运动控制与系统复习资料
单项选择题
1．闭环调速系统可以获得比开环调速系统      的稳态特性。

A）硬得不多                B）硬得多       

C）软得多                  D）软得不多
2.在理想情况下，晶闸管整流器的输出与输入呈      关系。 
A）线性                    B）非线性    

C）反比                    D）平方
3.晶闸管触发与整流装置是一个      环节。
A）积分                    B）微分         

C）比例                    D）纯滞后
4.反并联无环流配合控制的条件是        。

A）α＋β＝240o             B）α＋β＝300o
C）α＋β＝360o                          D）α＋β＝180o　
5.时间常数很小的滞后环节可以近似为     环节。 

A）一阶惯性                B）纯滞后 
C）积分                    D）比例 
二、分析题
下图为单闭环转速控制系统：

[image: image1.png]



请回答：
(1)图中TG装置是__________，它的功能是_________；
(2)图中V装置是__________，它的功能是_________；
(3)图中GT装置是__________，它的功能是_________；

(4)图中基于运放的模拟电路设计的是          调节器，它的主要作用是                ；
(5) 此系统改变给定需要调节__________电位器；
2．针对下图所示的三相零式可逆线路和瞬时脉动环流回路，回答以下问题。
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（1）画出正组控制角[image: image3.png]60°



时整流电压[image: image5.png]U gof



的波形；
（2）在配合控制下，画出正组逆变角[image: image7.png]B, = 60°



时整流电压[image: image9.png]U gof



的波形；

（3）画出瞬时电压差[image: image11.png]Au g,





 QUOTE [image: image12.png]60°



 和瞬时脉动环流

 QUOTE [image: image13.png]
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的波形；
三、简答题
1.通过对运动控制系统这门课程的学习，请简要说明直流调速系统与交流调速系统的优缺点，并说明今后电力传动系统的发展趋势。
2.为什么直流PWM变换器-电动机系统比V-M系统能够获得更好的动态性能？

3.晶闸管可逆系统中环流产生的原因是什么？有哪些抑制的方法？
4.直流PWM变换器的开关频率是否越高越好？为什么？
5.为什么用积分控制的调速系统是无静差的？在转速单闭环调速系统中调节器的输入偏差电压△U=0时，调节器的输出电压是多少？它决定于哪些因素？
四、设计计算题
1.（10分）某直流调速系统电动机额定转速为nN=1430r/min，额定速降ΔnN=115r/min。
（1）当要求静差率s≤30%时，允许多大的调速范围？
（2）如果要求静差率s≤ 20%，则调速范围是多少？
（3）如果希望调速范围达到10，所能满足的静差率是多少？ 

2.（10分）某龙门刨床工作台拖动采用直流电动机，其额定数据如下：60kW，220V，305A，1000r/min，采用V-M系统，主电路总电阻R=0.18Ω，电动机电动势系数Ce=0.2Vmin/r。
（1）如果要求调速范围D=20，静差率s≤5%，采用开环调速能否满足？若要满足这个要求，系统的额定速降ΔnN最多能有多少？
（2）龙门刨床要求D=20，s≤5%，已知 Ks=30,α= 0.015Vmin/r，Ce=0.2Vmin/r，采用比例控制闭环调速系统满足上述要求时，比例放大器的放大系数应该有多少？

3.（15分）有一PWM变换器供电的转速、电流双闭环调速系统,已知电动机参数为：P N =5.5kw，UN =220V，IN =28A，nN=1490 r/min，电枢回路电阻R=0.6Ω,允许电流过载倍数λ=2，电磁时间常数Tl=0.01s，机电时间常数Tm=0.185s，变换器开关频率8KHz，的放大倍数Ks=67，整流电装置内阻Rres=0.1Ω，额定转速时的给定电压Un*为10V，ASR和ACR均采用PI调节器，饱和输出电压均为8V，电流反馈滤波时间常数Toi=0.0001s，转速反馈滤波时间常数Ton=0.0015s。电流调节器已按典型I型系统设计好，其中KT=0.25。设计要求：静态指标：转速无静差，动态指标：带额定负载起动到额定转速时的转速超调量低于3%。

（1）计算电流反馈系数β，转速反馈系数α。

（2）求电流环等效传递函数。

（3）取h=5，设计转速调节器（不校验近似条件）。
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二、分析题
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三、简答题

1.
直流电机调速系统 优点：调速范围广，易于实现平滑调速，起制动性能好动态性能良好。 缺点：有换向器和电刷，需整流器。 交流电机调速系统 优点：异步电动机结构简单、大量被用来拖动转速基本不变的生产机械。缺点：调速性能比直流电机差，数学模型复杂。 发展趋势：采用交流调速系统或采用同步电机调速系统。
2.
直流 PWM变换器和晶闸管整流装置均可看作是一阶惯性环节。其中直流 PWM变换器的时间常数 Ts等于其IGBT控制脉冲周期1/fc，而晶闸管整流装置的时间常数Ts通常取其最大失控时间的一半1/（2mf）。因fc通常为kHz级，而f通常为工频（50或60Hz）为一周内，m整流电压的脉波数，通常也不会超过20，故直流PWM变换器时间常数通常比晶闸管整流装置时间常数更小，从而响应更快，动态性能更好。

3.
两组晶闸管整流装置同时工作时，便会产生不流过负载而直接在两组晶闸管之间流通的短路环流电流。
α=β配合控制。可消除直流平均环流。在环流回路中串入环流电抗器可抑制瞬时脉动环流。
4.
不是。因为若开关频率非常高，当给直流电动机供电时，有可能导致电枢电流还未上升 至负载电流时，就已经开始下降了，从而导致平均电流总小于负载电流，电机无法运转。

5.
因为积分调节器能在电压偏差为零时仍有稳定的控制电压输出，从而克服了比例调节器 必须要存在电压偏差才有控制电压输出这一比例控制的调速系统存在静差的根本原因。 当积分调节器的输入偏差电压为零时，调节器输出电压应为一个恒定的积分终值。它取决于 输入偏差量在积分时间内的积累，以及积分调节器的限幅值。

四、
设计计算题

1. 

在要求s≤ 30%时，允许的调速范围为
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若要求s≤20%，则允许的调速范围只有
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若调速范围达到10，则静差率只能是
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2.


（1）当电流连续时，V-M系统的额定速降为
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开环系统在额定转速时的静差率为
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如要求
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（2）开环系统额定速降为
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闭环系统额定速降须为
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3.（15分）

（1）最大允许电流为Idm=2*28=56A，

电流反馈系数 β=Uim/Idm=8/56=0.143       
转速反馈系数α= Un*/nN=10/1490= 0.00671   
（2）
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电流环等效传递函数为
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（3）根据静态指标要求 转速调节器采用PI调节器 
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取h=5, 
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