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Automatyka i Regulacja Automatyczna — Laboratorium
Zagadnienia — Seria |l

Zagadnienia na oceng 3.0
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Podaj transmitancj¢ oraz naszkicuj teoretyczng odpowiedz skokowa uktadu catkujacego z
inercjg 1-go rzedu.

Podaj transmitancj¢ oraz naszkicuj teoretyczng odpowiedz skokowg uktadu inercyjnego
1-go rzedu z opdznieniem.

Podaj transmitancj¢ oraz naszkicuj teoretyczng odpowiedz skokowa ukladu podwojnie
catkujacego.

Wyjasnij termin identyfikacja i podaj jego nazwe w jezyku angielskim.
Wyjasnij termin samostrojenie i podaj jego nazwe w jezyku angielskim.
Wyjasnij termin adaptacja i podaj jego nazwe w jezyku angielskim.
Wyjasnij, co otrzymujemy w wyniku doboru nastaw regulatora typu PID.
Scharakteryzuje pojecie sterowania w uktadzie otwartym i zamknigtym.

Naszkicuj schemat uktadu regulacji z ujemnym sprz¢zeniem zwrotnym, podaj nazwy
wszystkich blokoéw i sygnatow.

. Scharakteryzuj tryby pracy Man i Auto regulatora RF — narysuj schematy pogladowe.
11.

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

Co to jest punkt pracy uktadu regulacji?

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

Co to jest uchyb regulacji?

Podaj definicj¢ przeregulowania oraz 2% czasu regulacji - naszkicuj objasniajacy
rysunek.

Jakie jest zadanie regulacji: statowartosciowej — podaj przyktady i nazwg angielska.
Podaj przyktad rzeczywistego obiektu modelowanego za pomoca transmitancji inercyjnej
1-go rzgdu z opdZznieniem.

Podaj przyklad rzeczywistego obiektu modelowanego za pomocag transmitancji
podwdjnie catkujace;.

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

Naszkicuj ogélny schemat blokowy uktadu regulacji z jednostkowym sprzezeniem
zwrotnym 1 mozliwoscig przetagczania MAN/AUTO, zaznacz podstawowe sygnaly oraz
podaj ich symbole literowe oraz nazwy.

Czym rdzni si¢ Sterowanie od regulacji?
Podaj wymagane warunki poczatkowe dla procedury samostrojenia w sterowniku RF.

Podaj i scharakteryzuj fazy realizowane przez sterownik RF podczas realizacji procedury
samostrojenia.
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Opisz, w jaki sposob sterownik RF pracujacy w trybie adaptacji reaguje na zmiang
parametrow obiektu.

Jakie glowne cechy (szybki, doktadny, niedoktadny, wolny itd.) posiadaja regulatory: P,
PI, PD, PID.

Naszkicuj rysunek oraz podaj wzory opisujagce metode aproksymacji odpowiedzi
skokowej obiektu modelem podwdjnie catkujgcym.

Naszkicuj rysunek oraz podaj wzory opisujace metode aproksymacji odpowiedzi
skokowej obiektu modelem inercja z opoéznieniem.

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

Naszkicuj schemat pogladowy uktadu napieciowej regulacji serwomechanizmu.

Naszkicuj schemat  pogladowy  ukladu  prgdowej/momentowej regulacji
serwomechanizmu.

Naszkicuj odpowiedz skokowa ukladu zamknigtego z silnikiem sterowanym pradowo
oraz regulatorem PD bez filtru wstepnego — uktad idealny.

Naszkicuj odpowiedz skokowa uktadu zamknigtego z silnikiem sterowanym pradowo
oraz regulatorem PID bez filtru wstgpnego — uktad idealny.

Naszkicuj odpowiedz skokowa ukladu zamknigtego z silnikiem sterowanym pradowo
oraz regulatorem PID z filtrem wstgpnym — ukltad idealny.

Naszkicuj odpowiedZ na wymuszenie liniowe ukladu zamknigtego z silnikiem
sterowanym pradowo oraz regulatorem PD — uklad idealny.

Naszkicuj odpowiedz na wymuszenie liniowe ukladu zamknigtego z silnikiem
sterowanym pradowo oraz regulatorem PID bez filtru wstepnego — uktad idealny.

Naszkicuj odpowiedZ na wymuszenie liniowe ukladu zamknigtego z silnikiem
sterowanym pradowo oraz regulatorem PID z filtrem wstgpnym — uklad idealny.

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

Naszkicuj odpowiedz na wymuszenie trapezoidalne ukladu zamknigtego z silnikiem
sterowanym pradowo oraz regulatorem PID bez filtru wstepnego — uktad idealny.

