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ВВЕДЕНИЕ

В силу ряда особенностей сложных технологических процессов как объектов управления ТАУ обычно не дает инженеру прямые и полные ответы на его практические вопросы. К главным затрудняющим анализ и синтез систем управления особенностям технологических объектов можно отнести:
1)  запаздывание, проявляющееся в том, что выходные переменные не сразу начинают «чувствовать» изменение управляющих воздействий,
2)  сложный и изменяющийся во времени характер динамических зависимостей выходных переменных от управляющих и возмущающих воздействий,
3)  случайный и изменяющийся во времени характер действующих на технологический объект неконтролируемых возмущающих воздействий,
4)  многомерный характер динамических объектов и наличие перекрестных связей, когда каждое из нескольких управляющих воздействий вызывает изменение каждой из нескольких выходных переменных,
5)  наличие жестких ограничений на изменение как выходных переменных, так и управляющих воздействий,
6)  значительные измерительные шумы в системе контроля переменных, характеризующих управляемые процессы.
Для практического решения проблем разработки САУ и АСУТП необходимо постепенное сближение сложной современной управленческой науки с инженерной практикой, требующей создания в короткие сроки надежно работающих автоматических и автоматизированных систем. Одно из наиболее эффективных направлений такого сближения заключается в широком применении компьютерного имитационного моделирования при создании систем управления. При этом на начальной стадии разработки средствами ТАУ расчетными способами определяются приближенные упрощенные решения, а затем они уточняются и модифицируются с использованием имитационного моделирования, максимально приближающего исследуемую модельную систему к реальной.
Целью данной курсовой работы является отработка подобной методики на примере задачи настройки параметров многомерного ПИ-регулятора применительно к многосвязным динамическим объектам (таким, что каждое управляющее воздействие влияет на каждую выходную переменную), передаточная матрица которых состоит из устойчивых динамических звеньев с запаздыванием. Подобные модели дают адекватное математическое описание для широкого класса непрерывных технологических процессов. В качестве инструмента решения задачи выступает широко распространенная программная среда Matlab-Simulink. Для облегчения использования этой универсальной системы разработан специализированный программный комплекс MIMO-Master, предназначенный для расчета и имитационного моделирования многомерных систем управления с типовыми регуляторами. Он позволяет разработчику или исследователю практически не иметь дело с конструкциями Matlab-Simulink, обращаясь лишь к интерфейсу ПК MIMO-Master, который «незримым» для пользователя образом взаимодействует с программной средой Matlab-Simulink.
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