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Pętla sprzężenia zwrotnego
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Uwaga: użycie twierdzenia o wartościach granicznych wymaga układu stabilnego



Schemat modelu analogowego I i II rzędu
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Regulator P
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Uwaga: użycie twierdzenia o wartościach granicznych wymaga układu stabilnego

𝑢 𝑘 = 𝐾𝑒 𝑘 = 𝐾(𝑟 𝑘 − 𝑦 𝑘 )



Uchyb
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Uwaga 2: zwiększając K zmniejszamy uchyb, ale możemy pogorszyć stabilność

𝑒(𝑘)=𝑟(𝑘)−𝑦(𝑘)



Regulator PI
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Regulator PI (2)
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Regulator PI (3)

Aproksymacje całkowania:

• Aproksymacja prostokątami 𝐼𝑘 = 𝐼𝑘−1 + ℎ𝑒𝑘
gdzie h – okres całkowania

• Aproksymacja trapezami 𝐼𝑘 = 𝐼𝑘−1 +
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Dobór nastaw w Simulinku



Co można dalej wykonać

• Analiza działania układu regulacji dla innych nastaw regulatora, innych 
typów wymuszeń

• Wykonanie badań dla układu drugiego rzędu i różnych parametrów
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