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Затруднения,возникающие при попытке осуществить предельную 
диаграмму движения с помощью непосредственного применения 
регуляторов промежуточных координат, в значительной степе
ни устраняются при формировании диаграммы движения, близ -  
кой к предельной, с помощью модели.

Структурная схема позиционного электропривода, реализую
щего этот принцип, показана на рис. 1, Основные элементы мо
дели Mj, М э Mg, М^ соответствуют основным элементам объ
екта управления (ОУ) Деформиро
вания участков диаграммь! движения с постоянными значениями 
тока, производной тока, и скорости модель снабжена соответ
ствующими регуляторами РТ, РПТ и PC. Регуляторы выполнены 
по схеме с отсечками (задержанными обратными связями ЗОС).

Вид предельной диаграммы зависит от величины статическо
го тока (возмущения Р  ). Поэтому к суммирующему узлу 1 
модели подводится сигнал F полученный при измерении
возмущения на объекте управления с помощью схемы, состоя
щей из реального дифференцирующего звена р;; и узла срав
нения 2 . ^

Для получения высокой точности отработки заданного сиг
нала необходимо, чтобы установившееся значение выходного 
сигнала модели У  ̂ не зависело от возмущения. Это достига
ется с помощью регулятора по возмущению модели РВ .

в  цепи рассогласования модели S ' имеется насыщающийсям
элемент (НЭ), настройка которого выполняется так, что он на
сыщается при ^  У, ^  ,т.е. когда рассогласование ̂ м 1 Т т ах
больше или равно максимальному тормозному пути.

Все параметры модели выбираются из условия формирования 
предельной диаграммы движения. Передаточные функции (коэф
фициенты) согласующих звеньев определяются из условия точ
ного воспроизведения объектом сформированного моделью сиг
нала У у

На основании структурной схемы, просуммировав действие 
обратных связей, можно записать значение управляющего сиг
нала для объекта управления:
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и=у^б'^-х^у^+У2(3'2-Х2Г2+Уз^З“ "'ЗЙЗ+У4б^4"

Подставляя в уравнение (1) значение промежуточных координат 
модели и объекта управления, выраженные через выходные
координаты х  ̂ и у  ̂ и передаточные функции звеньев, получим

и =  у^М -  XjN, (2)
т'Д® 2 3 2 \

М = ^1 + ^Т и Р + 5 Г з^Т ^ Р

М = б ^  + б 2 А ^ р  + б ^ А ^ А ^ р ^  + б ; ( А ^ А ^ А ^ р ^ + А ^ А ^ р ^ +3 2 3 1 2  3" 2 3"
+ А ^р )+в ^ (А ^р  + іХ А ^ А 2 А ^ р ^ + А 2 А ^ р ^ + А 2 р ).

Значение управляющего воздействия выразим через передаточ
ную функцию объекта управления:

^  ^  г 1
^  '  {'Г^р + 1){9'Гр'^+9р +1)Т^Р ’ I (3)

и  = Х|̂  :W, I
Подставляя значение и  в уравнение (2), найдем 

х Л  —  + N  ) = у, М.
1 W 1

Из уравнения (3 ),приравнивая выходные координаты,получаем ус- 
ловие точного воспроизведения объектом заданного моделью сиг
нала: ,

+ N = М (4)1
W

ИЛИ
P D T ^ p +  j 3 N= iSM.

Раскрывая значения W , N , М в уравнении (4) и при
равнивая коэффициенты при одинаковых степенях р , находим 
значения передаточных функций согласую^х звеньев:

^ 2 *  ‘̂ 4 * U
/3

гГ д -(® 4^  ®д) 9 Т  Т  u
т  9тт

в  = — —  .

+ 6"5 От Т

U

U

Т  + Т  п
р т
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Т а б л и ц а  1
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В частном случае можно создать эталонную модель, в ко
торой постоянные времени динамических звеньев равны посто
янным времени объекта управления:

А, - T i  А ^ - в  , T i  А -  Т„ .U • п

Тогда передаточные функции согласующих звеньев определятся 
из следующих уравнений;
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Рис. 2. Осциллограммы выходных координат: 
а—позиция Yj и Xj ; б—скорость  ̂ 2̂ *

гГ2+гг. ? Г з + г Г 4 ’4  ' ' 2  ' ' 4 *  о  3  ^  4  ^ 3  " ' 4 '
1

4 ’ “ 5 0 '
В табл. 1 указаны значения коэффициентов передачи согласу

ющих звеньев в зависимости от числа обратных связей объекта 
управления при разных значениях коэффициента усиления и ве
личины максимальных коэффициентов усиления, полученные экс
периментально.

Выделение старших производных выходной координаты объ
екта управления сложная и не всегда технически реализуемая 
задача. Поэтому желательно сократить их число, не ухудшая 
при этом качества системы.

На рис. 2 приведены осциллограммы выходных координат на
бранной на АВМ модели системы (структурная схема показана 
на рис. 1), снятые при следующих данных модели и объекта 
управления: =0,05; А̂ = Т = 0,05; А^= & =0,4; А «

ег,;

Г̂4 = .

= 0,65; и ^  = 30В.
Осциллограммы выходных координат, сформированных мо- 

делью и отрабатываемых объектом при любом числе обратных 
связей, если система остается устойчивой, совпадают. Из ос
циллограмм видно, что хорошее качество переходного процесса 
может быть получено как при полном, так и при уменьшенном 
числе обратных связей.

Применение моделей, формирующих предельные диаграммы 
САУ, позволяет по-новому подойти к проблеме получения тре
буемых свойств САУ.»
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