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Введение. Следящие системы электропривода сегодня являются довольно глубоко 

описанными и изученными. Однако ввиду увеличения и удешевления доступных 

вычислительных мощностей микропроцессорных устройств, управляющих приводами, 

становится возможно применение более сложных алгоритмов управления, целью которого 

является ограничение перегрузок, возникающих в механике привода и, с другой стороны, 

достижение наиболее высоких показателей качества при минимизации энергетических потерь. 

Рывки опасны и вредны для систем электропривода так, как они вызывают скачки 

напряжения и тока в обмотках двигателя, что может повлечь неисправность преобразователя, 

питающего двигатель. Также рывки наносят ущерб механике привода, вызывая ударные 

нагрузки на её составляющие. Помимо этого, большие ускорения движения в приводе, 

возникающие из-за рывков, не ограниченных системами управления, могут вызывать ошибки 

определения положения привода. Одним из методов ограничения перегрузок в механике 

является использование задатчиков траектории или как их ещё называют, алгоритмов 

генерации траектории (формирования траектории). Их применение позволяет ограничить 

одну, две и более производных сигнала задания. Таким образом, при использовании задания 

по положению, возможно ограничить скорость, ускорение и рывок привода.  

Проблемой создания и использования задатчиков траектории в системах электропривода 

является обеспечение возможности онлайн изменения траектории (изменения конечной точки 

назначения привода, в ходе отработки приводом уже сгенерированного задания), а также 

сохранение баланса между сложностью вычислений, необходимых для ограничений того или 

иного порядка производной сигнала задания, и быстродействием всей системы. 

Основная часть. В работе выполнен обзор методов синтеза задатчиков интенсивности 

для цифровых систем управления следящих электроприводов. Синтезирована модель 

электропривода клапана на основе синхронного моментного двигателя, а также модель его 

нагрузки. Разработана цифровая система управления положением клапана на основе теории 

векторного управления синхронными двигателями. Разработан задатчик интенсивности, 

ограничивающий динамические характеристики сигнала задания до четвертой производной 

(щелчок привода) включительно. Исследован алгоритм генерации траектории с возможностью 

изменения конечной точки в реальном времени и автоматом состояний. 

Выводы. Использование задатчиков интенсивности для ограничения высших (от 

третьей) производных сигнала задания позволяет защищать электропривод от электрических 

и механических перегрузок, что способствует повышению надежности этих систем. 

Разработанный алгоритм генерации траектории может быть использован в высокоточных 

цифровых следящих электроприводах различного применения, требующих онлайн изменения 

траектории. 
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