
311 

УДК 681.51 

Метод расчета параметров при синтезе системы управления  

электропривода с учетом неопределенности 

 

Несенчук А.А. 

Белорусский национальный технический университет 

 

В работе предлагается метод для синтеза робастного управления техниче-

скими объектами с неопределенностью, который предоставляет достаточные 

условия для размещения корней динамической системы в пределах требуемой 

области Q комплексной плоскости корней при условии интервальной вариа-

ции параметров объекта. Метод основан на теории корневых траекторий. Он 

может быть использован с целью параметризации дискретных и непрерывных 

ПИ-регуляторов в системах векторного управления электропривода. 

Динамика контуров управления скоростью и магнитным потоком опи-

сывается полиномом четвертой степени следующего вида: 
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Коэффициенты ai (1) действительны и изменяются в интервалах 
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Для обеспечения желаемого качества работы электропривода требуется 

разместить корни семейства (1) с коэффициентами (2) в пределах области 

Q, ограниченной двумя параллельными линиями β1 и β2 равной степени 

устойчивости:  

 σmax = – 10, σmin = – 800. (3) 

С целью решения поставленной задачи используется расширение [1] 

полинома (1) и соответственно его расширенный годограф [1]. 

Рассматривается расширенный полином (1) следующего вида: 























)4.4(.0

)3.4(,0

)2.4(,0

)1.4(,0

))((

43
2

2
3

1
4

32
2

1
3

21
2

1

44

asasasas

asasas

asas

as

sNE   (4) 

На основе заданных границ (3) области качества Q и, используя расши-

ренный полином (4), определяются интервалы значений параметров (ко-

эффициентов) (2) полинома (1), обеспечивающие робастную устойчивость 

и качество системы. 
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