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-Računske vežbe- 

1. Dat je sistem za regulaciju brzine u kontinualnom domenu. PI regulator brzine je izveden 

tako da su dejstva regulatora u direktnoj grani. Poznati su parametri sistema i oni su: 

koeficijent proporcionalnog pojačanja Kp, koeficijent integralnog pojačanja Ki, inercija 

mehaničkog podsistema J kao i koeficijent frikcije B. Može se smatrati da je aktuator 

momenta idealan ka bez kašnjenja i njegova dinamika se može zanemariti. Koeficijent 

prigušenja sistema jednak je 0.5. Ispitati kako na odziv sistema deluje promena 

proporcionalnog pojačanja regulatora. 

 

2. Posmatrati sistem dat u zadatku 1. Nacrtati s ravan i obeležiti polove sistema. Dovesti u 

vezu realne i imaginarne delove polova sa parametrima sistema. Odrediti ugao . 

 

3. Posmatrati sistem obrađen u zadatku 1. Ispitati uticaj izmeštanja proporcionalnog pojačanja 

u lokalnu granu. Odrediti polove i nule sistema. Ispitati odziv novodobijenog sistema i 

uporediti sa odzivom dobijenim u zadatku 1. 

 

4. Posmatrati sistem dat u zadatku 1. Inercija sistema J = 1 kgm2, dok se koeficijent frikcije 

može predstaviti sa B = 0.1 Nm/rad/s. Odrediti odziv sistema ako su parametri regulatora Ki 

i Kp jednaki 1. Odrediti pojačanja regulatora tako da se dobije faktor prigušenja koji je 

jednak 1. Odrediti odskočni odziv takvog sistema. 

 

5. Dat je sistem za regulaciju brzine u z domenu. Regulator brzine izveden je tako da je 

regulator u direktnoj grani. Parametri sistema su poznati. Izvesti funkciju prenosa 

regulatora, objekta i mernog sistema. Nacrtati blok dijagram sistema. 

 

6. Posmatrati zadatak 5. izvesti funkciju prenosa sistema u slučaju izmeštanja proporcionalnog 

pojačanja u lokalnu granu. Nacrtati blok dijagram sistema i odrediti polove i nule. 

 

7. Na osnovu dobijenog sistema u zadatku 6. formirati regulator u inkrementalnoj formi tako 

da prenosna funkcija sistema ostane nepromenjena, kao u zadatku 5. U zadatku je 

opravdano zanemariti sistem za merenje brzine. 

 

8. Posmatrati sistem za regulaciju brzine u kontinualnom domenu. Proporcionalno pojačanje 

regulatora izmešteno je u lokalnu granu. Koeficijent prigušenja = 1. Izvesti prenosnu 

funkciju sistema u kome se uvažava i podsistem za merenje brzine sa svojim kašnjenjem. 



Merenje brzine opravdano je modelovati filterom prvog reda. Naći polove i nule takvog 

sistema. Ispitati uticaj povećanja vremenske konstante mernog sistema na kvalitet odziva. 

 

9. Posmatrati sistem u diskretnom domenu u kome je primenjena regulacija pozicije. 

Regulator pozicije je izveden kao PID. Aktuator momenta se može smatrati kao idealan (ka = 

1). Nacrtati blok šemu ovakvog sistema. Obeležiti na blok šemi prelaze iz analognog u 

digitalni domen i obrnuto. Izvesti funkciju prenosa u slučaju izmeštanja P i D pojačanja u 

lokalnu granu. Odrediti polove i nule ovakvog sistema. Uporediti odskočni odziv ovakvog 

sistema sa odzivima sistema u kojima su P kao i P i D dejstvo u direktnoj grani.  

 

10. Posmatrati sistem na kome je primenjena regulacija brzine. Sistem je dat u kontinualnom 

domenu. Opravdano je zanemariti funkciju prenosa aktuatora momenta i funckiju prenosa 

sistema za merenje brzine. Motor je spregnut sa opterećenjem osovinom sa konačnom 

krutošću. Momenat inercije motora i opterečenja su poznati (Jm i Jo) kao i koeficijent krutosti 

kk i koeficijent kv. Izvesti funkciju prenosa mehaničkog podsistema L/Tem, koji čine motor, 

vratilo i opterečenje. Na osnovu dobijene funkcije prenosa odrediti rezonantnu frekvenciju 

mehaničog podsistema. Projektovati notch filter za suzbijanje rezonantnih oscilacija takav 

da ima slabljenje od 10 puta pri čemu je koeficijent prigušenja polova p = 0.5. Koristeći 

MATLAB odrediti funckiju prenosa notch filtera u diskretnom domenu i dati idejni predlog za 

praktičnu implementaciju. 






