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Άσκηση 1 (βηματική απόκριση PI ελεγκτή με χρήση του SIMULINK)
Πορεία εργασίας
1. Δημιουργήστε ένα νέο μοντέλο στο SIMULINK και αποθηκεύστε το με το όνομα askisi1.mdl.
2. Προσθέστε στο μοντέλο τα block Signal Builder, PID Controller, Mux και Scope.
Υπόδειξη: το block Step βρίσκεται στη βιβλιοθήκη Simulink/Sources, το block PID Controller στη βιβλιοθήκη Simulink Extras/Additional Linear, το block Mux στη βιβλιοθήκη Simulink/Signal Routing και το block Scope στη βιβλιοθήκη Simulink/Sinks.

3. Συνδέστε τα block σύμφωνα με το παρακάτω σχήμα.
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4. Ρυθμίστε τις παραμέτρους του block Signal Builder έτσι ώστε να έχουμε ως σήμα εισόδου μία βηματική συνάρτηση πλάτους 2 η οποία θα έχει την παρακάτω μορφή.
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5. Ρυθμίστε τις παραμέτρους του block PID Controller έτσι ώστε να έχουμε έναν PI ελεγκτή με αναλογικό κέρδος 2 και ολοκληρωτικό κέρδος 0.5 
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6. Ρυθμίστε τις παραμέτρους του block Scope έτσι ώστε να μην έχουμε περιορισμό στην γραφική απεικόνιση των αποτελεσμάτων της προσομοίωσης.
7. Ρυθμίστε τις παραμέτρους της προσομοίωσης έτσι ώστε η διάρκειά της να είναι ίση με 8, το βήμα της σταθερό και ίσο με 0.001 και ο αλγόριθμος επίλυσης του προβλήματος ο ode4 (Runge-Kutta).
8. Αποθηκεύστε τις αλλαγές στο μοντέλο και εκτελέστε την προσομοίωση.
9. Εμφανίστε το αποτέλεσμα της προσομοίωσης.
10. Στο σχήμα που ακολουθεί σχεδιάστε το αποτέλεσμα της προσομοίωσης.
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11. Από το σχήμα του προηγούμενου ερωτήματος να υπολογίσετε γραφικά τις παραμέτρους του ελεγκτή.
	Παράμετρος 1
	Παράμετρος 2
	Παράμετρος 3

	
	
	


12. Τι τιμή θα είχε η έξοδος του ελεγκτή στο τέλος της προσομοίωσης εάν το ολοκληρωτικό κέρδος του ελεγκτή ήταν ίσο με 1 
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Άσκηση 2 (απόκριση αναρρίχησης D ελεγκτή με χρήση του SIMULINK)
Πορεία εργασίας
1. Δημιουργήστε ένα νέο μοντέλο στο SIMULINK και αποθηκεύστε το με το όνομα askisi2.mdl.
2. Προσθέστε στο μοντέλο τα block Signal Builder, PID Controller, Mux και Scope.
Υπόδειξη: το block Ramp βρίσκεται στη βιβλιοθήκη Simulink/Sources.
3. Συνδέστε τα block σύμφωνα με το παρακάτω σχήμα.
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4. Ρυθμίστε τις παραμέτρους του block Ramp έτσι ώστε να έχουμε ως σήμα εισόδου μία συνάρτηση αναρρίχησης με κλίση 0.5 η οποία θα ξεκινάει τη χρονική στιγμή 2.
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5. Ρυθμίστε τις παραμέτρους του block PID Controller έτσι ώστε να έχουμε έναν D ελεγκτή με διαφορικό κέρδος 3 
[image: image8.wmf]msec

.
6. Επαναλάβετε τα βήματα 6 έως 9 της προηγούμενης άσκησης.

7. Στο σχήμα που ακολουθεί σχεδιάστε το αποτέλεσμα της προσομοίωσης.
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8. Από το σχήμα του προηγούμενου ερωτήματος να υπολογίσετε γραφικά με δύο τρόπους τις παραμέτρους του ελεγκτή.

