SERIA I

Ocena 3.0

1. Podaj transmitancje oraz naszkicuj teoretyczng odpowiedz skokowg uktadu
inercyjnego 1 -go rzedu.

2. Podaj transmitancje oraz naszkicuj teoretyczng odpowiedZz skokowg uktadu
inercyjnego 2-go rzedu.

3. Podaj transmitancje oraz naszkicuj teoretyczng odpowiedZz skokowg uktadu
inercyjnego n-tego rzedu.

4. Podaj transmitancje oraz naszkicuj teoretyczng odpowiedz skokowg uktad
u inercyjnego 1-go rzedu z opdznieniem.

5. Podaj transmitancje oraz naszkicuj teoretyczng odpowiedZz skokowg ukfadu
inercyjnego 2-go rzedu z opdznieniem.

6. Podaj transmitancje oraz naszkicuj teoretyczng odpowiedz skokowg uktadu typu
catka z inercja.

7. Podaj transmitancje oraz naszkicuj teoretyczng odpowiedz skokowg uktadu typu
catka z inercjg i opoznieniem.

8. Podaj transmitancje oraz naszkicuj teoretyczng odpowiedZz skokowg uktadu
catkujgcego.

9. Podaj transmitancje oraz naszkicuj teoretyczng odpowiedz skokowg uktadu
podwdjnie catkujgcego.

10.Podaj przyktadowe transmitancje i scharakteryzuj gtowne cechy obiektow
statycznych i astatycznych.

11.Podaj przyktad rzeczywistego obiektu modelowanego za pomocg transmitancji
inercyjnej 1-go rzedu.

12. Podaj przyktad rzeczywistego obiektu modelowanego za pomocg transmitancji
inercyjnej 1-go rzedu z opdznieniem.

13. Podaj przyktad rzeczywistego obiektu modelowanego za pomocg transmitancji
catkujacej.

14. Podaj przyktad rzeczywistego obiektu modelowanego za pomocg transmitancji
podwdjnie catkujgcej.

15. Podaj przyktad rzeczywistego obiektu modelowanego za pomocg transmitancji
catka z inercja.

16. Naszkicuj rysunek oraz podaj wzory opisujgce metode aproksymacji odpowiedzi
skokowej modelem inercyjnym pierwszego rzedu z opdznieniem.

17.Podaj transmitancje oraz naszkicuj teoretyczne odpowiedzi skokowe (potozenie
oraz predkosc¢) serwomechanizmow sterowanych prgdowo i napieciowo (uktad
idealny).

18. Wyjasnij termin identyfikacja.

19. Wyjasnij termin samostrojenie.

20. Wyjasnij termin adaptacja.

21. Jakie jest zadanie regulacji statowartosciowej — podaj przyktady.

22. Podaj transmitancje oraz opisz metode identyfikacji wspotczynnikéw transmitanc;ji
silnika sterowanego prgdowo (odpowiedz skokowa, uktad idealny).

23. Naszkicuj ogolny schemat blokowy ukfadu regulacji z jednostkowym sprzezeniem
zwrotnym i zaznacz podstawowe sygnaty oraz podaj ich symbole literowe oraz
nazwy.

24. Naszkicuj przyktadowy przebieg aperiodycznej odpowiedzi uktadu dla skokowej

zmiany warto$ci zadanej, zaznacz czas regulacji 2%.
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Naszkicuj przyktadowy przebieg aperiodycznej krytycznej odpowiedzi uktadu dla
skokowej zmiany warto$ci zadanej i okre$l czym rézni sie ona od odpowiedzi
aperiodycznej, zaznacz czas regulacji 2%.

Naszkicuj przyktadowy przebieg odpowiedzi zawierajgcej przeregulowanie dla
skokowej zmiany warto$ci zadanej, zaznacz przeregulowanie, podaj wzor na
przeregulowanie oraz zaznacz czas regulacji 2%.

Naszkicuj przyktadowy przebieg odpowiedzi oscylacyjnej dla skokowej zmiany
warto$ci zadanej, zaznacz przeregulowanie, podaj wzor na przeregulowanie oraz
zaznacz czas regulacji 2%.

