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Задания на курсовое проектирование по дисциплине

«Расчет, конструирование и моделирование оборудования

с компьютерным управлением»

Задание: «Разработать однокоординатный линейный привод и построить математическую модель привода с цифровым управлением»

Технические требования:

грузоподъемность
m =15 кг;

максимальная скорость перемещения
V = 250 мм/с;

максимальное линейное ускорение 
a = 3 м/c2;
максимальное перемещение
X = 500 мм;
предельно допустимая ошибка позиционирования 
(max = 0,01 мм;

перерегулирование при скачкообразном управляющем воздействии 
( ( 5 %;

время переходного процесса 
tп ( 0,1 с;

Тип механической передачи - ременная передача с зубчатым ремнем.
Курсовой проект выполняется в соответствии с индивидуальным заданием и включает в себя графическую часть (до 3-х листов формата А1) и пояснительную записку. Графическая часть должна содержать сборочный чертеж привода, математическую модель оборудования (функциональную и структурную схемы оборудования, математическую модель, блок-схему программы, полученные характеристики).  .  Объем пояснительной записки курсового проекта составляет 35-40 страниц рукописного текста (формат А4), включая текстовую и расчетную часть, математическую модель, рисунки, схемы, список литературы, приложения. 

Содержание пояснительной записки должно отражать:

а) анализ последних достижений науки и техники в области оборудования с компьютерным управлением;

б) анализ поставленной задачи и возможное направление ее решения, с учетом проведенного патентно-информационного поиска; 

в) описание устройства и принципа работы разработанного оборудования; 

г) расчетную часть (энергетический расчет, проектировочный расчет механической передачи); 

д) исследовательскую часть:

- математическую модель привода;

- структурную схему привода;

- модель непрерывной части привода;

- синтез аналогового регулятора управления по скорости;

- синтез аналогового регулятора управления по положению;

- синтез цифровых регуляторов;

- анализ устойчивости привода;

- переходная характеристика привода;

- блок-схему программы;

г) выводы по выполненной работе.
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Введение

Мехатронные модули поступательного движения широко применяются в при создании робототехнических и технологических систем различного назначения. Как правило такой модуль обеспечивает перемещение выходного звена  с заданной скоростью и позиционирование его с заданной точностью по одной управляемой координате [1]. 
Линейные приводы являются компонентами мехатронных модулей поступательных перемещений. Приводы - это «мышцы» мехатронной системы, которые принимают команды управления (в основном в виде электрического сигнала) и производят изменение в физической системе, генерируя перемещения и усилия на рабочем органе [2].
Целью курсового проекта является разработка однокоординатного линейного привода в соответствии с техническим заданием.

Для достижения данной цели необходимо решить ряд задач: 
· проанализировать последние достижения науки и техники в области оборудования с компьютерным управлением;
· провести патентно-информационный поиск и проанализировать поставленную задачу и возможное направление ее решения;
· выбрать компоновку привода;

· выполнить энергетический расчет и выбрать двигатель;

· выполнить проектировочный расчет механической передачи;

· разработать математическую модель привода;

· разработать структурную схему привода;
· разработать модель непрерывной части привода;
· выполнить синтез аналогового регулятора управления по скорости;
· выполнить синтез аналогового регулятора управления по положению;
· произвести синтез цифровых регуляторов;
· выполнить анализ устойчивости привода;
· определить переходную характеристику привода;
· сформировать блок-схему программы;
· сформировать комплект конструкторской документации на спроектированный линейный привод.

1 Аналитическая часть

1.1 Анализ последних достижений науки и техники в области оборудования с компьютерным управлением
Оборудование с компьютерным управлением является основой автоматизации технологических процессов во всех сферах промышленного производства, в том числе в области производства ракетно-космической техники.
Устройство компьютерного управления служит для формирования и выдачи управляющих воздействий манипулятору в соответствии с управляющей программой и состоит из собственно системы управления, информационно-измерительной системы с устройствами обратной связи и системы связи.

Информационно-измерительная (сенсорная) система (ИИС), предназначенная для сбора и первичной обработки информации для системы управления о состоянии элементов и механизмов оборудования и внешней среды, конструктивно входит в состав устройства управления оборудованием и включает в себя искусственные органы очувствления робота. 

В качестве элементов сенсорной системы используются телевизионные и оптико-электронные устройства, лазерные и ультразвуковые дальномеры, акустические датчики и гидролокаторы, тактильные, контактные и индукционные датчики, а также датчики положения, скорости, сил и моментов, потенциометры, тахометры, акселерометры и т. п., а также набор входных (аналого-цифровых) и выходных (цифро-аналоговых) преобразователей.

Система связи служит для передачи сигналов информации между системами оборудования, а также для организации обмена информацией между оборудованием и человеком или другим оборудованием и устройствами с целью осуществления диалога, формулирования заданий, контроля за функционированием систем, диагностики неисправностей, регламентной проверки и т.п.

Информация от человека поступает обычно через устройство ввода или пульт управления путем физического воздействия (нажатие кнопки или клавиши, ключа телеграфного аппарата и т.п.). В последнее время все шире начинает применяться речевое общение, а также ввод информации с помощью биопотенциалов (биоуправление). Информация от оборудования к человеку поступает, как правило, в форме световых и звуковых сигналов, а носителями этой информации являются разного рода табло, - цифровые индикаторы, дисплеи, телекамеры и т.п. 

Система программного управления служит для непосредственного формирования и выдачи управляющих сигналов и конструктивно состоит из пульта управления, запоминающего устройства, вычислительного устройства, блоков управления приводами оборудования.

