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一、 实验原理 



 

  



二、 实验内容 

（简述实验内容及操作过程） 

 

 

  



三、 实验结果及分析 

（实验原始数据、实验曲线及其分析） 

（1） 附实验采集曲线及参数整定结果。  

1.无前馈环节 

稳态图： 

 

PID 和变送器输出： 

 

由图知𝑌𝑛0 = −6, 𝑌𝑐0 = 5.038, 𝑌𝑛 = −2, 𝑌𝑐 = −7.025 



静态放大系数𝐾𝑓𝑓 = −
|−7.025+5.038|

|−2+6|
= −0. .5418 

2.有前馈调节 

稳态图： 

 

PID 和变送器输出 

 

 

（2） 分析反馈控制系统和前馈——反馈控制系统对扰动的克服效

果有什么区别？  

由实验结果可知，在扰动的作用下，前馈-反馈控制系统能更快



地达到稳态，且扰动引起超调量更小。这是因为反馈控制系统在被

控量出现偏差后才进行调节，调节作用在干扰作用之后。前馈调节

则将干扰测量出来并直接引入调节装置，在干扰为对实际输出产生

影响的时候就对其进行了处理，对于干扰的克服比反馈控制及时。 

（3） 前馈系统在使用中存在的问题是什么？ 

前馈控制使用的调节器是根据被控对象的特点来确定调节规律的

前馈调节器，即需要专用调节器，不具有广泛的适用性。前馈控制

只能克服所测量的干扰，若干扰量不可测量，就无法使用有效的前

馈。工业对象存在多个扰动，若均设置前馈控制器会大幅度提高成

本。 

 


