过程控制工程
1、 填空题 
1．随着控制通道的增益K0的增加，控制作用          ，克服干扰的能力            ，
系统的余差            ，最大偏差                。
2．从理论上讲，干扰通道存在纯滞后，              系统的控制质量。
3．建立过程对象模型的方法有                 和                             。
4．控制系统对检测变送环节的基本要求是            、            和              。
5. 控制阀的选择包括                   、                     、                       和                     。
6．防积分饱和的措施有              和              。

7．如果对象扰动通道增益增加，扰动作用                  ，系统的余差            ，
最大偏差            。
8． 在离心泵的控制方案中，机械效率最差的是              。
9.在水箱水温控制系统中，受控对象为          ，被控量为              。
10.传递函数是指在　 初始条件下、线性定常控制系统的　　     　　　　　
与　　　               　     之比。
11.定值控制系统是按            进行控制的
12.前馈控制是按           进行控制的
13.前馈控制一般应用于扰动           和扰动           与扰动           的场合
2、 简答题
1、电气阀门定位器有哪些作用





2.APC的涵义是什么？它主要包括哪些控制系统？


3. 简述串级控制系统的设计原则。










4. 简单控制系统由哪几部分组成？各部分的作用是什么？








5. 前馈控制和反馈控制各有什么特点？为什么采用前馈-反馈复合系统将能较大地改善系统的控制品质？




三.论述题、
图2为管式加热炉温度控制系统。试确定：
1． 这是一个什么系统？画出其方框图。
2． 调节阀的作用形式；主、副调节器的正反作用；
3． 分析系统的可能经受的扰动及主要扰动；
4． 简述进料流量增大时的控制过程；
5． 如果进料流量是注意扰动，上述系统应如何改进？
6． 
	已知某单位反馈系统的开环传递函数为，试： 
（1）绘制该系统以根轨迹增益Kr为变量的根轨迹（求出：分离点、与虚轴的交点等）；
（2）求系统稳定且为欠阻尼状态时开环增益K的取值范围。
[image: ]


7、已知反馈系统的开环传递函数为 ，试： 
1、用奈奎斯特判据判断系统的稳定性；
2、若给定输入r(t) = 2t＋2时，要求系统的稳态误差为0.25，问开环增益K应取何值。



















过程控制工程答案
一：填空题
1． 增强，最大，减小 ，减小 。2． 3．机理建模 和 系统辨识与参数估计
7．增强 ， 增大 ，增大 。8． 通过旁路控制 。 9.水箱；水温 。10.零； 输出拉氏变换；输入拉氏变换。11.偏差   12.扰动  13.可测，显著，频繁
1、 简答题
1、答：
①改善阀的静态特性
②改善阀的动态特性
③改变阀的流量特性
④用于分程控制
⑤用于阀门的反向动作
2.答：APC为英文 Advanced Process Control的第一字母缩写，意为先进控制。通常下列控制系统都归结为先进控制系统范畴：  1.状态反馈控制； 2.动态最优控制系统；  3.预测控制系统；  4.解耦控制系统；   5.软测量技术和推断控制系统；  6.适应控制系统；  7.鲁棒控制系统；  8.时滞补偿控制系统; 9.智能控制系统。
3.答  

4.答：简单控制系统由一个被控对象，一个检测元件和变送器，一个调节阀和一个调节器组成。检测元件和变送器用于检测被控变量，并将检测到的信号转换为标准信号，输出到控制器。控制器用于将检测变送器的输出信号与设定值进行比较，得出偏差，并把偏差信号按一定的控制规律运算，运算结果输出到执行器。执行器是控制系统回路中的最终元件，直接用于改变操纵量，以克服干扰，达到控制的目的。
5. 答:前馈控制的特点是:根据干扰工作;及时;精度不高,实施困难;只对某个干扰 有克服作用.反馈的特点作用依据是偏差;不及时:精度高,实施方便,对所有干扰都有克服作用.由于两种控制方式优缺点互补, 所以前馈-反馈复合系统将能较大地改善系统的控制品质.

三、答：1、这是个串级控制系统；系统方块图如下
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2、调节阀为气开式，副调节器应为反作用，主调节器也应为反作用
3、可能经受的扰动有被加热物料的流量、温度、成分的变化，燃料油的管道压
力、流量、成分的变化及环境温度的变化。主要扰动应该是燃料油管道压力的波动。
4、若进入加热炉的进料流量发生变化而影响到炉出口温度变化时，则由主调节器首先起控制作用，此时副回路虽不能直接克服扰动，但副回路的存在改善了过程特性，缩短了控制通道，因此控制质量有所提高。
5、此时应该选择炉膛温度作为副变量,组成串级控制系统,如下图所示:




6.（1）：1系统有有2个开环极点（起点）：0、3，1个开环零点（终点）为：-1；       
2实轴上的轨迹：（-∞，-1）及（0，3）；                                   
3求分离点坐标


，得　 ；                            

分别对应的根轨迹增益为　
(4)求与虚轴的交点


系统的闭环特征方程为,即


令　,得　                      
根轨迹如图1所示。
[image: ]
（2）求系统稳定且为欠阻尼状态时开环增益K的取值范围系统稳定时根轨迹增益Kr的取值范围：[image: IMG_256]，                       
系统稳定且为欠阻尼状态时根轨迹增益Kr的取值范围：[image: IMG_257]，            
开环增益K与根轨迹增益Kr的关系：[image: IMG_258]                              系统稳定且为欠阻尼状态时开环增益K的取值范围：[image: IMG_259]                  

7.解：1、系统的开环频率特性为　　　　　　


幅频特性：，       相频特性：
[image: ]
图2


起点：　　；

终点：　　；

，
曲线位于第3象限与实轴无交点。
开环频率幅相特性图如图2所示。
                               
判断稳定性：

开环传函无右半平面的极点，则，

极坐标图不包围（－1，j0）点，则
根据奈氏判据，Z＝P－2N＝0        系统稳定。
  
2、若给定输入r(t) = 2t＋2时，要求系统的稳态误差为0.25，求开环增益K：　
系统为1型，位置误差系数K P =∞，速度误差系数KV =K ，                      

依题意：              ，                           

得　                                                               

　　　故满足稳态误差要求的开环传递函数为　　　　　
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