Vaja 5:
1. Besedilo naloge:

S pomocjo programskega paketa Winfact — BORIS simulirajte delovanje danih sistemov,
posnemite in analizirajte impulzne, stopnic¢ne in linearno narascujoce odzive.

2. Naloge:
Z reg. Algoritmi (P, PI, PD, PID) in regulacijsko progo izdelajte regulacijsko zanko.
Posnemite odzive na stopnicni in impulzni (5s) signal.
1. PT1: a) Kp =1, T1=1s
b) Kp =5, T1=10s
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3.PTn: a)Kp=1,t1 =1, red DE =3
b) Kp =5, t1 = 10, red DE = 4

3. Vezalna shema:
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4. Grafi in izracuni:



Za ponazoritev sem izbral ¢len PTn primer b!
Kp =5, t1 =10, red DE =4

Graf pri stopniCastem signalu!
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Graf pri impulznem signalu T=5s!
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Graf pri linearno narasc¢ajocem signalu!
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Tm' = 14s td = 36,7s
T' = 45,4s tr = 40s
T =159,4s S = 0,30 - dober faktor regulabilnosti

4. Posebnosti:




Vaja je minila brez posebnih teZav. Ugotovili smo, da sistemi PT1 naraScajo proti vrhu vendar
z doloceno napako, sistemi PT2 pa lahko pri viSjem ojacanju dobijo prevoj. Za meritve
parametov so znacCilni postopki!

Tm' - je tam, kjer tangenta seka os X

T' - je razlika med Tm' in casu, ko tangenta seka X neskonc¢no.
T-Tm' +T'

td - time delay - Cas ko krivulja doseZe 50% vrednosti

tr - rising time - ¢as med 10% in 90% vrednosti

S - faktor regulabilnosti - Tm'/T'

Za sisteme, ki dobijo prevoj se racuna Se:

Mp -

tp - Cas do najviSjega prevoja

ts - Cas, ko krivulja ne odstopa vec kot 5% od vrednosti in sicer ta ¢as doloca tocka, ko
krivulja seka X neskoncno pred tem prevojem.



