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Sestavljeni izmeniéni tokokrog
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Prehodni pojavi

z’=R~C=%

lyp = 9T

u,=U (1—e%j
u, =U e_%
le%-(‘l—e_%j
=1 67%:%.67%

Digitalna tehnika
X+1=1
X+X=X

X X=X

X=X

X-0=0
X+XY=X

Elektronska vezja Elektromotorni pogon
Usmernik P=U-I
U, 1 P = U-1I-
Uy =—2 > Uy =Up—> foC el.mot 1 V3.U-1-cosg
Iy =31z
Usr:%_)Usr:Um_i 3
T 4f1.-C 1
Mgy = §'MZA
Tranzistor N.
o _ U, =—2.0U
Io=-a-Ig=f-1Ig 27N, 1
o
ﬂ:1_a Umaszef'\/E
Ie+1g+1s=0 Q=P-tang
__r
Operacijski ojacevalnik Cos¢
invertirajoCi M= Lnen 30
4o R, TN
R o =480
R, — upor v povratni zanki oo
. o -60
R, — upor na invertirajo¢em vhodu = fn—
S
neinvertirajoGi s=""" 100 %
R g

A=1+22
+Rv

Presek vodnikov in mo¢ bremen

4-_200-7-7 _ _200-7-P
A-Au% - U /1~Au%-Uf2

A_2OO-I~I~COS¢_ 200-/-P
C AM%-U 4 Au%-U?

_100-/-7-+/3 _ 100-1-P 2
A= A-AMu%-U _Q.Au%.Uz(mm)

~100-7-1-cosp-~/3  100-1-P

A= A-Au%-U T2 Au% U2
12t < (ky - A) J=<
200
A=—2" N (p.1
Toaa 07 20
_pl
R= A
21
AU:H(V)



Regulacije

PT, — Clen (odziv sistema)
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PID regulator

Setpoint (r) — referenéna vrednost

Error (¢) — napaka (odstopanje)

Output (X) - regulirana veli¢ina
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K, — integracijska konstanta 7; = 1/K

K, — diferencirna konstanta

LR R ded(tt) Y — izhod regulatorja (regulirana veli¢ina)
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Digitalni PID regulator (e je v Easu At konstanten)
Y=K, -e+K -Y(e At)+K,-(Ae/ At) At — Casovni interval izratuna

ZN — metoda nastavitve parametrov PID regulatorja

Vrsta nadzora K, K, Ky K, — kriticno ojacanje
P 0,50 X, _ _ T, — perioda nihanja
PI 0,45 K, (0,54 K,/T, -
PID 0,60 K, |0,2K,/T, |3 K,T,/40




Ujemi strojnih delov
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Pnevmatika in hidravlika
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Robotika in kinematika
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Vijacne zveze
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Zveze s sorniki
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Elasti¢ne deformacije,
Hookov zakon



