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1 Uvod

Cilem této prace je proveést identifikaci (ziskattenaaticky model) servomechanismu
DR300-AMIRA, ktery se nachazi v labor#tteorietizeni K26 katedryidici techniky Fakul-
ty elektrotechnické& eského vysokéhodeni technického v Praze. Na zakiadhoto modelu
budeme moci navrhovat v pagsiich gedmétech regulatory pro tento systém. Podrobné za-
dani této prace je mozné nalézt na internetovydmisach [3].

V kapitole 2 je uveden teoreticky stavovy gemosovy popis odvozeny ze zadanych
rovnic [3]. V kapitole 3 jsou znazo¥ny statické pevodni charakteristiky a v kapitole 4 je
provedena identifikace dynamického modelu systémie¢ehodoveé charakteristiky.

2 Stavovy a g‘enosovy model motoru

V této kapitole uvedeme pouze vysledny stavovyien@sovy popis stejnosmmého
motoru s cizim buzenim, ktery jsme odvodili v pnation seSi na zaklad rovnic ze zada-
ni [3]. Stavovy popis je
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kde slozky stavového vektoru(t):[i(t) a(t) ¢(t)]Tjsou proud motorud, ot&ky moto-
ru w a Ghel natéeni Hidele ¢ . Slozky vstupniho vektoru(t) =[u(t) m,(9] jsou vstupni

napsti u a zatZovaci momentn,. Vystupni vektor jey(t) =[it) @) ¢@)] . Vyznam
jednotlivych konstant &etng jejich rozn#ri je popsan v zadani této prace [3jeosova ma-
tice stavového popisu (1) je

G(s)=C(d -A)"'B+D=..., (2)
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3 Statické prevodni charakteristiky

V této ¢asti jsme znili pievodni charakteristiky n&p-proud a nagti-ota&ky. Prevod-
ni charakteristika napi-proudu - i je na obr. 1a. Na této charakteristice vidimeyzZah
mezi vstupnim nagim motoruu a proudem motoru je linearni pro rozsah n&

uD(—O, 6; O,Q. Prevodni charakteristika nagp-ot&ky u — w je na obr. 1b. Na této charak-
teristice vidime, Ze pasmo necitlivosti je zhrub(—O, 26; 0,2(}. Ot&ky jiz nerostou pro
napti |u| >0,6. Z obr. 1b vidime, Ze hystereze je zanedbateln@evodnich charakteristik

na obr. 1a a obr. 1b plyne ,linearni pasmo* ve éebudeme provétl identifikacni experi-
menty — identifikovat linearni dynamicky model.
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obr. 1: Statické fevodni charakteristiky: (a) n&p-proudu - i, (b) nagti-ot&ky u - w

4 Identifikace dynamického modelu z gfechodové charakteristiky

V této kapitole znfime prechodovou charakteristiku ngpot&ky u —» w pro skok
vstupniho nafti z u = 0,44 nau =0,5. Poté vyndsobime tuto charakteristiku konstanto
1/0,06 (obdrzime takipchodovou charakteristiku @mou vstupnimu jednotkovému sko-
ku [2]) a pomoci vztalnv [1] uréime model systému
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obr. 2: Porovnani fiechodovych charakteristik systému— w a jeho modelu v daném
pracovnim bo#& (a) kladny skok natti, (b) zaporny skok nagi
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Na obr. 2a je porovnan model (3) s odezvou skéleo systému. Vidime, Ze nas model je
velmi dobrou aproximaci reality. Na obr. 2b je porédn model se systémem pro &pasner
ot&eni. | zde je aproximace dobra.

5 Zavér

V této praci jsme provedli identifikaci servomectsamu DR300-AMIRA. Nejprve jsme
odvodili teoreticky model stejnosimého motoru s cizim buzenim agali jsme jeho chova-
ni simulacemi v Simulinku. Vysledky simulaci nejsotomto dokumentu obsazeny (jde pou-
ze o0 vzorovy dokument).

Poté jsme provedligkolik experiment na systému, které vedly k ziskani dynamického
modelu systému. Prvnim krokem bylo &eni statickych fevodnich charakteristik
vizobr.1. Znich jsme zjistili, Ze pasmo necitlsti servomechanismu je zhruba
u D(—O, 26; 0, 2(} a Ze motor je v saturaci pro vstupni étaﬂu| >0,6 (hystereze je zanedba-
telnd). Z pevodnich charakteristik je Wtloblast ,linearniho chovani* servomechanismu.

