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Указанный в заглавии метод применяется для улучшения качества управления скоростью
электропривода, обеспечивает слабую чувствительность к параметрическим возмущениям и
простую декомпозицию системы.
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Введение
Одной из проблем практического применения за-

конов управления координатами электроприводов, по-
лученных на основании методов классической теории
автоматического управления, является необходимость
наличия полной и достоверной информации о струк-

туре и параметрах математической модели объекта
управления, потому что эти законы по своей природе
являются компенсационного типа. К примеру, переда-
точные функции регуляторов тока, скорости, положе-
ния и других координат электропривода, настроенные
на широко применяемый модульный или симметрич-
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ный оптимум, компенсируют соответствующие звенья
объекта управления с целью получения требуемой пе-
редаточной функции контура управления [1, 2]. В ре-
зультате для обеспечения заданного качества управ-
ления требуются точные значения параметров объек-
та, а при их изменении – дополнительные алгоритмы
идентификации или адаптации, что увеличивает слож-
ность и громоздкость системы управления. Эта про-
блема обусловлена тем, что в ходе оптимизации ста-
вится задача достижения абсолютного минимума фун-
кционала качества.

Другая проблема возникает при управлении взаи-
мосвязанными и нелинейными объектами электропри-
вода, например, при скалярном и векторном управле-
нии двигателями переменного тока, при двухзонном
управлении скоростью двигателя постоянного тока,
при управлении координатами механизмов со слож-
ной кинематикой. В этом случае традиционные зако-
ны управления координатами электропривода на ос-
нове классической теории управления получаются в
результате статической декомпозиции на относитель-
но независимые подсистемы, линеаризации уравнений
математической модели, введения линеаризующих
обратных и/или дополнительных компенсирующих
связей, эффективность которых снова зависит от точ-
ных значений параметров и координат электроприво-
да [2, 3].

Указанные проблемы электропривода можно ре-
шить с помощью законов на основании концепции
обратных задач динамики, развиваемых в последние
десятилетия для управления сложными механически-
ми системами и летательными аппаратами [4–6].

Традиционно в науке приоритетной была прямая
задача динамики, когда на основании математической
модели объекта, его первоначального состояния и из-
вестном законе управления требуется найти траекто-
рию движения системы. Эта задача сводится к анали-
тическому или численному решению систем диффе-
ренциальных уравнений,  которая с развитием
моделирующих компьютерных программ утратила
свою остроту.

Развитие обратной задачи динамики обусловлено
современной проблемой управления сложными объек-
тами, в ходе которого требуется отыскать управляю-
щее воздействие по известной математической моде-
ли объекта, его первоначальному состоянию и задан-
ной траектории движения. То есть, содержанием
обратной задачи динамики является отыскание закона
управления, при котором система обладала бы напе-
ред заданными динамическими и статическими свой-
ствами. При этом поиск управляющих воздействий
осуществляется при минимизации локальных функци-
оналов мгновенных значений энергий движения, в
роли которых выступают полная механическая или
кинетическая энергия, а также их производные [5, 6],
описываемые в теоретической механике понятием
«обобщенная энергия». Характерной особенностью

оптимизации является достижение не абсолютного
минимума функционала качества, а некоторого мини-
мального значения, обеспечивающего допустимую по
техническим условиям динамическую ошибку систе-
мы.

Опыт управления механическими системами [4–6]
вполне возможно распространить и на управление ко-
ординатами электроприводов. Основанием для этого
является метод электромеханических аналогий, в рам-
ках которого кинетической, потенциальной и энергии
диссипации соответствует энергия магнитного и/или
электрического поля, а также энергия потерь в элект-
ромагнитной системе.

Цель работы состоит в повышении качества уп-
равления координатами электроприводов путем син-
теза законов управления на основании концепции об-
ратных задач динамики при минимизации локальных
функционалов мгновенных значений энергий. Полу-
ченные законы управления обеспечивают слабую чув-
ствительность к параметрическим и координатным
возмущениям, осуществляют динамическую декомпо-
зицию взаимосвязанной системы, не содержат диффе-
ренцирующих звеньев, что обуславливает их практи-
ческую реализацию. Существенным преимуществом
метода является определение законов управления без
традиционного решения оптимизационной задачи, так
как они записываются непосредственно по виду диф-
ференциального уравнения объекта управления и по
дифференциальному уравнению, которым задается
желаемое качество управления замкнутого контура
управления.

