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Тема дисертації:
1. Синтез робастної електромеханічної системи із розподіленими параметрами механічної частини об'єкту
регулювання

2. Robust control synthesis by electromechanics system with distributed parameter systems of plant mechanical
part

Реферат:
1. Об'єкт дослідження - є процеси в електромеханічній системи із розподіленими параметрами механічної
частини. Мета дослідження -підвищення точності керування електромеханічною системою із
розподіленими параметрами механічної частини об'єкту регулювання з урахуванням пружних елементів і
зміни параметрів моделей в ході її роботи. Методи дослідження та апаратура - фундаментальні положення
теорії автоматичного керування, методи простору стану, методи робастного аналізу, методи математичного
моделювання, методи робастного аналізу та робастного синтезу систем керування, методи імітаційного
моделювання. Теоретичні результати - вперше запропоновано метод синтезу робастних систем
безперервного, цифрового та стохастичного керування електромеханічною системою із розподіленими



параметрами механічної частини при зміні параметрів моделей в ході їх роботи, що дозволило підвищити
точність керування порівняно із існуючими системами із типовими регуляторами. Практичне значення
результатів роботи полягає в створенні та практичній реалізації методу синтезу робастних систем
безперервного, цифрового та стохастичного керування електромеханічною системою із розподіленими
параметрами механічної частини. Новизна роботи полягає в розробці і обґрунтуванні методу синтезу
робастних систем безперервного, цифрового та стохастичного керування електромеханічною системою із
розподіленими параметрами механічної частини при зміні параметрів моделей в ході їх роботи. Ступінь
впровадження - результати, які одержані внаслідок виконання дисертаційної роботи, впроваджені в
Науково-виробничій корпорації "Київський інститут автоматики", в навчальний процес кафедри
автоматизованих електромеханічних систем Національного технічного університету "Харківський
політехнічний інститут". Сфера використання в практиці створення сучасних нових та модернізації існуючих
високоточних систем управління електромеханічними системами із розподіленими параметрами механічної
частини.

2. A research object - there are processes in electromechanics system with distributed parameter systems of plant.
A research aim is an increase control accurate of electromechanics system with distributed parameter systems of
plant mechanical part with parameters variating of model during their work. Research methods and apparatus are
fundamental positions of automatic control theory, state space methods, robust analysis methods, mathematical
simulation methods, robust analysis and robust synthesis of control system methods, simulation techniques.
Theoretical results - method continuous, digital and stochastic robust control synthesis method by
electromechanics system with distributed parameter systems of plant mechanical part with parameters variating
of model during their work is first offered as compared to existent systems with typical regulators. The practical
value of performances consists in creation and practical realization of method continuous, digital and stochastic
robust control synthesis method by electromechanics system with distributed parameter systems of plant
mechanical part. The novelty of work consists in development and ground of continuous, digital and stochastic
robust control synthesis method by electromechanics system with distributed parameter systems of plant
mechanical part with parameters variating of model during their work. A degree of introduction is results, got at
implementation of dissertation work, inculcated in the scientifik-production corporation "The Kyiv institute of
automation", educational process of chair of the automated electromechanical systems of National technical
university "Kharkov polytechnical institute". Sphere of the use - in practice of creation of modern new and
modernization of existent high-accuracy control system for electromechanics system with distributed parameter
systems of plant mechanical part.
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