Naszkicuj odpowiedZz na wymuszenie trapezoidalne ukladu zamknigtego z silnikiem
sterowanym pradowo oraz regulatorem PID z filtrem wstgpnym — uklad idealny.

Naszkicuj odpowiedz na wymuszenie sinusoidalne uktadu zamknigtego z silnikiem
sterowanym pragdowo oraz regulatorem PD — uktad idealny.

Naszkicuj odpowiedZz na wymuszenie sinusoidalne uktadu zamknigtego z silnikiem
sterowanym pradowo oraz regulatorem PID bez filtru wstgpnego — uktad idealny.

Naszkicuj odpowiedz na wymuszenie sinusoidalne uktadu zamknigtego z silnikiem
sterowanym pragdowo oraz regulatorem PID z filtrem wstgpnym — uklad idealny.

Wyjasnij z czego wynikajg réznice w odpowiedzi skokowej uktadu idealnego i
rzeczywistego dla serwomechanizmu sterowanego pradowo, na przyktadzie uktadu
dostepnego w laboratorium.

Jaki ksztalt przebiegdbw dynamicznych dla odpowiedzi skokowych jest preferowany w
serwomechanizmach (jakiego typu przebiegi oraz dlaczego).

Podaj cechy, jakimi powinna si¢ charakteryzowa¢ odpowiedz uktadu na wymuszenie a
jakimi na zaktocenie (uwzglednij wartos¢ odpowiedzi ustalonej).
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Czym charakteryzujg si¢ procesy, do sterowania ktorymi wykorzystuje si¢ adaptacje?

Naszkicuj odpowiedzi skokowe (potozenie oraz predkos¢) serwomechanizmu
sterowanego prgdowo uwzgledniajac skonczong wartos$¢ napiecia zasilacza.

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

Wymien podstawowe wady i zalety trybow sterowania prgdowego i napigciowego.

Opisz metode identyfikacji wspotczynnikdéw transmitancji silnika sterowanego pradowo
(odpowiedz skokowa) w przypadku obiektu rzeczywistego.

Naszkicuj odpowiedz skokowa uktadu zamknietego z silnikiem sterowanym pradowo
oraz regulatorem PD — uktad rzeczywisty.

Naszkicuj odpowiedz skokowa uktadu zamknigtego z serwomechanizmem sterowanym
pradowo oraz regulatorem PID bez filtru wstepnego — uktad rzeczywisty.

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

Naszkicuj odpowiedz na wymuszenie liniowe ukladu zamknigtego z silnikiem
sterowanym pradowo oraz regulatorem PD — uklad rzeczywisty, predkos¢ zblizona do
predkosci Stribecka.

Naszkicuj odpowiedz na wymuszenie liniowe ukladu zamknigtego z silnikiem
sterowanym pradowo oraz regulatorem PD — ukfad rzeczywisty, predkos¢ znacznie
wieksza od predkosci Stribecka.

Naszkicuj odpowiedZ na wymuszenie liniowe ukladu zamknigtego z silnikiem
sterowanym pradowo oraz regulatorem PID — ukiad rzeczywisty, predkos¢ zblizona do
predkosci Stribecka.

Naszkicuj odpowiedZ na wymuszenie liniowe ukladu zamknigtego z silnikiem
sterowanym pragdowo oraz regulatorem PID — uklad rzeczywisty, predkos¢ znacznie
wigksza od predkosci Stribecka.

Naszkicuj odpowiedZ na wymuszenie sinusoidalne ukladu zamknigtego z silnikiem
sterowanym pradowo oraz regulatorem PD — uktad rzeczywisty.

Naszkicuj odpowiedZz na wymuszenie sinusoidalne uktadu zamknigtego z silnikiem
sterowanym pragdowo oraz regulatorem PID bez filtru wstgpnego — uktad rzeczywisty.
Naszkicuj odpowiedz na wymuszenie sinusoidalne uktadu zamknigtego z silnikiem
sterowanym pradowo oraz regulatorem PID z filtrem wstepnym— uktad rzeczywisty.

Jakie niekorzystne zjawiska wprowadza tarcie w realizacji sterowania uktadami
mechatronicznymi.

Zagadnienia na ocene¢ 4.0 (wraz ze wszystkimi zagadnieniami powyzej)
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Podaj wzoér regulatora PID (z rzeczywistym rozniczkowaniem) w dziedzinie czasu 1 w
dziedzinie transmitancji operatorowej Laplce’a.

Wyjasnij pojecia hunting oraz stick-slip (naszkicuj odpowiedzi serwomechanizmu
ilustrujace te zjawiska oraz podaj ich przyczyne 1 warunki w ktorych wystepuja).

