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Rys.1. Schemat blokowy uktadu pomiarowego

Spacja klawiatury ustawi¢ biegun N wirnikaw pozycji A+. Powinna zapali¢ si¢ kontrolka infor-
mujaca o starcie cyklu. Nastawi¢ na autotransformatorze wartos¢ pradu zasilajacego sekcje silni-

katak, aby woltomierz w torze pomiarowym wskazywat wartos¢ 0.1 V.

1. Zapoznanie z mozliwosciami programu sterujgcego

1. Wysterowaé pojedyncze kroki silnika zmienigjac tryb pracy. Zaobserwowac odpowiedz
silnika, poréwnat z teorig. Zadanie to powtorzy¢ dlakilku nastaw hamulca.

2. Wykonanie sekwencji sterujace
Zainicjowac: 10 krokow, kierunek prawo, czas 1 kroku dla wypetnienia 20%. Zadanie
wykona¢ dlawszystkich trybow pracy, sprawdzajac odpowiedz silnika.

3. Wykonanie algorytmu sterujgcego
Utworzy¢ plik makra realizujacy zadany przez prowadzacego algorytm sterowania (patrz
zataczniki). Sprawdzi¢ poprawnos¢ dziatania

2. Wyznaczenie charakterystyki mechanicznej

Wyznaczy¢ maksymalny moment obcigzajacy wirnik (na granicy stabilnosci). W tym celu nale-
zy: hamulec ustawi¢ w pozycji |, tryb pracy - jednofazowo, zatozy¢ sitomierz w otwoér na krawe-
dzi kotatak aby tworzyt on prostopadta do promienia kota, wyzerowa¢ sitomierz.

Procedura zer owania silomier za;
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Przesuwajac dzwignia B umiesci¢ szpilke C w odpowiednim otworze tarczy, tak aby pojawita si¢ jedna
kreska A. Nastepnie przesunaé¢ skale tak, aby dzwignia B wskazywata zero.



Po wyzerowaniu sitomierza przesuwa¢ dzwigni¢ B az do chwili przeskoku wirnika w sasiedni
stan stabilny. Odczyta¢ biezace potozenie dzwigni.

Procedurg powtorzy¢ dla nastawy |1 hamulca.

Zanotowa¢ wartos¢ drogi katowe dla elementarnej dziatki i promien sity réwny 9,72 cm.

3. Wyznaczenie charakterystyk dynamicznych
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Wyznaczenie czestotliwosci rozruchowe

nastawi¢ hamulec w pozycji |. Zdefiniowa¢ parametry robocze w komputerze: podglad
wytaczony, tryb pracy —jednofazowo;

zdefiniowac ilosé krokéw = 100;

nastawi¢ na autotransformatorze wartos¢ pradu zasilgjacego sekcje silnika tak aby wol-
tomierz w torze pomiarowym wskazywat wartos¢ 0.1V

ustawi¢ tarcze¢ na pozycji startowe (petnaliczba, np. 0);

dobra¢ czestotliwos¢ rozruchowa zmienigjac czas 1 kroku na 94% (klawisze PgUp,
PgDn);

wigczy¢ start cyklu;

gdy tarcza powrdci na pozycje startows, zwickszy¢ czestotliwos¢ klawiszem [-] i
przej$¢ do podpunktu €);

gdy tarcza nie wykona petnego obrotu zmnigjszy¢ czestotliwosé klawiszem [ ]. Silnik
powinien by¢ teraz na granicy gubieniakroku przy starcie;

nastawi¢ autotransformator naO;
zdja¢ liczbe krokéw (klawisz [F7], [Enter]). Wiaczy¢ start cyklu;

zmierzy¢ czestotliwos¢ rozruchows, odczytujac wskazanie z czestosciomierzal/licznika
(czas pomiaru 10.00 s, po zakonczeniu zliczanialiczbe impulsow podzili¢ przez 10);

wykona¢ pomiary dla pozostatych nastaw hamulca (od podpunktu a);
pomiary powtérzy¢ dla pracy dwufazowe;
zmierzone wartosci zanotowac w tabeli.

