funkcie Control Toolbox-u

Control Toolbox - prehl'ad funkcii

= Generovanie spojitého systému ord2 funkciou

Pre generovanie spojitého systému ako zaklad pouZziva funkcia ord2 rovnicu:
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Wy === prirodzena uhlova frekvencia (wn); e- pomerné timenie <0,1>

n

Struna.m

wn=2
tlmenie=0.707
[num, den]=o0rd2 (wn, tlmenie) % [A,B,C,D]=o0ord2 (wn,H)

[

s ord2 - vstavany generdtor spojitého systému 2.radu

= Generovanie nahodného, stabilného n - rozmerného vstupno / vystupného modelu

Funkcia rmodel

[num, den]=rmodel (n)
[A,B,C,D]=rmodel (n)

% n-rad nadhodne generovanej pr. funkcie stabilného

c pProcesu

A,B,C,D — stavovy model SISO procesu
Num,den — Citatel ,menovatel SISO prenosovej funkcie procesu

= Aproximacia dopravného oneskorenia T prenosovou funkciou N-clenmi radu
e—STD

[num, den]=pade (Td,N) % Padeho aproximacie

= Pripojenie dopravného oneskorenia k dynamickému ¢asovo - invariantnému
systému SISO

sysdop=pade (sys, N)
% sys- zadefinovany systém
% N- pocCet ¢&lenov padeho rozvoja

Priklad 1

(1 +T1$) —TDS
(14T,5)(14T35)(1+Tys)

Najdite jej vyjadrenie v prostredi MATLAB v spojitej forme ak T; = 10s, T, = 7s, T3 = 3s,
T, = 2s dopravné oneskorenie T = 4s.

Prenosova funkcia pre SISO systém je vyjadrend v tvare: G(s) = K

Riesenie realizujte pomocou programu v jazyku Matlab.
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Doprones.m

K=1;

T1=10; T2=7; T3=3; T4=2 ; Td=4;
numl=[K*T1 K];

denl=conv ([T2 ,1]1,[T3,1])
den=conv ([T4,1],denl)

s procesu
sdo=pade (sysdo, 2) % definovanie poc¢tu c¢lenov Padeho rozvoja N=2
a vytvorenie prenosovej funkcie s Td

o°

sysdo=tf (numl,den, 'ioDelay',4)% zabudovanie dopravného oneskorenia do

Transfer function:

sysdo =
10s+1
exp(-4*s) *
42s"3+41sM2+12s+1
sdo =

10s73-14s"2+6s+0.75

42 "5+104sM +105s5"3 +49.75s"2 +10.5s+0.75

= Odozva systému na I'ubovol'ne zvoleny signal budenia
Definovat budiaci signdl v jazyku Matlab (uZivatel) u a t -> matice 1 x n

Aplikovat funkciu gensig na generovanie budiaceho signalu:

[u,t]l=gensig(type, Tau, Tf, Ts )
plot (t,u)
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% Type — 'sine'- sin. signal, %
% 'square'- schodovéd funkcia, %
% 'pulse' - pulznéd funkcia umax=1 %
% Tau - peridda signalu %
% Tf - celkova doba simulécie %
% Ts - vzorkovaci ¢as (peridda vzorkovania) %

. . v v ., . . num " " .
Funkcia Isim — vypoditava ¢asovu odozvu z prenosovej funkcie G(s) = Zon, N2 [ubovolne zvoleny

vstup u(t) do LTI DS.

[y, t]=1lsim(sys,u,t)
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sys — DS v prenosovej oblasti alebo v stavovom priestore

u- musi obsahovat tolko stipcov , kolko je vstupov systému

lsim- funkcia vracia maticu y s tolkymi stlipcami, kolko je vystupov
v DS
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[y,x]=1lsim(A,B,C,D,u, t, x0)

o

o

X — pocCet stavovych premennych
A,B,C,D - DS

u- vstup (budiaci signéal)
x0-poc¢iatoc¢né podmienky

o\°
oo

o\
oo

o\°
oo

num=[1,2];

den=[1,2,1];

sys=tf (num,den) ;
[u,t]l=gensig('squere',5,30,0.1);
plot(t,u);

lsim(sys,u,t);

[v,t]= lsim(sys,u,t);

num vyj=[y,ul;

plot (t,num vyj)

Priklad2
Responzie DS na dva rézne vstupy(u, unew) .

Zistite odozvu DS pomocou funkcie Isim na dve r6zne vstupy v delenom grafickom okne.

% odskusSanie funkcie lsim

[num,den]=zp2tf([-2], [-1, -0.2+10*i, -0.2-10*1i 1,100);
t=[0:0.1:20];

u=exp (-t);

subplot (211);

lsim(num,den,u,t); % graf

hold on

plOt(tIuI '_');

title('responzia systému 3.radu na exp(-t)')
hold off

unew=exp (-0.2*t) .*sin (10*t)

subplot (212)

lsim (num, den, unew, t);

hold on

plot (t,unew, '--")

title('responzia DS 3.r&du na vstup unew');
hold off




