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Тема дисертації:
1. Підвищення точності керування двомасовою електромеханічною системою на основі робастних методів

2. Increase of control exactness by the twomass electromechanics system on basis of robust methods

Реферат:
1. У роботі вирішена актуальна наукова задача підвищення точності керування двомасовою
електромеханічною системою із невизначеними параметрами механічної частини об'єкту керування та
нелінійними залежностями тертя на основі робастного керування. Виконано синтез і дослідження
динамічних характеристик робастної двомасової електромеханічної системи із невизначеними параметрами
механічної частини об'єкту керування та нелінійними залежностями тертя. Сформовані критерії якості
робастного керування, удосконалена математична модель двомасової електромеханічної системи із
невизначеними параметрами механічної частини об'єкту керування та нелінійними залежностями тертя,
виконана перевірка розроблених моделей на адекватність реальним об'єктам, виконаний синтез
безперервного і цифрового робастного керування, аналіз динамічних характеристик синтезованих систем.
Встановлено, що за допомогою безперервних та мікропроцесорних робастних регуляторів можна суттєво - у
два і більше рази разів підвищити точність керування за рахунок скорочення часу першого узгодження



двомасових електромеханічних систем із невизначеними параметрами механічної частини об'єкту
керування та нелінійними залежностями тертя порівняно з існуючими системами із типовими
регуляторами. Показано, що синтезовані робастні системи мають малу чутливість до зміни параметрів
двомасової електромеханічної системи. Створені експериментальна установка двомасової
електромеханічної системи та фізичний макет мікропроцесорного робастного регулятора для двомасової
електромеханічної системи. Проведено експериментальні дослідження синтезованих систем
мікропроцесорного робастного керування двомасовою електромеханічною системою на розробленій
експериментальній установці.

2. Dissertation is devoted to the decision of actual scientific task of increase to exactness of control twomass
electromechanics system is inprocess decided with the indefinite parameters of mechanical part of adjusting
object and nonlinear dependences of friction on the basis of robust. A synthesis and research of dynamic
descriptions of robust control of the twomass electromechanics system are executed with the indefinite
parameters of mechanical part of adjusting object and nonlinear dependences of friction. Formed criteria of quality
of robust control, the mathematical model of the twomass electromechanics system is improved with the
indefinite parameters of mechanical part of adjusting object and nonlinear dependences of friction, executed
checking of the worked out models for adequacy to the real objects, executed synthesis of continuous and digital
robust control , analysis of dynamic descriptions of the synthesized systems. It is shown that robust continuous
and digital regulators are synthesized comparatively with typical regulators allow to promote exactness of control
the twomass electro-mechanics system with the indefinite parameters of mechanical part of adjusting object and
nonlinear dependences of friction 2 times and have a small sensitiveness to the change of parameters of the
twomass electromechanics system. Worked out experimental setting of the twomass electromechanics system and
experimental researches of the synthesized systems of robust control are conducted on the worked out
experimental setting.
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