Podstawy automatyki i sterowania IT Praca domowa - seria I1

Termin skladania prac: 13 czerwca 2017 r.

Rozwigzania powinny zosta¢ dostarczone przed uplywem tego terminu do Sekretariatu
Zaktadu Teorii Maszyn i Robotéw (pokéj NL231).

Zadanie nr 1: Dla przyktadu z éwiczen (kompensator lead) rozwazy¢ inny dob6r potozen
bieguna i zera kompensatora (np. umiescic zero w s, = —15). Wyznaczy¢ wspotezynnik
« oraz stalg btedu statycznego predkosciowego K.

Zadanie nr 2: Dany jest uktad regulacji z jednostkowsa petla sprzezenia zwrotnego.
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Za pomoca metody linii pierwiastkowych zaprojektowa¢ kompensator lead, dla ktérego
wspotczynnik ttumienia & wynosi g, a czestosé drgan whasnych w = /2 rad/sek.

Zadanie nr 3: Dany jest uktad regulacji z jednostkowsa petla sprzezenia zwrotnego.
W torze gtéwnym znajduje sie obiekt o transmitancji:
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Czy punkt —1 + 52 lezy na linii pierwiastkowej?

Zadanie nr 4: Za pomocg metody linii pierwiastkowych zaprojektowaé¢ kompensator,
ktory zapewni zwickszenie statej wzmocnienia predkosciowego do 41&. Wymaga sie przy
tym, aby wspotczynnik ttumienia biegunéw dominujacych byt taki sam, jak przed kom-
pensacja. Dopuszczalna jest nieznaczna zmiana czestosci drgan wlasnych uktadu.
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