Automatyka i Regulacja Automatyczna
Laboratorium Zagadnienia — Seria ll

Zagadnienia na ocene 3.0
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Podaj transmitancje oraz naszkicuj teoretyczng odpowiedz skokowg uktadu catkujgcego z inercjg
1-go rzedu.

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

Podaj transmitancje oraz naszkicuj teoretyczng odpowiedz skokowg ukladu podwdjnie
catkujgcego.

Wyijasnij termin identyfikacja i podaj jego nazwe w jezyku angielskim.

Wyjasnij termin samostrojenie i podaj jego nazwe w jezyku angielskim.

Wyijasnij termin adaptacjai podaj jego nazwe w jezyku angielskim.

Scharakteryzuje pojecie sterowania w uktadzie otwartym i zamknietym.

Naszkicuj schemat ukfadu regulacji z ujemnym sprzezeniem zwrotnym, podaj nazwy

wszystkich blokéw i sygnatow.
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Scharakteryzuj tryby pracy Man i Auto regulatora RF — narysuj schematy poglagdowe.

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

Naszkicuj odpowiedzi aperiodyczne, aperiodyczne krytyczne, z przeregulowaniem, oscylacyjne i
niestabilne (dwa rodzaje) uktadu automatyki dla skokowej wartosci wymuszenia.

Co to jest uchyb regulacji?

Podaj definicje przeregulowania oraz 2% czasu regulacji - naszkicuj objasniajgcy rysunek.

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

Podaj przyktad rzeczywistego obiektu modelowanego za pomocg transmitancji podwadjnie
catkujgcej.

Podaj przyktad rzeczywistego obiektu modelowanego za pomocg transmitancji catka z inercja.
Czym rézni sie sterowanie od regulacji?

Podaj wymagany warunek poczgtkowy dla procedury samostrojenia w sterowniku RF.

Podaj i scharakteryzuj fazy realizowane przez sterownik RF podczas realizacji procedury
samostrojenia.

Naszkicuj rysunek oraz podaj wzory opisujgce metode aproksymacji odpowiedzi skokowej obiektu
modelem inercja z opdznieniem.

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

Naszkicuj odpowiedz skokowg uktadu zamknietego z silnikiem sterowanym pradowo oraz
regulatorem PD bez filtru wstepnego — uktad idealny.

Naszkicuj odpowiedZz skokowg uktadu zamknietego z silnikiem sterowanym prgdowo oraz
regulatorem PID bez filtru wstepnego — uktad idealny.

Naszkicuj odpowiedz skokowg uktadu zamknietego z silnikiem sterowanym prgdowo oraz
regulatorem PID z filtrem wstepnym — ukfad idealny.

Naszkicuj odpowiedZz na wymuszenie liniowe uktadu zamknietego z silnikiem sterowanym
pradowo oraz regulatorem PD — uktad idealny.
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Naszkicuj odpowiedZz na wymuszenie liniowe ukfadu zamknietego z silnikiem sterowanym
pradowo oraz regulatorem PID bez filtru wstepnego — uktad idealny.

Naszkicuj odpowiedz na wymuszenie liniowe ukfadu zamknietego z silnikiem sterowanym
prgdowo oraz regulatorem PID z filtrem wstepnym — uktad idealny.

Naszkicuj odpowiedZ na wymuszenie trapezoidalne uktadu zamknigtego z silnikiem sterowanym
prgdowo oraz regulatorem PD — ukfad idealny.

Naszkicuj odpowiedZz na wymuszenie trapezoidalne uktadu zamknietego z silnikiem sterowanym
prgdowo oraz regulatorem PID bez filtru wstepnego — uktad idealny.

Naszkicuj odpowiedz na wymuszenie trapezoidalne uktadu zamknietego z silnikiem sterowanym
prgdowo oraz regulatorem PID z filtrem wstepnym — uktad idealny.

Wyijasnij z czego wynikajg réznice w odpowiedzi skokowej uktadu idealnego i rzeczywistego dla
serwomechanizmu sterowanego prgdowo, na przyktadzie uktadu dostepnego w laboratorium.
Czym charakteryzujg sie procesy, do sterowania ktérymi wykorzystuje sie adaptacje ?

Naszkicuj odpowiedzi skokowe (poftozenie oraz predkos$¢) serwomechanizmu sterowanego
pradowo uwzgledniajgc skonczong wartos¢ napiecia zasilacza.

Omoéw metode eksperymentalnego okreslenia typu (pradowe, napieciowe) sterowania
serwomechanizmu (podaj jakie sygnaty obiektowe nalezy obserwowac oraz naszkicuj ich przebieg
dla ukfadu rzeczywistego).