Druhym krokem bylo zr¥eni gechodové charakteristiky a naslednéeni Fenosu,
ktery tento systém aproximuje. Tenttepos nam vysSel druhélkédu bez astatismu, coz po-
tvrdilo naSe teoretickéipdpoklady. Na obr. 2 je Witl Ze ziskany model je velmi dobrou
aproximaci servomechanismu v daném pracovning fotinearni oblasti) a jen o méalo horsi
aproximaci systému pro op@ otd&ky. Prenos, popisujici systém v linearni oblasti, je

1,14
0,7s+1)( 0,13+ )

G(s):(

Pfi méfeni na systému jsme se setkali s problémem, Zeohdas zatuhla komunikace
pocitate a systému tak, Zze jsme museltipa restartovat. Dale jsme se&etti s neochotou
cviciciho vysetlit ndm rekteré problémy, coz bylo, podle naSeho nazorusabeno jeho
naprostou nefpravenosti na ceeni. Vysledky dalSich badze zadani jiz neuvadime (vzoro-
vy dokument).
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Poznamky

Tato prace je napsana jako vzorovy referat gemipet Systémy a modely a da by
slouzit pouze jako orientace pro napséni vaSi zpr@evnice jsou neupiné, obrazky
a konstanty neodpovidaji skateému systému) — nefin byste ji opisovat!!! VSimgte si ze-
jména stylu dokumentu: zarovnani textu na obowaéatia, popisy obrazk ¢islovani rovnic,
kapitol, seznamu literatury, odkazy na vztahy, mkyaa literaturu atd. Vzorovy referéat je
napsan jak v publikaim systému LaTeX (popis instalace a navod jakoteablikani sys-
tém pouzivat naleznete na adrélsep://support.dce.felk.cvut.cz/pub/roubalj/teaciiiatex),
tak v MicroSoft Word (bez zaruky) pro porovnani alamisoh.
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Shrnuti formalnich pozadavki na referat

1)

2)

3)

4)

5)

6)

Srovnani textu

a) zarovnavejte text na obou stranach, vypada to lépe;

b) cislujte stranky;

c) nevynechavejte volnéistranky ¢tvrtstranky), nafiklad pod obrazky;

d) pouZivejte odstavce v rozumnéimi

Kapitoly:

a) rozcklte referat pehledr® do jednotlivych kapitol (fpadré podkapitol), nafklad:
zadani, popis problému, gob vaSehdeSeni, matematické odvozeni, vysledky (gra-
fy), zawrecné zhodnoceni;

b) cislujte kapitoly a podkapitoly;

C) pouZzijte rozumné vertikalni mezery kolem nadgiapitol.

Rovnice a matematika v textu

a) rovnejte rovnice na&d, nebo nadjaky, stale stejny, tabulator;

b) cislujte rovnice, na které se odkazuj&iisjovani zarovnavejte zcela vpravo;

c) matematika v textu by &a byt stejnym stylem jako v rovnicich&ginou kurzivou).

Obrézky a grafy

a) cislujte a vhoda popisujte obrazky (ndjklad misto popisu frekveéni charakteristika
napiste hlavaceho je to frekvetni charakteristika, jakéhdgnosu);

b) popisy obrazk zarovnavejte naigd nebo nadaky, stale stejny, tabulator;

c) v grafech popisujtéesky (ne anglicky ¥eském referatu) osyfipejte legendy, vhod-
n¢ zvolte tlougku ¢ar, nemichejte dva neporovnatelné grafy (jablkasky), apod.

Tabulky

a) podobr jako obrazky; popisdétSinou nad tabulku.

Literatura:

a) pouZzivejte odkazy na literaturu, nemusite tak ¥ifevat spoustu poijtin

b) nadpis Literatura byva obvykle béisla, podob# jako napiklad podkovani.

Duraz klal'te na pehlednost, stitnost a ucelenost. Wdomte si, Ze referat piSete pro

nékoho, kdo o vaSem problému nemusi mit zdani! Pepesty dkladné vas problém. Popiste
jak budete problénesit a jaké dekavatereSeni. Nesnazte se zakryt tytwvmnozstvim vzo-

e

recku. Nejdilezit¢jSi kapitoly jsoudvod kde je popsan problémzawr, kde shrnete vase vy-
sledky. Porovnate ipdpoklady se skuteosti, vyhodnotite vSechny body zadamipadre
zdiavodnite pré jste rekteré body nevypracovali a navrhnete moteni.

Referat nesmi na prvni pohled vypadat odptidile naopak poutéyJinak by si ho ni-

kdo nikdy nepecetl a i witel ho budetist s gedsudkem, Ze je to Spatna prace! Prace #g m
byt i sloho¥ pékna. Dejte pecist Vas referat ékomu dalSimu a pokud on ho delpochopi,
je to dobry zaklad proto, aby byl d@&ohodnocen.



