ЛЕКЦИЯ 1

Основные понятия и определения

Операция – это организованная совокупность действий; рабочая операция – связана с действиями непосредственно необходимо для изменения предмета труда.

Операция управления – обеспечивает необходимую последовательность рабочих операций, её начало и окончание в нужный момент времени. Совокупность операций управления образует процесс управления.

В целом управление – это совокупность действий обеспечивающих проведение любого процесса,  в целях достижения требуемого результата.

Регулирование – это частный случай управления, когда нужный результат, получается, через стабилизацию одного или нескольких параметров процесса.

 
Автоматическое управление – процесс изменения состояния какого либо объекта по заданному алгоритму без непосредственного участия человека, указанный объект называется объектом управления.

Объект управления – это техническое устройство или процесс нуждающийся в определенным образом в организованном процессе для получения нужного результата.

Автоматическое регулирование – процесс поддержания или изменения заданного режима о требуемой точности без непосредственного участия человека.

Система автоматического управления – называется совокупность объекта управления и управляющего устройства во взаимодействии которых без непосредственного участия человека в соответствии с поставленной целью получается требуемый результат.
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Простейший элемент схемы отражающий характер и направление взаимодействие её составных частей называется связью.

Однонаправленность связей:

В любой системе можно выявить:

1. Основную связь обеспечивающею основную функцию управления.

2. Дополнительные связи – обеспечивающие дополнительные функции.
Они бывают прямыми и обратными. 
Прямая – передаёт сигнал в том же направлении что и основная связь, а обратная связь в противоположном. 
Обратные связи бывают положительными и отрицательными, жесткими и гибкими.
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Внешняя оборотная связь соединяет выход системы с её входом. Системы с внешний обратной связью называется замкнутым внешний обратной связью всегда отрицательны. 
Внутренняя обратная связь соединяет выход отдельных частей системы с их входом, эти связи, как правило, отрицательны.

Жёсткая обратная связь – предаёт сигнал в любом режиме работы системы.

Гибкая обратная связь – предаёт сигнал только в переходном режиме.

Режимы работы системы

Переходный и установившийся. 
Любое изменение воздействий на систему приводит к изменению её выходного сигнала, однако из-за присутствия в реальных системах элементов накапливающих энергию такое изменение не может произойти мгновенно.
Процесс сопровождающий изменение выходного сигнала как реакцию изменения воздействий на систему называется переходный процесс.

Установившийся режим. Существование установившего режима, это обязательное условие работоспособности системы
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.
Обобщенная функциональная схема системы автоматического управления

Функциональная схема САУ отражает состав системы и характер взаимодействия её элементов с точки зрения их назначения, то есть, выполняемых функций. 
При большом разнообразии конструкций устройств, из которых создаются САУ. Все они могут быть объединены в точки зрения их назначения в несколько групп, поэтому говорят об обобщенной функциональной схеме САУ.
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З – задающее устройство, используется в случае необходимости масштабирования входного сигнала ХВХ(t), либо для удаления посторонних шумов в этом сигнале;

g(t) – задающее воздействие;

[image: image6.wmf]– сравнивающее устройство;

ПР – преобразователь, используется при необходимости изменения физической природы сигналов;

У – усилитель, используется для обеспечения необходимой мощности сигнала подающего на исполнительное устройство, которое формирует управляющее воздействие U(t), непосредственно подаваемое на ОУ – объект управления. Результатом деятельности ОУ является выходной сигнал ХВЫХ(t).

МОС – местная о.с., служит для стабилизации работы усилителя.

Внешняя о.с. через ИзУ – измерительное устройство;

У(t) – управляемая  величина,  которая  несет  информацию  о  выходном сигнале (Y(t) = XВЫХ(t); Y(t) ~ XВЫХ(t))

Z1(t) – сигнал МОС;

Х(t) – сигнал ошибки рассогласования;

Z(t) – сигнал пл. обр. связи;

X(t) = g(t) – Z(t) – обязательное условие работы САУ.

Основные функции этой схемы:
1. Функция слежения – это функция обеспечивается основной связью системы.

2. Функция компенсации, обеспечивается через внешнюю обратную связь, система реагирует на отклонения выходного сигнала от предписанного ему значения, устраняя возникающие отклонения.

Принципы управления

1. Принцип разомкнутого управления

2. Принцип компенсации

3. Принцип обратной связи

4. Комбинированный принцип

1. Принцип разомкнутого управления

[image: image7.wmf]Ç    

У    

У    

О    

У    


В этом случае требуемый закон регулирования обеспечивается только за счет задающего воздействия и никакими другими параметрами системы не контролируется, соответствие алгоритма функционирования системы, задающего систему, задается в этом случае, только за счет жестких кинематических связей всех элементов системы.

Отличительная особенность внешней обратной связи, система разомкнута.

По принципу компенсации, вводится дополнительная связь по внешнему возмущению.
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Достоинством системы: быстродействие.

Недостаток: усложнение систем при необходимости компенсации нескольких внешних возмущений.

Принцип обратной связи
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Системы, работающие по принципу компенсаций, работают по отклонению.

Достоинства: высокая точность.

Недостаток: снижения быстродействия.

Комбинированный принцип, в таких системах доминирующее внешнее возмущение и его влияние на точность работы системы устраняется частью системы, работающей по принципу компенсации, а действие остальных внешних факторов компенсируется через работу внешней обратной связи.
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