
горения шунтирующего вентиля. Поэтому вблизи граниды не­
прерывного режима необходимо соединить плавной кривой 
участки статической характеристики для непрерывного и пре­
рывистого режимов.

Рис. 2.

На рис. 2 приведены статические характеристики для тУ = 
= 90  , Т = 0 ,01с ,  рассчитанные по точным формулам (кривая 
1 ) и приближенным (кривая 2 ), что подтверждает достаточно 
высокую точность предлагаемой методики.

Р е з ю м е .  Аппроксимация участков синусоиды выпрямлен­
ного напряжения параболой и прямой линией и замена показа­
тельной функции многочленом позволяют упростить методику 
построения статических характеристик в прерывистом режиме 
вентильных приводов с преобразователями с нулевыми вен­
тилями. Пг жтг ^- ^птчг 1п.п.Л и т е р а т у р а

1. Ан хи м ю к  В.Л., М и х е е в  Н.Н., Р о м а н о в  В.В. Вен­
тильный многодвигательный электропривод. Авт. свид. 
№ 3 5 0 1 2 1 .  -  "Бюл. изобр.'", 1972, № 6 . 2. М и х е е в  Н.Н., 
К р и в ц о в  В. В., Р а т к е в и ч  Е.П. Вентильный много двига­
тельный электропривод, Авт. свид. № 485 5 3 4 , -  "Бюл. 
изобр.", 1975, № 35,
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Получение выражения для передаточной функции сложной 
многоконтурной системы, как правило, требует значительных 
затрат.времени и врименения множества промежуточных пре­
образований.
8 Зак. 5865



Применение формулы Мейсона Q.]] позволяет получить вы­
ражение для передаточной функции более быстро, но получен­
ное выражение требует дополнительных преобразований для 
приведения его к окончательному виду.

Выведем формулу, позволяющую получить выражение для 
передаточной функции сложной многоконтурной системы в ви­
де, близком к окончательному. Представим формулу Мейсона 
в виде

W (p ) =
z w (р)
n n

k(p)
^ W „ ( p ) - I , W ^ ( p ) , r  W ^ „ ( p ) . ^ W ^ ( p ) E  W . ^  ( p ) W , ^ p ) - . .

1 - Z  w ,  ( p ) + z w . ( p )  w .  ( p ) - z : w . ( p )  w  (p) w  ( p ) + , . . ’ 
к 1 j 1 3  q

где W ^ (p )  -  передаточная функция n -го прямого канала от 
входа к выходу структурной схемы системы (от входного воз­
действия к выходной величине); (р ) -  передаточная функ­
ция к - г о  контура; H W . (р ) W . (р) ;  21W. (р ) W . (р ) х 

xWq (р) -  суммы произведений дв^х, трех и̂  т.д. пе^)едаточных 
функций контуров, не соприкасающихся друг с другом;

' o ’ W j n  <Р) -  • • •
остаток от л  ip) после изъятия из структурной схемы п -го  
прямого канала (при этом выпадают другие параллельные ка­
налы, начинающиеся или заканчивающиеся в общих с этим ка­
налом точках); “ передаточная функция к - г о  кон­
тура, сохранившегося после изъятия из структурной схемы
п -го  прямого канала; 'ZW. (р ) W . (р) ;  H W . (р) W . (р)х / \ in ш  m  m

~ суммы произведений двух, трех и т.д,
передаточных функций контуров, не соприкасающихся друг с 
другом и сохранившихся после изъятия п -го  прямого кана­
ла. Все передаточные функции должны писаться со знаком 
плюс или минус в зависимости от знака сигналов на выходе 
соответствующих звеньев в структурной схеме.