Результаты исследования
Желаемое качество замкнутого контура управления

координатой электропривода, согласно концепции об-
ратной задачи динамики [5–7], задается дифференци-
альным уравнением вида
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Коэффициенты уравнения iγ  и 
iβ  определяютт

характер и длительность переходного процесса выход-
ной координаты z при движении по заданной траекто-
рии *x , где *x  – дифференцированная по времени
необходимое количество раз функция; nm < . К при-
меру, желаемая передаточная функция замкнутого кон-
тура управления, полученная по уравнению (1) для
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01
2

2
3

01
*з )(

)()(
γ+γ+γ+

β+β
==

ppp
p

px
pzpW . (2)



   43

ЕЛЕКТРОТЕХНІКА

Соответствующая ей передаточная функция разом-
кнутого контура управления равна
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Из функции (3) видно, что для получения системы
с астатизмом первого порядка ν = 1 необходимо за-
дать значения коэффициентов 00 γ=β
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, (4)

а с астатизмом второго порядка ν = 2 – установить

00 γ=β  и 11 γ=β
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γ+
β+β

=
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. (5)

Заданная добротность по скорости системы (4)
определяется выражением )/( 110

з β−γβ=ωD , а доб-
ротность по ускорению системы  (5) равняется

20
з / γβ=ωD .
Порядок n уравнения (1) может быть разным для

каждого замкнутого контура электропривода в соот-
ветствии с требованиями к качеству управления и
обычно равен или на единицу больше порядка объек-
та управления. Структура и параметры уравнения же-
лаемого качества управления (1) задаются такими, что-
бы возмущенное движение было асимптотически ус-
тойчивым. Для уравнения третьего порядка это
условие, согласно критерию Гурвица, выполняется при
значениях 00 >γ ; 01 >γ ; 02 >γ  и 021 γ>γγ , а для
второго и первого порядка – при положительных зна-
чениях коэффициентов. Связь между коэффициента-
ми уравнения (1) и показателями качества управления,
такими как время регулирования, вид переходного
процесса, перерегулирование, легко устанавливается
с помощью известных методов, например, корневых
или частотных, стандартных полиномов Ньютона или
Баттерворта, с последующим уточнением путем мо-
делирования.

Методика синтеза законов управления координа-
тами электроприводов излагается на примере очень из-
вестной и широко распространенной системы подчи-
ненного регулирования скоростью двигателя постоян-
ного тока с независимым возбуждением (рис. 1). Для
простоты изложения материала, в системе приняты
единичные обратные связи по скорости двигателя ω и
току якоря I.

Синтез закона управления контура тока якоря.
Случай 1. Как и для традиционной системы, синтез на-
чинается с внутреннего контура тока якоря, состояще-
го из регулятора тока РТ, силового преобразователя
ТП и звена якорной цепи двигателя, представляемого
апериодическим звеном первого порядка. На вход кон-
тура поступает сигнал задания тока *I , а в контуре
присутствует координатное возмущение, обусловлен-
ное действием ЕДС двигателя Е. Если пренебречь не-
компенсированной постоянной времени μT  и действи-
ем ЕДС, то объект управления регулятора тока описы-
вается дифференциальным уравнением первого
порядка

ubIaI 00 =+& , (6)

где яTa /10 = ; )/(0 яяп TRkb Σ= ; яT , ΣяR  – элект-т-
ромагнитная постоянная времени и сопротивление
якорной цепи двигателя; пk  – коэффициент передачи
силового преобразователя.

Для объекта первого порядка (6) порядок уравне-
ния желаемого качества управления током якоря вида
(1) также принимается равным единице n = 1

*
00 Izz γ=γ+& (7)

с обеспечением астатизма первого порядка 1=v  и

заданной добротностью по скорости 0
з γ=ωD . С по-

мощью коэффициента ппt/30 =γ  задается требуемая

длительность ппt  апериодического, то есть без пере-
регулирования, переходного процесса тока якоря.

Требуется найти такую управляющую функцию
регулятора тока u, чтобы качество управления током
якоря I приближалось к желаемому, заданному урав-

Рис. 1. Структурная схема электропривода
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нением (7). Степень приближения реального процес-
са управления током к желаемому оценивается функ-
ционалом, который характеризует нормированную по
индуктивности энергию первой производной магнит-
ного поля

[ ]2),()(
2
1)( utItzuG && −= . (8)

Нахождение управляющей функции u = u(I) клас-
сическими методами по условию достижения абсолют-
ного минимума функционала

0)(min =uG
u

(9)

приводит к традиционному закону управления компен-
сационного типа, для реализации которого требуется
точная информация о структуре и параметрах объекта
(6), в частности, о значении коэффициента передачи
преобразователя пk , суммарного электрического со-
противления якорной цепи ΣяR  и электромагнитной

постоянной времени яT . Отклонение параметров отт
расчетных значений приводит к ухудшению качества
управления.

