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Elektrina in elektriéni tok Enostavni izmeniéni tokokrog
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Prehodni pojavi
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Digitalna tehnika
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Elektronska vezja
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Operacijski ojacevalnik
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R, — upor v povratni zanki

R, — upor na invertirajo€em vhodu

neinvertirajoci

A=yt
_+R_

vV

Presek vodnikov in mo¢ bremen
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Regulacije

PT, — Clen (odziv sistema)

v —x (1 L ¥ X, — vhodna veli€ina I —cClen
@ =T 1T T x —izhodna veligina Xin (1) = K, - foen () dlt
K, —ojacanje sistema Ceje x,,(¢) konstantna vrednost,

7 — Casovna konstanta sistema dobimo: X, =K, x,, -t
" 1Z| Vi

D - clen

Ath (t)

‘Xizh (t) = KD ! At

PID regulator

Setpoint (r) —referen¢na vrednost

Error (e) — napaka (odstopanje)

Output (X) - regulirana veli¢ina
om{m—» K, — ojacanje P regulatorja

K, —integracijska konstanta 7; = 1/K;
K, — diferencirna konstanta

r + e
— Setpoint Error-»{ |

D | %= ) Y — izhod regulatorja (regulirana veli¢ina)
dt
de(t
y(t)=Ke(t)+ K [ e(r)dr+Kd#

T, — integralni ¢as
y=Kp-(e+iJ‘edt+Tv~@j N ) ¢ .
Ty dt ) T, - diferencirni Cas

Digitalni PID regulator (e je v asu At konstanten)
Y=K,-e+K -X(e-At)+K,-(Ael At) At — €asovni interval izrauna

ZN — metoda nastavitve parametrov PID regulatorja

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




Ujemi strojnih delov Preracun lezajev
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Hitrost pri obdelavi
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Pnevmatika in hidravlika
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Precni zatic¢
(pesto in gred)
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Robotika in kinematika
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Napetost v elementu

Vijaéne zveze
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Zveze s sorniki Temperaturno raztezanje
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Gonila (jermenska, zobniska,

Zveza z zagozdo verizna, sestavljena)
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Elasticne deformacije,
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