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本文介绍一种PID智能超声电源的基本原理，分析相位控制频率跟踪的原理及实现方法，给出智能电源装置的总体结构。本电源装置采用美国Atmel推出的新型AVR高档单片机，利用双核心来达到频率跟踪调整及阻抗的相移控制，实现了频率自动扫描调整相移位置动调整，达到了真正的频率自动跟踪。该电源比较完善的功率、频率、阻坑反馈环节，使其工作稳定，并最大程度地满足其它超声要求。（可广泛的用于超声波焊接、超声波清洗、超声波切削、超声波磨削、超声波光整、超声波塑性加工、超声波磨料冲击、超声波粉碎等加工工艺）
近年来，国内外己经发展了电子管自激振荡、晶体管自激振荡、晶体管它激强迫振荡等多种控制的方法。然而传统的，自激振荡的控制方法虽可以得到工作形成，工件结构的变化，但难以得到良好的稳定功率输出；它激强迫振荡的控制方法虽可以得到功率控制形成，但其工作振动系统后温度及负载发生变化，想满足条件难以控制。故其在各项掌握控制有十分的难度，因此难以在生产中有效满足。
与上述方法相比，PID智能超声电源具有明显优势：易控制，恒振幅、恒功率输出，因此具有很强的行业适应性。设计所需要的邻近频率或邻近功率或换能器的阻抗及产品的调整精度即可，运行过程中同步显示运行频率、功率和相位。开机时扫描显示本机最高频率与最低频率，并带随机运行锁定功能等，能很快到达所需要的最佳谐振状态频率、准确的功率输出，扫描的典型时间为1～5ms。
1、 PID智能超声电源的原理图片（1）
 当今控制技术都是基于反馈的概念。反馈理论的要素包括三个部分：测量、比较和执行。测量关心的变量，与期望值相比较，用这个误差纠正调节控制系统的响应。
这个理论和应用自动控制的关键是，做出正确的测量和比较后，如何才能更好地纠正系统。PID （比例 - 积分 - 微分）参数较易整定，也就是，PID 参数可以根据过程的动态特性及时整定。如果过程的动态特性变化，例如可能由负载的变化引起系统动态特性变化，PID 参数就可以重新整定。PID 参数自整定就是为了处理 PID 参数整定这个问题而产生的。
 在超声波的应用中，影响超声效果的因素很多，如振动系统的温度、刚度、负载力与超声声学系统的谐振频率的关系等，使得系统的谐振频率发生漂移，而振动系统是否能始终处于谐振状态是超声应用能否进行及质量的优劣，故频率自动跟踪、功率输出自动调整及跟踪的速度和调整精度至关重要。
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                      图片（1）
2、 PID智能超声电源的总体络网结构图片（2）
本PID超声电源目标在于让发生器工作在最佳状态，同时整机运算速度快、调整精度高及稳定性好。
电源硬件如图
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                                                                                               图片（2） 
3、 本电源与传统电源对比〔3〕
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图片（3）
该PID智能超声电源控制产品主要特点：
适合满足各种超声产品的要求而设计，操作比效简便，只需设计邻近频率与需要的功率及调整精度即可，能长时间运行始终处最佳谐振状态，电源还带启动、点动模式、倒计时选择、及清洗与焊接模式，还具有优先识别选择功能或与其他外接设备连接控制。在电源运行后巡检显示当前频率、功率、相位数据。
