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СКОРОСТИ СТЕНДА ДВУХМАССОВОЙ ЭЛЕКТРОМЕХАНИЧЕСКОЙ СИСТЕМЫ 
Аннотация. Разработаны математическая модель и методика синтеза робастных регуляторов скоро-

сти стенда двухмассовой электромеханической системы. Приведены экспериментальные переходные процес-
сы стенда по скорости с синтезированным робастным регулятором. 
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ЕКСПЕРИМЕНТАЛЬНЕ ДОСЛІДЖЕННЯ РОБАСТНИХ РЕГУЛЯТОРІВ ШВИДКОСТІ 
СТЕНДУ ДВУХМАССОВОЙ ЕЛЕКТРОМЕХАНІЧНОЇ СИСТЕМИ . 

Анотація. Розроблено математичну модель і методику синтезу робастних регуляторів швидкості стенду 
двомасової електромеханічної системи. Наведені експериментальні перехідні процеси стенду за швидкістю із 
синтезованим робастним регулятором. 
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EXPERIMENTAL STUDY OF ROBUST SPEED CONTROLLERS STAND TWO-MASS 
ELECTROMECHANICAL SYSTEM 

Abstract. The mathematical model and method of robust speed regulator control synthesis by the imitation stand 
of two-mass electromechanic system is developed. The example of dynamic characteristics for such system is given. 

Постановка проблемы,  связь с научными и 
практическими задачами. При синтезе систем 
управления сложными многомассовыми электро-
механическими системами с упругими и нелиней-
ными элементами используют стенды, имитирующие 
структуру объекта управления.  

Анализ последних достижений и публикаций 
по данной проблеме. Исследовательские стенды для 
отладки программного обеспечения систем управ-
ления преобразователями с учетом особенностей 
кинематических связей между приводным двигателем 
и рабочим механизмом  рассматриваются в работах 
[1-5]. 

Цель работы. Целью данной работы является 
разработка математической модели и методики синте-
за робастных регуляторов скорости вращения двига-
телей стенда двухмассовой электромеханической сис-
темы, а также исследование динамических характери-
стик синтезированной системы. 

Изложение материала исследования, полу-
ченных научных результатов. Стенд двухмассовой 
электромеханической системы содержит две одинако-
вые электрические машины постоянного тока, роторы 
которых связаны между собой пружиной с жестко-
стью. На роторах каждой машины установлены опти-
ческие дискретные датчики углового положения, с 
помощью которых измеряются и угловые скорости 
роторов двигателей. 

Для синтеза системы управления необходима 
математическая модель стенда как объекта управле- 
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ния углом поворота второго двигателя. Введем вектор 
состояния в следующем виде 

( ) [ ]21 ,, ww= yMtx
r

. 
Параметры робастного регулятора выбраны та-

ким образом, что замкнутая этим регулятором систе-
ма управления стендом также находится на границе 
устойчивости.  

Тогда матрицы состояния А, управления В и 
возмущения F по моменту сопротивления на второй 
двигатель примут следующий вид: 
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Результаты моделирования и эксперимен-
тальных исследований. Рассмотрим эксперимен-
тальные переходные процессы стенда по скорости с 
робастным регулятором. На рис.1 показаны переход-
ные процессы: скорости вращения первого двигателя, 
скорости вращения второго двигателя, на рис.2 – мо-
мента упругости, напряжения на якорной цепи перво-
го двигателя и тока якорной цепи первого двигателя 
по скорости с робастным регулятором.  
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Рис.1. Переходные процессы: скорости вращения  
первого двигателя (а), скорости вращения  

второго двигателя (б) 
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Рис.2. Переходные процессы: момента упругости (а); 
напряжения на якорной цепи первого двигателя (б); 
тока якорной цепи первого двигателя по скорости с 

робастным регулятором (в) 
Дальнейшее повышение быстродействия робаст-

ного регулятора приводило к потере устойчивости 
системы управления стендом. 

Выводы из приведенного исследования, пер-
спективы этого направления. Разработана матема-
тическая модель и методика синтеза робастных регу-
ляторов скорости стенда двухмассовой электромеха-
нической системы. Приведены экспериментальные 
характеристики стенда с синтезированной системой 
робастного управления. Применение робастного ре-
гулятора скорости вращения двигателей стенда по-
зволило уменьшить время первого согласования ско-
рости вращения в 1,8 раза. 
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