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此部分需要对原始系统搭建 Simulink 文件，给出阶跃响应曲线，从阶跃响应曲线上计算

系统的超调、调整时间。 

画出未校正系统的 Bode 图，从 Bode 图上读取系统的频域性能指标，比如剪切频率、相角

裕度。 

根据这些数据检验时频性能指标转换的经验公式的准确程度。 
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给出详细的设计过程，配以适当的 Bode 图。 

+" Kb=>c?@AB`a'

给出详细的设计过程，配以适当的 Bode 图。 
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未校正系统的时域指标和频率性能

原始系统的 Simulink仿真

阶跃响应曲线 :

由 图得 系统发散 , ⽆法计算超调和调节时间 。

未校正系统的 B.de图 :

由图得
,

此时剪切频率为 38rad. 5
'
, 相⻆裕度为 - 43- 2度

,

因 没有超调及调节时间数据 ,
⽆法计算公式准确性
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,
迟后 ⼀超前校正设计步骤

⽅法 ⼀

、
先超前

,
再迟后

要求有 个
⽐3127 1rad-5

'
取u = 1 4rad-51

r 3 47 . 7 3
° b = 9 . 0 6

0

< 47. 8
°

则 h= r- 114 t o
= 50

0

⼈ = 1共管 = 7 . 549 . T=_
'

= 0- 0 26 . t= 2T = 0 - 1 96

古⽂ Gacs) =
0"巡
o_o265+1

⼜wgp ⼆⼈ ( 4 ) 、

解得 P = 24.
3 4

取tf ⇒ E 0- 734

故 Gals) =
0 -734⼼
-_-

17. 379stl

⇒ 6⺮ so.n-io.us 啱 ,
㦛 x 品器"

simulinh仿真图如下 :

仿真阶跃响应为 :

由图得,
此时超调量为 15- 9% ,

调节时间为 0 . 4645

系统B.de 图 为 :



由 图得 , 此时系统剪切频率为 129rad . 5' , 相⻆裕度为 a- 1度
。

⽅法⼆
,

先迟后再超前
。

kio5.sn E30% 由 经验公式 :

有 Mr 435 ⇒ r 3 47 .7 3
0

ㄡ ts = 壳 ⻄ tl.5hr-Dtz.si lnn-1 )
2
E 0 -7

⇒ wc31271rad - s
t

取 wcillrad.si , 由迟后校正
,
有 : zolglogw.sk zogp 。

由 matlab得 ⽐12 1 = 24- 37dB ⇒ p= 259

故 Gals) =
。靠īc

取品 = 47. 73
0
- 18. 6 9

0

+ △= 40
0
.
故有 2 = 台㡭 = 4.60 2 取⼈=5

2 0

GGkcooz-stya-oT.no 。泰.io?oti

仿真图 :



阶跃响应,

由图得 ! 此时超调量为 1 9. 8% , 调节时间为 0-5995

B.de 图 :

此时系统剪切频率为 1 4 .1 rad 51 , 相⻆裕度为 48-Ydeg

⽅法三
,
降增益到 1 0.

0" ⼆ stcaozs.TT,再
取 Wci 15rad. 51

2 = 8- 6
0

- logtzogláj》 1 ⇒ 2 = 5. 166

emiarcs.tn 、器 = 42. 49
0

=)下落
'

= o_o 293

取迟后环节 。 ⼀器、T.tt ⇒ io ?

则 Gcdsizoxf.GL s) = !!管你
真图 :



阶跃响应 :

由图得
,
系统超调量 讨 - 3% , 调节时间 o_o 165

B.de国

三
.
期望频率法

kzoo 。 低频段6.skt

/
M 上 "

取w-ltrad.5wz.su
.器 = 5 - 25rad" 取w-l.trad.siWc 31271rad.gl234下730 Usswc
"

若 ⼆2275radH 取 w,
⼆ 50rad、⼋

则 zohgwo-gu-lgi.ge。 ⇒ u = o_o98rad .51

故 G.is) =
20 (近⼗ :)

jlfu-D.FI)⼀⽉
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阶跃响应 :

由 图得 ,
超调量 1 6 .4% , 调节时间 05825

B.de图 :

由 图得
。
剪切步⻚率 1 3 , 4rad .51

,
相位裕度 54. 3 deg


