
运动控制与系统复习资料
填空题

1.运动控制系统由电动机、功率放大与             、控制器及相应的传感器等构成。

2.转矩控制  是运动控制的根本问题，            与转矩控制同样重要。

3.生产机械常见的三种负载是恒转矩负载、恒功率负载和             。

4.数字测速中，T法测速适用于低速，M法测速适用于             。

5.生产机械对调速系统转速控制的要求调速、稳速和           三个方面。

6.直流电机调速的三种方法是：调压调速、             和弱磁调速。

7.双闭环直流调速系统的起动过程分为               、恒流升速阶段和转速调节三个阶段。

8.单闭环比例控制直流调速系统能够减少                         在于它的自动调节作

用，在于它。能随着负载的变化而相应的改变电枢，以补偿电枢回路电阻压降的变化。

9.恒压频比控制方式是指给异步电动机供电的电压和           之比为常数。

10.异步电机基于稳态模型的控制方法有调压调速和变压变频调速：基于动态数学模型的高性

能控制方法有          和DTC。

二、判断题

1、PWM-电动机系统比晶闸管-电动机系统在稳态性能方面更优越。（      ） 

2、对电网电压波动来说，电压环比电流环更快。（      ）

3、由桥式晶闸管变流器供电的直流电动机调速系统在位能式负载下可以在第二象限工作。（      ）

4、静差率和机械特性硬度概念不同但实质是相同的。（      ）

5、带电流截止负反馈的转速闭环调速系统属于双闭环控制的一种。（      ）

6、弱磁调速属于恒功率调速性质，电动机只能拖动恒功率负载，不能拖动恒转矩负载。（      ）
7、双闭环调速系统的速度调节器只是在启动加速过程中会处于饱和状态。（      ）
8、可逆脉宽直流调速系统是通过改变两组双向可控变流电路的触发脉冲极性来实现电动机转

动方向（正反转）控制的。（      ）
9、逻辑无环流可逆直流调速系统中，整组变流电路和反组变流电路之间不存在环流。（      ）
10、双闭环可逆直流调速系统中，抗负载扰动主要由速度调节器实现。（      ）

11、转速电流双闭环直流调速系统中，速度调节器采用PI调节器时转速总是有超调。（     ）
三、单项选择题

1、双闭环直流调速系统中出现电源电压波动和负载转矩波动时，（      ）。

  A.  ACR抑制电网电压波动，ASR抑制转矩波动；

  B.  ACR抑制转矩波动，ASR抑制电压波动；

  C.  ACR放大转矩波动，ASR抑制电压波动；

  D.  ACR放大电网电压波动，ASR抑制转矩波动；

2、当理想空载转速n0相同时，闭环系统的静差率Sb与开环下的sk之比为（      ）。

  A. 1       B. 0        C. 1+K  (K为开环放大倍数)     D. 1/（1+K）

3、直流单闭环调速系统中，不能抑制（      ）的扰动。

  A．调节器放大倍数     B. 电网电压波动    C. 负载     D. 测速机励磁电流

4、双闭环直流不可逆调速系统改变电动机运行方向时不能（      ）。
A. 改变磁场接线                  B. 改变电枢接线   

C. 同时改变磁场和电枢接线          D. 同时改变磁场和测速放电机接线

5、转速PID双闭环直流调速系统与转速PI调节器的双闭环直流调速系统相比，（      ）。

  A. 抗负载扰动能力弱                B. 动态速降增大   

C. 恢复时间延长                  D. 抗电网电压扰动能力增强 

6、α=β配合控制有环流可逆调速系统的主回路中（      ）。

A. 既有直流环流又有脉动环流    B. 有直流环流但无脉动环流    

C. 既无直流环流又无脉动环流    D. 无直流环流但有脉动环流

7、输入为零时输出也为零的调节器是（      ）。
A．比例调节器                   B．积分调节器 

C．比例积分调节器               D．比例积分微分调节器

8、带二极管整流器的SPMW变频器是以正弦波为逆变器输出波形，是一系列的（      ）矩形波。

A．幅值不变，宽度可变          B．幅值可变，宽度不变 

C．幅值不变，宽度不变          D．幅值可变，宽度可变

9、与矢量控制相比，直接转矩控制（      ）。

  A．调速范围宽                  B．控制性能受转自参数影响大     

C．技术复杂                    D．控制结构简单

10、异步电动机VVVF调速系统的机械特性最好的是（      ）。
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四、分析计算题

1、如图双闭环直流调速系统，ASR、ACR均采用PI调节器。已知参数：
电动机：
[image: image5.wmf]N

P

=3.7kW,
[image: image6.wmf]N

U

=220V,
[image: image7.wmf]N

I

=20A,
[image: image8.wmf]

 EMBED Equation.3  [image: image9.wmf]N

n

=1000r/min,电枢回路总电阻R=1.5Ω,设
[image: image10.wmf]V

U

U

im

nm

10

*

*

=

=

，电枢回路最大电流
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1）电流反馈系数β和转速反馈系数α；

2）分析突增负载后又进入稳定运行状态，则ACR的输出电压Uc、变流装置输出电压Ud、电动机转速n如何变化？为什么？

3）如果速度给定
[image: image14.wmf]*
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不变，要改变系统的转速，应调节什么参数？

4）若交流电源电压降低，分析系统的调整过程。

5）画出系统动态结构框图。

2、某调速系统的调速范围是 1500～150 r/min（即 D＝10），要求静差率 s=2％，计算：

1）系统允许的静态速降。

2）如果开环系统的静态速降是 100 r/min，求闭环系统的开环放大倍数。

五、设计题

已知控制对象开环传递函数
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，试设计一个串联调节器，将该系统校正为开环典型I型系统，并确定调节器结构和参数。

六、证明题
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如图，如调速范围
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，而最高转速nmax=nN (额定转速)，试证明：（1）
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（2）单转速闭环系统稳态结构如上图，如所要求的开环静差率sk与闭环静差率sb相等，即sk=sb，而闭环调速范围为Dcl，开环调速范围为Dop，试证明：

Dcl=（1+K）Dop，式中K=KpKsα/Ce  

运动控制与系统参考答案
一、填空题

1.  变换装置    2.        3.  平方负载   4.   高速   5.  加减速  
6.  串电阻调速  7.              8.           9.  频率  
10. FOC  
二、判断题

1、× 2、√ 3、    4、×  5、×   6、    7、×8、   9、×10、   
三、单项选择题
1、A   2、D  3、  4、C    5、C 6、   7、A 8、   9、D  10、C 

四、分析计算题
1、
解：1)
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3)因为
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，所以调节α可以改变转速n。

4）电压扰动量处于电流内环，所以电压波动会及时由电流环进行调节，通过调节电流大小补偿电压造成的影响，一般不会影响到速度。

5）

2、
解：

五、设计题

解：
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所以，调节器的结构为PI调节器。

六、证明题

证：
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