Féléves terv
Mintavételes iranyitasi rendszerek
Automatizalas és Alkalmazott Informatika szak

Flexibilis csuklé allapotteres iranyitasa

Feladat megfogalmazasa:

Legyen adva egy egyendramu szervomotorral meghajtott poziciondlé berendezés. A motor €s a terhelés
flexibilis tengellyel van 6sszekotve és a terhelés oldalon is felléphet strlddés. A surlédast mind a motor,
mind a terhelés oldalon viszkézus sirloddsi modellel irjuk le. A rendszer mért kimenete a pozicié a

motor oldalon, a vezérldjel ardnyos a motorarammal.
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1. Abra: A megvaldsitand6 szabalyozdsi rendszer

A

Ebben az esetben a rendszer dinamik4jat az alabbi egyenletek hatarozzdk meg:

Jmém +kfm9m =u—u;
J,é, +kﬂ9, =u;
ahol: 6, — a motor szogpozicidja
6, — a terhelés szogpozicidja
u — a vezérldjel
Jn = 1E-5 [kgm®]— a motor oldal inercidja
Ji=1E-5] kgmz ]— a terhelés oldal inercidja
kfn = 1E-3 [Nmsec/rad]— a viszkézus surl6dasi egyiitthaté a motor oldalon
kg = 1E-3 [Nmsec/rad]— a viszkozus surl6dasi egyiitthato a terhelés oldalon



A tengely flexibilitdsdt (u;) ugy modellezhetjiik, mint egy rugalmassdgi nyomaték és egy, a
sz0gsebességgel ardnyos csillapité nyomaték dsszege:

u, =k;(6,-6)+k(6,-6)

ahol: kg = 1 [Nm/rad]- a tengely rugalmassagi egyiitthat6ja
kg = 1E-5 [Nmsec/rad]— a tengely csillapitdsi egyiitthat6ja

Megoldand¢ feladat:
Hatarozza meg a rendszer allapotteres modelljét. Melyek az allapotok? Héanyad foku a rendszer?

A szabalyozo tervezése:

Megoldand¢ feladatok:

- Diszkretizdlja az 4llapotteres modellt T=1 msec mintavételi periédussal. Abrdzolja a rendszer
impulzusra adott vilaszit. Abrdzolja a rendszer Bode diagrammjit. Mennyi a rendszer
rezonanciafrekvencidja? Tanulmanyozza a diszkretizalt rendszer irdnyithat6sagat és megfigyelhetdségét.
- Tervezzen diszkrét LQ optimdlis dllapotvisszacsatolast az aldbbi bedllitasokkal:

Q=diag([10000]) R=1
- Tervezzen diszkrét LQ optimalis allapotbecslOt az aldbbi beallitasokkal:
Q=diag([0.001 0.001 0.001 0.001]) R=1

IV. Tervezzen alapjel miatti korrekciét a mintavételezett rendszernek (Nx, Nu) a pontos egységugras
alapjelkovetés biztositasara.

A szabalyozas implementalasa:

Tanulmédnyozza a zart rendszer viselkedését. A szabdlyozd tartalmazza az 4llapotvisszacsatolést,
allapotbecslést és alapjel miatti korrekcidt. Szimulélja a rendszer viselkedését az elsé 500 mintavételben.
Kezdeti bedllitdsok: A referenciajel legyen 1 [rad]. A 0 —ik mintavételben rendszer a szogsebessége
mindkét oldalon O [rad/sec], a szogpozicié mindkét oldalon: -1 [rad]. Az éllapotbecsld Osszes
kezddéllapota 0.
Abrézolja grafikusan az aldbbiakat:

- A motor szogpozicidja

- A terhelés szogpozicidja

- A terhelés szogpozicidjanak becslési hibdja

- A vezérldjel.
Tanulmdnyozza a zért rendszer viselkedését modositott Q és R matrixokkal az dllapotvisszacsatolds és
az allapotbecslés tervezésénél.

Dokumentacio készités:

- A tervezés elméleti és megvaldsitasi 1épéseit, a szimulacios eredményeket foglalja 6ssze 4-5 oldalas
dokumentéaciéban. Mellékelje a dokumentaciéhoz a tervezést megoldé Matlab kédot.
- Dolgozzon fel egy cikket, amely az aldbbi folydiratok egyikében jelentek meg az utébbi 5 évben:
Control Engineering Practice (ajdanlott)
Automatica



Process Control

Systems & Control Letters
2-3 oldalas leirdsban mutassa be a cikk eredményeit.
A folyé6iratok www.eisz.hu honlapon a ’Science Direct’ linken keresztiil érhetd el. Az eléréshez
regisztracid sziikséges.

Ertékelés:

1 Feladat 80% + 2 Feladat 20%.
Mindkét esetben az értékelés: 70% - a megoldas helyessége, 30% - a dokumenticidé mindsége.
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