Wymien podstawowe wady i zalety trybéw sterowania pragdowego i napieciowego.

Opisz metode identyfikacji wspoétczynnikéw transmitancji silnika sterowanego prgdowo (odpowiedz
skokowa) w przypadku obiektu rzeczywistego.

Naszkicuj odpowiedz skokowg uktadu zamknietego z silnikiem sterowanym prgdowo oraz
regulatorem PD — uktad rzeczywisty.

Naszkicuj odpowiedZ skokowg uktadu zamknietego z serwomechanizmem sterowanym prgdowo
oraz regulatorem PID bez filtru wstepnego — uktad rzeczywisty.

Naszkicuj odpowiedz skokowg uktadu zamknietego z serwomechanizmem sterowanym pradowo
oraz regulatorem PID z filtrem wstepnym — uktad rzeczywisty.

Naszkicuj odpowiedz na wymuszenie liniowe uktadu zamknietego z silnikiem sterowanym
prgdowo oraz regulatorem PD — uktad rzeczywisty, predko$¢ zblizona do predkosci Stribecka.
Naszkicuj odpowiedz na wymuszenie liniowe uktadu zamknietego z silnikiem sterowanym
prgdowo oraz regulatorem PD — uktad rzeczywisty, predkos¢ znacznie wieksza od predkosci
Stribecka.

Naszkicuj odpowiedz na wymuszenie liniowe uktadu zamknigtego z silnikiem sterowanym
prgdowo oraz regulatorem PID — uktad rzeczywisty, predkos¢ zblizona do predkosci Stribecka.
Naszkicuj odpowiedZz na wymuszenie liniowe uktadu zamknietego z silnikiem sterowanym
prgdowo oraz regulatorem PID — ukfad rzeczywisty, predkos¢ znacznie wieksza od predkosci
Stribecka.

Zagadnienia na ocene 4 i 5 (wraz ze wszystkimi zagadnieniami powyzej)
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Podaj wzor regulatora PID (z rzeczywistym rézniczkowaniem) w dziedzinie czasu i w dziedzinie
transmitancji operatorowej Laplce’a.

Wyijasnij pojecia hunting oraz stick-slip (naszkicuj odpowiedzi serwomechanizmu ilustrujgce te
zjawiska oraz podaj ich przyczyne i warunki w ktérych wystepujg).

Wyjasnij dlaczego serwomechanizm pradowy z regulatorem PID oraz filtrem wstepnym posiada
ustalony btad $ledzenia dla wymuszenia liniowego (uwzglednij w odpowiedzi informacje o liczbie
cztondéw catkujgcych).
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Wyjasnij dlaczego serwomechanizm pradowy z regulatorem P-PI posiada ustalony btad sledzenia
dla wymuszenia liniowego (uwzglednij w odpowiedzi informacje o liczbie cztonéw catkujgcych).
Wyjasnij dlaczego zmiana warto$ci zadanej w uktadzie wyposazonym w mechanizm adaptac;ji
moze spowodowac koniecznos¢ korekty nastaw regulatora typu PID.

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

Co to jest programowa zmiana nastaw regulatora PID?

Podaj metode identyfikacji wspoétczynnikéw transmitancji silnika sterowanego napieciowo
(odpowiedz skokowa) w przypadku obiektu rzeczywistego.

Naszkicuj odpowiedz skokowg uktadu zamknietego z silnikiem sterowanym prgdowo oraz
regulatorem P-PI — uktad idealny.

Naszkicuj odpowiedz na wymuszenie liniowe uktadu zamknietego z silnikiem sterowanym
prgdowo oraz regulatorem P-PI — ukfad idealny.

Naszkicuj odpowiedz na wymuszenie trapezoidalne uktadu zamknietego z silnikiem sterowanym
pradowo oraz regulatorem P-PI — uktad idealny.

Naszkicuj odpowiedz skokowg uktadu zamknietego z silnikiem sterowanym pradowo oraz
regulatorem P-PI — uktad rzeczywisty.

Zapisz w Matlabie kod symulujgcy odpowiedz skokowg ukfadu inercyjnego 1-rzedu, nazwij
wszystkie parametry transmitancji.

Zapisz w Matlabie kod symulujgcy odpowiedz skokowg uktadu inercyjnego 1-rzedu z
opo6znieniem, nazwij wszystkie parametry transmitancji.

Zapisz w Matlabie kod symulujgcy odpowiedz skokowg uktadu catkujgcego z inercjg 1-rzedu,
nazwij wszystkie parametry transmitancji.

Zapisz w Matlabie kod symulujacy odpowiedZz skokowg ukfadu podwdjnie catkujgcego, nazwij
wszystkie parametry transmitancji.



