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⼀
、 实验⽬的

1 - 了解根轨迹校正系统的原理

2 .
采⽤根轨迹法设计磁悬浮的控制 器

⼆
。
实验设备

l.comLzoo 1磁悬浮系统

2 .电脑 (装有MATLAB平台1

3 . 电控箱

三
,

实验原理

磁悬浮控制系统的结构框图如下 :

校正前 系统仿真图 :

分析 : 系统有在右半平⾯的极点
,
故不稳定

,
处于发散状态



画出原系统的根轨迹 ,有 :

我们希望闭环主导极点在左半平⾯ ,
故通过串联超前校正来实现

⼜有 扣
上 1 . 5% ,

t.io045

有 spcoslarc.tn
-蒲 ,

u >⼆
tss

我们取 以 9 = 90
,
S = 0 9 .

u= 10 0

故闭环主导极点为 红= - 9。 ± 43 . 5 9j
则超前环节产⽣的幅⻆ 为 :

4 = (241 ) . 180
0

- LG。6) =

利⽤最⼩极零⽐法 ,
有

:P
。

⼆lg.asiycosiaIZclsl.GSÈágastcoty =
验证知符合题意,

则 校正环节为 :

G =

校正后系统的你真图 :

分析 , 由 图可得 ,
此时的系统仿真满⾜超调 从5% ,稳态误差 1mm以内 ,

调节时间 0-045以内的要求 ,



四
。 实验步骤 ,

1 . 打开matlab程序。

2
. 将步骤三中得到的控制器填⼊如下的 Gutnuer模块中

, 有 :

3
.
点击运⾏程序 ,

使⼩球悬浮起来

五、实验结果分析。

由 下图 可得 ,
在有⼀定⼲扰时 ,

⼩球仍能悬浮

证明此时的系统较为稳定
,


