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при этом  быстродействие системы оказалось равным 1,35 с., что
является приемлемым результатом для такого объекта, как про-
катный стан. Система нормально отрабатывает единичное сту-
пенчатое воздействие, при этом установившееся значение выход-
ной величины достигает уровня задающего   воздействия.

Моделирование динамики исследуемого объекта управле-
ния показали, что при отработке задающего ступенчатого воздей-
ствия координаты  вектора состояния изменяются от нуля до оп-
ределенного значения и затем уменьшаются до нуля, причем
ошибка по каждой координате стремится к нулю.

Таким образом полученные алгоритмы оптимального управ-
ления оказались вполне работоспособными при функционирова-
нии исследуемой динамической системы.
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СД – наиболее часто встречающийся тип двигателей в систе-
мах автоматизированного электропривода. Одной из основных
задач автоматизации является разработка и исследование матема-
тической модели СД в различных системах координат и изучение
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передаточных функций по различным управляющим воздействи-
ям для синтеза регуляторов при векторном и частотном управле-
нии.

Рассмотрим обобщенную систему дифференциальных урав-
нений СД в векторной форме:
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где  ω – угловая частота вращения ротора;
ωк – угловая частота вращения выбранной системы коорди-
нат;
индекс s – относится к параметрам статора соответственно
(U– напряжение, I – ток, Ψ- потокосцепление, R – сопротив-
ление);
индекс r – относится к соответствующим параметрам ротор-
ной обмотки; индекс b – к параметрам обмотки возбуждения.

Взаимосвязь токов и потоков можно представить в виде:
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Полученную СДУ преобразуем в систему уравнений, содер-
жащую проекции данных векторов на оси координат по базис-
ным векторам  )0(, =Ψ kss I ω :
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где rbSBS KKQQ ,,,2  - коэффициенты, зависящие от конструктив-
ных параметров машины;
индекс 1 при переменных обозначает, что это проекции век-
торов на ось, совпадающую с вектором SΨ ;
индекс 2 относится к проекциям векторов на ось системы ко-
ординат, сдвинутой на +900 относительно вектора SΨ .

При базисных векторах bΨ  и SI  система дифференциальных
уравнений примет вид:
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Можно также использовать систему координат α, β (жестко
связанной со статором двигателя) для демпферной обмотки воз-
буждения, а для статорной обмотки фазную систему координат,
тогда система уравнений примет вид:
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θ  - угол поворота ротора.


