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(57) Система корекції нестаціонарного динамічного
об'єкта, яка складається з блока  масштабування,
з'єднаного з входом блока порівняння, вихід якого
з'єднаний з входом блока послідовної корекції,
вихід якого з'єднаний з об'єктом, і блока зворотно-
го зв'язку,  що з'єднує вихід об'єкта і вхід блока
порівняння, яка відрізняється тим, що блок по-
слідовної корекції виконаний з можливістю реалі-

зації рекурентної процедури і складається з декі-
лькох послідовних ланок, кожна з яких складається
з помножувача на коефіцієнт, що дорівнює кроку
дискретизації, диференційного підсилювача, сума-
тора та елемента пам'яті, де перший вхід сумато-
ра підключений до виходу елемента пам'яті про-
міжного сигналу з приростом, а значення приросту
сигналу надходить на другий вхід суматора з ди-
ференційного підсилювача, перший вхід якого
з'єднаний з виходом елемента пам'яті попередньо-
го проміжного сигналу, а на другий вхід якого над-
ходить сигнал з помножувача, виконаний з можли-
вістю множення поточного сигналу, який
надходить з виходу елемента пам'яті проміжного
сигналу, на коефіцієнт, рівний кроку дискретизації,
вихід блока послідовної корекції є виходом елеме-
нта пам'яті останньої ланки, а вхід блока послідов-
ної корекції є першим входом диференційного під-
силювача першої ланки.

Винахід відноситься до області синтезу неста-
ціонарних систем автоматичного управління техні-
чними, технологічними процесами і об'єктами і
може бути використаний для корекції нелінійних і
нестаціонарних електромеханічних, електротехні-
чних, радіотехнічних, радіолокаційних і інших ди-
намічних систем, забезпечення їх швидкодії, стій-
кості і заданої якості управління.

Відома система корекції динамічних об'єктів
[1], забезпечуюча стійкість і заснована на введенні
коректуючих ланок. Її недоліком є складність за-
безпечення заданої якості управління.

Як прототип прийняте [а.с. №2003159, МПК
G05В11/01 (Система управління нестаціонарним
нелінійним об'єктом, БІ, №41-42,1993p.)], заснова-
не на динамічному аналізі системи. Недоліком
прототипу є обмежена швидкодія.

В основу винаходу встановлена задача забез-
печення стійкості, заданого рівня вихідною сигна-
лу, швидкодії, точності і якості управління, яка ре-
алізується шляхом синтезу ланки послідовної
корекції.

На Фіг. приведена схема, пояснююча суть
пропонованого винаходу. Вона містить вхідний (х) і
вихідний (у) сигнали, масштабуюча ланка з коефі-
цієнтом передачі Kq, пристрій порівняння УС, лан-
ка послідовної корекції Wk(р), об'єкт Ws(p) і ланка
зворотного зв'язку Wg(p).

Об'єкт має передавальну функцію Ws(p) ви-
гляду
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де m і n - порядок чисельника і знаменника, bi і
aj - коефіцієнти чисельника і знаменника відповід-
но. Для пропонованої системи допустимо m>n, що
її вигідно відрізняє від відомої,  для якої необхідне
виконання умови реалізації m£n.

Об'єкт Ws(p) і ланка послідовної корекції Wk(p)
охоплені зворотним зв'язком, що містить ланку з
передавальною функцією
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що забезпечує аперіодичний перехідний про-
цес і стійкість при умові

( ) j
jj
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; j=1…n,

де
j
nC  - біноміальний коефіцієнт, t - постійна

часу.
Ланка послідовної корекції має передавальну

функцію
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знаменником якої є чисельник передавальної
функції об'єкту.

Рівень вихідного сигналу у після введення ко-
рекції визначається вибором коефіцієнта передачі
Kq=Kz·(a0+q0), де Kz - знаходиться з умови у=x·Kz, х
- вхідний сигнал. Швидкодія системи корекції за-
безпечується вибором постійної часу t.

При вказаному виборі і введенні елементів ко-
рекції бажана передавальна функція системи має
вигляд
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Точність реалізації бажаної передавальної
функції залежить від величини дрейфу параметрів
об'єкту. При дрейфі j-го коефіцієнта похибка скла-
де

( )( )jj
n00jj Cqaa t+D³e

,

де Daj - величина дрейфу коефіцієнта aj
(j=0...n) передавальної функції об'єкту.

Необхідна точність реалізації бажаної переда-
вальної функції забезпечується вибором коефіціє-
нта q0 відповідно до умови

( )jj
njj0 Camaxq teD³

.

Опис реакції ланки послідовної корекції з опе-
раторною передавальною функцією (3) можна
представити рекурентнім виразом

Yk=Yk-1+(un-1,k-1-bk- 1Yk)h,

де Yk - вихідний сигнал ланки, uj,k - проміжний
сигнал, h- крок дискретизації, k - номер кроку.

Реалізація (Фiг.) ланки послідовної корекції
Wk(p) є рекурентною процедурою, що проводить
підсумовування (Sum j, j=0.n) попереднього зна-
чення, що фіксується елементом пам'яті (Mem j,
j=0.n) проміжного сигналу, з його приростом. При-
ріст проміжного сигналу обчислюється за допомо-
гою диференціального підсилювача з коефіцієн-
том, рівним кроку дискретизації, на вхід якого
подана різниця попереднього значення проміжного
сигналу і поточного значення сигналу ланки послі-
довної корекції, помноженої на коефіцієнт переда-
вальної функції.

Пропонована система корекції дозволяє за-
безпечити необхідну швидкодію при заданій якості
процесу для динамічних нелінійних і нестаціонар-
них об'єктів з довільним відношенням порядку чи-
сельника і знаменника передавальної функції.

Бібліографічний список
1. Методы классической и современной теории
автоматического управления: Учебник в 3-х т. Т.3:
Методы современной теории автоматического
управления / Под ред. Н.Д. Егунова. - M.: Изд-во
МГТУ им. Н.Э. Бумана, 2000. - 748с.



5 83619 6

Комп’ютерна верстка О. Гапоненко Підписне Тираж 28 прим.

Міністерство освіти і науки України
Державний департамент інтелектуальної власності, вул. Урицького, 45, м. Київ, МСП, 03680, Україна

ДП “Український інститут промислової власності”, вул. Глазунова, 1, м. Київ – 42, 01601


