Regulacja predkosci - materiaty pomocnicze
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Predlos ciowe sprzezenie zwrotne ®

Polozeniowe sprzezenie zwrotne

Schemat blokowy uktadu regulacji potozenia o
strukturze kaskadowej

Schemat blokowy uktadu regulacji potozenia o
strukturze kaskadowej
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Predkosciowe sprzezenie zwrotne [0)

Polozeniowe sprz¢zenie zwrotne
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Dobdér regulatora predkosci wg kryterium modutu
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Regulator typu P
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Rys. Przebieg odpowiedzi skokowej uktadu II rzedu dla réznych wartosci
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Dobdér regulatora predkosci wg kryterium symetrii

Regulator typu PI

Ji
Kp =
Y Goaam
T,=4T“
E
10 — —_—— — -..-_-——I p—
I I 1
: | oo E(”A‘Tus)
Wz - 3 3 2 2
: : 8Ty s® + 8T|ys* + 4Ty s + 1
|
0 1

Dobér regulatora predkosci wg kryterium symetrii
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OdpowiedZ na zmiane skokowg predkosci zadanej dla regulatora predkos$ci dobranego wg
kryterium symetrii; bez i z filtrem wej$ciowym (prefiltrem)

Poréwnanie odpowiedzi skokowej regulatora predkosci typu P i PI

Odpowiedz regulatora predkosci typu P (kr. modutu) na skok 10 rad/s

Odpowiedz regulatora predkosci typu PI (kr. symetrii) na skok 10 rad/s.




Wplyw ,prefiltru” na odpowiedz skokowg regulatora predkosci typu Pl

Odpowiedz regulatora predkosci typu Pl na skok 10 rad/s.

Odpowiedz regulatora Pl + prefiltr na skok 10 rad/s, (przeregulowanie 10,5%)
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Odpowiedz na zmiane skokowg momentu N i
oporowego dla regulatora predkosci F R [mﬁ]
dobranego wg kryterium modutu. i
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Odpowiedz na zmiane skokowg momentu
dla regulatora predkosci dobranego wg
kryterium symetrycznego;
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Wplyw ograniczenia sygnatu wyjsciowego regulatora predkosci na
odpowiedz skokowg regulatora predkosci typu P
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Odpowiedz bez ograniczenia
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Odpowiedz z ograniczeniem

llustracja zjawiska windup

Przebieg predkosci w, w,,q i momentu silnika m,
w obecnos$ci zjawiska windup.
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Przebieg predkosci w, w,,q i momentu silnika m,
z uktadem anty-windup.
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Struktury regulatoréw predkosci typu 2DOF
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a)
Schematy blokowe regulatoréw liniowych o dziataniu ciggtym: a) standardowa,
z sumatorem na wejsciu, b) teoretyczna regulatora o dwoch stopniach swobody
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Struktury regulatoréw: a) z pre-filtrem w torze wartosci zadanej,
b) ze sprzezeniem w przéd (feed forward)

Struktury regulatoréw predkosci
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b)

a)
Schematy blokowe regulatoréw liniowych o dziataniu ciggtym:
a) konwencjonalnego regulatora PI, b) regulatora Pl+ .
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Ukfad regulacji predkosci
charakterystyki zaktoceniowe
uchyb predkosci (rad/s)

1.2 Kessler (kryt. modutu)
1.09 3

0.84
0.64
0.4
0.2
0.07
-0.21
-0.41 ‘

=== Kessler (kryt. symetrii)

— Chien-Hrones-Reswick

‘ =-Ziegler-Nichols

0 5 10 15 tms)

Wptyw nastaw regulatora Pl na charakterystyki zakidceniowe uktadu
regulacji predkosci

uchyb predkosci i moment silnika po skokowej zmianie obcigzenia o 1Nm.

Ukfad regulacji predkosci
charakterystyki wymuszeniowe — regulator Pl+

predkosc¢ (rad/s)

10 15 t(ms)
moment (Nm)
18 Kfr = 1 Kere = K,
1.0] Qs -+ Kfr = 0.66
i~ —Kfr = 0.33
0.5 =-Kfr=0

0 5 10 15 t(ms)
Wptyw wspétczynnika Ker (K;) wiasciwosci ukfadu z regulatorem Pl+
(Kp =1.2Nm/rad/s, T, = 4ms) przy zmianach predkosci zadane;j :
predkosé i moment silnika po skokowej zmianie predkosci zadanej o 1rad/s
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Odpowiedzi skokowe regulatora predkosci typu Pl+

Odpowiedz regulatora Pl+ na skok 10 rad/s, Kg=0,3
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