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Cel ¢wiczenia

Celem ¢wiczenia byto zapoznania sie z charakterystykami skokowymi regulatoréw
P, PI, PD, PID, oraz obstugg regulatora cyfrowego EFTRONIK X.

Opis stanowiska doswiadczalnego

Uproszczony schemat stanowiska doswiadczalnego przedstawia ponizszy schemat:
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W trakcie ¢wiczenia za pomocg przetacznika P3 zmienialiSmy warto$¢ na wejsciu regula-
tora (A1 01), i obserwowaliSmy jego reakcje na wyjsciu, za pomocg plotera wizualizujg-
cego napiecie na oporniku (na schemacie w miejsce plotera wpiety woltomierz), czyli w
przeliczeniu prad wyptywajacy z wyjscia ciggtego. Potem po zmianie trybu pracy obser-
wowaliSmy przebieg pracy regulatora z wyjsciem PWM,

Strona 1 @) evor |


http://creativecommons.org/licenses/by-sa/2.5/pl/

Cwiczenie 4 - Badanie charakterystyk skokowych regulatora PID.

Analiza odpowiedzi

Ponizej krotka analiza odpowiedzi regulatora na skok, dla roznych nastaw i trybdéw

pracy.
‘ Parametr Nastawy Odczytane
K 1 1
+ T; 10 9,5
1 | Tq 0 0
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Strzatka pokazuje statg izodromu réwng 9,5 czyli w przyblizeniu tyle ile nastawiliSmy.
Parametr Nastawy Odczytane
K 1 1
T; 0 0
‘ Ta 5 =5-10
P \ \1 g 1 1 . J .1 .1 .1 . ] .1 . ]/ -

Na powyzszym rysunku wida¢ dwa rézne ale w przyblizeniu mozliwe przebiegi stycznej
do wykresu w punkcie t=tq. Jednak precyzyjne wyznaczenie tego przebiegu jest bar-
dzo trudne z wzgledu na fakt, iz metoda ta dziata dobrze tylko przy obiekcie rzeczywi-
stym rozniczkujagcym - czyli z inercjg I rzedu. Tutaj jednak bezwiadnos¢ plotera powodu-
co utrudnia obserwacje punktu przeciecia

je ze nasz uktad ma inercje wyzszego rzedu
(1+Td/T).
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Dla wiekszego wzmocnienia odpowiedz skokowa nie jest tak idealna jak poprzednio, jed-

nak jest to poprawny wynik.
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Parametr Nastawy Odczytane
K 1 1(przyjeto)
T; 5 4,7
Ty 10 ===
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W powyzszym rysunku pominieto wyznaczanie statej T4 z przyczyn opisanych przy po-
przednim wykresie, przyjeliSmy tez nastawione wzmocnienie za poprawne, tak aby méc

wyznaczy¢ statg Ti.
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Parametr Nastawy Odczytane

K 1 ---

T; 5 ---

Ty 20 ===
R

Na tym wykresie skala czasowa nie pozwala praktycznie odczyta¢ nastawow, warto zwro-
ci¢ jednak uwage na ,obciecie” sygnatu gdy odpowiedz czesci rézniczkujacej zsumowana
z resztg czesci przekroczyta dopuszczalny zakres.
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Sygnat wyjsciowy 2 pozycyjny - PWM
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Jak wida¢ podawanie ciggtej wartosci sygnatu wyjsciowego z regulatora realizowane jest
poprzez podawanie sygnatu prostokatnego o okresie T=5s (tak ustawiliSmy czas probko-
wania) i wypetnieniu odpowiadajgcemu kolejnym poziomom sygnatu wyjsciowego (20,
40, 60, 80).
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Realizacja PID przy wyjsciu PWM
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Przebieg wyjscia dla parametréw 1, 10, 0 przy okresie probkowania 5s i jednostce osi
czasu 2,5s/cm. Wida¢ stopniowe poszerzanie sie impulséw wraz z wzrostem sygnatu wyj-
$ciowego (catkowanie).
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Przebieg wyjscia dla parametrow 1, 0, 5 przy okresie probkowania 5s i jednostce
2,5s/cm. Ne widac¢ reakcji czesci rézniczkujacej, co jest spowodowane zbyt duzym cza-
sem prébkowania w stosunku do statej czasowej czesci rézniczkujacej. Wzrost wartosci
wyjsciowej charakteryzujacy odpowiedz czesci rdézniczkujacej dla pracy ciagtej zdazyt
opasc¢ przed obliczeniem szerokosci impulsu.
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Przebieg wyjscia dla powyzszych parametréow, ale tym razem dla czasu prébkowania
rownego 1 s (i jednostce czasu 1cm/s). Wida¢ poczatkowe utrzymywanie sie wartosci w
okolicy 100% az do opadniecie czesci rézniczkujacej.

Ponizej zamieszcam tabele prezentujaca wyzej napotkane réznice.

Sygnat wyjsciowy dla roznych konfiguracji wyjscia przy nastawach 1,0,5

Ciggle

PWM 5s

PWM 1s
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Whnioski

Zastosowany regulator realizuje swdj algorytm zgodnie z zatozeniami, wartosci od-
czytanych parametréw sg zgodne z nastawami (oczywiscie przy uwzglednieniu doktadno-
$ci zaréowno metody ,pomiarowej” jak i odczytywania wartosci z wykresdw). Zbadalismy
tez dziatanie regulatora w trybie PWM, co zwrdcito nasza uwage na problem optymalnego
doboru okresu probkowania tak, aby oszczedzac przekaznik i zachowaé skutecznos$¢ re-
gulatora. NauczyliSmy sie tez graficznie identyfikowaé obiekty catkujgce/proporcjonalne i
w bardzo ograniczonym stopniu rézniczkujace rzeczywiste.
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