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Deel 1:Deel 1: Inleidende verkenningInleidende verkenning
Blok 2:Blok 2: Basisprincipes modelvorming massaBasisprincipes modelvorming massa--veersystemenveersystemen
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Cursus Systeem en RegeltechniekCursus Systeem en Regeltechniek
OverzichtOverzicht

Deel 1 Blok 1.   Inleiding
Wo. 14-04 Blok 2.   Basisprincipes modelvorming massa-veersystemen

Blok 3.   De regelaar als veer-demper combinatie

Deel 2 Blok 4.   Frequentie-domein beschrijving
Wo. 21-04 Blok 5.   Basisconcepten in de regeltheorie

Deel 3 Blok 6.   Verdere inleiding in de regeltheorie
Wo. 28-04 Blok 7.   De PD regelaar als veer-demper combinatie

Deel 4 Blok 8.   Stabiliteit van regelsystemen
Wo. 12-05 Blok 9.   De PID regelaar in het frequentie domein

Deel 5 Blok 10. Bandbreedte en verstoringsonderdrukking
Wo. 19-05 Blok 11. Toepassing: Tunen PID regelaar mechatronisch systeem

Deel 6 Blok 12. Diverse onderwerpen
Wo. 26-05 Blok 13. Terugblik

Basisbegrippen regeltechniek

Vervolg regeltechniek

Stabiliteit van regelsystemen

Toepassing: PID regelaarontwerp

Extra regeltechniek
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What is a MassWhat is a Mass--SpringSpring--System?System?

?
Basic principles modelling mass-spring-systems

4Philips Centre for Technical Training (CTT) / Philips Centre for Industrial Technology (CFT) / HvU PTGroep – Gert van Schothorst

Linear Rotary
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Basic equationsBasic equations
Basic principles modelling mass-spring-systems
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Equation of motionEquation of motion
Basic principles modelling mass-spring-systems

Fxcxdxm =⋅+⋅+⋅
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Translation:

Rotation:

6Philips Centre for Technical Training (CTT) / Philips Centre for Industrial Technology (CFT) / HvU PTGroep – Gert van Schothorst

c d

xm

Free motion (translation)Free motion (translation)
Basic principles modelling mass-spring-systems
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Resonance frequency & dampingResonance frequency & damping
Basic principles modelling mass-spring-systems
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IntermezzoIntermezzo
Basic principles modelling mass-spring-systems
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Step response of massStep response of mass--springspring--systemsystem
Basic principles modelling mass-spring-systems
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SummarySummary

• Equation of motion
• Resonance frequency
• Relative damping
• Step response

Basic principles modelling mass-spring-systems
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