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Wykład 
 
 
 
 
 

Serwomechanizm – dwiczenie laboratoryjne 
 

Żabioski Tomasz 

Komputer PC 

 (regulator) 
Karta I/O Obiekt 

PC + Windows + Matlab/Simulink/RTW 

Scilab/Scicos+RTAI-Lab 

RT-DAC4 PCI 

Silnik DC z modułem 

przemieszczenia liniowego 

Wzmacniacz mocy Galil MSA-12-80 

 

Switch SW1 SW2 SW3 SW4 

Current mode OFF OFF ON OFF 

Voltage mode ON OFF OFF OFF 

Velocity mode OFF OFF OFF OFF 

Stanowisko laboratoryjne – system szybkiego prototypowania 

 

Regulator PID 
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Odpowiedź aperiodyczna 

Odpowiedź aperiodyczna krytyczna 

Odpowiedź z przeregulowaniem 

Odpowiedź oscylacyjna 
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Granica stabilności 

Niestabilnośd 

Kształt odpowiedzi układu zamkniętego 
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Przeregulowanie (overshoot )  - p% 

      - wartość ustalona odpowiedzi (yss) 

                   

Czas regulacji (settling time) - tr  (ts) 

Czas narastania (rise time)  - tn  (tr) 

Błąd (uchyb) ustalony (steady-state error)  -  eu=wu-yu   (ess) 
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[oznaczenia anglojęzyczne] 

 Parametry stabilnej odpowiedzi skokowej 
 

Regulator PID 
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Eksperymenty rzeczywiste 

Eksperyment identyfikacyjny – układ otwarty 
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Silnik prądu stałego z magnesami trwałymi - sterowany napięciowo 

Odpowiedzi skokowe 
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Położenie 

Prędkośd Prąd 
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Model teoretyczny 

Silnik prądu stałego z magnesami trwałymi - sterowany prądowo 

Odpowiedzi skokowe 

Rzeczywisty eksperyment odpowiedzi skokowej 
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Prędkośd 
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Prąd  u = 0.2 
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