Wyjasnij dlaczego serwomechanizm pradowy z regulatorem PID oraz filtrem wstepnym
posiada ustalony btad $ledzenia dla wymuszenia liniowego (uwzglednij w odpowiedzi
informacje o liczbie cztonéw catkujacych).
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Wyjasnij dlaczego serwomechanizm pragdowy z regulatorem P-Pl posiada ustalony btad
Sledzenia dla wymuszenia liniowego (uwzglednij w odpowiedzi informacje o liczbie
cztondw catkujacych).

Jakie cechy musza posiada¢ uktady regulacji, aby zapewnia¢ zerowe btedy ustalone dla
wymuszen: skokowych, liniowych i parabolicznych.

Jakie cechy muszg posiada¢ uktady regulacji, aby zapewnia¢ zerowe btgdy ustalone dla
zaktocen: skokowych, liniowych i parabolicznych.

Wyjasnij dlaczego zmiana wartosci zadanej] w uktadzie wyposazonym w mechanizm
adaptacji moze spowodowa¢ koniecznos¢ korekty nastaw regulatora typu PID.

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

Jakiego typu filtr (np. gornoprzepustowy, dolnoprzepustowy, Srodkowoprzepustowy,
srodkowozaporowy) jest stosowany w torze przetwarzania dla wej$¢ analogowych
regulatora RF i dlaczego?

W jakim celu stosuje si¢ w bloku PID regulatora RF ograniczenie sygnalu sterujacego?

Jaka akcja odno$nie obliczania czlonu catkujacego regulatora PID powinna by¢
wykonana w przypadku, gdy sygnat sterujacy osigga ograniczenie w trybie pracy
automatycznej?

Jaki wptyw na odpowiedZ skokowa ma osiaggni¢cie ograniczenia sygnatu sterowania w
regulatorze PID w przypadku, gdy catkowanie nie zostato wstrzymane?

Co to jest programowa zmiana nastaw regulatora PID?

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

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

Naszkicuj odpowiedZ na wymuszenie liniowe ukladu zamknigtego z silnikiem
sterowanym pradowo oraz regulatorem P-P| — uktad idealny.

Naszkicuj odpowiedz na wymuszenie trapezoidalne ukladu zamknigtego z silnikiem
sterowanym pragdowo oraz regulatorem P-PIl — uktad idealny.

Naszkicuj odpowiedz na wymuszenie sinusoidalne uktadu zamknigtego z silnikiem
sterowanym pradowo oraz regulatorem P-P| — uktad idealny.

Naszkicuj odpowiedz skokowa ukladu zamknigtego z silnikiem sterowanym pradowo
oraz regulatorem P-PI — uktad rzeczywisty.

Naszkicuj odpowiedz na wymuszenie sinusoidalne uktadu zamknigtego z silnikiem
sterowanym pradowo oraz regulatorem P-P|—- uktad rzeczywisty.

Zapisz w Matlabie kod symulujacy odpowiedZ skokowsg uktadu inercyjnego 1-rzedu,
nazwij wszystkie parametry transmitancji.

Zapisz w Matlabie kod symulujacy odpowiedz skokowa uktadu inercyjnego 1-rzgdu z
opdznieniem, nazwij wszystkie parametry transmitancji.

Zapisz w Matlabie kod symulujacy odpowiedz skokowa uktadu catkujacego z inercjg 1-
rzgdu, nazwij wszystkie parametry transmitancji.

Zapisz w Matlabie kod symulujacy odpowiedz skokowg uktadu podwdjnie catkujacego,
nazwij wszystkie parametry transmitancji.
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Zagadnienia na ocene¢ 5.0 (wraz ze wszystkimi zagadnieniami powyzej)

86. Wykazanie pelnych kompetencji wynikajacych z ukonczonych zaje¢ laboratoryjnych w
zakresie wiedzy 1 umiejetnosci, m.in.:
a. Umiejetnos¢ ustnego zwigztego omowienia kazdego ze zrealizowanych ¢wiczen
(ustne streszczenie sprawozdania), z okresleniem celu ¢wiczenia, jego glownych
etapow, uzyskanych rezultatow i wyciagnigtych wnioskow.

b. Sprawne postugiwanie si¢ oprogramowaniem Matlab/Simulink w zakresie
zwigzanym ze zrealizowanymi ¢wiczeniami, np. symulacja odpowiedzi skokowej
zadanego modelu, budowa schematu blokowego i1 symulacja uktadu regulacji itp.

c. Umiejetnos¢ obslugi regulatora RF-537 w zakresie podstawowych czynnosci
operatorskich oraz wykorzystania mechanizmow samostrojenia i adaptacji.

d. Dobra wiedza na temat relacji laczacych struktury regulacyjne uzyte dla
serwomechanizmu 1  parametry dynamiczne uzyskiwanych  przebiegdéw
(przeregulowanie, czas regulacji, btad ustalony, btad §ledzenia przebiegu liniowego).



