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регуляторами

2. Electric positional drive control with non-autonomous defining model and fuzzy regulators

Реферат:
1. Дисертацію присвячено розробленню нових методів відтворення з найменшою похибкою керуючими
змінними задаючих впливів позиційним електроприводом. У дисертаційній роботі вирішено наукову задачу
підвищення якості керування позиційним електроприводом складної структури, схильним до впливу
зовнішніх і параметричних збурень. Розроблені алгоритми управління забезпечують низьку чутливість до
зміни параметрів електроприводу. Вперше формалізовано структуру нечіткого регулятора, яка базується на
використанні його адаптивних властивостей для заданої точності позиціонування при змінних параметрах та
навантаженні, що забезпечує слабку чутливість системи управління до параметричних збурень. На основі
запропонованого підходу досліджено метод виключення коливальних процесів для електромеханічних
систем, що містять пружні ланки, який полягає в побудові системи управління зі зворотним зв'язком за
пружністю моменту із застосуванням адаптивних нечітких регуляторів. Розроблені алгоритми управління



забезпечують слабку чутливість до зміни параметрів електроприводу. Ключові слова: позиційний
електропривод, нечіткий регулятор, задавальна модель, система підпорядкованого регулювання.

2. Dissertation is devoted to the development of new methods of reproduction with the lowest error of control
variables defining positional effects of electric drive.Dissertation solves a scientific problem of quality increasing
positional drive control complex structure with distributed parameters, influenced by external and parametric
effects, through the development of a control method based on the use of non-autonomous defining model and
the application of fuzzy controllers. The developed control algorithms provide low sensitivity to changes in the
electric drive parameters. The fuzzy controller structure is formalized, based on the use of its adaptive properties
for a given positioning accuracy under varying parameters and load, which ensures low sensitivity control system
to parametric perturbations. On the basis of the proposed methods synthesized and investigated algorithms
compensate for disturbances in the control object, based on the use of special compensating model, functioning
according to the inverse dynamic algorithm for the actual speed or position using fuzzy controller, ensuring
stabilization of the dynamic control of quality indicators during the term of the parametric perturbations.
Keywords: positional drive control, fuzzy controller, defining model, the system subordinate regulation.
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