Этот недостаток устраняется, если отказаться от
точного выполнения условия (9), а лишь ограничить-
ся требованием, чтобы значение функционала (8) при-
надлежало некоторой окрестности экстремального
минимума, обеспечивающей допустимую по техничес-
ким  условиям  динамическую ошибку

ε≤− )()( tItz . Для этого минимизация функциона-

ла осуществляется по градиентному закону первого
порядка [5–7]

du
udG

dt
tdu

t
)()(

λ−= , (10)

где 0>λ i  – константа.
С учетом (6) и (8) производная функционала равна

)()(
0 Izb

du
udG && −−= . (11)

После подстановки (11) в (10) находится закон уп-
равления током якоря

)()( Izktu i
&&& −= , (12)

где const0 =λ= ii bk  – коэффициент усиления регу-
лятора тока.

Необходимое условие сходимости процесса мини-
мизации функционала при t → ∞

                    0)(
>

du
udG ;     0)( →uG (13)

выполняется согласно правилу знаков

)(sign)(sign 0bki = . (14)

Переменная z&  в законе управления (12) исполня-
ет роль требуемой (заданной) производной тока яко-
ря, которая определяется в реальном времени из урав-
нения желаемого качества (7) путем замыкания обрат-
ной связью по току z = I

)( *
0 IIz −γ=& . (15)

Окончательно закон управления током якоря при-
нимает вид после интегрирования обеих частей урав-
нения (12) с учетом (15)

)1()( −= zktu i ,  ∫ −γ= dtIIz )( *
0 . (16)

На основании уравнения (16) построена структур-
ная схема регулятора тока якоря типа 101 (n = 1; m = 0;
ν = 1) [7], показанная на рис. 2. Как видно из рисунка,
регулятор содержит только параметр желаемого зако-
на управления 0γ .

Рис. 2. Структурная схема регулятора тока типа 101

 u 

I 

*I   
 
1
p 0γ

ik  

Уравнение замкнутого контура тока якоря

*
000000 )( IkbIkbIkbaI iii γ=γ+++ &&& , (17)

полученное после подстановки в уравнение объекта
(6) закона управления (12) с учетом (15), показывает,
что замкнутая система (17) является устойчивой даже
при неограниченном увеличении коэффициента уси-
ления регулятора тока ∞→ik , так как согласно кри-
терию Гурвица коэффициенты уравнения положитель-
ные

0)( 00 >+ ikba ;       000 >γikb . (18)

С увеличением коэффициента усиления регулято-
ра динамические процессы в контуре тока, которые
описываются уравнением (17), приближаются к жела-
емым, заданным уравнением (7), что очевидно при

∞→ik , если все члены уравнения (17) разделить на
коэффициент ikb0 .

Важной задачей является определение свойств кон-
тура тока при конечных значениях коэффициента уси-
ления регулятора. Согласно передаточной функции
разомкнутого контура тока, полученной на основании
(17)
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γ
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токовый контур обладает заданным астатизмом пер-
вого порядка 1=v  и добротностью по скорости, рав-
ной

1/1/ пя
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00

0

00
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+
γ

=
+

γ
=

+
γ

=
Σ

ω
iii

i

kkRkbakba
kbD . (20)

Условием обеспечения допустимой динамической
ошибки тока якоря является соизмеримая заданная и
реальная добротность з

ωω = DD , что выполняется при
большом коэффициенте усиления регулятора тока ik .

Минимально-допустимые значения коэффициента
усиления определяются из условия, согласно которо-
му быстродействие контура управляющей функции u
должно быть выше желаемого быстродействия конту-
ра тока

пяяi kTRk /0(min) Σγ≥ . (21)

В контуре тока находится малая постоянная време-
ни силового преобразователя μT , которая не учитыва-
лась при синтезе закона управления. Оценка влияния
этой неучтенной инерционности на динамические
свойства контура тока осуществляется с помощью
уравнения замкнутой системы, полученного аналогич-
но (17)

.

