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Цели и задачи

Освоить метод незатухающих колебаний. Получнть критический коэффициент усиления регулятора.  Оценить влияние параметров настройки  регулятора на качество переходных процессов

Построить схему:

Объект регулирования настроить согласно задания

	№ бригады
	kз
	kн
	T1
	T2
	T3

	1
	7.00
	7.20
	0.02
	0.50
	6.20

	2
	8.10
	6.40
	0.018
	0.43
	5.90

	3
	6.5
	7.7
	0.024
	0.52
	7.3

	4
	7.1
	6.2
	0.03
	0.60
	8.2

	5
	6.8
	7.4
	0.01
	0.63
	5.45

	6
	7.00
	7.20
	0.02
	0.50
	6.20

	7
	8.10
	6.40
	0.018
	0.43
	5.90

	8
	6.5
	7.7
	0.024
	0.52
	7.3

	9
	7.1
	6.2
	0.03
	0.60
	8.2

	10
	6.8
	7.4
	0.01
	0.63
	5.45

	11
	7.00
	7.20
	0.02
	0.50
	6.20

	12
	8.10
	6.40
	0.018
	0.43
	5.90

	13
	6.5
	7.7
	0.024
	0.52
	7.3

	14
	7.1
	6.2
	0.03
	0.60
	8.2

	15
	6.8
	7.4
	0.01
	0.63
	5.45


Правила настройки диаграммы в рабочем пространстве VisSim 
1. С разрешения преподавателя запустить программу VisSim. 

2. Установить - Кириллицу: 
View. / Вид  Fonts. / шрифт  Кириллица.

3.Создать этикетку " Привет, Курсант+/фамилия/+  Лабораторная работа 1":
Blocks./ Блоки  Annotation./Анатоционные Label/Метка Поместить левой кнопкой мыши этикетку в рабочее пространство. Установить шрифт: правой кнопкой на этикетке  Font/Шрифт  кириллица. По желанию установить размер и вид шрифта, цвет заднего плана.


4. Добавить блоки constant/const и slider/регулятор (Blocks/Блоки  Signal Producer/генераторы  ...) 

5.Генератор ступенчатого единичного воздействия 1(t): Blocks./ Блоки  Signal Producer/Генераторы   step/1(t-dT);
6. Настроить линейные блоки согласно заданной схемы

блок линейной системы, или линейный блок, описываемый передаточной функцией W(s): Blocks./ Блоки -> Linear System/Линейные системы -> Transfer Function/Передаточные функции;

Подключить step к входу блока Transfer Function, а его выход к входу осциллографа plot. 

Пусть требуется исследовать апериодическое звено с передаточной функцией:
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Настроить линейный блок: дважды щелкнуть по блоку левой кнопкой мыши или один раз правой. В появившемся окне установить: усиление (Gain) равным 4.7, числитель (Numerator) оставить равным 1, для знаменателя (Denominator) набрать 0.2 (пробел) 1. Символы "s" и "+" в знаменателе не указываются, они по принятому в VisSim соглашению заменяются при вводе одним пробелом. Нажать ОК.

Передаточная функция колебательного звена имеет вид: 
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Настроить линейный блок: дважды щелкнуть по блоку левой кнопкой мыши или один раз правой. В появившемся окне установить: усиление (Gain) равным 7.8, числитель (Numerator) оставить равным 1, для знаменателя (Denominator) в случае, когда Т=0.2 и =2 набрать 0.04 (пробел) 0.8 (пробел) 1. Символы "s2" и "+", а также "s" и "+"  в знаменателе не указываются, они по принятому в VisSim соглашению заменяются при вводе пробелами. Нажать ОК.

Теперь с учетом предыдущего построить заданную вариантом схему:
[image: image3.emf]11
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Провести слайдером изменение коэффициента пропорциональности с целью добиться строго незатухающих колебаний.
После этого на основе формул, 
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Предельный коэффициент усиления 430, период  незатухающих колебаний 11 секунд

Теперь рассчитаем оптимальные коэффициенты 

П               Крег=0.5 К

ПИ            Крег=0.45 К     Ти=То/1.2

ПД            Крег=0.6 К        Тд=То/6 

ПИД          Крег=0.6 К       Ти=То/2  Тд=То/8   

	Параметры при незатухающих колебаниях
	Закон 
	Оптимальные параметры                       

	К ---коэффициент  
	То – период 
	регулирования
	настройки регулятора

	усиления регулятора
	колебаний,сек
	
	Крег
	Ти
	Тд

	
	430
	
	11
	
	П
	215
	∞
	0

	
	430
	
	11
	
	ПИ
	193,5
	9,166667
	0

	
	430
	
	11
	
	ПД
	258
	∞
	1,833333

	
	430
	
	11
	
	ПИД
	258
	5,5
	1,375


Схема эталонная:
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Получить незатухающие колебания  и рассчитать оптимальные параметры различных регуляторов ---- П, ПД, ПИ, ПИД .
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