ЛЕКЦИЯ 9
Синтез систем АУ

В теории управления решается 2 основные задачи: анализа и синтеза.

Задача анализа: известны конструктивные элементы и их свойства. Нужно определить какими качественными характерами будет обладать система.

Задача синтеза: известны требования к системе и необходимые качественные показатели её работы. Необходимо предложить систему и её конструктивные элементы, которые обеспечили бы требуемые качества.

Задача синтеза многовариантна 
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 многократно сложнее. Поэтому при решении практических задач, задачу синтеза несколько сужают, а именно, задают некоторую неизменяемую часть системы. В ходе решения этой задачи нужно предложить состав и структуру изменяемой части системы, после добавления которой обеспечивается требуемое качество. Практически задача синтеза в такой формулировке сводится к нахождению корректирующих элементов, добавление которых в исходную систему, обеспечивает требуемые качественные показатели.

Виды коррекции системы:

1. Последовательная
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Корректирующий элемент подключается в исходную систему последовательно. В роли корректирующих элементов, в этом случае, обычно, выступают интегрирующие или дифференциальные звенья. Общим достоинством последовательной коррекции является сравнительная простота подключения, не требующая дополнительных сравнивающих устройств. Однако при таком подключении обязательно требуется согласование элементарных характеристик корректирующего элемента, со смежными элементами. Использование интегрирующих корректирующих элементов повышают точность регулирования, поскольку система становится астатической. Однако при этом понижается устойчивость системы, растет её чувствительность к низкочастотным помехам. Применение дифференциальных корректирующих элементов повышают устойчивость системы и может превратить структурно-неустойчивую систему, в структурно-устойчивую. Возрастает быстродействие системы, однако, при этом необходимо повысить мощность привода, кроме того повысить чувствительность системы к высокочастотным помехам.

2. Параллельная
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В основе данного вида коррекции лежит использование корректирующих обратных связей. Главным достоинством такой коррекции является возможность исключения влияния на качество системы некоторых её участков. К недостаткам этой коррекции можно отнести более сложную схему подключения, требующую дополнительных сравнивающих устройств, снижение быстродействия системы, возможность перегрузки участка системы, охваченного корректирующими обратными связями.

3. Комбинированная

Представляет сочетание первых двух способов и позволяет объединить их достоинства и компенсировать недостатки.

Применение обратных связей для улучшения динамических свойств системы

Для коррекции систем используют: жесткие и гибкие обратные связи.

Жесткие корректирующие обратные связи КОС обычно представлены позиционными элементами, как правило, безынерционного типа. Такие связи передают сигнал в любом режиме работы системы.

Гибкие корректирующие обратные связи обычно представлены дифференциальными звеньями КОСS (передняя функция). Такие связи передают сигнал только в переходном режиме.

Пример 1: охват безынерционного звена отрицательно жесткой обратной связью.

До охвата:
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После:
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 – сигнал ошибки рассогласования
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Сигнал на вх повышается на 10% 
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 повышается на 10%

Пусть 
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Сигнал на вх повышается на 10% 
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 сигнал на выходе стабилизируется.

Такая коррекция используется для стабилизации работы усилителей при колебании входного сигнала.

Пример 2: охват инерционного звена отрицательно жесткой обратной связи.
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Звено не изменилось
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Данная коррекция является способом борьбы с инерционностью системы (превращает безынерционное звено в инерционное).

Пример 3: охват интегрирующего звена отрицательно жесткой обратной связью.
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[image: image25.wmf]'
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Пример 4: охват безынерционного звена отрицательно гибкой обратной связью.
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Представили: 
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 растет (из-за уменьшения нагрузки) 
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рост сигнала обратной связи: z растет; (
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 уменьшается. 
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 растет.

Такая коррекция используется для стабилизации выходного сигнала системы при колебании нагрузки.
Применение ЛЧХ для синтеза САУ

Использование ЛЧХ для синтеза систем основано на наличии взаимосвязей между видом ЛЧХ и качественными показателями системы. Для вып-ия синтеза с помощью ЛЧХ первоначально строится ЛЧХ желаемой (скорректированной) системы. При построении такой характеристики принимается во внимание требования: точности ситемы, быстродействие, запасом устойчивости и колебательные свойства.

Желаемая ЛЧХ имеет 3 частотных области:

1. область низких частот, 
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Данная область обеспечивает требуемую точность регулирования (К).

2. Область частот в интервале от наименьшей до наибольшей сопрягающей ​– средние частоты (СЧ). Вид ЛЧХ в этой области определяет быстродействие системы, её колебательные свойства и запасы устойчивости. 
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Частота среза должна: 
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, при этом она должна лежать на участке ЛЧХ с наклоном -20Дб/дек. Желаемые 
[image: image39.wmf]P

СР

t

К

p

w

×

»

0

 определяется с учетом требуемого времени регулирования и допустимого перерегулирования:
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2) 
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3) с учетом желаемых запасов устойчивости; 
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3. ВЧ ​– высокие частоты.

Вид ЛЧХ в этой области практически не влияет на свойства системы и поэтому ЛЧХ желаемой системы обычно соответствует ЛЧХ искомой системы.
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