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ЗАКЛЮЧЕНИЕ
Диссертационная работа посвящена актуальной в настоящее время те¬ме разработки и программной реализации адаптивных корректирующих уст¬ройств, применяемых в составе систем автоматического управления с ПИД- регуляторами.
Основная цель состояла в разработке корректирующих устройств, обеспечивающих независимую друг от друга корректировку АЧХ и. ФЧХ в широком диапазоне, и в поиске способов реализации процедуры подстройки корректирующих устройств.
Обобщая изложенные выше положения, можно сделать следующие вы-воды:
1.	Осуществлена разработка псевдолинейных корректирующих уст¬ройств с фазовым опережением, меняющимся в диапазоне от 0 до 175 граду¬сов, и псевдолинейного корректирующего устройства, обладающего форсирующим свойством.
2.	Разработаны способы подстройки корректирующих устройств, ос-нованные на оценке значения интегрального критерия качества и стабилиза¬ции АЧХ и ФЧХ на заданной частоте.
3.	Проведено исследование свойств систем управления с адаптивными корректирующими устройствами. В результате исследования показана рабо-
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тоспособность и эффективность таких систем.
4.	Предложен способ определения значения фазо-частотной характе-ристики разомкнутой системы по значениям амплитудно-частотных характе-ристик замкнутой системы и осуществлена проверка возможности реализации такого способа.
5.	Разработана структура системы управления с адаптивным псевдо-линейным корректирующим устройством, обладающим форсирующим свой-ством, и проведено исследование этой системы, в результате которого даны рекомендации по эффективности применения такого устройства.
6.	Разработана структура системы управления с адаптивным корректи-рующим устройством и способ подстройки параметра корректирующего уст-ройства на основе аппарата нечеткой логики.
7.	Предложено реконфигурируемое корректирующее устройство и процедура реконфигурации, основанная на оценке интегрального критерия качества.
8.	Разработаны программные модули адаптивной коррекции для про-мышленных микропроцессорных контроллеров Ремиконт Р—130 и КРОСС-500.
9.	Разработана инженерная методика синтеза САУ с адаптивными корректирующими устройствами.
Разработанные адаптивные корректирующие устройства и их про-граммные реализации могут быть использованы как в промышленных систе¬мах управления объектами с интервально-меняющимися параметрами, так и в системах со стационарными параметрами. В последнем случае требуется разовая подстройка корректирующего устройства, осуществляемая при включении системы управления в работу.
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