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内容概要

　 《电气自动控制原理与系统》全书分为四部分，第一部分（第一～第五章）为经典的线性自动控制
原理，第二部分（第六～第九章）为直流调速系统，第三部分（第十章）为位置随动控制系统，第四
部分（第十一～第十三章）为交流调速系统。
    本书以经典线性自动控制原理为主线，讲解自动控制系统数学模型的建立，系统稳定性、稳态性能
、动态性能分析方法，自动控制系统校正和工程设计方法；讲解直流调速系统、位置随动系统、转差
功率消耗型调速系统——交流调压调速系统、转差功率回馈型调速系统——异步电动机串级调速系统
和转差功率不变型调速系统——异步时机变频调速系统的工作原理、动静态性能、自动调节过程以及
系统实例分析。
在系统实例中重视目前常用的集成芯片的应用。
    本书的特点是突出应用性、实践性，做到理论联系实际，图文并茂、通俗易懂、应用性强。
    本书可作为高等职业技术院校、高等专科学校教材，也可供从事电气自动化的工程技术售货员参考
。
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章节摘录

版权页：插图：位置环（外环）主要作用是消除位置偏差，常采用PID串联校正。
为稳定速度和限制加速度，改善系统的动态性能，又常采用转速负反馈或转速微分负反馈进行局部反
馈校正。
（二）稳态性能位置伺服系统的稳态性能指标主要是定位精度，表示系统过渡过程结束时输出量实际
值与期望值之间的偏差程度。
一般数控机床的定位精度应不低于0.0lmm，而高性能数控机床的定位精度将达到0.001mm以下。
影响伺服系统稳态精度的因素有：①位置检测元件引起的检测误差。
检测误差取决于检测元件本身的精度。
检测误差是稳态误差的主要部分，这是系统无法克服的。
②系统误差。
是由系统自身的结构形式、系统特征参数和输入信号的形式决定的。
这里主要讨论系统误差对稳态精度的影响。
1.典型输入信号在伺服系统的分析中常用两种典型输入信号：阶跃输入和斜坡输入。
前者多用于点位控制的数控机床；后者多用于直线插补的数控伺服系统。
作用于伺服系统的输入，除给定输入之外，还有扰动输入。
典型的扰动输入有：恒值负载扰动、正弦负载扰动、随机性负载扰动以及从检测装置输入的噪声干扰
等。
伺服系统的任务主要是尽可能使系统的输出准确地跟踪给定输入，同时各种扰动输入对系统跟踪精度
的影响应当减到最小。
2.单位阶跃给定输入时的稳态误差对于I型系统，阶跃输入下的系统稳态误差为零。
由于伺服系统电动机的转速到位移之间有一个积分环节，所以只要正比于输出的反馈信号与输入不相
等，它们之间的偏差电压经放大后就会使电动机旋转，当负载为零时，电动机将一直转到偏差电压等
于零为止，因此稳态误差为零。
如果考虑负载，则当电动机输出转矩与负载转矩平衡时停止进给。
为了维持这个转矩，放大器输入端需要有一定的偏差电压，因而稳态误差不等于零。
3.单位斜坡给定输入时的稳态误差同样分析表明，在单位斜坡给定时，对于I型系统，其稳态误差等于
开环放大倍数的倒数。
这说明在斜坡输入下，要实现准确跟踪，电动机的输出轴必须随输入作同步变化，因此电动机的电枢
上应保持有一定数值的电压。
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编辑推荐

《电气自动控制原理与系统(第2版)》获兵工高校优秀教材一等奖。
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