3. Domácí úloha
Zadání

Proveďte frekvenční návrh několika regulátorů a následnou analýzu robustní stability a robustní kvality řízení pro diskrétní systém (Ts = 0, 1s)
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Předpokládá se, že pro frekvenci ( > 0.7( až ( nevíme o frekvenční charakteristice nic kromě odhadu 
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, kde 
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 (množina reálných čísel). Přeložte tuto informaci do vhodného modelu neurčitosti parametrizovaného číslem
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. Nakreslete meze Bosého diagramu, mezi kterými musí ležet přenos otevřené smyčky, pokud mají být splněny požadavky na nominální kvalitu řízení (zadané funkci W1) a robustní stabilitu. Proveďte simulaci regulace za reálných podmínek: akční veličina omezená pásmo necitlivosti akčního členu, chyba měření asi 5%.

Všechny výsledky simulujte.

Vypracování
Návrh regulátoru P:
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Nicholsova charakteristika

Nominální model P0 , Model P0 s regulátorem P v otevřené smyčce
Charakteristika nominálního modelu 
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se přibližně dotýká izoplety 6dB. Doporučuje se, aby se křivka dotýkala 3dB. To znamená, že potřebujeme nicholsovu charakteristiku posunout dolů a to můžeme jen tehdy, když zesílení proporcionálního regulátoru k bude menší než jedna.

Proporcionální složku musíme zvolit tak, aby nebyla porušena podmínka robustní stability.
Zvolili jsme   C(z) = 0.3.
Kritérium robustní stability :
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   - váhová funkce, (profil maximální neurčitosti, frekvenčně závislá)

T      -  komplementární citlivostní funkce 
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    pro systém 
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a regulátor C
Pro zadanou neurčitost se výhodné použít multiplikativní model:
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a tedy váhová funkce 
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jsme v našem případě zvolili 1,2. Pro regulátor C(z) = 0.3 jsme otestovali podmínku robustní stability.
[image: image16.png]Singuar Values (48)

Ampitudova rekvencri charakteristica

Frecuency (radisec)




komplementární citlivostní funkce T leží pod převrácenou hodnotou váhové funkce W2 – je splněna podmínka robustní stability.
 Regulátor PD
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