运动控制与系统（B）复习资料
一、 单项选择题
1、 调速系统的调速范围D和静差率s之间是相互制约的，为了达标通常要求：（ ）
A. 开环放大倍数越小越好
B. 闭环系统的机械特性越软越好
C. 提高系统的闭环增益
D. 减小给定电压
2、 直流 PWM 变换器中，增加开关频率的主要目的是：（ ）
A. 提高输出电压
B. 减小电流脉动和电机噪声
C. 降低开关损耗
D. 增加系统的重量
3、 双闭环系统起动时的三个阶段依次是：（ ）
A. 电流上升阶段、恒流升速阶段、转速调节阶段
B. 低速行驶、中速平滑、高速稳定
C. 比例阶段、积分阶段、微分阶段
D. 饱和阶段、空载阶段、满载阶段
4、 若直流调速系统的反馈极性接反（变成正反馈），系统会：（ ）
A. 更加稳定
B. 转速锁定在零
C. 转速飞车或失控
D. 性能没有变化
5、 直流电动机电枢回路串入平波电抗器的主要目的是：（ ）
A. 限制起动电流
B. 保证电流连续并减小脉动
C. 增加转速
D. 提高功率因数
6、 逻辑无环流可逆系统中，进行“正、反转切换”的前提条件是：（ ）
A. 电机转速必须为零
B. 电流必须已经减小到零（即电流零位）
C. 给定电压必须为零
D. 磁通必须达到最大值

7、 在 H 桥可逆调速电路中，当占空比时，电机的平均转动方向为：（ ）
A. 正转
B. 反转
C. 停转
D. 由于电压波动而不确定
8、 自动调速系统中，ASR的输出限幅主要由什么确定？（ ）
A. 电机的额定转速
B. 电机允许的最大电流
C. 电网的额定电压
D. 电机的负载大小

9、 采用配合控制的系统，其机械特性在电流正负交替处：（ ）
A. 有明显的断续死区
B. 是连续且平滑的
C. 会发生剧烈震荡
D. 转速会突然翻倍
10、 直流系统的弱磁调速通常在哪个环节之后进行？（ ）
A. 额定转速以下
B. 额定转速（额定电压）以上
C. 电机起动的瞬间
D. 电机带载能力最强时
11、 运动控制系统中，反馈信号的极性如果接错：（ ）
A. 系统性能轻微下降
B. 将形成正反馈导致系统失控
C. 只会导致电机反转
D. 系统会自动纠正
12、 在直流电机模型中，电磁转矩与电枢电流的关系是：（ ）
A. 成平方关系
B. 成正比关系
C. 成反比关系
D. 没有确定关系
13、 双闭环系统中，调节器 ASR 和 ACR 通常采用哪种类型的调节器？（ ）
A. 纯比例（P）
B. 比例积分（PI）
C. 比例微分（PD）
D. 迟滞调节器
14、 直流电动机的机电时间常数越小，说明电机的：（ ）
A. 机械惯性越大
B. 启动响应越快
C. 额定功率越大
D. 效率越高
15、 在直流 PWM 可逆调速器中，制动状态下能量如何流动？（ ）
A. 全部消耗在电机内阻上
B. 由电机回馈至直流侧电源
C. 从电源流向电机
D. 能量被磁场完全吸收
16、 所谓的“四象限运行”不包括以下哪种状态？（ ）
A. 正向电动
B. 反转回馈制动
C. 失磁飞车
D. 反向电动
17、 双闭环系统设计时，为了不相互干扰，通常要求：（ ）
A. 两个环的频率带宽尽可能接近
B. 内环（电流环）的频率带宽远大于外环
C. 外环带宽大于内环
D. 不需要考虑带宽问题
18、 采用逻辑无环流控制的可逆系统，在电流回零后通常需要一段：（ ）
A. 反向加速时间
B. 死区封锁时间（保护时间）
C. 最大电流运行时间
D. 磁通建立时间
19、 在直流电机弱磁调速时，电枢电压通常维持在：（ ）
A. 零电压
B. 额定电压
C. 最小电压
D. 随转速无限上升
20、 转速调节器 ASR 在双闭环系统中的主要任务是：（ ）
A. 抑制电网电压波动
B. 消除转速稳态误差并抗转矩扰动
C. 保证电枢电流不超限
D. 调节电机的励磁电流
二、 判断题
1、 在恒磁通条件下，直流电动机的电磁转矩与电枢电流成正比。（ ） 
2、 闭环系统对前向通道中的扰动具有抑制作用，但对反馈通道中的扰动无法抑制。（ ） 
3、 电磁时间常数决定了电磁转矩产生的快慢，其值越小电流变化越快。（ ） 
4、 典型 II 型系统比典型 I 型系统具有更强的抗负载扰动能力和抗冲击性能。（ ） 
5、 双闭环系统中的电流环作为内环，其主要作用是提高系统运行的稳定性。（ ） 
6、 当转速调节器进入饱和状态时，其输出被限幅值锁定，转速环处于开环状态。（ ） 
7、 逻辑无环流可逆系统在任何时刻都只允许一组晶闸管处于导通工作状态。（ ） 
8、 直流电动机在额定转速以上进行的弱磁调速，属于恒转矩调速方式。（ ） 