	1ος τρόπος
	2ος τρόπος

	Παράμετρος 1
	Παράμετρος 2
	Παράμετρος 1
	Παράμετρος 2

	
	
	
	


Άσκηση 3 (βηματική απόκριση συστήματος δεύτερης τάξης με χρήση του MATLAB)
Θεωρητικό μέρος

Η συνάρτηση μεταφοράς ενός συστήματος δεύτερης τάξης είναι 
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. Η περίπτωση που θα μελετήσουμε είναι για 
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 οπότε και η απόκριση του συστήματος στο πεδίο του χρόνου με μοναδιαία βηματική είσοδο είναι
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 MACROBUTTON MTEditEquationSection2 Equation Chapter (Next) Section 3
 MACROBUTTON MTPlaceRef \* MERGEFORMAT (3.1)

όπου 
[image: image13.wmf]z

 ο συντελεστής απόσβεσης και 
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 η κυκλική ιδιοσυχνότητα του συστήματος. Όλες οι άλλες ποσότητες στην 
(3.1)

 ορίζονται βάση αυτών των δύο ως εξής:  GOTOBUTTON ZEqnNum502453  \* MERGEFORMAT  (η απόλυτη τιμή του πραγματικού μέρους των πόλων του συστήματος), 
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(η φυσική ιδιοσυχνότητα) και 
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 (η αρχική φάση). Η γραφική αναπαράσταση της απόκρισης (3.1)

 φαίνεται στο σχήμα παρακάτω.
 
Χαρακτηριστικά μεγέθη της απόκρισης είναι ο χρόνος καθυστέρησης 
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(ο χρόνος από το 0% μέχρι το 50% της τελικής τιμής) , ο χρόνος ανόδου 
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 (ο χρόνος από το 0% μέχρι το 100% της τελικής τιμής), ο χρόνος μεγίστου 
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 (ο χρόνος που απαιτείται μέχρι η έξοδος να γίνει μέγιστη), ο χρόνος αποκατάστασης 
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 (ο χρόνος μέχρι η έξοδος να εγκλωβιστεί σε τιμές μικρότερες του 2% ή του 5%, αντίστοιχα, της τελικής τιμής). Επιπλέον ορίζεται η μέγιστη υπερύψωση 
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 (η μέγιστη τιμή της εξόδου πάνω από την τελική).
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Υπολογισμοί στο MATLAB

Στόχος της άσκησης είναι να απεικονιστεί η απόκριση (3.1)

 και να υπολογιστούν τα χαρακτηριστικά μεγέθη αυτής.
1. Δημιουργήστε ένα M-file με όνομα askisi3.m.
2. Θέστε τις αρχικές τιμές 
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3. Ορίστε τις ποσότητες 
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, 
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 συναρτήσει των 
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[image: image30.wmf]0

w

.

Υπόδειξη: το τόξο εφαπτομένης υλοποιείται με την εντολή atan και η τετραγωνική ρίζα με την εντολή sqrt.
4. Ορίστε το χρόνο παρατήρησης από 0 έως 3 sec με βήμα 0.001 sec.
5. Ορίστε την απόκριση 
[image: image31.wmf]y

 σύμφωνα με τη σχέση (3.1)

. Προσοχή στον πολλαπλασιασμό βαθμωτών και διανυσματικών ποσοτήτων.

Υπόδειξη: η εκθετική συνάρτηση υλοποιείται με την εντολή exp και το ημίτονο με την εντολή sin.

6. Απεικονίστε το αποτέλεσμα κάνοντας χρήση της εντολής plot και ελέγξτε την ορθότητά της.
7. Ορίστε τα χαρακτηριστικά μεγέθη 
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 (για ανοχή 2% και 5%) και 
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 έτσι ώστε να επιστρέφουν τις τιμές τους μετά την εκτέλεση του προγράμματος.
8. Αποθηκεύστε το M-file και εκτελέστε το με χρήση του F5.

9. Καταγράψτε τις τιμές που βρήκατε στον παρακάτω πίνακα.
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