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З використанням алгоритма оптимізації одноконтурної
системи зі зворотним зв’язком визначені структура та параметри
регулятора швидкості в системі частотного керування АД з АІН.

Диференціальне рівняння електропривода у відхиленнях від
номінальних значень має вид ( )( ) )(1 001 tUвхарарTп ϕ+=⋅++    (1)

З використанням алгоритма розрахунку розв’язана задача
стабілізації абсолютного ковзання АД з КЗ ротором при
апроксимації спектральної густини реалізації відхилення

ковзання функцією виду )216.0(    ,2)( 1
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Дφх – дисперсія відхилення від номінального значення реалізації
ковзання.

У цьому випадку рівняння (1) записано у вигляді
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та сепарації одержано
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Керування визначене, як 
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У результаті моделювання показано, що оптимальне
керування
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забезпечує зменшення дисперсії відхилення абсолютного
ковзання замкненої СКЕП у 15 разів при середньоквадратичному
значенні відхилення керування σu=0.31рад.

У даному випадку оптимальне керування реалізується у
вигляді паралельного з’єднання підсилювальної та двох
аперіодичних ланок. 
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