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Podstawy Automatyki i Robotyki, Laboratorium
KARTA SPRAWOZDAWCZA
Cwiczenie 10. Symulacja serwomechanizmu napieciowego

Dane liczbowe: k= ......... T=..... tr=.. ...

UWAGA: Do obliczen i symulacji mozna uzy¢ Scilab/Xcos lub MATLAB/Simulink.

Ocena 3.0

1. Narysuj schemat blokowy serwomechanizmu z silnikiem sterowanym napigciowo
i regulatorem PID. Uwzglednij w nim sygnat zaktocenia oraz blok filtra wielkos$ci zadane;.
W blokach obiektu, regulatora i filtra zapisz odpowiadajgce im transmitancje.

2. Oblicz nastawy regulatora PID. Ponizej zapisz wzory i uzyskane wartosci liczbowe.

3. Na podstawie poprzednich punktéw utwdérz model symulacyjny serwomechanizmu
w pakiecie Scilab lub MATLAB. Przedstaw model prowadzgcemu.

Ocena 3.5

4. Skonfiguruj model tak, aby wielko$¢ zadana pojawita si¢ w chwili 0, a zaktocenie skokowe
w chwili 2tr oraz aby cata symulacja trwata 5t. Wykonaj symulacje dla (a) skokowej
i (b) liniowej wielko$ci zadanej. Ponizej naszkicuj wykresy uzyskanych odpowiedzi.
Kolorami rozr6znij wielkos¢ zadang, odpowiedz bez filtra oraz z filtrem wstepnym.
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Ocena 4.0

5. Przygotuj do dyskusji i przedstaw prowadzgcemu analiz¢ nast¢pujacych zagadnien:
e czy uktad jest doktadny w przypadku skokowej/liniowej wielkos$ci zadane;,
e czy uklad kompensuje zakldcenie stalowartosciowe,
e jaki jest czas regulacji dla symulowanej odpowiedzi skokowej, czy jest on zgodny
Z wartoscia projektowa,
e jakie jest przeregulowanie symulowanej odpowiedzi skokowej,
e ktore z wyzej wskazanych wlasnosci zaleza od obecnosci filtra wielkosci zadanej?

Ocena4.5/5.0

Wykonaj badanie symulacyjne serwomechanizmu napigciowego z regulatorem innym niz PID,
wskazanym przez prowadzacego. Dla nowego regulatora powtdrz wszystkie wczesniejsze
punkty 1-5. Ponizej wystarczy zapisaé obliczenie nastaw (jak w pkt. 2) i wykresy uzyskanych
odpowiedzi (jak w pkt. 4).



