Spis tresci

gl s s e s on B et SEOE e S B 9
2. Serwonaped elektrohydrauliczny..................eeueceeemeneemsessssssssssssessssoensseeosseesen. 14
e T e T A A 14
2.2. Czujniki stosowane w serwonapedach elektrohydraulicznych...................... 29
3. Badania zawor6w elektrohydraulicznych z silnikami obrotowymii..................... 33
RERR L R B N 33
3.2. Zawor elektrohydrauliczny z silnikiem PMSM ..........coooooooooo 38

3.3. Zawor elektrohydrauliczny z silnikiem pradu statego oraz silnikiem kro-
=t TS R e R SRS 47

4. Sterowanie serwonapedami elektrohydraulicznymi za pomocg regulatoréw nie-
T T R N & L T 66
4.1. Regulatory niecatkowitego rzgdu — przeglad rozwiazaf................ooo........ 66
4.2. Uproszczona procedura identyfikacyjna.............oeeevevevveveeveveeooooooooooooooon, 70

4.3. Sterowanie serwonapgdem elektrohydraulicznym za pomocg regulatora
ERE T T e T S 7

4.4. Sterowanie z referencyjnym modelem odniesienia (ang. fractional order
WIGLCL JOHOVRHEE COMIPOL) sorosssanmesssesussuniossssssissmssississimsssssnssebississa somsnmssonss 86

5. Nadzorowanie napedu elektrohydraulicznego z zastosowaniem akcelerometru
N L B R i i st 98
3.1, Whtwhdaes s sot o slbnaeas Danisinl akh e iR 98
32, BRSNS o s e R e B RN e e 100
5.3. Kalibracja i testy czujnika in€rCyjnego .........o.oewveveevemvevooooooooeoooooeooooeon 104
5.4. Opis algorytmu sterowania i NadzZoroWania ..o 119
5.5. Badania symulacyjne i eksperymentalne algorytmu sterowania i nadzorowania.. 122
L TR S T L D S NI ¥ eSS L 129

6. Termowizja w monitorowaniu i nadzorowaniu pozycji serwonapedu elektrohy-
e R s e b SRt SR L U RS 131
6.1. Koncepcja i budowa stanowiska teStowego .............ovoveovvooooooo 131
6.2. Algorytm okreslania pozycji markera ............ooooovvovvoooooooo 136
POUBOWRBIO S0 TR T Lol TB B0 senessssmrasssssssassiesenss sbomes it i 151
I BADR s boviio susenivimiilsr i annl e kasninsiiamab s fan i 153



