Katedra Mechaniki i Podstaw Konstrukcji Maszyn
POLITECHNIKA OPOLSKA

Wprowadzenie do mechatroniki

Elementy algebry blokow
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Przeksztafcenie Laplace’a

Przeksztatcenie przeprowadzajgce pewng funkcje f(t) (tzw. oryginat), w
funkcje zmiennej zespolonej f(s) (tzw. obraz), przy czym

LfO1=f(s) = [ f()e™di
0
gdzie: s[X; C - zbidr liczb zespolonych, s - liczba zespolona, t - czas.
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Transmitancja

Funkcje przetwarzajaca sygnat wejsciowy na wyjsciowy (transmitancja
obiektu) mozna okresli¢ jako:

G(s)= b,s" +b, s" " +..+bs+b

n n-1
S +G"_IS "'...+(715+(|'0

Def. Transmitancja operatorowa G(s) (funkcja przejscia, przepustowosc)
to stosunek transformaty sygnatu wyjsciowego do transformaty sygnatu
wejsciowego przy zerowych warunkach poczatkowych rdéwnania
rézniczkowego

sygnat wejsciowy

U(s)

sygnat wyjsciowy
Y(s)

Y(s)=G(s)U(s)
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Transmitancja
dy
T-=+y=u
d

TsY(s)+Y(s) =U(s)
Y(s)[{Ts+1) =U(s)
Y(o) 1

GO = ) " Ts+1

Transmitancja ma postac utamka:

L(s) _ [Numerator]
M(s) [Denominator]

G(s) =




Transmitancja

Model fizyczny silnika pradu statego i rownania uktadu

Model uktadu elektrycznego

Model uktadu mechanicznego

1

LY Ri=yv-x%®
dt dt

2
Jde

dr’® s
t

dt

Ki

J- moment bezwtadno$ci wirnika; b- wspotczynnik ttumienia uktadu mechanicznego;
K- stata silnika; R- opor elektryczny; L- indukcyjno$¢; V- napiecie zrédta (wejscie)
6- kat obrotu watka silnika (wyjscie); zatozono, ze stojan i wirnik sg ciatami sztywnymi

6Gs) _

K

transmitancja uktadu:

V(s)

(Js+b)(Ls+R)+K?

LabVIEW: Model transmitancyjny

Obiekty proste: SISO

us) — G(s) — Y(s) Y(s)=G(s)U(s)
ute) G Yys) 1(s)=G(s)U(s)
5 (5)= Gy (s)U(s)
G,(s) — Y,(s)




LabVIEW: Model transmitancyjny

Obiekty ztozone: MIMO

Uy(s)

Gy (s)
Gy, (s)

U,(s)

Yi(s) = Gy (5)U, () + Gy (5)U, (5)
Y,(5) = Gy ($)U;(5) + Gy (5)U, (5)

LabVIEW: Model transmitancyjny

Obiekty ztozone: MIMO

Y,(s) Yils)
Y,(s) Y,ls)
Uy (s) F(s) Guls) Gufs)- Gy (s)
I )
v = 29 1= 27| s 86 66,0
Up(s) I;(S)

Gp() Gy().-Gyy(s)




LabVIEW: taczenie obiektow

Szeregowe

U(s)

Gy(s)

Roéwnolegle

U(s)—|

:

G, (s)|—T+

Ze sprzezeniem zwrotnym

Y(s)

Postaé zakléceniowa

—{G 6

Postaé uelvbowa

ZASADY PRZEKSZTALCEN

LabVIEW: taczenie obiektow

Potaczenie szeregowe

Xi(s)
—

Gi(s)

Xg(Sl

Xs(s)
Gy(S) b

Potaczenie rownolegte PARALLEL:

Xi(s)

—

—

Gi(s)

Ga(s)

Xa(s)

X4 S)

X))
X3(s)_

Gz(s) X,(S)_GI(S)GZ(S)
X6 o 1246
6.(5)= 24 G (9)+ 6,)

Xl(s)
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LabVIEW: taczenie obiektow

Sprzezenie zwrotne dodatnie: Fy(s) =U(s)+ X(s)

Us)y —Yy(s) E(5) = Gy ()T (5)
286 ) l-—
< YO r)=Gnis)

Y, (s}
' F(5) = G () +Gy(s)Gy ()T ()

I'(s) _ G, (s)
U(s) 1-G,(s)G,(s)

Yis) _  Gis)

Sprzezenie zwrotne ujemne: — = . .
Uls) 1+G(s)Gy(s)

LabVIEW: taczenie obiektow

Sprzezenie zwrotne uchybowe:

Y(s)=U(s) =¥ (s)
%(s) = G, (s)E,(s)
Y(s) = Gy(s)K;(s)

¥(s5) = G(8)Gy () (U(5) = F(5)) = Gy ()G, () (5) — Gy () Gy (5)F (5)

Y(s) _ G(5)G,(s)
U(s) 1+ G(s)Gy(s)
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LabVIEW: przemieszczanie elementow

Przeniesienie wezta
sumacyjnego z wejscia na
wyjscie bloku

Przeniesienic wezta
sumacyjnego z wyjscia na
wejscie bloku

. . . X Y, Y,
Zamiana miejscami wezlow 1+ 4 1 1+ + 1
sumacyjnych sasiadujacych — K+ X Y + -
ze soba 3 2 3
X
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LabVIEW: przemieszczanie elementow

Przeniesienie wezta X X,
rozgaleznego z wyjscia na
wejscie bloku X,

4—
. Przeniesienie wezta X X,
rozgateznego z wejscia na

wyjscie bloku X,
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LabVIEW: taczenie obiektow

Przyktad:

Gi(s)

+ G(s) Y

Gyls)

Gals)
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CWICZENIE

Obliczy¢ transmitancje zastepczg:

s+2 ¥(s)
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CWICZENIE

Obliczy¢ transmitancje zastepczg:

R(s) 50

2|t

s+ 1

Y(s)
—>
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