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Prototypowanie serwomechanizmu dla zespotu napedowego

Wprowadzenie

W trakcie éwiczenia przygotowywalismy aplikacje sterujgca dla dwdch serwomechanizméw. Aplikacje wy-
konalismy za pomocg pakietu Matlab/Simulink. Kolejnymi etapami byto wygenerowanie kodu dla karty 10,
oraz utworzenie pulpitu sterujgcego z wykorzystaniem dodatkowego oprogramowania (dSpace).
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Dwa podsystemy zawieraty regulator PID (sterujgcy serwem na 1 kanale) oraz regulator 3-potozeniowy (ste-
rujgcy na drugim kanale.
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Regulator tréjpotozeniowy:
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Ze wzgledu na wykonywanie sprawozdania na komputerze bez dodatkowych bibliotek bloki majg czerwony
kolor (nie znaleziono ich odpowiednikéw).
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Generacja kodu

Kolejny etap do generowanie kodu w jezyku C, jego kompilacja i wgranie do karty 10. Waznym fragmentem,
ktory w tym miejscu wyrdznia nasz model od typowych ciggtych symulacji w Simulinku jest metoda rozwia-
zywania. Po pierwsze sposéb wykonywania na maszynach cyfrowych wymusza staty krok catkowania — stad
koniecznosé rezygnacji z metod ode45 i innych zmienno-krokowych. Dodatkowo specyfika rozwigzywania
zadania w czasie rzeczywistym wymusza i ttumaczy uzycie metody odel — w ktdrej wykorzystujemy bezpo-
Srednio ostatnie pomiary do wyznaczania kolejnego sterowania. Ze wzgledu na szybkie dziatanie karty wy-
braliémy okres prébkowania 1ms.

Po wgraniu oprogramowania pozostato nam tylko stworzenie pulpitu sterowniczego.

Pulpit sterujacy
Wykorzystujgc oprogramowanie Control Desk przygotowalismy wspomniany pulpit. Gtdwng zaletg wyko-
rzystywanego oprogramowania byta dostepnos¢ gotowych elementéw do wprowadzania/odczytu danych.

Ponizej screeny przygotowanej aplikacji i kilka przyktadowych przebiegéw. Niestety Serwa byty zbyt wolne,
aby zaobserwowac znaczne réznice — wzmocnienie réwne 1 byto wystarczajace, aby regulator P zachowy-
wat sie prawie identycznie jak tréjpotozeniowy. Mniejsze wzmocnienia tylko niepotrzebnie spowalniaty
osigganie zadanej pozycji.
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