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TTS12: Przeksztalcanie schematow
blokowych w LabVIEW

1. Przeksztalcenia schematow blokowych

W przypadku jednowymiarowych uktadéw sterowania (SISO — Single Input Single Output)
przeksztatcenia schematéw blokowych sprowadzajg sie do 3 operacji:
e pofaczenie szeregowe,
e potaczenie réwnolegte,
e sprzezenie zwrotne.
W LabVIEW to tego typu potaczen stuzg nastepujgce funkcje:
e (D Series —taczy 2 liniowe modele szeregowo.

Model 1 == Series Model
Model 2 ng-m O
onnections

error in {no error)
Delay Adjustment Settings

error out

o Model 1 - model pierwszego w kolejnosci obiektu
o Model 2 - model drugiego w kolejnosci obiektu.
o Connections — okredla ktore wyjscia pierwszego modelu faczone s3 z
poszczegdlnymi wejsciami drugiego modelu.
=  OQutput Model 1 okresla indeksy wyjs¢ modelu 1, ktére maja zostac
podtaczone do odpowiadajacych im wejs¢ modelu 2.
= |nput Model 2 okresla indeksy wejs¢ modelu 2, ktére majg zostac
podtaczone do odpowiadajacych im wyjsé modelu 1.
o error in —to wejscie petni standardowa funkcje ,errorin”.
o Delay Adjustment Settings - aproksymuje opdzZnienie, ktdre jest eliminowane

przez zastosowanie niniejszej funkcji. Aproksymacja jest oparta na Aproksymacji
Pade’go dla modeli ciggtych, natomiast dla modeli dyskretnych zwieksza rzad
modelu.
= Adjust Model for Delay — okresla czy model wyjsciowy bedzie
uwzgledniat aproksymowane opdznienie. Domyslnie FALSE.
= Pade Approximation Order — rzgd aproksymacji Pade’go, domysinie 2.
o Series Model — potgczony szeregowo model wyjsciowy.
o error out - to wyjscie petni standardowa funkcje ,error out”.
e (D Parallel —t3czy 2 liniowe modele réwnolegle.

Lonnect fw}
Model 1 E= Parallel Madel
Model 2 = N :
error in (no error) == error ou
Jutput Connections mm7ma
Delay Adjustment Settings seeommmm
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Model 1 — model pierwszego w kolejnosci obiektu
Model 2 - model drugiego w kolejnosci obiektu.
Input connections — okresla ktére wejscia pierwszego i drugiego modelu tgczone
sg parami.
= |nput Model 1 okresla indeksy wejs¢ modelu 1, ktére dzielg te same
sygnaty wejsciowe co odpowiadajgce im wejscia modelu 2.
= |nput Model 2 okresla indeksy wejs¢ modelu 2, ktére dzielg te same
sygnaty wejsciowe co odpowiadajgce im wejscia modelu 1.
Indeksy ropozczynajg sie od ,,0”.
error in — to wejscie petni standardowa funkcje ,errorin”.
Output connections — okresla ktére wyjscia pierwszego i drugiego modelu
taczone sg parami.
=  Qutput Model 1 okresla indeksy wyjs¢ modelu 1, ktére dodajg sie lub
odejmuja od odpowiadajgcych im wys¢ modelu 2.
Output Model 2 okresla indeksy wyjsé modelu 2, ktére dodajg sie
lub odejmujg od odpowiadajacych im wys¢ modelu 1. Indeksy
ropozczynaja sie od ,,0”.
= Signal 1 okresla czy sygnat wyjsciowy modelu 1 dodaje sie czy odejmuje
od sygnatu wyjsciowego modelu 2.
=  Signal 2 okresla czy sygnat wyjsciowy modelu 2 dodaje sie czy odejmuje
od sygnatu wyjsciowego modelu 1.

o Delay Adjustment Settings - aproksymuje opdzZnienie, ktdre jest eliminowane
przez zastosowanie niniejszej funkcji. Aproksymacja jest oparta na Aproksymacji
Pade’go dla modeli ciggtych, natomiast dla modeli dyskretnych zwieksza rzad
modelu.

