Тема 9.


СЛЕДЯЩИЙ ПРИВОД(СП).





СП представляет собой замкнутую автоматическую систему при помощи которой исполнительный орган с определённой точностью отрабатывает движения рабочего механизма в соответствии с произвольно меняющимся сигналом задаваемым управляющим органом.


	СП в настоящее время используется в РТ для автоматического контроля за изменением различных физических величин , для регулирования скорости паровых и гидравлических турбин, в устройствах прокатных станов , в системах управления металлорежущими станками, шагающими экскаваторами и т.п.


	СП применяется в установках мощностью от нескольких ватт до нескольких десятков киловатт и более.
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		Рис. Структурная схема СП.


	В общем случае СП состоит из датчика 1, приемного (следящего) устройства 2, усилителя 3 и исполнительного двигателя 4. Датчик и приёмник образуют устройство, которое обычно называют измерителем рассогласования.


Элементы СП связаны между собой так, что изменение в положении датчика воздействует через приёмник и усилитель на приводной двигатель, который отрабатывает заданное перемещение. СП работает только за счёт возникающего угла рассогласования между осями датчика и приводного двигателя. Процесс работы СП сводится к непрерывному автоматическому устранению возникающего рассогласования.


	СП делятся по способу действия системы управления на две группы:


СП с релейным или прерывистым управлением;


СП с непрерывным управлением.


СП с непрерывным управлением отличается тем, что напряжение на исполнительный двигатель подаётся только в том случае ,когда угол рассогласования достигает определённого значения. В процессе возрастания угла рассогласования до этого значения двигатель неподвижен. Угловые скорость и ускорение двигателя после его включения не зависят от угла рассогласования, а определяются параметрами самого электропривода (его вращающим моментом, моментом инерции привода и моментом сопротивления).


	В СП прерывистого действия используются обычно релейно-контактные аппараты или бесконтактные устройства с релейной характеристикой, поэтому СП такого типа называют также релейными.


	Отличительной особенностью СП непрерывного действия является непрерывное управление исполнительным двигателем, зависящее от угла рассогласования.


	В соответствии с требованиями которые предъявляются к СП в отношении точности отработки угла в статическом и переходном режимах, устойчивости работы, времени переходного процесса и т.п., СП выполняются с различными обратными связями, которые обеспечивают управление в функции угла рассогласования и его производной, по углу рассогласования и интегралу этого угла и т.п.


	В СП используются следующие усилители: электромагнитные, магнитные, полупроводниковые, гидравлические и др. В СП может сочетаться работа, например, электронного усилителя с электромагнитным, транзисторного с теристорным и т.п.


	СП непрерывного управления, обеспечивающие высокую точность обработки, оказываются более сложными, чем СП релейного действия.


	К основным тех. Требованиям, которым должны удовлетворять СП, относятся высокая точность отработки заданной величины и устойчивая работа привода во всём диапазоне скоростей, возможно малое время переходного процесса, а также простота и надёжность в эксплуатации.


	Угол рассогласования в переходных режимах не должен превосходить заданного, колебания системы, если они возникнут, должны иметь затухающий характер.


	


		ЦИФРОВОЙ ЭЛЕКТРОПРИВОД.(ЦЭ)


	ЦЭ получают в последние годы всё большее практическое применение во многих отраслях народного хозяйства: РТ, машиностроении, металлургии, станкостроении, химической промышленности, космической технике и др.


	ЦЭ имеют высокие энергетические показатели- КПД и коэффициент мощности, малые габариты и массу, стабильность характеристик, высокое быстродействие, возможность оптимизации параметров электроприводов с помощью микропроцессоров и микро-ЭВМ.


	По принципу управления ЦЭ подразделяются на разомкнутые, замкнутые и комбинированные.


	Разомкнутые электроприводы находят ограниченное применение вследствие их существенного недостатка- отсутствия на входе привода информации об исполнении заданных команд. Применение в разомкнутых электроприводах шаговых двигателей в некоторой мере может компенсировать этот недостаток.


	Наиболее широкое применение находят замкнутые электроприводы с обратной связью по скорости (электроприводы регулируемой скорости) и по положению (следящие) К комбинированным электроприводам следует отнести электроприводы, использующие принципы инвариантности, самонастройки и адаптации.


	В настоящее время на практике находят применение приводы двух видов с подчинёнными контурами регулирования:


Цифро-аналоговые приводы.


Электроприводы с прямым цифровым управлением всеми контурами регулирования и полупроводниковыми преобразователями, полностью исключающие аналоговые регуляторы и устройства.
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Рис. Структурная схема двухконтурного цифро-аналогового электропривода регулируемой скорости.
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Рис. Структурная схема трёхконтурного цифро-аналогового следящего электропривода.





	На структурных схемах приняты следующие обозначения: РТ- регулятор тока ;Д- датчик частоты; РС- регулятор скорости; BR-тахогенератор; ЗИ- задатчик интенсивности.


	В цифро-аналоговом приводе цифровым выполняется лишь внешний контур регулирования скорости двигателя (электроприводы регулируемой скорости ) или положения механизма (следящие электроприводы) , а внутренние контуры , в том числе и устройства управления полупроводниковыми силовыми преобразователями, строятся на основе аналоговых регуляторов и импульсно-фазовых устройств.


	Электроприводы с прямым цифровым управлением всеми контурами регулирования и полупроводниковыми преобразователями полностью исключают аналоговые регуляторы и устройства. При прямом цифровом управлении , естественно, усложняются алгоритмы управления (особенно управления токовым контуром и силовым преобразователем) и предъявляются повышенные требования к быстродействию управляющей ЦВМ. Системы с цифровым управлением только внешним контуром ( внутренние контуры при этом выполняются аналоговыми ) при их практической реализации оказываются более простыми и не требуют повышенного быстродействия ЦВМ ,а сама ЦВМ может управлять несколькими контурами или же несколькими объектами одновременно.





