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В последние годы в связи с расширением сферы применения станков с 
ЧПУ особое внимание уделяется разработке программного управления с 
учетом состояния технологической системы в реальном масштабе 
времени.

Надежность и работоспособность инструмента в условиях действия 
динамических нагрузок можно оценить по результатам решения задач 
расчета нестационарных механических процессов, происходящих в 
инструменте.

В общем случае показатель цели программного управления будет 
представлять зависимость вида [1].
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где x(t) - действительный вектор состояния технологшгеской системы; 
u(t) - вектор управляющих воздействий ПК; е(Г) - Вектор возму’щающих 
воздействий.

Необходимо отметить, что x(t) и u(t) - действительные векторы, 
принадлежащие действительному пространству R.
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где п, ш -  размерности соответствующих пространств.
Вектор e(t) - веісгор случайных воздействий, который также имеет 

большую размерность.
Тогда разработка ПК для ЧПУ сводится к тому, чтобы построить и 

реализовать алгоритмы и программы, производящие такие команды u(t), 
которые делают экстремальным выбранный показатель цели.

Надежность и работоспособность инструмента в условиях действия 
динамических нагрузок можно оценить по результатам решения задач 
расчета нестационарных механических процессов, происходящих в 
инструменте.
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