




     Задача 3

Аналитическое определение динамических характеристик регулируемых объектов. Исходные данные для определения и построения частотных характеристик разомкнутой системы автоматического регулирования: 
Передаточная функция:    
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параметры звена: k, Т1 и Т2:      к=10
Т1=0.1 (с)
Т2=0.2 (с)

Требуется построить частотные характеристики6 амплитудную (АЧХ), фазовую (ФЧХ) и амплитудно-фазовую (АФЧХ).

Указания к решению задачи.
 Построение частотных характеристик (ω), φ(ω)  и W(jω) должен предшествовать этап некоторых преобразований. 

Частотная передаточная функция, которая называется амплитудно-фазовой частотной характеристикой, может быть получена из соответствующей передаточной функции заменой 
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, т.е. W(jω)=W(p)‌‌ ‌‌‌‌‌‌│ 
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Частотная передаточная функция представляет собой комплексное число, которое может быть представлено в виде:
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где Rr и R3 – вещественные части числителя и знаменателя,

       Srи R3 – мнимые части числителя и знаменателя.

Освободившись от мнимости в знаменателе путем умножения числителя и знаменателя на комплексное выражение, сопряженное знаменателю, получим:
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где                
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С учетом этого 
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,    φ(w)=arctg
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                                                        ПРИМЕР.

Построить частотные характеристики разомкнутой системы автоматического регулирования с передаточной функцией
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при K = 0,5  T = 0,75 с.

   По данной передаточной функции определим частотную передаточную функцию
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   Освободимся от мнимости в знаменателе:
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Отделив вещественную и мнимую части:
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где     
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Следовательно
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                              φ(w)=arctg
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   При заданных параметрах:
                            
[image: image18.wmf]2

56

.

0

1

5

.

0

)

(

w

w

R

+

-

=

,   
[image: image19.wmf]2

56

.

0

1

38

.

0

)

(

w

w

w

S

+

-

=

,
                            
[image: image20.wmf]2

56

.

1

1

5

.

0

)

(

w

w

A

+

,   φ(w)=-arctg 0,75w
   Пользуясь указанными выше соотношениями и изменяя w от нуля до бесконечности, получим изменение модуля фазового угла для частотной передаточной функции W(jw). Расчетные данные сведены в таблицу:
                  [image: image21.jpg]Tlo A8HHUK TAGANUY 6 KO proyiKke B TPHEOAENN YACTOTHUE XA~
PAKTCPHOTHXK CHOTENU AEFOMATHUGCKONO POIyAMPOBAHMK
AYX (a), AKX (6), €UX (n).




                      рисунок 4: Частотные характеристики системы автоматического регулирования
                                                                       Задача 4

Синтез схемы управления 
производственным механизмом. Даны условия работы производственного механизма в виде таблицы состояний.

	№ набора
	X1
	X2
	X3
	X4
	Yi
	Yк
	Y10

	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0
	0

	1
	0
	0
	0
	1
	0
	0
	0

	2
	0
	0
	1
	0
	1
	0
	0

	3
	0
	0
	1
	1
	1
	0
	1

	4
	0
	1
	0
	0
	1
	1
	1

	5
	0
	1
	0
	1
	0
	1
	0

	6
	0
	1
	1
	0
	0
	1
	0

	7
	0
	1
	1
	1
	1
	0
	0

	8
	1
	0
	0
	0
	1
	0
	1

	9
	1
	0
	0
	1
	1
	0
	1

	10
	1
	0
	1
	0
	0
	1
	0

	11
	1
	0
	1
	1
	0
	1
	0

	12
	1
	1
	0
	0
	1
	1
	0

	13
	1
	1
	0
	1
	1
	0
	1

	14
	1
	1
	1
	0
	1
	0
	1

	15
	1
	1
	1
	1
	0
	1
	0


Прим.: Y10 дано для примера, описанного ниже. Для решения задачи он не нужен.
Схема управления производственным механизмом имеет четыре входа – X1, X2, X3, X4 и два выхода Yi и Yk:

                                            
[image: image22]
Схемная реализация должна быть произведена как в контактном, так и в бесконтактном состоянии.

                                                    Указания к решению задачи.

   Для разработки схемы управления необходимо:

1) осуществить переход от табличного представления к логической функции;

2) упростить эту функцию (минимизировать), используя законы алгебры логики;

3) реализовать эту функцию на контактных и бесконтактных элементах;

   Логическую функцию записывают в совершенной дизъюнктивной нормальной форме. При этом:
-  в таблице состояний выделяют строки, в которых выходная переменная Y принимает значение 1 (Y=1);

-  для каждой такой строки составляют конъюнкцию (произведение) всех входных переменных с учетом того, что 
[image: image23.wmf]Xi
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 и  
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 ;

-  искомую функцию получают, записывая дизъюнкцию (сумму) всех конъюнкций (произведений).


[image: image25.wmf]
                                                                     Пример.

Синтезировать схему управления производственным механизмом, работа которого задана  таблицей состояния Y10. (см. табл.)
   В строчках (наборах) 3, 4, 8, 9, 13 и 14 Y10 = 1.

Запишем эти наборы входных переменных в виде логической функции:
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Полученную логическую функцию необходимо упростить, используя основные законы и соотношения алгебры логики.

1. Переместительный закон:   X1·X2 = X2·X1      X1+X2 = X2+X1

2. Сочетательный закон:  (X1·X2)·X3 = X1·(X2·X3)

3. Распределительный закон.

   3.1 Распределительный закон умножения относительно сложения:
         X1·(X2+X3) = X1·X2 + X1·X3

   3.2 Распределительный закон сложения относительно умножения:

         X1 + X2·X3 = (X1+X2)(X1+X3)

4. Закон повторения: X·X·X…X = X;  X+X+X…+X = X
5. Закон инверсии: 
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1

2

1

X

X

X

X

×

=


6. Логические тождества:   
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                                               X + 1 = 1;    X·1 = X




X + 0 = X;   X·0 = 0

   Используя эти соотношения, минимизируем логическую функцию Y10:
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 EMBED Equation.3  [image: image32.wmf]=
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[image: image33.wmf]))

4

3

4

3

(

2

3

2

(

1

)

4

2

4

2

(

3

1

X

X

X

X

X

X

X

X

X

X

X

X

X

X

×

+

×

=

×

+

×

+

×

×

=

.

   Техническая реализация логической функции  Y10 в релейно-контактном исполнении приведена на рисунке 1, а с помощью логических элементов И, ИЛИ, НЕ – на рисунке 2:
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                                                                      рисунок 1

                     [image: image35.jpg]



                                                                             рисунок 2




                Задача 5

Анализ схемы автоматики.

Необходимо привести принципиальную электрическую, гидравлическую или пневматическую схему системы автоматического управления, контроля или регулирования системы управления многопильными раскряжевочными установками и управления мобильными машинами лесного комплекса.

Указания к решению задачи:

Схема должна быть представлена в соответствии с ГОСТами и стандартами.

Схему необходимо снабдить подробным описанием. В случае отсутствия материалов, допускается приведение оригинальных принципиальных схем управления, контроля или регулирования, разработанных или используемых на предприятии.
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