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Введение  

Современные высокотехнологичные и наукоемкие отрасли, такие как 

робототехника, прецизионное станкостроение, аэрокосмическая промышленность, 

непрерывно связаны с применением высокоточных электромеханических систем [1]. К 

ним относятся опорно-поворотные устройства оптических и радиотелескопов, 

координатные столы и системы позиционирования станков с числовым программным 

управлением. Однако подобные системы подвержены эффекту механических резонансов, 

которые ограничивают полосу пропускания, быстродействие контуров регулирования 

скорости и положения [2], а также внешним нелинейным возмущениям, совокупное 

влияние которых ухудшает динамические характеристики системы [3].  

В работе решаются задачи синтеза трехконтурной системы управления положением 

электромеханического преобразователя на базе синхронного двигателя с постоянными 

магнитами в условиях механических резонансов и нелинейных внешних возмущений.  

  

Основная часть  

В работе рассматривается многомассовая модель электромеханической системы [4] 

с учетом влияния эффектов: упругости кинематических передач, люфта, трения 

Штрибека и ветровой нагрузки. Измеримым сигналом является значения токов фаз 

статора и положения ротора.  Скорость ротора пересчитывается по показаниям датчика 

положения.   

На первом этапе проводится синтез системы векторного управления 

электромеханическим преобразователем [5]. Затем выполняется задача настройки 

контуров скорости, положения с учетом величин механических резонансов на основе 

робастного метода управления - активного подавления возмущений [6].  

Для апробации результатов в работе было проведено имитационное моделирование 

модели электромеханической системы с учетом нелинейных внешних возмущений для 

предложенной системы управления. Оценка показателей качества регулирования 

проводилась не только на основе точностных показателей, но и на основе 

амплитудночастотной характеристики замкнутой системы.   

  

Выводы  

В работе рассмотрена задача синтеза робастной системы управления угловым 

положением высокоточной электромеханической системы в условиях механических 

резонансов и нелинейных внешних возмущений. Работоспособность предложенного 

решения подтверждена результатами имитационного моделирования.   
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