 0,4 <=Ty/ Tn<0,5 velmi obtizna,
0,5 <=Ty/ Th nemozna,

- pomoci postupu €. 2. Z navodu na ,,Experimentalni identifikace regulovanych soustav (webova
stranka pfedmétu Automatizace 11. fadek shora) uréete operatorovy prenos F) a dosad’te
zjisténé konstanty X(g), K, Tqg1 & T1 do nasledujiciho vzorce originalni casové funkce:

t—Ty1

Xy = X g : plati pro t e <0,le); a Xy =Xgp+tK-1-e T) ; plati pro t > T, ,
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- urCete koeficienty a, a a, podle nasledujicich vzorcu: a, = e a=1T-a,

- koeficienty a, a a, dosad’te do diferencidlni rovnice Systému ve tvaru: a, - X +ag - Xy = Ugt_ta) »

- urcete typ dynamického chovani, tj. typ ¢lenu (P,1,D) a jeho fad (1,2,3, atd.) a pfipadné hodnotu
dopravniho zpozdéni.
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