Podaj ogdlny wzér transmitancji uktadu 1l-go rzedu, podaj nazwy wspétczynnikow.
Scharakteryzuje pojecie sterowania w ukfadzie otwartym i zamknigtym.

Podaj podstawowy wzér regulatora PID (bez rzeczywistego rézniczkowania) w
dziedzinie transmitancji operatorowej Laplace’a.

Podaj definicje transmitancji operatorowej Laplace’a.

Naszkicuj schemat uktadu regulacji z ujemnym sprzezeniem zwrotnym i podaj
wzor na transmitancje uktadu zamknigtego.

Opisz, w jaki sposéb regulator RF pracujgcy w trybie adaptacji reaguje na zmiane
parametrow obiektu.

Jakie gtéwne cechy (szybki, doktadny, niedokfadny, wolny itd.) posiadajg
regulatory: P, PI, PD, PID.

Ocena 4.0
(pytania na ocene 3.0 plus dodatkowe ponizsze)
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Naszkicuj odpowiedzi skokowe (potozenie oraz predkos$¢) serwomechanizmu
sterowanego prgdowo (uklad uwzgledniajgcy skonczong warto$¢ napiecia
zasilacza).

Podaj transmitancje oraz opisz metode identyfikacji wspétczynnikow transmitancji
silnika sterowanego prgdowo (odpowiedz skokowa, uktad rzeczywisty -
skonczona wartos¢ napiecia zasilacza).

. Jakie jest zadanie regulacji programowej—podaj przyktady.

Jakie jest zadanie regulacji nadgznej— podaj przyktady.

Czym rd6zni sie sterowanie od regulacji?

Podaj i scharakteryzuj fazy realizowane przez regulator RF podczas
samostrojenia.

Omow metode eksperymentalnego okreslenia typu (prgdowe, napieciowe)
sterowania serwomechanizmu (podaj jakie sygnaty obiektowe nalezy obserwowaé
oraz naszkicuj ich przebieg dla uktadu rzeczywistego).

Podaj transmitancje oraz opisz metode identyfikacji wspotczynnikdw transmitancji
silnika sterowanego napieciowo (odpowiedz skokowa).

Naszkicuj odpowiedz skokowg ukfadu zamknietego z serwomechanizmem
sterowanym prgdowo oraz regulatorem PD (z—filtrem—wsteprym/bez filtru, bez
tarcia, regulator nastrojono met. linii pierw. na przebiegi aperiodyczne krytyczne).
Naszkicuj odpowiedz skokowg uktadu zamknietego z serwomechanizmem
sterowanym pradowo oraz regulatorem PID (z filtrem wstepnym/bez filtru, bez
tarcia, regulator nastrojono met. linii pierw. na przebiegi aperiodyczne krytyczne).
Naszkicuj odpowiedz skokowg ukfadu zamknietego z serwomechanizmem
sterowanym prgdowo oraz regulatorem P-PI (bez tarcia, regulator nastrojono met.
linii pierw. na przebiegi aperiodyczne krytyczne).

Naszkicuj odpowiedz na wymuszenie liniowe uktadu zamknietego =z
serwomechanizmem sterowanym prgdowo oraz regulatorem PD (z filtrem
wstepnym/bez filtru, bez tarcia, dla predkosci znacznie wigkszej od predkosci
Stribecka, regulator nastrojono met. linii pierw. na przebiegi aperiodyczne
krytyczne).
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Naszkicuj odpowiedz na wymuszenie liniowe uktadu zamknietego =z
serwomechanizmem sterowanym prgdowo oraz regulatorem PID (z filtrem
wstepnym/bez filtru, bez tarcia, dla predkosci znacznie wigkszej od predkosci
Stribecka, regulator nastrojono met. linii pierw. na przebiegi aperiodyczne
krytyczne).

Naszkicuj odpowiedz na wymuszenie liniowe uktadu zamknietego =z
serwomechanizmem sterowanym prgdowo oraz regulatorem P-PI (bez tarcia, dla
predkosci znacznie wiekszej od predkosci Stribecka, regulator nastrojono met.
linii pierw. na przebiegi aperiodyczne krytyczne).

