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1. Цель работы
Исследование динамических свойств следящей системы, оценка влияния структуры и параметров системы, внешних воздействий на ее точностные характеристики.
2. Описание лабораторной установки

Исследуется электромеханическая следящая система, предназначенная для управления угловым положением вращающейся механической оси. Принципиальная схема приведена на рис.1. Электромеханический дискриминатор реализован на 2-х синусно-косинусных вращающихся трансформаторах; дискриминатор предназначен для выделения напряжения, пропорционального ошибке. Сумматор на ОУ суммирует напряжение ошибки и напряжение задающего воздействия для компенсации скоростной ошибки системы. Для управления двигателем используется усилитель. Исполнительный двигатель – асинхронный двигатель-генератор ДГ-2ТА. Скорость вращения задается двигателем АДТ-331. Местная обратная связь – тахогенератор переменного тока и RC-цепь, работающая на несущей частоте 400Гц. Параметры местной ОС регулируются переключателем П3. Управление по задающему воздействию выполнено на тахогенераторе на АДТ-331 и дискретном потенциометре П2, для компенсации скоростной ошибки. Изменение коэффициента передачи разомкнутой системы 
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 выполняется дискретным потенциометром П1, для изменения добротности следящей системы. Можно контролировать входное и выходное напряжения усилителя, напряжения, пропорционального углу рассогласования. Контроль выходного напряжения осуществляется вольтметром. Структурная схема лабораторной установки приведена на рис 2. На ней изображены звенья следящей системы.
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Рис. 1 Принципиальная схема лабораторной установки
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Рис. 2 Структурная схема лабораторной установки

3. Результаты измерений и вычислений

3.1 Снятие статической характеристики дискриминатора
Результаты измерения характеристики приведены в таблице 1.
Таблица 1
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График статической характеристики дискриминатора приведен на рис. 3.

[image: image8.emf]Рис. 3 Статическая характеристика дискриминатора
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Определим крутизну статической характеристики. Для этого необходимо выбрать участок характеристики, которые можно аппроксимировать прямой. Выберем его на участке характеристики при углах 
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. Тогда линейный участок будет начинаться в начале координат и перестанет быть линейным при 
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. Крутизну характеристики определяем по формуле
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3.2 Определение зависимости скоростной ошибки от скорости вращения командной оси

Измеренные значения напряжения тахогенератора и ошибки приведены в таблице 2.
Значения угла ошибки определяются по формуле 
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. Значения скорости вращения задающей оси  вычисляются по формуле 
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Теоретические значения скоростной ошибки вычисляются по формуле
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Таблица 2
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Зависимость скоростной ошибки от скорости вращения командной оси приведена на рис. 4.

[image: image21.emf]Рис. 4 Зависимость скоростной ошибки от 
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3.3 Определение зависимости скоростной ошибки от добротности следящей системы
Результаты измерений приведены в таблице 3. Значение угла ошибки определяется по формуле 
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Таблица 3
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[image: image25.emf]Рис. 5 Скоростная ошибка при изменении добротности 

следящей системы
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3.4 Снятие переходных характеристик следящей системы

Графики изменения напряжения приведены на рис. 5
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Рис. 5 Переходная характеристика следящей системы при различных значениях добротности

4. Выводы

Статическая характеристика дискриминатора показывает, что дискриминатор может работать при углах до 900. Скоростная ошибка системы растет с увеличением скорости вращения командной оси, что объясняется частотными свойствами следящей системы, ее добротностью и переходной характеристикой. На опыте ошибка меньше, чет теоретическая, что можно объяснить введением коррекции ошибки. Скоростная ошибка падает с увеличением добротности системы, т.к. потери энергии уменьшаются и система быстрее реагирует на ошибку за счет увеличения размаха напряжения переходного процесса, хотя на рис.5 видно, что собственная частота колебаний следящей системы не изменяется.
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