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章节摘录

版权页：   插图：   （3）饱和特性 饱和特性的等效增益曲线表明，饱和现象将使系统的开环增益在饱
和区时下降。
控制系统设计时，为使功能元件得到充分利用，应力求使功放级首先进入饱和；为获得较好的动态性
能，应通过选择合适线性区增益和饱和电压，使系统既能获得较小的超调量，又能保证较大的开环增
益，减小稳态误差。
饱和区对系统运动的影响如图8—8（c）中虚线所示，其中实线为线性系统输出响应。
 （4）间隙特性 间隙的存在，相当于死区的影响，降低系统的跟踪精度。
由于间隙为非单值函数，对于相同的输入值x（t），输出y（t）的取值还取决于x（t）的符号，因而受
其影响负载系统的运动变化剧烈。
首先分析能量的变化，由于主动轮转向时，需要越过两倍的齿隙，其间不驱动负载，因而导致能量积
累。
当主动轮越过齿隙重新驱动负载时，积累能量的释放将使负载运动变化加剧。
若间隙过大，则蓄能过多，将会造成系统自振。
若分析等效增益曲线，可以发现，在主动轮转向和越过齿隙的瞬间，等效增益曲线发生切变。
而在x（t）过零处，等效增益将产生+∞到—∞的跳变。
x（t）信号过零时，k趋于+∞，x（t）以高频振荡形式收敛，而过零后，k由—∞趋于0，系统闭环不
稳定，输出表现为迅速发散。
上述分析表明，间隙特性将严重影响系统的性能，如图8—8（d）中虚线所示，其中实线为线性系统
输出响应。
 （5）摩擦特性 摩擦对系统性能的影响最主要的是造成系统低速运动的不平滑性，即当系统的输入轴
作低速平稳运转时，输出轴的旋转呈现跳跃式的变化。
这种低速爬行现象是由静摩擦到动摩擦的跳变产生的。
传动机构的结构图如图8—9（a）所示，其中J为转动惯量，i为齿轮系速比，θ（t）为输 出轴角度，由
于输入转矩需要克服静态转矩F1方使输出轴由静止开始转动，而一旦输出轴转动，摩擦转矩即由F1迅
速降为动态转矩F2，因而造成输出轴在小角度（零附近）产生跳跃式变化。
反映在等效增益上，在x（t）为零处表现为能量为F1的正脉冲和能量为F1—F2的负脉冲。
对于雷达、天文望远镜、火炮等高精度控制系统，这种脉冲式的输出变化产生的低速爬行现象往往导
致不能跟踪目标，甚至丢失目标，如图8—9（b）中虚线所示。
 以上主要是通过等效增益概念在一般意义上针对特定的系统定性分析了常见非线性因素对系统性能的
影响，在其他情况下不一定适用，具体问题必须具体分析。
而欲获得较为准确的结论，还应采用有效的方法对非线性系统作进一步的定量分析和研究。
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