Naszkicuj statyczng charakterystyke tarcia oraz zaznacz: tarcie statyczne (Fs),
tarcie wiskotyczne (Fv), tarcie Coulomba, predkos¢ Stribecka.

Jakie niekorzystne zjawiska wprowadza tarcie w zadaniach sterowania uktadami
mechatronicznymi?

Co to jest programowa zmiana nastaw regulatora PID?

Co to jest punkt pracy uktadu regulacji?

Podaj definicje przeregulowania i czasu regulacji 2% -naszkicuj wyjasniajgcy
rysunek.

Podaj przyktad rzeczywistego obiektu niestabilnego.|

Ocena 5.0
(pytania na ocene 4.0 plus dodatkowe ponizsze)

56.

57.

58.

59.
60.
61.
62.
63.

64.

65.

66.

67.

Woyjasnij pojecia hunting oraz stick - slip (naszkicuj odpowiedzi serwomechanizmu
ilustrujgce te zjawiska oraz podaj ich przyczyne i warunki w ktérych wystepuja).
Wyjasnij dlaczego serwomechanizm prgdowy z regulatorem PID oraz filtrem
wstepnym posiada ustalony btgd Sledzenia dla wymuszenia liniowego (uwzglednij
w odpowiedzi informacje o liczbie cztonéw catkujgcych).

Wyijasnij dlaczego serwomechanizm prgdowy z regulatorem P-Pl posiada
ustalony btad Sledzenia dla wymuszenia liniowego (uwzglednij w odpowiedzi
informacje o liczbie cztonéw catkujgcych).

Opisz w punktach przebieg wyprowadzenia wzorow dla serwomechanizméw
pragdowych z regulatorem PD na podstawie linii pierwiastkowych Evansa.

Opisz w punktach przebieg wyprowadzenia wzoréw dla serwomechanizmow
pragdowych z regulatorem PID na podstawie linii pierwiastkowych Evansa.

Opisz w punktach przebieg wyprowadzenia wzoréw dla serwomechanizmow
pragdowych z regulatorem P-PI na podstawie linii pierwiastkowych Evansa.

Okresl na czym polega stabilnosc¢ typu BIBO (Bounded Input Bounded Output).
Naszkicuj odpowiedz skokowg ukfadu zamknietego z serwomechanizmem
sterowanym prgdowo oraz regulatorem PD (z filtrem wstepnym/bez filtru, z
tarciem).

Naszkicuj odpowiedz skokowg ukfadu zamknietego z serwomechanizmem
sterowanym pragdowo oraz regulatorem PID (z filtrem wstepnym/bez filtru, z
tarciem - regulator nastrojono met. linii pierw. na przebiegi aperiodyczne
krytyczne).

Naszkicuj odpowiedz skokowg ukiadu zamknietego z serwomechanizmem
sterowanym pradowo oraz regulatorem P-PI (z tarciem, regulator nastrojono met.
linii pierw. na przebiegi aperiodyczne krytyczne).

Naszkicuj odpowiedZz na wymuszenie liniowe uktadu zamknietego z
serwomechanizmem sterowanym prgdowo oraz regulatorem PD (z filtrem
wstepnym/bez filtru, z tarciem, dla predkosci znacznie wiekszej od predkosci
Stribecka - regulator nastrojono met. linii pierw. na przebiegi aperiodyczne
krytyczne).

Naszkicuj odpowiedz na wymuszenie liniowe uktadu zamknietego =z
serwomechanizmem sterowanym pradowo oraz regulatorem PID (z filtrem



wstepnym/bez filtru, z tarciem, dla predkosci znacznie wiekszej od predkosci
Stribecka -regulator nastrojono met. linii pierw. na przebiegi aperiodyczne
krytyczne).

68. Naszkicuj odpowiedz na wymuszenie liniowe uktadu zamknietego =z
serwomechanizmem sterowanym prgdowo oraz regulatorem P-PI (bez tarcia, dla
predkosci znacznie wiekszej od predkosci Stribecka -regulator nastrojono met.
linii pierw. na przebiegi aperiodyczne krytyczne).
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