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章节摘录

版权页：   插图：   以上五个部分一般是各种位置随动系统都有的，在不同情况下，由于具体条件和性
能要求的不同，所采用的具体元件、装置和控制方案可能有较大的差异。
 通过分析上面的例子，可以总结出位置随动系统的主要特征如下。
 ①位置随动系统的主要功能是使输出位移快速而准确地复现给定位移。
 ②必须有具备一定精度的位置传感器，能准确地给出反映位移误差的电信号。
 ③电压和功率放大器以及拖动系统都必须是可逆的。
 ④控制系统应能满足稳态精度和动态快速响应的要求。
 位置随动系统和调速系统一样，都是反馈控制系统，即通过对输出量和给定量的比较，组成闭环控制
，两者的控制原理是相同的。
它们的主要区别在于，调速系统的给定量一经设定，即保持恒值，系统的主要作用是保证稳定地运行
；而位置随动系统的给定量是随机变化的，要求输出量准确跟随给定量的变化，系统在保证稳定的基
础上，更突出快速响应能力。
总体来看，稳态精度和动态稳定性是两种系统都必须具备的，但在动态性能中，调速系统多强调抗扰
性，而位置随动系统则更强调快速跟随性能。
 9.1.2位置随动伺服系统的分类 随着科学技术的不断发展，组成伺服系统的新型元件也不断出现，位置
随动系统的结构也日益多样，类型日益繁多。
从系统组成元件的性质看，有全部由电气元件组成的电气系统；有全部由液压元件组成的液压系统；
还有由电气、液压、气动元件构成的电气／液压系统、电气／气动系统等。
主要的分类方法有以下几种。
 1.按组成元件分类 按随动系统组成元件的不同，可以将系统分为纯电气系统、电液系统和电气／气动
系统。
 纯电气系统的组成元件除机械部件外，均是电磁或电子元件。
根据所采用伺服电机的不同，又将纯电气系统分为直流伺服系统和交流伺服系统两类。
直流伺服系统的执行元件是直流伺服电机；交流伺服系统的执行元件是交流伺服电机。
电液伺服系统的误差测量装置、补偿、放大部分均为电气元件，而功率放大与执行元件则采用液压元
件；电气／气动伺服系统的误差测量装置、补偿与前级放大部分为电气元件，而执行元件为气动元件
。
 2.按系统信号特点分类 按照位置随动系统的信号特点的不同，又可以将系统分为连续随动伺服系统、
数字随动伺服系统和脉冲／相位随动伺服系统。
连续系统传递的电信号是连续的模拟信号；数字系统中传递的信号是离散的脉冲数字信号，数字信号
要变成模拟信号去驱动执行元件，所以这种系统必须有模／数、数／模转换器；脉冲／相位伺服系统
又称锁相伺服系统，这种系统的特点是输入信号为指令脉冲，输出也被转换成脉冲，按输入与输出脉
冲的相位差来控制系统的运动。
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编辑推荐

《自动控制原理与系统(第2版)》由叶明超、黄海主编，全书共11章，具有以下特点。
    (1)本书针对高校教育特点，突出理论联系实际，强调学生正确应用公式和结论能力的培养，减少了
非重点公式和结论理论推导过程。
    (2)本书讲述理论从应用角度人手，重点内容讲清来龙去脉，辅助内容触类旁通，概念准确，条理清
楚，叙述通俗易懂。
    (3)本书在例题选择上力求典型、简明、有说服力，并尽量结合实际。
    (4)参与本书编写的同志，全部是长期讲授“自动控制原理”课的教师，他们熟悉教学大纲，经验丰
富，力图通过对此书的学习使学生掌握基本控制理论，熟悉分析控制系统的基本方法，会用典型控制
理论分析一些实际控制系统。
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