Modele dynamiczne silnikow

| uktady regulacji
serwomechanizmow



Silnik sterowany prgdowo

Z(t) R Z(t) Kluczowa cecha trybu pradowego:
Sygnat sterujgcy okresla bezposrednio
(lub proporcjonalnie) prad silnika. Spadek napiecia na

R w(t) rezystancji uzwojen R oraz SEM nie majg znaczenia,
bo napiecie zasilania przyjmuje wartos¢ odpowiednig,
u(t) ks; J :) aby uzyskaé zadany prad (zrédto prgdowe). W takim
rezimie dynamike silnika definiuje ponizsze réwnanie.
SEM d
= csw(?) T = M = ki
= CgW _— = —
S dt S
dw 1. 2 M | 1| ¢ 1| w |1l «
Zatem: — = kg—1 ks — - e
dt J J S S
Transmitancja ( ) _ Q(S) . E Transmitancja ( ) _ a(s) _ k I — ks
predkosciowa ~U\%/ T I(s) s ||potozeniowa P 5) = I(s) s2|°  J
(s ks1 k
Alternatywnie z tr. Laplace’a: Js{2(s) = ksl (s) = Gy(s) = (5) = —_ =
I(s) Js s



Silnik sterowany napieciowo

?,(t) R Z(t) Kluczowa cecha trybu napieciowego:
Sygnat sterujgcy okresla bezposrednio
(lub proporcjonalnie) napiecie zasilania silnika. Spadek
R w(t) napiecia na rezystancji uzwojen R oraz SEM muszg
zosta¢ uwzglednione. Nalezy zastosowac¢ w tym celu
u(t) ksa J rownanie bilansu napie¢ w obwodzie.
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Odpowiedzi skokowe silnikow
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Spostrzezenie: Tryb napieciowy jest koncepcyjnie bardziej ztozony, ale elementarny w realizacji
technicznej (prostszy i tanszy), tryb prgdowy — odwrotnie.



Struktury regulacji serwomechanizmow

A. Jednoobwodowa petla regulacji

¢ ~\ ______Eil_n_ik _______
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tryb pradowy: 2 P1 PD, PID
tryb napieciowy: P, Pl, PD, PID

B. Struktura kaskadowa predkosc¢-potozenie
silnik
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Nastawy dla trybu pradowego
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Nastawy dla trybu napieciowego
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