
СИ Н ТЕЗ ВНЕШ Н И Х  КОНТУРОВ РЕГУЛИРОВАНИЯ 
М ЕТО ДА М И  ПОЛИН ОМ ИА ЛЬН ОЙ  АЛГЕБРЫ

В современны х преобразователях контур регулирования тока двигателя, 
как правило, встроенный, а вмешиваться в конструкцию преобразователя не 
представляется возможным. Однако имеется возможность построения внеш­
них контуров регулирования. Сю да можно отнести управление скоростью, по­
ложением, технологическими параметрами объекта (например, давление ж ид­
кости или газа, температура). В этом случае существует возможность по­
строения регулятора с использованием современных микроконтроллеров и 
реализацией с их помощ ью  алгоритмов управления, исполнение которых в 
аналоговом варианте крайне затруднительно либо невозможно (выделение 
производной, «предсказываю щ ие» системы).

При синтезе регулятора, что является главной задачей управления, необ­
ходимо в первую  очередь руководствоваться возможностями выполнения тех­
нологических требований к процессу управления, качество которых зависит от 
статических и динамических свойств проектируемой системы.

В теории дискретных систем в настоящ ее время получают развитие ме­
тоды  полиномиальной алгебры [1 ], имеющ ие ряд сущ ественных преимуществ 
перед другими методиками [2]. П рименение этих методов позволяет не только 
учесть технологические требования, но и придать синтезированной системе 
новые свойства (например, ограничение внутренних переменных; эффектив­
ная фильтрация помех; получение оптимальных по быстродействию  и «пред­
сказываю щ их» систем и др.) Кроме того, использование этого метода позволя­
ет более полно учесть специфику цифровых систем, что приводит к сниж е­
нию стоимости системы управления.

Рис. 1. Структурная схема системы регулирования

В ыполним синтез регулятора скорости для объекта, структурная схема 
которого представлена на рис. 1. Типичным вариантом такой структуры явля­
ется одномассовая электромеханическая система с двигателем постоянного 
тока, питаемого через тиристорный преобразователь.
Для моделирования приняты следую щ ие значения:



Т„=0,02; Тм=0,08; ТП=Т=0,01; клт=0,37; к„=3,5; порядок астатизма второй.
П ередаточная функция объекта после эквивалентных преобразований 

принимает вид:
W  ( р)  = --------------------------- з +  1-------------------------------------------------------

°ф '  клтр(0,02ТмТпТ,,р +0,02ТН(ТП + T„)pJ + Тм(0,02 + Т„ + 0,02Т„)р + Тм + 0,02) ’ 
с учётом численных значений параметров:
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Синтез регулятора и моделирование удобно выполнить с применением про­
граммы для автоматизированного синтеза регуляторов [2 ].

Н а рис. 2 представлены результаты  моделирования динамики.
Дискретная передаточная функция (ДПФ ) объекта, рассчитанная про­

граммой с учетом экстраполятора нулевого порядка на выходе регулятора: 
1.2904е-007 (z+2.883) (z-0.6065) (z+0.2102)

W 0(z) = ko___________________________________________,
(z-1) (z-0.4953) (zA2 - 1.155z + 0.4505)

ДПФ регулятора, найденная программой с применением м етода дис­
кретных полиномиальных уравнений:

4.5316* 10л6 (z-0.9603) (z-0.4953) (zA2 - 1.155z + 0.4505)
Wp(z) = -------------------------------------------------------------------------------------

k0 (z-1) (z-0.7985) (z-0.6065) (z+0.2102)
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Рис. 2. Графики переходных процессов в системе.

Графики процессов показываю т работоспособность синтезированной 
системы, что говорит о необходимости и возможности применения полино­
миальных методов для синтеза внешних контуров управления.


