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Model blokowy - Schemat blokowy

= Powszechnie stosowany w opisie uktadow sterowania.

" Dostarcza informacji o powigzaniach pomiedzy poszczegolnymi
elementami ukfadu i przesytanych informacjach (sygnatach).

= Schemat blokowy uktadu jest graficznym opisem funkcji wykonywanych

przez kazdy element i przeptywajgce sygnaty.

l z(t)
wit) 4 e(t) Bt uf® Element U*m- Obiekt y{ti
9 wykonawczy 71 regulacji "
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vit)

Element
pomiarowy
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Schemat blokowy

I

u(t)

Wzmacniacz —w

Czlon
wykonawczy

Czujnik

E—

OBIEKT

Regulator

e(t) = r(t) - y(t)

r(t) - sygnat zadany; y(t) - sygnat wyjsciowy; e(t) — uchyb,; u(t) - sygnat sterujacy

1 - blok, zwykle opisuje element uktadu za pomocg transmitancji,
cechuje sie sygnatem wejsciowym i sygnatem wyjsSciowym, a kierunek
strzatek wskazuje na kierunek przeptywu informacji,

2 - wezet sumacyjny, oznacza algebraiczne sumowanie sygnatow.
Znaki plus i minus decydujq, czy sygnat ma by¢ dodawany czy
odejmowany, przy czym znak minus musi sie zawsze pojawiac, zas plus
moze by¢ pominiety. Wezet moze miec wiele sygnatow wejsciowych, ale

zawsze tylko jeden wyjSciowy.

3 - rozgatezienie, wezet, w ktorym sygnat jest rozprowadzany do kilku

elementow (blokdow lub weztow sumacyjnych).




Schemat blokowy

= Rozgatezienie:
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Schemat blokowy

= Wezet sumacyjny:

X1(s)

Y(s)=X1(s)-Xofs)

x| >




Schemat blokowy - pofaczenia

=  Schematy blokowe mogg by¢ mniej, lub bardziej ztozone.

" Upraszczanie schematow blokowych odbywa sie z wykorzystaniem
algebry blokow. Dokonuje sie tzw. redukcji uktadu.

= Poniewaz bloki zawierajg elementy opisane za pomocg przeksztatcenia
Laplace’a (otrzymujemy uktady liniowe) redukcja odbywa sie poprzez
dziatania algebraiczne.

Potgczenie szeregowe (kaskadowe)
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Schemat blokowy - pofaczenia

Potgczenie rownolegte

a) b)
Xa(s) X1(s) Xs(s)
|: Gi(s) | —| Gz(s) P>
X4(s) % X4.(|S)
Ga(s)
Xs(s)




Schemat blokowy - pofaczenia

Potgczenie w petli sprzezenia zwrotnego

a)

Xi(s) E(s) S
i 1(s)
Xs(S)L Ga(s)
X
G.(s)="7
Xl

Xo(s
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Schemat blokowy - przeksztatcanie

Przeniesienie wezla X 4 X,

. - » G —>
sumacyjnego z wejscia na A
wyjscie bloku . &

1+

Przeniesienie wezta X, + X
: 3 » G
sumacyjnego z wyjscia na
gy . +
wejscie bloku -
X,
Przeniesienie wezla X, X,

rozgateznego z wyjscia na "G
wejscie bloku X,
Przeniesienie wezla

rozgaleznego z wejscia na G '
wyjscie bloku X,

Ql~

Ql~




Schemat blokowy - przeksztatcanie

Zamiana miejscami weztow X "‘.(T) "‘.Q d > “ "‘._( ) i d >
sumacyjnych sasiadujacych - + + %—
ze sobg X X X
X
Zamiana miejscami weziow X X X X,
rozgaleznych sasiadujacych 1 > >
ze soba X, X, Xy
>
XI
<
Zamiana miejscami wezla X 4 Y X, + Y,
sumacyjnego i rozgaleznego .Q'_ > A
¥ Y, ¥
< <
+
X, X, ?
Zamiana miejscami wezta X, i Y, X 4 Yy
rozgal¢znego i sumacyjnego ? '(TD"' gi of
+
X + X
X, > X, -

10



ktad
- przy

t blokowy

Schema

R(s)

H
| N6
G
\ G —+-Q—> G, )
Gl * 2 f

<
" Y(s) .
"G, —
4>g)_—> G —+>Q—» G,
+ } )
RS + » G,

11



Schemat blokowy - przykfad
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Schemat blokowy - przykfad
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Schemat blokowy - przykfad

R(s)
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Schemat blokowy — model komputerowy

= Polecenia MATLAB: + przy polaczeniu kaskadowym

>> numl = 10;
>> denl = [1 2 10];
>> sysl = tf( numl,

Transfer function:
10

>> num2 = 5;

>> den2 = [1 5];

>> sys2 = tf( num2,

Trangfer funcetions
5

s * 5

sys = series( sysl, sys2)
¢ przy polaczeniu rownoleglym

sys = parallel( sysl, sys2)
¢ przy polaczeniu w petle

sys = feedback( sysl, sys2)

— R 10 ) 5 Y(s)
s2+2s+ 10 s+5
>> sys s = series( sysl, sys2)
Tratiafer furictiens
den2) 50

g 4 7T 82 & 20 8 4+ 30
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Model komputerowy uktadu regulacji z reqg. PID

=  (Ogolny schemat uktadu regulacji z reg. PID

R(5)

Regulator

) S

PID

Obiekt

(s

1)
L 3 -

Modelowanie i symulacja
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Model komputerowy uktadu regulacji z reqg. PID

= Regulator PID

[ ]
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Model komputerowy uktadu regulacji z reqg. PID

= Regulator PID: model w dziedzinie czasu

u(t)=K e(t) + —= J e(t)dt +K T,
0

K %
T.

Control & Simulation Loop

de(t)
dt

Step Signal

O

[construct PID Terms|

Kp

F

Integrator

Ceriv ative

TH

e

Sample Flant

Flart Tranfer Furncton

E

israph Results

s |Response Plat
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Model komputerowy uktadu regulacji z reqg. PID

= Regulator PID: model transmitancyjny (modut Simulation)

FIO ACADEMIC
{ ! Faoly morphic instance
;_ Propartional Gain | Ke) H 2
3 Integral time [5] {Ti) : Academic B3
L E
Emar +1r'j. ?fm
e Mlad =] Parameters

Derivative time [5] { Td}

High Fregquency [s] (T}

o
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B Derivative time | O
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= Exeacufion Cont
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Model komputerowy uktadu regulacji z reqg. PID

= Regulator PID: model transmitancyjny (modut Simulation)

FIC FARALELL

-

4
4
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a

1T

Integral Gzin
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Cerivabive Gzin
]

[
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H g

-
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Parameters
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Model komputerowy uktadu regulacji z reqg. PID

= Regulator PID: model transmitancyjny (modut Simulation)

FIL SERIES

4
3
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