)()1(
*

0000

000

IkbIkb

IkbaITaIT

ii

i

γ=γ+

+++++ μμ
&&&&&&

(22)

Согласно критерию Гурвица для устойчивости кон-
тура тока, описываемого уравнением (22), требуется
выполнение следующего условия

00000 ))(1( γ>++ μμ ii kbTkbaTa . (23)

которое в результате предельного перехода превраща-
ется в неравенство

.0
μ

μ+
<γ

TT
TT

я

я
(24)

Таким образом, наличие в контуре малой постоян-

ной времени μT  ограничивает максимально допусти-

мое желаемое быстродействие контура тока, задавае-
мое коэффициентом 0γ .

Контур тока якоря. Случай 2. Недостатком регу-
лятора тока якоря, изображенного на рис. 2, является
необходимость установления высокого коэффициента

усиления ik , требуемого для достижения заданной
добротности (20). Этот недостаток исключается, если
синтезировать закон управления на основании урав-
нения желаемого качества, порядок которого 2=n  на
единицу выше порядка уравнения объекта (6)

*
001 Izzz γ=γ+γ+ &&& . (25)

Применение вышеизложенной методики дает сле-
дующий закон управления током якоря:

]1[)( −= zktu , ∫= dtfz 0 ,

IdtIIf 1
*

00 )( γ−−γ= ∫ . (26)

По уравнениям (26) построена структурная схема
регулятора тока якоря типа 201 [7], представленная на
рис. 3. Как видно на рисунке, этот регулятор также
содержит только параметры желаемого закона управ-
ления 0γ , 1γ , с помощью которых устанавливаетсяся
требуемый вид и время переходного процесса, а так-
же перерегулирование тока якоря.

Регулятор не содержит параметров объекта управ-
ления, что характерно для традиционных законов.

Рис. 3.  Структурная схема регулятора тока типа 201
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Из передаточной функции разомкнутого контура
тока для данного закона управления
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видно, что токовый контур обладает заданным аста-
тизмом первого порядка 1=v  и добротностью по ско-
рости, равной заданной

10
з / γγ== ωω DD . (28)

Контур скорости. Случай 1. Контур скорости со-
стоит из оптимизированного внутреннего контура тока
якоря и интегрирующего звена, представляющего элек-
тромеханическую часть электропривода. На вход кон-
тура поступает сигнал задания скорости *ω . В конту-
ре присутствует возмущение cI , обусловленное дей-
ствием статической нагрузки. При синтезе закона
управления регулятора скорости пренебрегается инер-
ционностью оптимизированного контура тока, кото-
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рая с некоторым допущением может быть охаракте-
ризована коэффициентом 0γ  желаемого уравнения
замкнутого контура тока (7).

После таких допущений объект управления регу-
лятора скорости описывается следующим дифферен-
циальным уравнением первого порядка:

*
0 Ib ω=ω& , (29)

где )/(0 cФTRb MяΣω = ; MT  – электромеханическаяая
постоянная времени; сФ – коэффициент цепи возбуж-
дения двигателя.

Для объекта первого порядка (29) порядок уравне-
ния желаемого качества управления скоростью также
принимается равным единице с обеспечением астатиз-
ма первого порядка и заданной добротностью по ско-

рости 0
з α=ωD

*
00 ωα=α+ zz& . (30)

Коэффициентом ппt/30 =α  задается требуемая

длительность ппt  апериодического переходного про-
цесса скорости.

Необходимо найти управляющую функцию регу-
лятора скорости *I , чтобы качество управления ско-
ростью ω приближалось к желаемому, заданному урав-
нением (29). Степень приближения реального процес-
са к желаемому оценивается функционалом, который
характеризует нормированную по моменту инерции
энергию первой производной  кинетической энергии

[ ]),()(
2
1)( ** IttzIG ω−= && . (31)

Минимизация функционала, как и для контура тока,
осуществляется по градиентному закону первого по-
рядка

*

** )()(
dI

IdG
dt

tdI
ωλ−= , (32)

где 0>λω  – константа.
С учетом (29) и (31) производная функционала рав-

на

)()(
0*

*

ω−−= ω &&zb
dI

IdG
. (33)

После подстановки (33) в (32) находится закон уп-
равления скоростью

)()(* ω−= ω &&& zktI , (34)

где const0 =λ= ωωω bk  – коэффициент усиления ре-
гулятора скорости.

