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Цель работы: исследование динамических свойств следящей системы, оценка влияния структуры и параметров системы внешних воздействий на ее точностные характеристики.

Оборудование: лабораторная установка, схема которой представлена на рис.1, а также вольтметр и электронный осциллограф.
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Рис.1.
Этой схеме соответствует структурная схема, представленная на рис.2.
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Рис.2.

Ход работы: снимем статическую характеристику дискриминатора. Результаты приведены в таблице 1.

Таблица 1.

	υ, град.
	U(υ), В

	0
	0,12

	15
	4

	30
	7,8

	45
	11

	60
	14

	75
	15,5

	90
	16

	105
	15,5

	120
	14

	135
	11,5

	150
	8

	165
	4,2

	180
	0,01


График статической характеристики представлен на рис.2.
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Рис.2.

Определим крутизну дискриминационной характеристики (коэффициент передачи дискриминатора):
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В/° = 10,31 В/рад.

Определим зависимость скоростной ошибки от скорости вращения командной оси. Результаты измерений приведены в таблице 2.

Таблица 2.

	UТГ, В
	υСК, град.
	υСК, рад.
	Uе, В
	Ω, рад/с

	0
	0
	0
	0,06
	0,03

	0,2
	0
	0
	0,46
	0,1

	0,4
	0,3
	0,005
	0,65
	0,35

	0,6
	0,8
	0,013
	0,88
	0,45

	0,8
	3
	0,052
	1,05
	0,6

	1
	3,5
	0,061
	1,11
	0,7


График зависимости υСК(Ω) представлен на рис.3.
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Рис.3.

Расчёт теоретической ошибки производится по формуле:
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КМ = 5·104, КР = 5·10-2, М0 = 1,5·10-4,
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Кд = 12,6, Кдв = 50, КОС = 4·10-2, Ку = 800,

КΩ = 15,74.
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Результаты вычислений приведены в таблице 3.

Таблица 3.

	Ω, рад/с
	υСК(Ω),рад

	0,03
	0,022

	0,1
	0,026

	0,35
	0,042

	0,45
	0,049

	0,6
	0,058

	0,7
	0,064


График теоретической зависимости υСК(Ω) представлен на рис.4.
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Рис.4.

Определим зависимость скоростной ошибки от добротности следящей системы. Результаты измерений приведены в таблице 4.

Таблица 4.

	П1
	Ue
	Q
	υСК

	1
	4,8
	0,17
	0,006

	2
	2,6
	0,33
	0,003

	3
	1,8
	0,5
	0,002

	4
	1,4
	0,67
	0,002

	5
	1,05
	0,83
	0,001

	6
	0,8
	1
	0,001


Значение угла ошибки определяется по формуле  
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График зависимости приведён на рис.5.
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Рис.5.

Исследуем переходные характеристики следящей системы. Осциллограммы приведены на рис.6 – 11.
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Рис.7.
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Рис.8.
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Рис.10.

П1-6
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Рис.11.

Выводы: как видно из рис.2, дискриминатор может правильно работать при углах до 90°. Скоростная ошибка системы растет с увеличением скорости вращения командной оси, что объясняется частотными свойствами следящей системы, ее добротностью и переходной характеристикой. Экспериментальные данные близки к теоретическим, однако по экспериментальным данным отсутствует статическая ошибка, что можно объяснить введением коррекции ошибки. Скоростная ошибка уменьшается с увеличением добротности системы, т.к. потери энергии в контуре уменьшаются, и система быстрее реагирует на ошибку за счет увеличения размаха напряжения переходного процесса, однако собственная частота колебаний следящей системы не изменяется, что и наблюдается на рис.6 - 11.
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