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Termin oddania prac: 10 czerwca 2026 r. przed kolokwium nr 2

Rozwiazania niniejszych zadan powinny zosta¢ dostarczone przed upltywem tego terminu
do Sekretariatu Zaktadu Teorii Maszyn i Robotéw (pokdj NL231).

Zadanie nr 1: Nalezy zaprojektowaé¢ kompensator do sterowanie pozycja gltowicy robota
przemystowego lub serwonapedu silnika DC/BLDC. Nalezy spelni¢ nastepujace wymaga-
nia projektowe: czas ustalania odpowiedzi < 0,2s, warto$é¢ przeregulowania < 5%, do-
ktadno$¢ pozycjonowania 0, Imm, brak drgan przy naglych zmianach potozenia. Nalezy
rozwazy¢ uktad sterowania z ujemna, jednostkowa petla sprzezenia zwrotnego z szere-
gowo wstawionym kompensatorem typu ,,LEAD”. W torze gtéwnym znajduje sie element
dynamiczny o transmitancji operatorowej wynoszacej:
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Czy punkt —1 + 72 lezy na linii pierwiastkowej rozwazanego uktadu? Nalezy wyznaczy¢
warto$¢ wspotezynnika o oraz statej btedu statycznego predkosciowego Kv uktadu skom-
pensowanego. Naszkicowaé linie pierwiastkowe uktadu po kompensacji.

Zadanie nr 2: Nalezy zaprojektowaé¢ kompensatora typu ,LAG” do sterowania pozycja
anten satelitarnych, zeby btad pozycjonowania byl mniejszy niz 0.05 stopnia, zapewnic¢
stabilnos¢ uktadu oraz odpornos¢ na zaktécenia. Mozna uwzglednié¢ brak koniecznosci wy-
konywania bardzo szybkich ruchéw. Dynamika uproszczonego modelu serwomechanizmu
jest opisana za pomoca schematu blokowego:
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Dla przyktadu z éwiczen dotyczacych kompensatora typu ,,LAGnalezy dobrac¢ inne poto-
zenia bieguna oraz zera kompensatora. Nalezy naszkicowac linie pierwiastkowe uktadu po
kompensacji.

Zadanie nr 3: Jak podja¢ decyzje o wyborze typu kompensatora/ regulatora? Jakie
wskazniki jakosci regulacji sg stosowane do sprawdzenia prawidtowosci doboru kompen-
satora/ regulatora? Jakie znasz sposoby walidacji oraz weryfikacji zaproponowanego roz-
wiazania?

Zadanie nr 4: Jakie regulatory sg najczesciej stosowane w praktyce inzynierskiej?




