
第 1 年过拉系统
特点 :

分类:

(不同分法 )

发展过程
:

性能指标 : 快准稳

例 : 设定传的∞的进⼊稳⾛ ± 2% 范围内 ,
ts 法束

,

最⼤偏差 : 峰⼀没 ↑fiM…… …
…

:
;

系美 :
终⼀没

哀减H : 年篷终
第 2年多
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测仪表⽴

绝对该差
、 基本误差精度变然

点度检测 :①

热电涡、热电阻上—
出说中低说



热电偶查表法 :
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② 压⼒检测 ;

弹性 、 电⽓带触上的报警点 DDE - 亚

近L( 1
(远 )

压⼒表的安装 流量

C

王枪洲节治试张式在降恒藏向你⼉成正
HV

1 有图点轮 : 容职式
, 对流体汉要求

涡街 ( 不重要数⼀



第 5章数不建模
机理法 、 测试法混个涵() 不考

物可能以年衡系机理法: 步( 化O
→
列⽅程会 )

⽔箱液例: ⾯拉制

单容过程 、 ⾃衡 .

曲线求 K
. T

第 6年简单控制系统设计 ,

三⼤原则 : 经济安全稳定lC
Δ

仪表符号①

⼯艺流狂图 LT、 FC. PT

步骤 :
被控变量的选取 (直接/间接C

↓ 原( 则 : ⼯艺要求 )



控制变量其他为⼲扰选⼀下下KP
①②③伏先级;

↓
τ要⼩要⼩

,

k要⼤,

控制律: 连续 : P业

断续 ,双位购
参数的作⽤

例 : 克服信号滞后是 ka ? X

是⽤继动器 √

积分控制可消除系差
,
但会使稳定度下降

纯⽐例时纪整定好 , 加⼊分控制
,

为保持若

原稳定度
, 应将⽐例度上丝 ,

调节阀④ :
活动 、 电动 (适⽤场景 、

类型 )

例 : 双座阀和平座阀合作的区别和优点
?

流特性量—
—

—

由什么决定 ?

理想⼯作 、

S ( 南多 )



⽓开 、

⽓买怎么选 ?

例 : 蒸法锅炉 ,

给⽔阀买, 燃⽓阀进

该道能⼒⼦数:C : 计算⼩选取
⑤确定C 各环节的反作⽤ (

⽤酸就动情以判定
—

交负绩奇数个反作⽤环节。

控制器量 µ ,

控制量 ↑,到为总正作⽤篷
被拉对象

: 控制量 δ , 输出 β , 则为正作⽤ ,

第 7章复杂控制⼦统 ,

① 市级控制 : 主参数列参数副⽇路的改善

典 : 管式加热炉

各个环节的政作⽤ ,

公有⼀个执⾏器主⽇路 : 定值别⽇路 :
随动

⼦该控制 控制⼦统
,



①前馈 :

应⽤情况 : 可测扰动
,
但变化快

,

前续与反馈的特点⽐较
—

d

三个不变性
( ⼤部分静志补信 )

⼀次扰办⼆次扰动 ,

③ ⼤滞后

史密斯滤波补偿
例 : 在框图中放在哪 ,

求传出

⼴义调节

④☆ 解釉 :

相树增益定义
—

⼊ ij 物理意义 :ui→ y ;受其他回路的
影响严重程度



求位
: 矩阵县

推导:

Y = kU
,
Λ= k . ik] F

安创 kii = 器µ: kY=19 .hii的蒸的bb
性质 : Λ 每⼀列1 久款和为 !和 ni—

0
.
8 cxij < 12,不需解病

解⽣⾯分法 :

{对嘴说: 装直少 luy

,“兜。

⑤模型预测控制 :

对滚动预测定性理解
对优化对0 前定量理解 ,