Переменная z&  в законе управления (34) исполня-
ет роль требуемого ускорения, которая определяется в
реальном времени из уравнения желаемого качества
(30) путем замыкания обратной связью по скорости

ω=z

)( *
0 ω−ωα=z& . (35)

Окончательно закон управления скоростью прини-
мает вид после интегрирования обеих частей уравне-
ния (34) с учетом (35)

)()(* ω−= ω zktI , ∫ ω−ωα= dtz )( *
0 . (36)

На основании уравнения (36) построена структур-
ная схема регулятора скорости типа 101 [7], показан-
ная на рис. 4. Регулятор скорости содержит только
параметр желаемого закона управления и не содержит
параметров объекта управления, что характерно для
традиционных законов.

С увеличением коэффициента усиления регулято-
ра скорости динамические процессы в контуре при-
ближаются к желаемым, заданным уравнением (30).
Система согласно критерию Гурвица является асимп-
тотически устойчивой даже при неограниченном уве-
личении коэффициента усиления регулятора скорос-
ти ∞→ωk , что видно из уравнения замкнутого кон-
тура скорости

*
00000 ωα=ωα+ω+ω ωωωωωω kbkbkb &&& . (37)

Передаточная функция разомкнутого контура ско-
рости

)(
)(

0

00

ωω

ωω
ω +

α
=

kbpp
kbpWp

(38)

показывает, что система обладает заданным аста-
тизмом первого порядка и заданной добротностью по

скорости, равной 0
з α== ωω DD , при умеренных ко-

эффициентах усиления регулятора ωk . Оценка влия-
ния неучтенной при синтезе инерционности контура
тока на динамические свойства контура скорости осу-
ществляется с помощью характеристического  урав-
нения замкнутой системы

00
2

0
3

01 =α+++ ωω kpkpTpTT , (39)

Рис. 4. Структурная схема регулятора скорости типа 101
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где 01 /1 γ=T , Σω == яМ RcФTbT //1 00  – постоян-
ная времени желаемого контура тока и объекта управ-
ления скоростью. Согласно (39) для устойчивости кон-
тура скорости требуется выполнение следующего ус-

ловия: 0010 α> ωω kTTkT , которое превращается в не-

равенство 00 γ<α . Таким образом, инерционность
контура тока ограничивает желаемое быстродействие
контура скорости.

Контур скорости. Случай 2. Показанный на рис. 4
регулятор скорости типа 101 обеспечивает астатизм
первого порядка. Если по технологическим условиям
требуется астатизм второго порядка 2=n , то закон
управления скоростью синтезируется по уравнению
желаемого качества, порядок которого 2=n  на еди-
ницу выше порядка уравнения объекта (29)

*
0

*
101 IIzzz α+α=α+α+ &&&& . (40)

В результате закон управления скоростью прини-
мает вид

     ][)(* ω−= ω zktI ,   ∫= dtfz 0 ,

)()( *
1

*
00 ω−ωα+ω−ωα= ∫ dtf . (41)

Структурная схема регулятора скорости типа 212
[7], которая построена по уравнениям (41), представ-
лена на рис. 5. Этот регулятор также содержит только
параметры желаемого закона управления 0α , 1α , с
помощью которых устанавливается требуемый вид,
перерегулирование и время переходного процесса ско-
рости.
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Рис. 5. Структурная схема регулятора скорости типа 212

Из передаточной функции разомкнутого контура
скорости для закона управления (41)
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видно, что контур обладает заданным астатизмом вто-
рого порядка ν =2 и добротностью по ускорению, рав-
ной заданной

0
з α== εε DD . (43)

Исследование качества управления системы под-
чиненного регулирования скоростью проведено путем
моделирования при действии параметрического воз-
мущения в виде двукратного увеличения момента
инерции электропривода с 0,3 кг·м2 (расчетное значе-
ние) до 0,6 кг·м2. Двигатель постоянного тока имеет
следующие данные: 3,5=нP  кВт – номинальная мощ-
ность; 220=нU  В – номинальное напряжение;

28=нI  А – номинальный ток якоря; 1500=нn  об/мин –

номинальная частота вращения; 34=нM  Нм – номи-

нальный момент; 855,0=ηн  – номинальный КПД;

416,0=ΣяR  Ом – сопротивление якорной цепи;

36,1=cФ  Вс – коэффициент цепи возбуждения;
067,0=яT  с, 068,0=MT  с – электромагнитная и элек-

тромеханическая постоянная времени. Силовой пре-
образователь характеризуется коэффициентом переда-
чи 23=пk  и постоянной времени? 01,0=μT  с. Пара-
метры регулятора тока типа 101 (рис. 2) равны

1000 =γ , 400=ik . В ходе моделирования осуществ-
лялся плавный пуск вхолостую за время 1 с по линей-
нонарастающему закону с последующим набросом
номинальной нагрузки на 2 с процесса.

