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Petla sprzezenia zwrotnego
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Uwaga: uzycie twierdzenia o wartosciach granicznych wymaga ukfadu stabilnego
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Schemat modelu analogowego |i Il rzedu
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vold setupl()

{
analogReadResolution(l2);

Wire.begin():
J/f5erial .begin (9600) 2
Serial.begin(l115200);
pinMode (13, 0UTPUT) ;

pinMode (8, OUTEUT);
pinMode (&, OUTPUT):
pinMode (10, OUTPUT):
pinMode (11, OUTEUT) :
pinMode (12, OUTPUT);

digitalWrite((%, IOW); /%A 1,2 0
digitalWrite (10, LOW);/ /%4 2,2

digitalWrite(ll, HIGH); /¥ 0 — rzad 2, 1 - rzgad 1%/
digitalWrite (12, HIGH); /* wyj3cie oscyloskopowe 0 - x 1 (r
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Regulator P
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Uwaga: uzycie twierdzenia o wartosciach granicznych wymaga ukfadu stabilnego

u(k) = Ke(k) = K(r(k) — y(k))



Uchyb e(k)=r(k)-y(k)

ez(S) = R(s)  1+G(s) {10 " m(s) +Us)  U(s) +ms)
m(s) m(s)
1 + 1
G(s) T s+l Greg(s) = K Gez () :S-i1+K
s+1 1 _ 1

e() = z,ll—glo e(t) :E_E%S s+1+Ks 1+K

Uwaga: uzycie twierdzenia o wartosciach granicznych wymaga uktadu stabilnego

Uwaga 2: zwiekszajgc K zmniejszamy uchyb, ale mozemy pogorszyc¢ stabilnosé



Regulator Pl
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Regulator Pl (2)
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Regulator Pl (3)

Aproksymacje catkowania:
- Aproksymacja prostokatami I, = I,,_1 + he,
gdzie h — okres catkowania

h
» Aproksymacja trapezami l;, = I;,_1 + > (er, + er_1)
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Dobor nastaw w Simulinku
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This block implements continuous- and discrete-time PID control algorithms and includes advanced features such as anti-windup,

external reset, and signal tracking. You can tune the PID gains automatically using the Tune..." button (requires Simulink Control
Design).
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Co mozna dalej wykonac

* Analiza dziatania uktadu regulacji dla innych nastaw regulatora, innych
typoOw wymuszen

* Wykonanie badan dla uktadu drugiego rzedu i roznych parametrow
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