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СЕРВОПРИВОДЫ С МОДАЛЬНЫМ РЕГУЛЯТОРОМ И
КОМПЕНСАЦИЕЙ ПО ВОЗМУЩЕНИЮ

Сервоприводы, как правило, имеют структуру подчинённого регулирования с тремя контурами регулиро-
вания: положения, скорости и тока. Можно настроить все регуляторы сервопривода на любой желаемый
полином и тем самым осуществить модальное управление традиционными регуляторами. Рассматрива-
ются сервоприводы с модальным регулятором, наблюдателем и компенсатором возмущений.

Введение

Высокоточные сервоприводы имеют огра-
ничение по ускорению и узкую зону линейно-
сти, преодоление которой входным сигналом ча-
сто приводит к автоколебаниям. Требуется не до-
пустить автоколебания при сохранении динамич-
ности сервопривода [1].

I. Методика исследования

Предлагается устранение автоколебаний
при помощи использования программатора (за-
датчика интенсивности) в виде контура второ-
го порядка с ограничением ускорения и введе-
ние квадратичной обратной связи по скорости
[2]. При включении такого программатора после-
довательно с сервоприводом переходные процес-
сы затягиваются на 10-30 процентов, но исчеза-
ют автоколебания при больших сигналах управ-
ления. Чтобы избежать затягивание переходных
процессов, предлагается встраивание квадратич-
ной обратной связи по скорости непосредствен-
но в контур управления сервопривода. Сигнал
скорости эффективно получать используя на-
блюдатель, позволяющего создать контур управ-
ления с модальным регулятором. При добавле-
нии к наблюдателю интегратора можно одновре-
менно оценивать суммарное воздействие внеш-
них возмущений, приведённых ко входу ОУ. При
реализации СУ это выглядит следующим обра-
зом. Сигнал управления контуром тока пода-
ётся через ограничитель, соотв. Максимальным
силовым возможностям сервопривода. В сигнал
управления объектом добавляется оценка возму-
щения и подаётся на вход ограничителя. С вы-
хода ограничителя сигнал идёт в контур тока и
на вход наблюдателя. При тормозящем возму-
щении разгонный переходный процесс проходит
медленнее, а тормозящий быстрее, с сохранени-
ем отсутствия перерегулирования при переходе
в линейный режим.

II. Анализ результатов

Была разработана система управления с на-
блюдателем и компенсатором возмущений для
электропривода на базе синхронного мотора,
представленная на рис.1.

Рис. 1 – Схема системы из Simulink

На рис.2 приведенеы графики изменения
угла, угловой скорости, углового ускорения и
сигнала управления контуром тока переходного
процесса разворота на 40 град без возмущений.

Рис. 2 – Результаты моделирования систем
управления с наблюдателем и компенсатором

возмущений для безредукторного электропривода.

Результаты моделирования процессов с учё-
том моментного возмущения на уровне 50 про-
центов максимального момента двигателя изоб-
ражены на риc.3.Жёлтым цветом на графике
изображен управляющий сигнал. Видны адап-
тивные свойства СУ и сохраняется характер дви-
жения без перерегулирования. Общая длитель-
ность переходного процесса увеличивается. Пе-
реходные процессы похожи на оптимальные по
быстродействию в виде релейного разгона и тор-
можения с дотягиванием в линейном режиме.
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Рис. 3 – Результаты моделирования процессов с
учётом моментного возмущения на уровне 50
процентов максимального момента двигателя.

III. Вывод

Таким образом, в сервоприводе с ограниче-
нием ускорения квадратичная ОС по скорости
не допускает развития автоколебаний при раз-

ных уровнях задающего сигнала и формирует
переходные процессы похожие на оптимальные
по быстродействию в виде релейного разгона и
торможения с последующим дотягиванием про-
цесса в линейном режиме.
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