Wymagania stawiane uktadom regulacji predkosci
| potozenia

- brak uchybow predkosci | potozenia w stanach ustalonych

- nieduza wartosc¢ catki uchybu predkosci przy obcigzeniu
momentem oporowym

- ograniczenie maksymalnych wartosc¢ pragdu, momentu,
przyspieszenia i predkosci

- brak przeregulowania w odpowiedziach skokowych

- szybkie nadgzanie za zmianami sygnatow zadanych
iInnych niz skokowe

- odpornosc na zmiany parametrow uktadu napedowego

- niewrazliwosSc¢ na zaktocenia | szumy pomiarowe
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Regulacja predkosci - materiaty pomocnicze
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Polozeniowe sprz¢zenie zwrotne
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Schemat blokowy uktadu regulacji potozenia o
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Dobor regulatora predkosci wg Kesslera
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Schemat blokowy obwodu regulacji predkosci kgtowej
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Dobor regulatora predkosci wg Kesslera
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Schemat blokowy obwodu regulacji predkosci kgtowej
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Dobor regulatora predkosci wg kryterium modutu
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Regulator typu P
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Dobor regulatora predkosci wg kryterium modutu
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Rys. Przebieg odpowiedzi skokowej uktadu II rzedu dla réznych wartosci
wspoéiczynnika thumienia



Dobor regulatora predkosci wg kryterium symetrii
Regulator typu PI EEEEEERAENEEEANER Y YW N
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Dobor regulatora predkosci wg kryterium symetrii
Regulator typu PI
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Dobor regulatora predkosci wg kryterium symetrii
regulator z prefiltrem
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Odpowiedz na zmiane skokowg predkosci zadanej dla regulatora predkosci dobranego wg
kryterium symetrii; bez i z filtrem wejsciowym (prefiltrem)



Poréwnanie odpowiedzi skokowej regulatora predkosci typu P i Pl
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Odpowiedz regulatora predkosci typu Pl (kr. symetrii) na skok 10 rad/s.



Wptyw ,prefiltru” na odpowiedz skokowg regulatora predkosci typu PI
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Odpowiedz regulatora predkosci typu Pl na skok 10 rad/s.
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Odpowiedz regulatora PI + prefiltr na skok 10 rad/s,



Odpowiedz na zmiane skokowg momentu oporowego
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Odpowiedz na zmiane skokowg momentu oporowego
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Odpowiedz na zmiane skokowg momentu oporowego
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Wptyw ograniczenia sygnatu wyjsciowego regulatora predkosci na
odpowiedz skokowg regulatora predkosci typu P

Mop
‘"znd Ku = 1
| G(S) % + ——
i |
o 1+sT, Mg Js A
Kw
+
- Mnnx Mop
‘"zad _Jl Ku 1
* Ge(s — _pc% H »
s (=) 7N 1+sTy [ mg Js it
Kw [4—
120 . . . 120 T
wiradss] v — y v wirad/s] : : :
MiNm] .m:%‘%s : : MIN) T tr30.08%,
od =0 : - :
100 f------ : Ol i — ; 100 f----—1of
' ; To=4%% | :
= o] WU S SO A SO U S S AU U - 7 S AR VRGOS NUDUURS.. . JSNUS WOUNUIRS VRISUNOL JSUUU: TR, - -
a0 B S, SR SN U NS SRR S JR—— . 1 | T TP MU R .
= = ;
40 ?.:.....__.:__.....{ ............................................. - a0 |- ....E .................................................................... -
fet Me max = 64.8[Nm] :
77| M / ----------------------------------------- IR SRR s . ] Lt S L S S St STTRRE FE -
/ :
/ '
0 R e bt T L LT wzad(t) 0 wzad(t)
: o) ' o)
: - : ! ! : : me(t : : : : : ! : t
20 | | | | | | | T T () 20 | | | | | | | T r-nE()
0 001 002 003 004 005 006 007 008 003 0.1 0 002 004 006 008 01 012 014 016 018 02

t[s]

Odpowiedz bez ograniczenia

Odpowiedz z ograniczeniem
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llustracja zjawiska windup
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Przebieg predkosci w, w,,4 | momentu silnika m,
w obecnosci zjawiska windup.

Przebieg predkosci w, w,,4 | momentu silnika m,
z uktadem anty-windup.



Struktury regulatoréow predkosci typu 2DOF

(2 Degrees Of Freedom)
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Schematy blokowe regulatoréw a) struktura standardowa,
Zz sumatorem na wejsciu, b) struktura teoretyczna o dwoch stopniach swobody

Struktury regulatorow: a) z pre-filtrem w torze wartosci zadanej,
b) ze sprzezeniem w przdod (feed forward)



Struktury regulatorow predkosci typu 2DOF
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Struktury regulatoréw predkosci
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Uktad regulacji predkosci
charakterystyki zaktoceniowe (skok momentu oporowego)

uchyb predkosci (rad/s)

1.21 Kessler (kryt. modutu)
1.0
0.8
0.6
0.4
0.21
0.07
-0.21
-0.41

-+ Kessler (kryt. symetrii)

— Chien-Hrones-Reswick

., |==Ziegler-Nichols

2.01

1.5

1.0]

0.5

0.0

Wptyw nastaw regulatora Pl na charakterystyki zaktéceniowe uktadu
regulacji predkosci
uchyb predkosci i moment silnika po skokowej zmianie obcigzenia o 1Nm.



Uktad regulacji predkosci
charakterystyki wymuszeniowe ( skok predkosci zadane))

predkos¢ (rad/s)

regulator Pl+

Krr = Ky

Wptyw wspotczynnika K- (K;) wiasciwosci uktadu z regulatorem Pl+
(Ko =1.2Nm/rad/s, T, = 4ms) przy zmianach predkosci zadane;j :
predkosc i moment silnika po skokowej zmianie predkosci zadanej o 1rad/s



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



