Regulacia pradu servopohonu
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Obr. 1 Blokova schéma regulacie pradu

Zosilnenie merdia: Kpe =25
Casova konstanta mesai: T_=0,1

Odpor kotvy: R =2

Casova konstanta kotvy: T, =0,5

Zosilnenie sniméa: Kg =1

Opis regulovaného procesu:

Gp(s)= : 25 _3% 2+ -31
0,Is°+1, &+ 2 s+ 2 s+ 1(

Subor uloh pre analyzu a syntézu URO analytickgfevérovo pomocou funkcii Matlabu a Simulinku
1. Prepaet G, (s) - G, (z)s tvarov&om "0" radu.

2. Urcenie koeficientov spojitych PID regulatorov (NaslMOM, Standardné tvary G-L, BP) a ich
ekvivalentov PSD regulatorov, vyget ustalenych hodndtt),u(t),e(t).

Stabilita URO (v spojitej alebo diskrétnej verzii)

Uréenie koeficientov diskrétneho regulatora na zakla@episania polov URO

Urcenie koeficientov dead - beat regulatora bez aaniifenim na riadiaci zasah
Vyhodnott’ kvalitu regulacie bodu 2 (spoj. verzia)
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