Учитывая, что каждая передаточная функция прямого кана­

ла или контура содержит m передаточных функций динамичес­

ких звеньев, представим передаточные функции, входящие в 

выражение (1 ) в виде произведений полиномов числителей d , 

деленных на произведение полиномов g  знаменателей дина­

мических звеньев, входящих в данную передаточную функцию.
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Тогда

w (̂p) =
п
ш.

d
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m П d
n m. m.
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m.

w (p) H w. (p)= Г П
n kn  П g

к
П d П d  m m m ,  m, 

— O_____n kn  kn

kn kn m =m. 
n

w { p ) T . W ,
n m

П s
n *^kn " ‘kn

m ^m  m .^m . m! '^m 
( p ) W .  (p )= ^ - ; :p — ^ ^ ^

m.

jn_
( 2 )

W .
(p) w.

J (p ) =

jn

П d  
m. m. 
— I___ L

П g  П g  П а  
m m m. m. m. ®m. n n in Ш jn jn
П d 

m. m.
_J --------]------  .

П gm. 1

W . (p)w. (p) W  (p) =
1 J q  J i g

m^ ^nij
n d   ̂ П d  П d  m. m. m. m. m rn
i 1 1 1 q c

m. m.
1 1

tA! ¥m. Й
J

mJ J q q
Передаточные функции W  ( p ) n W ,  ( p ) ; W .  (p ) и

w (p); w^(p), w (p) H^W (p); W i (p), (p) и
W*̂  (p ) не содержат общих динамических звеньев, Т̂ ак как 
представляют собой передаточные функции контуров, сохранив­
шихся после изъятия п -го  прямого канала, или несоприка- 
сающихся друг с другом.

В каждую передаточную функцию не вошло 1 остальных 
динамических звеньев системы. Умножим числители и знаме­
натели всех полученных выше выражений ( 2 ) на произведение 
полиномов знаменателей передаточных функций динамических 
звеньев, не вошедших в данное выражение, т.е. умножим та­
ким образом, чтобы в знаменатели выражений ( 2 ) входили

всех динамических звеньев си-
кгсхемы:

полиномы знаменателей П
N

П d  ,П d,m m l i

'"n w - ' - — I "  <»'-

П d , П g,  
"^к ' ^к^к ^к

N
n g
N N

W  (p ) Z  W , (p )= z :  n , kn • ' ,kn kn

O d  П d П, g , m m m ,  m 1  n n kn kn kn kn
П gN N
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n d n * ^  П с І П о  
m m ‘ b .  m

W  (p)  X W .  (p)  W. ( p ) = r - 2 ---- O— Jn^j n 1ЩVH/ VK/ VK/ ^n
N =N (3)

W i ( p ) W .  (p)  =
П d  П d , n  e ,  m. m. m. гп; 1 .. ® 1 :; 

1 1 1 J u
П g
N N

n d  n d  n d  , r iq ,m. m.m. m. m m 1.. Л..
W .  (p) W . ( p ) W  (p ) =— -̂--- i— I------ LJ_2-------Я ЧЧ МЯ----1 ^ j  F/ q  VF/

N
Подставляя выражения (3 ) в (1 )  и сокращая на общий 

знаменатель, получим окончательное выражение для переда­
точной функции системы

Е  2: П d П d П, g

W (p ) =

Г  П d  , n g ,
„ m m i l  n n n n n
П g^ j  -  E  П ds>N

к "^k ‘k
,n g,  + E  П d  П d  
1 . ® 1 , m. m. m.

к 1 1 j j ij
„  ,n a -m. m. m. m. l . .®i . .

............................ЧN
+ E E O d  П d П d  П,.. g

m m m. пті„  чіп l;:inn n n in in __ in J ijn______________
-  E  П d П d П d  П g  + . . .  . 

m. m. m. m. m m 1 .. 1 ..1 1 J J q q ijq qq
Р е з ю м е .  Полученное выражение для передаточной функции 

сложной многоконтурной системы имеет вид, близкий к окон­
чательному, и позволяет легко получить выражение передаточ­
ной функции по структурной схеме конкретной системы.
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В статье рассматриваются вопросы синтеза эталонной мо­
дели с учетом имеющихся в системе регулирования ограни­
чений.
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