Il jarku SISO objekti uurimine

SISENDISSE TAANDATUD HAIRING
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Il jarku objekt Naiteks:
Stat.illekanne Ko Ko=0.015[deg/WV] _ _ _ _ _
Ajakonstandid T1 ja T2 T1=1[n] K0=0.015, T1 =1, T2= 0.5, T0=15, Tv=-3
Algtemperatuur T0O T2=0.5[h]

Joonis 1.1 Simulingi skeem objekti mudeli sobivuse kontrollimiseks
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Joonis 1.2 Simulatsiooni graafik objekti vabaliikumisel (u = 0) hairingute(Tv, Y_h) mgjul

4
3 )4 - ~____Yhga
Y/
2 ,/
oH
§ T
107 - § 1 Aeg [...]

0 5 10 15 20 25 30 35

Joonis 1.3 Simulatsiooni graafik objekti sundliikumisel (u = 2500W antakse péarast esimest
ajathikut)



SISENDISSE TAANDATUD HAIRING
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TAGASISIDE

Joonis 1.4 Simulingi skeem mudeli juhtimiseks PID regulaatoriga
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Joonis 1.5 Simulatsiooni graafik objekti juhtimisel PID (P=5, | =0, D=0) regulaatoriga
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Joonis 1.6 Juhtoime graafik [V] enne ja parast nivoo piikikut
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Joonis 1.7 Simulatsiooni graafik objekti juhtimisel PID( P=5, I=1, D=0) regulaatoriga (vordle
Joonis 1.5)
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Joonis 1.8 Juhtoime graafik enne ja parast nivoo piirikut



SISENDISSE TAANDATUD HAIRING
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Joonis 1.9 Simulingi skeem kahepositsioonilise (0/1) regulaatoriga juhtimiseks

25 Y seadesuiurus

o ogoHuo

20
15

-1 | T ——— S Aeg [...]
0 5 10 15 20 25 30 35

Joonis 1.10 Simulatsiooni graafik positsioonregulaatoriga juhtimisel
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Joonis 1.11 Juhttoime ja veasignaal positsioonregulaatoriga juhtimisel




