SPS a VOS Chomutov Laboratof automatizace

Dynastl — Modelovani regulatori a systémi

Vytvofte modely regulatori a regulovanych systémi dle zadanych rovnic. Regulator PID
namodelujte slozeny z jednotlivych jednoduchych reguldtorii dle zadanych rovnic. Porovnejte jej
s blokovym modelem PID se zadanymi koeficienty. Vytvoite modely systému astatického 2. fadu
a statického 3. fadu dle zadanych rovnic.

U vsech modelti odsimulujte jejich charakteristiky (pfechodové, FCHVKR, FCHVLS) a odectéte
z nich konstanty.

Na laboratorni cviceni si pfineste vSechny dostupné zdroje informaci. Piedevsim:
- ndvod k programu simulatoru (mandyn1.pdf),

- pokyny k tloze 208 (Zaklady modelovani procest v programu Dynastu),

- skripta Automatizace pro 3. a 4. ro¢nik.

Modely a sejmuté charakteristiky (printscreeny) a vilbec vS§echny soubory pojmenovavejte zkracené
svym piijmenim s pfidavkem pro rozliSeni modeld a ukladejte do adresafe ,,Dynast/Data‘,
,2Dokumenty“ nebo ,,Plocha®. Data uloZend pod nazvy bez rozpoznani autora a ulozena jinde nez
v uréenych adresatich, nebudou hodnocena a budou bez nahrady smazana. Modely i charakteristiky
si ulozte na pamét’ Flash.

Ve zpravé uved’te:

- rovnice a schémata jednotlivych modelt s konstantami,

- ziskané ptechodové charakteristiky regulatorti s doplnénymi grafickymi konstrukcemi pro odecéteni
konstant regulatort (ko, K-1, K1, pp, Ta a Ti),

- ziskané ptechodové charakteristiky systému s doplnénymi grafickymi konstrukcemi pro odecéteni
konstant systému (so, Tu @ Tn),

- zaveér: vyhodnotte dosazené vysledky, porovnejte tvar charakteristik s u¢ebnicovymi prameny.

Pokyny:
- upravte rovnice 3 zakladnich regulatorii pro odvozeni schémat modeli:
P:a -u+a,-u=k,-e I: al-u’+ao-u:kflj'e-dt D: a-u'+a,-u=Kk, €

- pro kombinované regulatory spojte jednoduché regulatory do kombinaci PI, PD a PID (pouZijte
paralelni fazeni slozek),

- namodelovany slozkovy regulator PID nahrad’te blokem PID (koeficient tau=ai/ap) v sérii s blokem
TRF1 coef (zpozdéni 1. fadu s koeficienty) v menu {control submodels} a porovnejte dosazené
charakteristiky (pfi spravném nastaveni maji byt stejné),

- namodelujte astaticky systém 2. fadu s pfenosem akéni a poruchové veli¢iny (S poruchovou
veli¢inou pocitejte pouze na zaveér cviceni, pokud zbyva €as, jinak z=0), pro pravu pouZijte rovnici:
Slis, y"+5s,-y =05-u—0,2-2z(t—100),

- namodelovany astaticky systém 2. fadu nahrad’te blokem TRF2 coef (zpozdéni 2. fadu s koeficienty)
kde b1=0 a porovnejte dosazené charakteristiky (pfi spravném nastaveni maji byt stejné),

- namodelujte staticky systém 3. fadu s pienosem akéni a poruchové veli€iny (s poruchovou veli¢inou
pocitejte pouze na zavér cviceni, pokud zbyva Cas, jinak z=0), pro pravu pouzijte rovnici:
S2:53 Yy " " +5, -y ' +51°y +S0:y=05-u—-0,2-z(t—100),

- vstupni signaly U a z maji kazdy vlastni zdroj 1(t), signal z ma posunuty zacatek skoku 0 100 s,
- signal z pouZijte jen pro pfechodové charakteristiky, pro frekvencni charakteristiky ho odstrante,

Automatizace 4. ro¢nik