На рис. 6, а и рис. 6, б представлены графики пе-
реходных процессов скорости и ее ошибки при рабо-
те регулятора скорости типа 101 с параметрами

300 =α , 200=ωk  (рис. 4). Как видно с рисунков, па-
раметрическое возмущение практически не влияет на
вид переходных процессов, графики которых сливают-
ся при расчетном и увеличенном вдвое моменте инер-
ции электропривода. Разгон без перерегулирования
до скорости 100 рад/с происходит с установившейся
динамической ошибкой около 3,3 рад/с. Статическая
ошибка равна нулю, а при набросе нагрузки динами-
ческая ошибка достигает незначительного значения
0,03 рад/с.

На рис. 6, в и рис. 6, г показаны графики переход-
ных процессов скорости и ее ошибки при работе ре-
гулятора скорости типа 212 с параметрами 40000 =α ,

701 =α , 2000=ωk , обеспечивающего астатизм вто-о-
рого порядка (рис. 5). Как видно с рисунков, графики
переходных процессов сливаются при расчетном и
увеличенном вдвое моменте инерции электроприво-
да. Разгон с перерегулированием менее одного про-
цента до скорости 100 рад/с происходит без установив-
шейся динамической ошибки. Максимальная динами-
ческая ошибка в начале пуска составляет 0,8 рад/с.
Статическая ошибка равна нулю, а при набросе нагруз-
ки динамическая ошибка достигает незначительного
значения 0,05 рад/с.

Для сравнения полученных результатов представ-
лены графики переходных процессов скорости и ее
ошибки при работе традиционных ПИ-регуляторов
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тока и скорости, настроенных на модульный (техни-
ческий) и симметричный модули соответственно. Уве-
личение момента инерции электропривода в два раза
(графики пунктирной линией на рис. 6, д и рис. 6, е
приводит к затягиванию переходных процессов и уве-

Рис. 6. Графики переходных процессов

 

а б 

в г 

д е 

личению максимальной динамической ошибки при
разгоне с 3,3 рад/с до 4,7 рад/с. При набросе нагрузки
динамические ошибки составляют 3,3 рад/с и 2,5 рад/
с, что значительно выше, чем у предложенной систе-
мы.



   49

ЕЛЕКТРОТЕХНІКА

Выводы
Предложенный метод синтеза законов управления

координатами электроприводов на основании концеп-
ции обратных задач динамики при минимизации ло-
кальных функционалов мгновенных значений энергии
обеспечивает высокое качество управления в статичес-
ком режиме и во время переходных процессов в усло-
виях действия параметрических и координатных воз-
мущений без применения дополнительных алгоритмов
адаптации или идентификации параметров. Для пост-
роения структуры регуляторов не нужна детальная
математическая модель объекта управления. Закон
управления записывается по уравнению объекта и по
дифференциальному уравнению, с помощью которо-
го задается желаемое качество управления координа-
той, поэтому не требуется решать традиционную оп-
тимизационную задачу. Простоту практической реали-
зации полученных законов управления обуславливает
также отсутствие дифференцирующих звеньев и со-
хранение устойчивости при неограниченном увеличе-
нии коэффициентов усиления регуляторов.

На примере синтеза регуляторов тока и скорости
широко распространенной системы подчиненного ре-
гулирования изложена методика получения законов
управления, а также произведено сравнение качества
управления с традиционной системой. Увеличение в
предложенной системе вдвое момента инерции элект-
ропривода практически не влияет на вид переходных
процессов.

Островерхов М.Я., Бурик М.П. Керування координатами електроприводів на основі концепції
зворотних задач динаміки при мінімізації локальних функціоналів енергій
Вказаний у заголовку метод застосовується для підвищення якості керування швидкістю
електроприводу, забезпечує слабку чутливість до параметричних збурень та просту
декомпозицію системи.
Ключові слова: концепція зворотних задач динаміки, бажана якість керування, регулятор,
параметричне збурення.

Ostroverkhov N., Buryk N. Control of coordinates electric drives based on the concept of in-
verse dynamics problems for minimization local functionals momentary values of energy
Mentioned in title method used to improve the quality of the speed control of electric drives, provides
weaken sensitivity to parametric indignations and simple decomposition of the system.
Key words: concept of the inverse dynamics problems, desired quality of control, regulator, parametric
indignation.
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