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Автоматизация синтеза управления, выполняемого в режиме 
реального времени, возможна, в частности, с применением искусственных 
нейронных сетей (ИНС) [1]. В условиях многоуровневой системы 
разделение задач управления между уровнями таково, что на разных 
уровнях иерархии задачи управления качественно различны.  

Неопределенность динамических свойств объекта управления вызвана 
рядом причин и побуждает искать методы робастного управления, и, в 
частности, методы, свободные от математической модели объекта [2] – [4]. 
Проблема робастного управления особенно выражена на нижнем уровне 
иерархии системы. От управления на нижних уровнях, а это обычно 
электроприводы, требуется быстрота реакции.  

Обычно время, отводимое в электроприводе на расчет сигнала 
управления u(k) на k-м шаге, ограничено периодом TC широтно-
импульсной модуляции в преобразователе электрической энергии, от 
которого получает напряжение электродвигатель. В работах [2], [3] 
предлагается для определения параметров управления электроприводом 
использовать методы обучения, свойственные ИНС и одна из трудностей 
— это ограничение, накладываемое на время расчета управления. Время 
расчета значительно сократится, если использовать известные из теории 
автоматического управления закономерности для создания начальных 
условий и критерия качества, например, как в [4]., где критерий качества 
принят в виде 
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Здесь постоянный коэффициент λ определяет интенсивность 
адаптации. Применение метода синтеза [4] для векторного управления 
скоростью синхронного двигателя с постоянными магнитами (СДПМ) 
выполняется в предположении, что контур управления током является 
безынерционным звеном.  

Результат имитационного моделирования системы для СДПМ 
мощностью 8,4 KW с 4-мя парами полюсов показан на рисунке 1. 
Адаптация начинает действовать при t > 0.02 s, а при t = 0.04 s к двигателю 
приложен момент нагрузки. Эффективность адаптации на рисунке 1, а 
проявляется в затухании колебаний, а на рисунке 1, б – в улучшении 
гармонического состава тока трех фаз статора. 
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Рисунок 1 –, Скорость и момент в процессе разгона СДПМ (а), изменение 

тока в фазах статора (б) 
 
Преимущество метода [4] заключается в сравнительной простоте 

расчета сигнала управления скоростью, что позволяет уложиться в 
отведенный для формирования управления интервал времени. 
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