Folyamatszabályozás (BMEVIIIM158)

Házi feladat

Neuromuszkuláris reflexmozgás rendszerelméleti analízise
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β alapérték 100
1. Feladat: Határozza meg a mozgásegyenletek Laplace transzformáltját.

2. Feladat: Hozza létre a rendszer hatásvázlatát.

3. Feladat: Határozza meg a zárt rendszer átviteli függvényét és jellemezze a stabilitás szempontból    ( a holtidőt 3-ad rendű Padé approximációval közelítse).
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Forrás: http://www.repulestudomany.hu/kulonszamok/2007_cikkek/szabolcsi_robert.pdf
Stabilitás vizsgálat- Matlab
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bpeta = 100;

2
+3.feladat

W = clérecsatols &g  Wa = 1/3(BJ/k*s"2+J3+B)
Wa = tf(1, [(8+3/K) T B):

e
numerator = [-1/120%Td"3 1/12+Td"2 -1/2+Td™1 1
denumerator = [1/120%Td"3 1/12+Td"2 1/2*Ta"1 117
Pd = tf( numerator, denumerator);

Wb = visszacsatolo &g Wo= 1/s
numerator = [ 1 1/tau]
denumerator = [ 1 1/eta*tau];

Wb = betar Pd *cf (numerator, denumerator) ;.

tegész rendszer atviteli figgvénye
Q= feedback (Wa,Wb,-1)

isstable (Q)  Enem stabil
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Continuous-time transfer function.
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A rendszer nem stabil.

4. Feladat: Vizsgálja meg a stabilitás kérdését frekvencia tartományban ( Nyquist diagram, Bode diagramok )
Q( bode
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5.Feladat: Vizsgálja meg különböző értékre (50, 100, 150) a rendszer minőségi jellemzőit: túllövés, szabályozási idő (a kimenet alapján). Jellemezze a kapott eredményeket.  

béta= 100                                           A rendszer nem stabil így a rendszer jellemzői nem értelmezhetők béta= 50, 100, 150-en se, egyedül az ábrán láthatóak az eltérések különböző béta érték mellett
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béta 50

[image: image7.png]18

16

Amplitude
o ® 3 N B

X1

010

Step Response

01

02

03

04 05 06
Time (seconds)

07

08

09





béta150
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6.Feladat: Mérje össze a 4. pontban kapott eredményeket azzal az esettel, ha a rendszer nem tartalmaz holtidőt. Td= 0
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Continuous-time transfer function.
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7.Feladat: Határozza meg azt a küszöbértéket, amelyre a rendszer még stabilis. Szimulálja a rendszer kimenetét SIMULINK-ban a kapott eredményekre

8.Feladat: Adja meg a rendszer Mx bemenő jele és Θ kimenő jele alapján az állapotegyenlet rendszerét. Adja meg A, B, C, D állapotváltozókat! 
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Continuous-time state-space model.
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