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摘要 针对二阶对象的跟踪伺服控制系统
,

在大角度偏差归零情况下
,

根据双模控

制算法
,

提出了转换条件的两个准则
,

实验结果表明
,

由此算法实现的数字控制系统达

到了准最佳时间控制系统
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对跟踪瞄准系统来说
,

快速反应时间是它的一个重要指标
,

而大角度偏差归零时间占整个

反应时间的绝大部分
。

本文介绍

的就是针对被控对象的传递函数

为 十
,

驱动部分为直

流力矩电机
,

电枢电流的大小受

到限制的系统
,

根据双模控制算

法的思想
,

给出了使系统快速定

位即响应时间最短的两个准则
。
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图 双模控制原理框图
双模控制就是在大角度偏差

状态时
,

采用非线性 一 控制
,

当偏差在较小的范围时
,

进入线性控制
,

这样既保证了

系统的快速性和定位精度
,

又避免了开关时滞所造成的极限环
,

其原理框图如图 所示

快速定位控制算法

基于双模控制算法
,

在实际中
,

它并不能保证 一 非线性控制与线性控制之间的

转换为一次
。

因而提出双模控制的两个转换准则 〔
’〕
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位置误差 乙夕转换准则 当位置误差大于某一值 。氏 常数 时
,

进入非线性 一

控制

速度 转换准则 当满足位置误差 。 小于 △氏 时
,

速度 也小于某一值 氏 常数 时
,

进

入线性控制
。

这样
,

既能保证非线性 一 控制算法内切换一次开关线
,

又能保证非线性

一 控制与线性控制之间转换一次
,

使快速定位时间最短
。

一 控制对于二阶系统
,

在其相平面上

可确定控制信号的开关线
,

并按此开关线确定转换

控制指令
,

用以切换控制信号
。

图 所示系统的误差

微分程为匡

乙夕 乙 士
二

根据 式可得开关线方程

△夕 一
· 二 二 ·

式中符号定义如下

民 位置给定

位置输出

△ 位置误差的一阶导数

△夕 位置误差的二阶导数
。 位置误差

夕 角速度

角速度 的符号

系统的机械时间常数

常数

。 输出最大值

快速控制算法流程框图如图 所示
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什算动
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捷径判断
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图 快速控制算法框图

控制算法的实现及实验结果

以 高速信号处理器为中央控制器
,

用双线性变换法实现系统内速度回路和

位置回路的数字校正
。

在具有转动惯量为 ’
· ,

的转台上
,

进行了该算法的实验验证 当

系统的最大加速度为
“ ’ ,

最大速度为
,

位置偏差为 时
,

定位时间为 秒
,

符合理论

没计指标川

结 论

实验结果表明
,

按提出的双模控制两个转换原则所魂立的快速定位控制算法在实际中是

行之有效的
,

达到了响应时间最短的指标
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