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UVOD

1.1. Struktura sistema upravljanja
1.2. Podela sistema automatskog upravljanja
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Osnovni tipovi SAU

R(s) Y(s)
— | Reqgulator Proces

Sa otvorenom petljom upravljanja

R(s) + _ E(5) Y(s)
—>O—> Regulator — Proces 1—
Yo(s) |

Senzor |«

| zatvorenom petljom upravljanja



MATEMATICKE OSNOVE MODELOVANJA
PROCESA UPRAVLJANJA

2.1. Definisanje modela sistema

2.2. Matematicko modelovanje SAU
2.3. Laplasova transformacija

2.4. Funkcija prenosa
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MODELOVANJE SISTEMA AUTOMATSKOG
UPRAVLJANJA

3.1. Algebra funkcije prenosa

3.2. Karakteristicne funkcije SAU

3.3. Klasifikacija sistema prema redu astatizma

3.4. Uloga funkcije prenosa pri odredivanju
odziva sistema

3.5. Model sistema u prostoru stanja
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Uticaj povratne sprege na odziv sistema

Fs) 5 EO Us) |
_>Q—> K P— G(s) AJ;O__Y’
Yp(s)l N+m(S) )
_ KG(s) _ 1
Y (s) = 1 KG(S) (F(S)- Ny, (s)) + 1+ KG(S) N (S)

N,(S), N (S) — Sumovi poremecaja i merenja



ANALIZA PONASANJA KONTINUALNIH
SISTEMA AUTOMATSKOG UPRAVLJANJA

4.1. Zakoni uravljanja

4.2. Karakterizacija prelaznog rezima

4.3. Karakterizacija stacionarnog stanja

4.4, Uticaj rasporeda polova I nula funkcije
prenosa na odziv sistema

@ Visoka skola elektrotehnike i raCunarstva strukovnih studija



Ciljevi analize I sinteze SAU

p Pobudni signal ¢
e —— ﬁ
Prelazno . Greska U
stanje Stac_lonarno stacionarnom
stanje stanju

Vreme

Zahtevana stabilnost, minimalna greska u
stacionarnom stanju 1 oblik prelaznog odziva
SAU



STABILNOST SISTEMA AUTOMATSKOG
UPRAVLJANJA

5.1. Hurvicov kriterijum
5.2. Rausov Kriterijum
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KARAKTERISTIKE SISTEMA
AUTOMATSKOG UPRAVLJANJA U
FREKVENIUJSKOM DOMENU

6.1. Amplitudne karakteristike SAU
6.2. Fazne karakteristike SAU
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Matlab

* Interaktivni program za numericku obradu |
vizuelizaciju podataka

« specijalizovana programska podrska za
resavanje Sirokog spektra naucno-tehnickih
problema

* mogucnost primene u Unix, Macintosh |
Windows okruzenju
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LAmplitude

Odziv sistema na step pobudu
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MATLAB program:

num=1,;
den=[1 10 20];
step(num,den)
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http://www.engin.umich.edu/group/ctm/extras/step.html

OCENA IZ PREDMETA

Dva kolokvijuma (30+50 bodova)
Vezbe (20 bodova)

U slucaju klasicnog ispita
(maksimalno 80 bodova na
pismenom)
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