9、 采用的配合工作制是为了消除两组晶闸管之间的直流平均环流。（ ） 
10、 在数字控制系统中，采样周期越长，系统的控制精度和动态响应就越好。（ ） 
11、 闭环调速系统的静态特性反映了系统稳态转速与负载转矩之间的函数关系。（ ） 
12、 在 PWM 变换器中，提高开关频率可以有效减小电枢电流的脉动成分。（ ） 
13、 当直流电动机处于回馈制动状态时，电机的感应电动势必须小于端电压。（ ） 
14、 电流调节器通常被设计成典型 I 型系统，以实现电流的快速无静差跟随。（ ） 
15、 在电动机四象限运行图中，第四象限代表电机处于反向电动运行状态。（ ）
三、简答题
1、 在转速、电流双闭环调速系统中，转速调节器 ASR 和电流调节器 ACR 各起什么作用？
2、 简述双闭环系统在起动过程中“恒流升速阶段”的特点，此时 ASR 处于什么状态？

3、 什么是可逆调速系统中的“环流”？为什么要采用的配合控制？
4、 简述逻辑无环流可逆调速系统的工作原理，以及如何保证两组晶闸管不同时导通？
5、 在直流电机调速中，当转速需要超过额定转速时，为什么必须采用弱磁调速而不能继续升高电枢电压？
四、计算题




1、在由大功率晶体管组成的 H 桥单极性控制直流 PWM 调速系统中，直流电源电压。电动机参数为： ，。已知负载电流 。 


（1）当占空比  时，求电动机的转速 ； 


（2）若负载电流保持不变，要使转速降为 ，占空比  应调节为多少？


2、某晶闸管供电的双闭环直流调速系统，整流装置采用三相桥式电路，基本数据如下：
直流电动机：220V，136A，1460r/min，Ce=0.132Vmin/r，允许过载倍数λ=1.5；
晶闸管装置放大系数：Ks=40；电枢回路总电阻：R=0.5Ω；时间常数：Ti=0.03s，Tm=0.18s；
电流反馈系数：β=0.05V/A（≈10V/1.5IN）；整流装置滞后时间常数Ts=0.0017s；
电流滤波时间常数Toi=2ms=0.002s；转速滤波时间常数Ton=0.01s；
取h=5，KT=0.5，设计电流调节器（I型）和转速调节器（II型），给出调节器结构和参数，不需要计算电阻电容。





参考答案
一、 单项选择题
1-5：C B A C B 
6-10：B A B B B 
11-15：B B B B B 
16-20：C B
二、 判断题
1-5：√ √ √ √ × 
6-10：√ √ × √ × 
11-15：
[bookmark: _Hlk229472770]三、简答题
[bookmark: _Hlk229472709]1、 在转速、电流双闭环调速系统中，转速调节器 ASR 和电流调节器 ACR 各起什么作用？
参考答案：
ASR（外环）的作用：是转速的主导调节器，使转速跟随给定变化，增强抗负载扰动能力，其输出限幅决定了允许的最大电流。
ACR（内环）的作用：作为电流跟随器，能对电网电压波动及时补偿，起动时实现最大电流控制，并能有效保护电机免受过流冲击。
[bookmark: _GoBack]
2、 简述双闭环系统在起动过程中“恒流升速阶段”的特点，此时 ASR 处于什么状态？



3、 什么是可逆调速系统中的“环流”？为什么要采用  的配合控制制？
参考答案：

环流是指在两组晶闸管可逆系统中，不流过电机而直接在两组变流器之间循环的电流。采用 配合控制是为了使两组变流器的理想直流平均电压大小相等、极性相反，从而在直流层面消除直流平均环流。
4、 简述逻辑无环流可逆调速系统的工作原理，以及如何保证两组晶闸管不同时导通？
参考答案：
工作原理：通过逻辑控制器（DLC）判断电机的运行状态和方向，确保只有一组晶闸管工作，另一组被封锁。
保证机制：采用“电流零位检测”和“逻辑锁闭”。只有检测到正在工作的那组晶闸管电流完全回零，并经过一定的封锁死区时间后，才允许发出切换指令开启另一组晶闸管。
5、 在直流电机调速中，当转速需要超过额定转速时，为什么必须采用弱磁调速而不能继续升高电枢电压？
参考答案：
因为电枢电压受电动机绕组绝缘强度和换向器换向性能的限制，不能超过额定电压过多。此时只能保持电枢电压为额定值，通过减小励磁磁通（弱磁）来降低反电动势，从而让电机在恒电压下达到更高的转速，这属于恒功率调速。
四、计算题




1、在由大功率晶体管组成的 H 桥单极性控制直流 PWM 调速系统中，直流电源电压。电动机参数为： ，。已知负载电流 。 


（1）当占空比  时，求电动机的转速 ； 


（2）若负载电流保持不变，要使转速降为 ，占空比  应调节为多少？
参考答案：

（1）PWM 平均输出电压 

根据 ：





（2）当  时：





2、某晶闸管供电的双闭环直流调速系统，整流装置采用三相桥式电路，基本数据如下：
直流电动机：220V，136A，1460r/min，Ce=0.132Vmin/r，允许过载倍数λ=1.5；
晶闸管装置放大系数：Ks=40；
电枢回路总电阻：R=0.5Ω；
时间常数：Ti=0.03s，Tm=0.18s；
电流反馈系数：β=0.05V/A（≈10V/1.5IN）；
整流装置滞后时间常数Ts=0.0017s；
电流滤波时间常数Toi=2ms=0.002s；
转速滤波时间常数Ton=0.01s；
取h=5，KITΣi=0.5设计电流调节器（I型）和转速调节器（II型），给出调节器结构和参数，不需要计算电阻电容。
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