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1. Cele ¢wiczenia

Glownym celem niniejszego ¢wiczenia jest przeprowadzenie procesu identyfikacji silnika pradu
stalego poprzez wyznaczenie:

* charakterystyki statycznej,

* decybelowo-logarytmicznej charakterystyk wzmocnienia w funkcji czestotliwosci,

* logarytmicznej charakterystyki przesuniecia fazowego (op6zZnienia) w funkcji czestotliwosci.
Dodatkowym celem ¢wiczenia jest poznanie metody pomiaru predkosci z uzyciem enkodera.

2. Wstep

Badany w ¢wiczeniu obiekt stanowi silnik elektryczny pradu stalego z przekladnia i
enkoderem. Elektroniczny uklad z komunikacja bezprzewodowa zapewnia sterowanie silnikiem i
pomiar jego predkosci oraz komunikacje przez Internet z uzytkownikiem za posrednictwem
serwera z baza danych (rys. 1).
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Rys. 1. Schemat stanowiska do badania silnika elektrycznego.

Dla badanego silnika okreslono nastepujace sygnaty:
* sygnal wejSciowy — sygnal sterowania silnikiem jako wypelnienie sygnalu PWM z zakresu
0-100% (patrz dodatek A do ¢wiczenia A-9),
* sygnal wyjsciowy — sygnat predkosci silnika w obrotach na minute zmierzonej z uzyciem
enkodera inkrementalnego.

3. Pomiar predkosci z uzyciem enkodera inkrementalnego

Na wale silnika uzytego w ¢wiczeniu umieszczono tarcze magnetyczng, ktéra w czasie obrotu
generuje impulsy napieciowe z pomoca czujnika Halla (warto poczyta¢ o halotronie, bo spotykamy
sie z nim na co dzien w roznych urzadzeniach). Badany przez nas silnik przy swojej predkosci
maksymalnej 8100 obr/min generuje impulsy co 154,32098us — prosze obliczy¢ ile impulsow na
obrot generuje nasza tarcza magnetyczna poprzez halotron.

Poniewaz otrzymany z enkodera sygnat prostokatny ma nawet kilka tysiecy zmian poziomu na
sekunde (a dodatkowo mamy dwa takie sygnaly z lekkim przesunieciem w czasie do okreSlania
kierunku ruch) potrzebujemy mozliwosci elektronicznego zliczania tych impulséw, najlepiej nie
zaklocajac przy tym pracy innych komponentow naszego mikroprocesora. W wiekszosci
mikrokontrolerow mozemy uzy¢ do tego tzw. licznikdw (counters) i obstugi przerwan (interrupts).
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Jak myslisz, lepiej jest liczy¢ predkosc¢ zliczajac liczbe impulséw w ustalonym czasu czy liczac czas
ktory uplyna miedzy pojawieniem sie sasiednich impulséw? Przykladem do analizy moze byc¢
uktad pomiaru predkosci k6t na potrzeby systemu ABS.

4. Przebieg ¢wiczenia

Po zapoznaniu sie z niniejsza instrukcja Studenci przystepuja do odrabiania ¢wiczenia
indywidualnie w ustalonym terminie na dedykowanej stronie internetowej, ktora stanowi zaréwno
platforme do sterownia i obserwacji stanowiska jak rowniez miejsce opracowywania sprawozdania.
Prawidlowe polaczenie ze stanowiskiem odbywa sie na podstawie numeru indeksu
i indywidualnego hasta.

Glowne etapy ¢wiczenia:

a) wyznaczenie doswiadczalnej charakterystyki statycznej silnika (minimum 10 punktéw
pomiarowych, tabela + wykres);

b) badanie odpowiedzi ukladu na wymuszenie harmoniczne — wyznaczenie doSwiadczalne
charakterystyk wzmocnienia i przesuniecia fazowego (minimum 10 punktéw pomiarowych,
tabela + wykresy);

c) podsumowanie wynikow i wyciagniecie wnioskow;

d) wydruk sprawozdania do PDF i przestanie do oceny.
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