= Adjust Model for Delay — okresla czy model wyjsciowy bedzie
uwzgledniat aproksymowane opdznienie. Domyslnie FALSE.
= Pade Approximation Order — rzgd aproksymacji Pade’go, domysinie 2.

o Parallel Model — pofaczony réwnolegle model wyjsciowy.

o error out - to wyjscie petni standardowa funkcje ,error out”.

o CD Feedback — taczy 2 obiekty w petli sprzezenia zwrotnego przy zatozeniu, ze Model 1
znajduje sie w torze gtdwnym, a Model 2 w petli sprzezenia zwrotnego.

Feedback Sigry -«
Model 1 Closed-Loop Model

=
Model 2 =4 E
eedback Connect mgm@ error ouk
2 H
g

error in (no error) =
Output Connections

e Mozna okresli¢, ktédry model znajduje sie w petli sprzezenia zwrotnego. Jesli nie zostanie
podpiety sygnat do terminala Model 2 to przyjete bedzie jednostkowe sprzezenie
zwrotne.

o Feedback Sign okresla znak sprzezenia zwrotnego: TRUE = ,+”, FALSE = ,-,. DomysInie
FALSE. Jesli potagczenia zostaty okreslone poprzez Feedback Connections to parametr
Feedback Sign jest ignorowany.

e errorin — to wejscie petni standardowg funkcje ,errorin”.
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e error out - to wyjscie petni standardowa funkcje ,error out”.

e Model 1 — pierwszy z modeli uzywany do wyznaczenia zastepczego modelu z zamknietg
petla. Ten model znajduje sie w torze gtéwnym.

e Model 2 — drugi z modeli uzywany do utworzenia zastepczego modelu z zamknietg petlg
sprzezenia zwrotnego. Ten model znajduje sie w torze sprzezenia zwrotnego.

o Feedback Connections - okresla ktdre wyjscia jednego i wejscia drugiego modelu tgczone
sg parami. Wartos¢ wyjsciowa modelu 2 jest dodawana lub odejmowana od wartosci
referencyjnej i podawana na wejscie modelu 1.

o Model Output okresla indeksy wejsé¢ modelu 2, do ktdrych majg by¢ podtaczone
do wyjscia modelu 1.

o Model 1 Input okresla indeksy wejs¢ modelu 1, do ktérych majg by¢ podtgczone
wyjscia modelu 2.

o Signal okresla znak sprzezenia zwrotnego, domyslnie negatywny (FALSE)

W przypadku wszystkich powyzszych funkcji obydwa modele muszg by¢ tego samego typu tzn.
postaci ciggtej lub dyskretnej, jesli s3 to modele postaci dyskretnej muszg mieé¢ ten sam okres
probkowania. Podtgczane modele mogg byé rédznych postaci np. transmitancja i przestrzen stanu, ale
przed pofaczeniem mogg zosta¢ automatycznie przekonwertowane na jedng postac.

Realizacja przytoczonych powyzej operacji przy pomocy MathScript RT Module mozliwa jest dzieki
funkcjom:
e SysSer = series(Sysin_1, Sysin_2) — potaczenie szeregowe,
gdzie Sysin_1 i Sysin_2 to odpowiednio liniowe, stacjonarne modele 1 i 2 w potgczeniu
szeregowym
e SysPar = parallel(Sysin_1, Sysin_2) — potaczenie rownolegte,
parametry funkcji parallel jak powyzej,
e SysClosed = feedback(Sysin_1, Sysin_2, sign) — sprzezenie zwrotne,
gdzie sign okresla znak sprzezenia zwrotnego (1 = ,+”, -1 ="-,), domyslnie ,-,

W przypadku symulacji za pomocg Control & Simulation Loop mozna potgczy¢ poszczegdlne modele
zgodnie z danym schematem blokowym i wygenerowac interesujace przebiegi, charakterystyki itp.:
e pofgczenie szeregowe

Control & Simulation Loop
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e potaczenie rdwnolegte
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Control & Simulation Loop

R — Model 1 LI
Step Signal Model 2 Summation
[ &
e sprzezenie zwrotne, UWAGA — nalezy pamieta¢ o odwrdceniu terminali modelu 2.
Control & Simulation Loop
M rv— LI
Step Signal Summation Model 1
o
Mol 2

2. Zadania do wykonania
1. Wyznaczy¢ transmitancje zastepcza schematu (dla elementarnych transmitancji (Gi(s)-Gs(s))

podanych przez prowadzacego):

Ga(s) T
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