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Zadanie

Dla obiektu jakim jest silnik obcowzbudny pradu statego rozpatrywany na poprzednim
laboratorium, nalezy zaprojektowacC rozmyty regulator pozwalajgcy na Sledzenie zadanej
trajektorii predkosci katowej, w warunkach zaktdcen reprezentowanych przez zmieniajgcg
sie warto$¢ zewnetrznego momentu oporowego.

Wskazowki:

Nalezy skorzysta¢ z modelu silnika zamieszczonego w Laboratorium nr. 4;

Zmiany wartosci momentu oporowego powinny sie zmienia¢ w granicach +/-50%;
Regulator rozmyty zaprojektowa¢ przy uzyciu GUI ,Fuzzy’. Informacje opisujgce
wykorzystanie toolboxa zamieszczono w materiatach pomocniczych z przedmiotu
Modelowanie i podstawy identyfikacji.

Regulator powinien charakteryzowac sie fizykalng realizowalnoscig (amplituda oraz
szybkos$¢ zmian sygnatu z regulatora);

Przyktad zmian trajektorii referencyjnej zamieszczono ponize;.

Nalezy:

Przedstawic postac regulatora i baze regut;

Przedstawic¢ trajektorie referencyjng predkosci kgtowej oraz przebieg zaktdcenia
momentu oporowego;

Przedstawi¢ wykresy wielkosci wyjsciowych z silnika (prgd wzbudzenia Iw, prad
twornika It, predkos¢ katowa w) oraz sygnatu z regulatora;



