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它们的对数幅频特性曲线均画在图 3
。

由图可见
;

1 随着K
ZK

3

值向 1 接近
,

系统的等效速度增益逐渐提高
,

对数幅频特性曲线逐渐

向二阶无差系统的特性靠拢
,

当K
:

K 3 = 1时复合控制系统等效为二阶无差系统
。

称K
Z

K 3 二 1时为全补偿
,
K

Z

K
。

< 1时为欠补偿
。

复合控制系统绝大部分都是工作在

接近全补偿的欠补偿状态
。

当然K
Z
K

3

值越接近 1 系统性能越好
,

也就是越接近全补偿
。

设计中求得的 K
Z

K
。

值只是个下限
,

实际系统应高于此值
。

工程中K
: K 3
可以达到何值这要看元件及系统参数的线性及稳定度

,

设计中取。
。

g
‘

、

O
。

9 5是可以做到的
。

2 由于系统或某些元件的非线性
,

若使各种速度都能有全补偿是不可能的
,

只 能

是个别速度可以全补偿
,

其余则是欠补偿
,

还有的处于过补偿
。

3 当K
:
K

。

> 」时系统处于过补偿状态
。

过补偿状 态虽然业不破坏系统稳定性 但

使稳定度恶化
。

实验表明
,

在没有输入信号时
,

系统是稳定的
,

‘

当有输入信号时
,

输出

量将在输入量周 围剧烈摆动
,

相当于出现振荡
。

这就是开环通道补偿过度造成的
。

所以

系统不应工作在这种状态
。

但是
,

有时 由于干扰力矩
、

不灵敏区等原因
,

系统处于微小

的过补偿或者是在一部分速度下为过补偿状态也是可以的
,

因为此时均方根误差较小
。

4 数字式复合随动系统设计与本文方法还有些不同
,

但是若采样频率足够高
,

也

可用这个方法做初步估算
。

如果W
。
(s )为其它形式如

,

W
。

(s ) 二 K
3 s (1 + : , s )/ (i +

: 2 5 )
,

也可用类似方法计算
。

这里就不做介绍了
。
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个系统的传递函数
。

例如
,

拘尽匆魏俐 妇铿牢 零 ; 翻 (匆摊)

可写出图 2 系统的传递函数 ;
-
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图 2

虽“有扰动闭环系统

多回路反馈系统

一个有扰动 的闭环系统也可以用图 1 表示
。

我们把

G (s )分成为 G
A
(s )和G

B
(s )

,

分别代表扰动 点 前 的

传递函数和扰动点后的传递函数
。

扰动量用N (s )表示
。

设单独存在扰动
,

并认为扰动作用点后边的误差为
·

1
。

于是
,

对于单独存在扰动时

的情况
,

可写出C(s )
= G

。
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,
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。
(s )〔一 H (s )〕G

*
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,

于是
,

可立即写出扰动量至输出量的传递函数
:
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同理
,

还可以导出其它一些传递函 数
。
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本文内容仅仅是一个小小的技巧
。

当然
,

求极复杂系统的

传递函 数时
,

还要依靠讯流图
、

M A S O N 法则以及各 种 结 构

变换
。

2
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.

当图 1 内的G 写成M /D 时
,

·

也可命误差为 D ,

而迅速地写出C / R
“ M / (D + M H )

。

.

本文内容属数学技巧
,

不必追究物理意义
。
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