Temat pracy dyplomowej inzynierskiej:

Uklad sterowania serwonapedu o roznych profilach ruchu

Cel wykonania pracy: zaprojektowanie i zbudowanie stanowiska dydaktycznego z mozliwo$cia

sterowania serwonapgdem elektrycznym z réznymi profilami ruchu.

Zakres pracy:. Praca zawiera wstep, cztery rozdziaty gtowne i podsumowanie zawierajace jasno
sformutowane wnioski dotyczace budowy i eksploatacji uktadow serwonapedowych. Wykorzystana
bibliografia zawiera wiele pozycji branzowych w tym katalogdéw i stron internetowych producentow
urzadzen wykorzystanych do budowy uktadéow serwonapedowych, norm i przepisow prawnych, cO
podkresla walory inzynierskie pracy. W czeSci teoretycznej przedstawiono rodzaje jednostek
sterujacych stosowanych w serwonapedach. Omoéwiono rodzaje silnikow i uktadow pomiarowych
wykorzystywanych w serwonapedach. W ramach pracy zaprojektowano i wykonano stanowisko

laboratoryjne do sterowania serwonapedem.

O autorze pracy dyplomowej

Autor pracy dyplomowej wykazat si¢ samodzielno$cig i zmystem inzynierskim oraz bardzo
duzym zaangazowaniem w opracowanie koncepcji i realizacje stanowiska laboratoryjnego. Dyplomant
ukonczyt studia na kierunku Elektrotechnika, specjalnosci Automatyka i metrologia z wysoka $rednig

oraz otrzymat za pracg dyplomowa oceng bardzo dobra.

Promotor pracy dyplomowej inzynierskiej: dr inz. Stefan Kotodzinski

Recenzent pracy dyplomowej inzynierskiej: prof. dr hab. inz. Zbigniew Emirsajtow
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Uklad sterowania serwonapedu o réznych profilach ruchu

ZaloZenia projektowe:

Zatozono zaprojektowanie stanowiska laboratoryjnego, przeznaczonego do sterowania uktadu

serwonapedu o réznych profilach ruchu.

Realizujac niniejsza prace okreslono, ze stanowisko wyposazone bedzie w:
¢ silnik asynchroniczny,
o enkoder inkromentalny,
e modut diagnostyczny,
e symulator sygnatow,
e zabezpieczenie elektryczne stanowiska,
e zasilacz 24DC SELV,

e komputer wraz z oprogramowaniem.



Rys. 1. Stanowisko laboratoryjne: 1- Przemiennik czestotliwosci, 2- Silnik napedowy,
3- Enkoder inkrementalny, 4- Modut diagnostyczny, 5- Panel sterujacy, 6- Zasilacz 24V DC,
7- Wytacznik nadpragdowy
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Rys.2. Program sterujgcy



