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Stanowisko: Serwo z odwroconym wahadlem

Przykladowy cel ¢wiczenia: ustabilizowanie w pionie modelu odwrdconego wahadta poprzez
sterowanie nim dzigki samodzielnie zaprojektowanemu w pakiecie Simulink uktadowi sterowania
wraz z nastrojonym regulatorem. Szczegdlng uwage nalezy zwr6ci¢ na prawidtowy proces
przeprowadzenia identyfikacji obiektu.

Rys. 1. Model odwroconego wahadta |

1. Opis sprzetu

Elementem stanowiska jest modut sterujaco-zasilajacy. Na panelu przednim znajduja si¢ dwie diody
sygnalizacyjne — dioda lewa sygnalizuje stan pracy modutu (zaswiecona — wiaczone), prawa dioda
sygnalizuje stan alarmowy uruchamiany wylacznikiem awaryjnym (Rys. 4). Na panelu tylnym
urzadzenia wyprowadzono zlagcza umozliwiajace podiaczenie sygnatow wejs¢ dla enkoderow,
czujnikow krancowych oraz umieszczono ztacza na karte pomiarowa oraz wyjscia dla silnika.
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Rys. 2. Panel przedni modutu

Za wylaczenie silnika w momencie dotarcia platformy do konca szyny odpowiadaja czujniki
krancowe. W momencie ich uaktywnienia stan ten jest sygnalizowany diodami na nich
umieszczonymi.

UWAGA'! Prosze¢ nie nadwyrezaé¢ krancowek — w momencie kiedy widaé, ze platforma uderzy
o koniec szyny nalezy bezwzglednie wcisnaé¢ wylacznik awaryjny zapobiegajac uderzeniu.

Rys. 3. Kraricowka | Rys. 4. Wylgcznik awaryjny

Odczyt potozenia platformy realizuje enkoder obrotowy (HEDM550) oraz liniowy
(LM10IC005CB10F00), wychylenie wahadta od pionu mierzy enkoder obrotowy (Dynapar Series
H58 (oryginalny enkoder zostal zmodyfikowany o tarcze wysokiej rozdzielczosci - 8192 impulsy na
obrot)).

Rys. 5. Enkoder Iiniwy

Rys. 6. Enkoder obrotowy mierzgcy
odchylenie wahadta
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W celu dokonania zmiany trybu sterowania
e Napieciowe - Voltage Feedback — ON (pozycja w lewo), pozostate OFF (pozycja w prawo)
e Pradowe — Vel integrator — ON (pozycja w lewo), pozostate OFF (pozycja w prawo)

UWAGA! Tryby sterowania nalezy przelaczaé tylko przy wylaczonym module
(Galil MSA-12-20). Urzadzenie pod napieciem 230V.
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Rys. 7. Przelgcznik trybow sterowania

2. Interfejs karty RT-DAC/USB dla srodowiska Simulink.
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Rys. 8 Blok Serwo
Z poziomu pakietu Simulink obstuga modutu realizowana jest przez powyzszy blok wyposazony W
pie¢ wejs¢ oraz szes¢ wyjsc.
Wejscia:
Reset enkodera (1) — ustawiajac stan wysoki zerujemy enkoder (aktualne potozenie zostaje przyjete
jako zerowe), dotyczy enkodera zamontowanego na silniku.
Reset enkodera (2) — reset enkodera liniowego.
Reset enkodera (3) - reset enkodera - wahadto

Reset enkodera (4) - nie podiaczony

U — sygnat sterujacy w zakresie < - 10...10 >



Wyjscia:

Prgd — Monitor pradu (0.25 V=1 A)

Enkoder (1) —warto$¢ licznika enkodera - enkoder zamontowany na silniku (1024 impuls6w/360°)
Enkoder (2) — wartos¢ licznika enkodera - enkoder linowy (1 impulséw = 5um)

Enkoder (3) — wartos¢ licznika enkodera - enkoder wahadto (8192 impulsow / 360°)

Enkoder (4) — nie podtaczony

Delta time — czas cyklu pracy karty RT-DAC/USB

UWAGA! Po kazdorazowej modyfikacji struktury programu nalezy go przebudowac (Ctrl + b).
W chwili resetu enkoderow aktualne polozenie jest traktowane jako startowe (zerowe).