Hy | H, [ Hs | Hq

froz [HZ]

Praca jednofazowa

froz [HZ]

Praca dwufazowa

. Wyznaczenie czestotliwosci robocze)

nastawi¢ hamulec w pozycji |. Zdefiniowa¢ parametry robocze w komputerze: podglad
wylgczony, tryb pracy —jednofazowo, brak liczby krokow;

dobra¢ czestotliwos¢ zmienigagc czas 1 kroku na 94% (klawisze PgUp, PgDn);

nastawi¢ na autotransformatorze wartos¢ pradu zasilajacego sekcje silnika tak aby wol-
tomierz w torze pomiarowym wskazywat wartos¢ 0.1 V

wigczy¢ start cyklu;
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zwicksza¢ czestotliwosé klawiszem [- ] az do momentu gdy tarcza bedzie gubi¢ kroki
przy pracy ciagte.

zmnigjszy¢ czestotliwosé klawiszem [ ] do maksymalngl czestotliwosci przy ktore tar-
czanie gubi krokow;

nastawi¢ autotransformator na 0

zmierzy¢ czestotliwos¢ robocza, odczytujac wskazanie z czestosciomierzal/licznika
(czas pomiaru 10.00 s, po zakonczeniu zliczanialiczbe impulsow podzili¢ przez 10);

wykona¢ pomiary dla pozostatych nastaw hamulca (od podpunktu a);
pomiary powtérzy¢ dlapracy dwufazowsy.
zmierzone wartosci zanotowac w tabeli.

Ho | H, [ Hs | H,

frob [HZ]

Praca jednofazowa

frob [HZ]

Praca dwufazowa

Sprawozdanie powinno zawierat: przedruk pliku realizujagcego zadany algorytm, schemat blo-
kowy, charakterystyki statycznei dynamiczne, wnioski.



ZALACZNIK 1 Obstuga pliku z poziomu nortona

Aby przej$¢ do katalogu roboczego:

Alt+F1 - wybor dysku w lewym panelu nortona

Alt+F2 - wybér dysku w prawym panelu nortona

—1—] - poruszanie Si¢ po biezagcym katalogu na biezacym dysku

. - przejscie do katalogu nadrzgdnego

ENTER - (stojac nanazwie katalogu) wejscie we wskazany katal og
Operacje napliku:

F4 - otwarcie pliku wskazanego przez kursor

Shift+F4 - utworzenie nowego pliku

Operacje w pliku:

—1—] - poruszanie si¢ po biezacym pliku
ENTER - wstawienie znaku konca linii
BACKSPA CE — skasowanie znaku

F2 - zapispliku

ESC - porzucenie pliku

ZALACZNIK 2 Budowa pliku makra

Plik makra powinien miec¢ rozszerzenie * . TXT i zngjdowac si¢ w katalogu roboczym programu.
Program przetwarza plik makra odczytujac wiersze pliku az do napotkania znaku konca linii.
Pierwszy znak w linii okresla typ operacji. Po tym znaku zazwycza nalezy poda¢ wartosc licz-
bowa.

Znaki definiujace operacje:

operator | funkcja liczba x oznacza:
Zmianatrybu pracy 0 - pracajednofazowa
TX 1 - dwufazowa
2 - potkrokowa
K x Zmiana kierunku wirowania 0 - prawo
1-lewo
Dx Opdznienie pomiedzy krokami x=0.1000 w[mg|
llos¢ krokow oraz start cyklu w petli. Ta | x = 0..65534
LX komenda rozpoczyna start i powinna by¢
wpisana jako ostatnia.
P skok do polecenia na poczatku pliku

Przykladowy plik:

T1 praca dwufazowa

K1 obroty w lewo

D1000 opoznienie migdzy krokami 1000 ms

L5 5 krokow, w tej chwili silnik ruszy z biezacymi ustawieniami
T2 po 5 krokach praca potkrokowa

L10 10 krokéw w petli z parametrami biezagcymi (lewo, 1000ms)
TO po 10 krokach praca jednofazowa

KO obroty w prawo

L5 5 krokow i koniec pracy



