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ВАНТАЖ»
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Основною метою експерименту є визначення якості роботи

синтезованого регулятора оптимального руху. Експеримент складається з

двох блоків по 16 експериментів. Умови їх приведення занесені у табл. 1

Таблиця 1 ‒ Умови проведення експериментів
№ експери-

менту

Параметр

1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16

Довжина

підвісу

вантажу, м

2 2 2 2 1,1 1.1 1,1 1,1 2 2 2 2 1,1 1.1 1,1 1,1

Маса вантажу,

кг

13 13 30 30 13 13 30 30 13 13 30 30 13 13 30 30

Для першого блоку використані наступні значення коефіцієнтів

регулятора: К1= -9,8729; К2 = 2,4705; К3 = 199,6253; К4 = -103,6486.

Збір експериментальних даних проводиться за допомогою низки

датчиків. Їхні технічні характеристики приведені в табл. 2.
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Таблиця 2 ‒ Характеристики датчиків

Вимірювальний

праметр

Марка Фірма-

виробник

Абсолютна

похибка

вимірювання

Межі

вимірювання

Чутливість

Лінійне

переміщення

ENC Autonics 1мм - 1 імп/мм

Кутове

переміщення

MOL40 Megatron 0,10 градус - 3600 імп/об

Прискорення MMA7260Q Freescale

Semicondctor

0,03м/с
2 

0…60 м/с
2 

0,078В∙м/с
2

             

                                               

                   

                            

                             

                    

                                      

                                    

                      

                                                    

                                                               

                                                                

                                                                     

                                                               

                                                                      

                                                                      

                            

                                                       

                                                                       

                                                        

                                                                 

                                                                         

                                                                          

                                                                       


