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Структура системы управления
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Момент внешних сил Mext = Mc +Mload , где Mc — момент силы

сухого трения:

Mc =







−M̄c.max sgn ω̇, при ω̇ 6= 0,
противодействует движению,
не превышает M̄c ,

при ω̇ = 0.
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Компенсация силы трения

Пренебрегая электрической постоянной времени T2 в числителе

передаточной функции и нелинейностью ШИМ:
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Компенсируем силу трения, вводя новое управление ũ:

u = ũ + uc , где uc =

{

kM M̄c

kkPWM
sgn ω̇, при ω̇ 6= 0,

kM M̄c

kkPWM
sgn ũ при ω̇ = 0.
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Задача синтеза САУ

Требуется синтезировать систему управления по позиции,

удовелтворяющую следующим показателям качества:

1 Задающее воздействие g(t), удовлетворяющее условиям

|ġ| ≤ ω̄, |g̈| ≤ β̄ отрабатывается с ошибкой не выше ε̄.

2 Постоянные задающие воздействие отрабатываются точно

(требование астатизма).

3 При наличии внешнего воздействия M̄load ошибка отработки
позиции не превышает ε̄.

4 Сигналы с частотой выше w̄N рассматриваются как помехи,

не должны пропускаться системой.
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Показатели качества системы управления
С терминах свойств частоных характеристик разомкнутой системы

g(t) = a sinωt ,

Учитывая |ġ| ≤ ω̄, |g̈| ≤ β̄, получаем

ω < ω̄s =
β̄

ω̄
, |a| < ās =

ω̄

ω̄s
.

Условие неискажения задающего воздействия:

|1+Wp(jω)| ≥
ās

ε̄
при ω < ω̄s.

Условие подавления помех:

|Wp(jω)| ≤
āN
ε̄

при ω > ω̄N .
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