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Помещая данную модель в продольное электромагнитное поле, можно
замкнуть имитирующие обмотки на образцовое сопротивление и с использо-
ванием вольтметра измерить индицированный в объекте контроля вихревой
ток. Адекватность данной модели подтверждается проведенными расчетами
в среде MatLab – PDE Tools.
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Одним из путей построения электропривода (ЭП) с высокими динамиче-
скими характеристиками является использование принципов инвариантного
(адаптивного) управления, обеспечивающих требуемые качественные пока-
затели не за счет увеличения частоты среза скоростного контура, а путем
компенсации вынужденной составляющей переходного процесса, вызванной
изменением возмущающих факторов.

Синтез инвариантной системы ЭП заключается в выборе ее структуры,
определении требуемых связей и параметров ее элементов. Инвариантной по
управлению или возмущению называется система автоматического регули-
рования, если после завершения переходного процесса, определяемого на-
чальными условиями, ошибка системы не зависит от этого воздействия. Ин-
вариантность системы обеспечивается за счет применения дополни-тельных
корректирующих устройств.

Наиболее распространены две структуры систем комбинированного
управления:

- с компенсацией ошибки по управлению (рис. 1);
- с компенсацией ошибки по возмущению (рис. 2).

Рисунок 1 – Система с компенсацией ошибки по управлению
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Рисунок 2 – Система с компенсацией ошибки по возмущению

Цель работы заключается в определении передаточной функции коррек-
тирующего устройства Wку(p) для обеспечения требуемого качества переход-
ного процесса.
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При построении систем автоматического управления всё оборудование
рекомендуется устанавливать централизовано в одном месте. Однако при
значительных удалениях датчиков и управляемых объектов от системы авто-
матизации электрический монтаж может стать очень объемным и сложным, а
электромагнитные помехи могут существенно уменьшить надежность рабо-
ты.

Для таких установок наилучшим решением является построение систе-
мы с децентрализованной периферией: CPU контроллера находится в цен-
тральном пункте, а периферия работает децентрализовано на месте. Объеди-
нение всего оборудования в единую систему осуществляется за счёт высоко-
производительных коммуникационных систем. Благодаря высокой скорости
передачи данных обеспечивается беспрепятственный обмен информацией
между CPU и периферией.


