Wszystkie grupy niezaleznie od ¢wiczenia:

Transmitancja idealnego regulatora PID ( z wykorzystaniem Kp, Ti, Td oraz Kp, Ki,

Kd), co oznaczajg poszczegolne wspoétczynniki.
Schemat blokowy idealnego regulatora PID.

Podaj przyktadowe transmitancje i scharakteryzuj gtbwne cechy obiektow statycznych

i astatycznych (czy odpowiedz skokowa obu typdw obiektow stabilizuje sie?).

| Cwiczenie

Transmitancja i teoretyczna odpowiedz skokowa serwomechanizmu sterowanego
prgdowo pozycjg (podwojna catka).

Transmitancja i teoretyczna odpowiedz skokowa serwomechanizmu sterowanego
prgdowo predkoscig (catka).

Transmitancja i teoretyczna odpowiedz skokowa serwomechanizmu sterowanego
napieciowo pozycjg (catka + inercja).

Transmitancja i teoretyczna odpowiedz skokowa serwomechanizmu sterowanego
napieciowo predkoscig (inercja).

Wz6r na wzmocnienie serwomechanizmu dla sterowania prgdowego (wzmochienie k

dla transmitanciji k/s”2) - opisa¢ wspétczynniki.

Il Cwiczenie

Podaj wzér na transmitancje modelu inercyjnego pierwszego rzedu z opdznieniem
oraz opisz poszczegolne parametry.

Czym jest identyfikacja obiektu sterowania i jak jg sie przeprowadza.

Jakie sg maksymalne wartosci jakie mozna poda¢ na wejscie obiektu w procentach w
zaleznosci od stanowiska.

W jakim stanie musi znajdowac¢ sie obiekt, aby przeprowadzi¢ identyfikacje.

Il Cwiczenie

Podaj wzér na transmitancje modelu inercyjnego pierwszego rzedu z opdznieniem
oraz opisz poszczegolne parametry.

Podaj wzér i narysuj przeregulowanie.

Podaj wzér i narysuj czas regulacji 2%.

Podaj wzér na wyznaczanie nastaw regulatora Pl dla obliczonej transmitancji obiektu
cieplnego (opisz wspotczynniki).

Naszkicuj schemat uktadu regulacji z ujemnym sprzezeniem zwrotnym, podaj nazwy
wszystkich blokéw i sygnatéw.

Co to jest anti-windup.



IV Cwiczenie
*  Wyjasnij pojecia samostrojenie.
*  Wyjasnij pojecie adaptacja
*  Czym rézni sie samostrojenie od adaptac;ji.

* Podaji scharakteryzuj fazy realizowane przez sterownik RF podczas realizaciji

procedury samostrojenia (strojenie standardowe, poming¢ precyzyjne).

* Narysuj fazy realizowane przez sterownik RF podczas realizacji procedury

samostrojenia (strojenie standardowe, poming¢ precyzyjne).
* Scharakteryzuj tryby pracy Man i Auto regulatora RF.

* Narysuj uktad sterowania podczas samostrojenia self.

V Cwiczenie

* Transmitancja i teoretyczna odpowiedz skokowa serwomechanizmu sterowanego
prgdowo pozycjg (podwodjna catka).

* Transmitancja i teoretyczna odpowiedz skokowa serwomechanizmu sterowanego
pradowo predkoscig (catka).

* Transmitancja i teoretyczna odpowiedz skokowa serwomechanizmu sterowanego
napieciowo pozycjg (catka + inercja).

* Transmitancja i teoretyczna odpowiedz skokowa serwomechanizmu sterowanego
napieciowo predkoscig (inercja).

*  Wzdr na wzmocnienie serwomechanizmu dla sterowania prgdowego (wzmocnienie k
dla transmitanciji k/s”*2) - opisa¢ wspétczynniki.

*  Whptyw tarcia na ksztatt przebiegéw dynamicznych serwomechanizméw (uchyby

ustalone, efekt Stribeck, stick-slip) — wprowadzenie do éwiczenia.



