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6; <阶控制系统准则函数及其应用
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摘要 +. − 准则用于设计最佳工业过程控制系统
,

其应用有时受到限制
,

这是由于人们不知如何

去选择简单但可用的参数结构式
5

本文给出一种 +. − 准则函数积分值的修正等价公式
,

可用以确

定给定值系统6 ; <阶过 程模型的最佳参数波动度
5

首次证明了给定位系统的最佳波 动 度 是 应 在

。
5

6> ?� 士△的范围内选择
5

关键词 准则
,

最佳控制
,

定值系统
,

过程模型

。 问题的提出

目前
,

控制系统的设计基本上建立在典型二阶系统特性基础上
,

非二阶系统按零极点配置

原则
,

保留基本的二阶系统部分
,

多余的零极点设法将它 们移动至远离虚轴
5

因此多余的零

极点影响到了系统响应的上升时间以后很快会消失
5

这种设计方法无论是采用频率法或根轨

迹 法都容易实现
,

业且指标 明确
5

按+. − 准则
,

系统的波动度乙
二 8

5

? 8? 为最佳值
5

这个结 果

应该说仅对波动系统有效
,
对于生产过程控制问题

,

更多遇到的是定值调节
,

即克 服 外 扰

厂1了3而 呆持被控制变量最好地迫近给定值
,

势旨标值应该不一样
5

因此乙的取值是本文研究的

内容之一
在应用最佳值判断 准则时

,

作者发现许多文献关于 6; <阶的公式有误
『‘

,
6 , 5

记 6 ; <阶系统的误差传递函数为
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业得出定值控制系统
,

对于等幅上升变化的外扰厂1
Γ 3 二 � ;5Δ

,

最佳的波动度杏
Α 8

5

6 > ? �
5

结果同+. − 值有关
,

因此本文讨论式 1 < 3修正式的原理及其在系统设计中的应用
。

1 < 3

这个
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+. − 的计算等价式

+. − 法的表示式为

, Α

工了Γ
’

“, Ε ‘
,

若记
。1:3 的拉普拉斯变换式为

式中91 ! 表示控制系统的瞬时调节误差
5
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式中# 9 。
【 〕表示对括号内的函数取位于
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5
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这样
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阶的 Α <Β 值
%

利用递推方式可以确定 & Χ ;阶的 Α< Β值
%

即从 7Χ ∃阶递推∃ Χ& 阶
,

再从 ∃Χ &阶递推& Χ ;

但是 ∃ Χ &阶的等阶 Α <Β 值前人 已做了许多工作
,

业有了正确的结果
,
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6
表示刀<阶降为� ; 6的+. − 值

5

6 ; <阶分子与分母各降一阶的算式如式 1

式 1 7 3所示
5
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式 1 � ? 3 代入式 1 � Σ 3 可以得到本文给出的结果
,

即式 1 < 3 的 6; <阶+. − 值等阶计算式
。

6 定值控制系统的结构参数最佳值

控制工程的许多教材或专著
,

根据二阶随动系统误差平方积分值最小得到右二 。
5

? 8? 的结

论
,

而对于大量生产过程控制系统最佳的乙值文献很少
,

日本清水武夫教授在他的专著【<, 中首

次提出 右可以适当减少
,

这已是一个公认的事
Ψ

实
5

但是乙能否定量
,

对生产过程控制系统的

调整是很重要的
5

尸‘片士
5

厂下一�

一个简化后的典型二阶或近似二阶控制

系统的结构方框图
,

如图 �所示
5

当厂1Γ 3 Α ∋ ,

即系统演变为随动系统
5

当主要控制 目标是

消除Υ1≅ 3年 。时的影响
,

业将 Ξ 1Γ 3维持在 # 1≅3

附近时
,

该系统就是一个典型的定值控制系

统
5

广1≅ 3为生产过程的扰 动
,

最有代表性的

攀动是由阶跃信号通过一 阶惯性环节加入
·

图 Ζ 的控制误差传递函数为
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