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                                                 Тютюнник А.Г.

Розділ 6.
                                                 Тютюнник А.Г.

Тема 6.2. Синтез адаптивної САК 1-го порядку градієнтним методом

Мета заняття: 
Засвоїти градієнтний метод синтезу блоків адаптації для побудови адаптивних систем керування на прикладі системи 1-ого порядку з еталонною моделлю.

1. Теоретичні відомості

В системі 1-ого порядку, що представлена на рис. 1.
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Рис.1

змінюється у часі коефіцієнт самовирівнювання
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Це призводить до зміни вихідної величини 
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Необхідно синтезувати блок адаптації, який забезпечив би відповідну корекцію  коефіцієнта зворотного зв‘язку 
[image: image4.wmf](

)

t

k

 з метою компенсації заданої вище зміни вихідної величини системи.

Передаточна функція замкнутої системи з урахуванням коефіцієнта 
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 в зворотному зв‘язку має вигляд:
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Рис. 2

Як еталонну модель, що відображає стан системи при відсутності зміни параметра 
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Показником міри невідповідності системи і моделі виберемо функціонал 
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де 
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В процесі адаптації БА буде змінювати коефіцієнт 
[image: image12.wmf](

)

t

k

 в залежності від похибки 
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Вважаємо, що зміна 
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 повинна забезпечити максимальну швидкість зменшення функціоналу (3). Тобто зміна 
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 повинна відбуватися в антиградієнтному напрямку щодо функціоналу:
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Враховуючи, те що 
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 від коефіцієнта 
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 не залежить, отримаємо
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Визначимо функцію чутливості системи за параметром адаптації 
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Із умови 
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отримаємо
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Тоді умова (6) в зображенні Лапласа перетвориться до виразу:
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який визначає алгоритм адаптації, а значить і структуру БА (рис.3).
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Рис. 3

В алгоритмі адаптації (8) задіяна передаточна функція замкнутої системи (1), де 
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 апріорно невідомі. Тому в БА (рис. 3) використана 
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 з відомими коефіцієнтами, тим більше, що 
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2. Моделювання адаптивної САК на ЕОМ

Використовуючи (1) та (2) одержимо диференційні рівняння замкненої системи і моделі:
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(10)

Сигнал похибки процесу адаптації 
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 одержимо як різницю
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Сигнал чутливості системи 
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 одержимо із диференційного рівняння
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Тоді сигнал адаптації обчислюється за формулою 
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Розв‘язуючи систему рівнянь (9) і (10) з певним кроком 
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 з урахуванням (11), (12), (13) і (14) при початкових умовах 
[image: image41.wmf](

)

(

)

0

0

y

t

y

=

=

, 
[image: image42.wmf](

)

(

)

0

0

M

M

y

t

y

=

=

, 
[image: image43.wmf](

)

(

)

t

A

t

g

1

×

=

, одержимо графічні залежності сигналів на інтервалі часу Т:

· 
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 – вихідна величина системи без адаптації;

· 
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 – вихідна величина системи з адаптацією;
· 
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– вихідна величина моделі;
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 – сигнал похибки адаптації;

· 
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 – сигнал адаптації;

· 
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 – вхідний сигнал на систему та модель, які характеризують процес адаптації в системі керування.

3. Порядок виконання роботи

3.1. Використовуючи програму (рис. 4) задати значення параметрів:

· системи керування: 
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· моделі: 
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· блоку адаптації:
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3.2. Для однакових початкових умов
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за допомогою графічних залежностей визначити ступінь відповідності системи моделі.

3.3. Дослідити вплив коефіцієнта 
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 на процес адаптації при постійності інших параметрів (для 
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3.4. Дослідити процес адаптації при зміні параметра
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. Визначити гранично допустимі межі його зміни.

3.5. Установити залежність похибки адаптації від невідповідності початкових умов моделі і системи, а також параметрів 
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4. Звіт повинен містити

4.1. Короткі теоретичні відомості про досліджувану систему.

4.2. Структурну схему адаптивної САУ.

4.3. Основні математичні співвідношення, що одержані при синтезі блока адаптації.

4.4. Результати досліджень у вигляді графіків та висновки по них.
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