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Для стабилизация движения электропривода предложен способ интеллектуального управления электро-
приводом во взаимосвязи модели электропривода, модели окружающей среды и модели оператора. Разра-
ботана блочно-функциональная схема системы интеллектуального управления электроприводом с фази-
контроллером и мобильным телеуправлением.

Введение

В настоящее время для следящих элек-
троприводов динамических рекламоносителей
(СЭП ДР) достаточно сложно реализовать
устойчивое положение в условиях высоких дина-
мических параметров движения рабочего органа
(РО), определяемых нестабильностью ветровой
нагрузки [1, 2].

В работе [3] рассмотрена типовая задача
адаптивного управления на основе адаптивной
системы с настраиваемой моделью (АСНМ) для
электропривода постоянного тока с двумя из-
меняемыми параметрами: активным сопротив-
лением якорной цепи и моментом инерции. По-
казано, что использование модели электропри-
вода с наблюдателем, при определенных усло-
виях, с высокой степенью точности позволяет
восстановить изменяемые параметры и перемен-
ные состояния объекта управления. Реализация
адаптивной системы управления затруднитель-
но в условиях существенных нелинейностей в
электроприводе, сочетающихся с колебательны-
ми звеньями. В этом случае, как указано в рабо-
те [3] приближенную адаптацию можно постро-
ить не на аналитической, а на логической осно-
ве с помощью адаптивного фаззи-наблюдателя
(АФН).

Для электропривода ДР с изменяемым мо-
ментом инерции призм в условиях ветровой
нагрузки и аварийных режимов работы это
дает возможность реализовать приближенную
сигнальную адаптацию на основе адаптивного
фаззи-наблюдателя (АФН), который представ-
ляет соответствующий фаззи-регулятор (ФР) с
дополнительным управляющим сигналом, пода-
ваемый на вход контура момента и оказывающий
компенсирующее действие на изменение момента
инерции.

I. Способ интеллектуального
управления электроприводом

Моделирование проведенное в работе [3] по-
казало, что в самом простом случае возмож-
но получить оптимальную нелинейную характе-
ристику динамического режима электропривода

путем подбора значений центров функций при-
надлежности входных и выходной переменных
ФР.

Однако подобная оптимизация динамиче-
ского режима электропривода строится исклю-
чительно на модели объекта – электропривода,
его режимных и нагрузочных характеристиках и
не учитывает динамично изменяющуюся модель
окружающей среды. Задача интеллектуального
управления электроприводом во взаимосвязи мо-
дели электропривода, модели окружающей сре-
ды и модели оператора электропривода, опреде-
ляющего задачи безопасной и эффективной экс-
плуатации не рассматривались не в одной из ана-
логичных работ [3-9].

В тоже время, результаты работ [10-12],
показывают, что реализация интеллектуального
управления электроприводом во взаимосвязи мо-
дели электропривода, модели окружающей сре-
ды и модели оператора электропривода возмож-
на. На рис. 1. приведена блочно-функциональная
схема системы интеллектуального управления
электроприводом ДР с фази-контроллером (ФК)
и мобильным телеуправлением. Она является
развитием блочно-функциональных схем пред-
ложенных в работах [10-12] в направлении допол-
нения человеко-машинной системы (ЧМС) эле-
ментами искусственного интеллекта.Имитаторы
модели 1, 2 и 3, имеют целью повторить в доста-
точно приближенном виде модели, которые су-
ществуют внутри оператора. Их задача – объ-
яснить и предвидеть поведение оператора, обу-
словленное этими факторами. Например, опера-
тору ДР кажется, что электропривод ДР неис-
правен. Личностная модель отображает его по-
ведение при появлении такой гипотезы. Задача
имитаторов – по возможности точнее повторить
свойства внутренних моделей.

Отличие «непосредственных» моделей
электропривода ДР и ветровой нагрузки в си-
стеме управления от внутренних моделей опера-
тора ДР и их имитаторов, то есть отображения
этих моделей, формируемых у оператора ДР со-
стоит в следующем: непосредственная модель
объекта – есть результат его диагностирования
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и текущего контроля в стационарных условиях и
более подробно, то есть это модель, значительно
более точная, нежели внутренняя модель у опе-
ратора (особенно, если оператор имеет не очень
высокую квалификацию); непосредственная мо-
дель ветровой нагрузки может формироваться
в системе управления объективно (программно
и аппаратно), включая: карты района текущей
эксплуатации объекта; карта уровня ветровой
нагрузки, знаков и указателей; состояние атмо-
сферы и дорожные условия; наличие динами-
ческих и других помех при движении призм;
модели электропривода и ветровой нагрузки у
оператора субъективны и деформируются его
личностной моделью.

Включение в систему управления электро-
приводом личностного корректора оператора ДР
и вектор-наблюдателя с фази-контроллером не
рассматривались не в одной из аналогичных ра-
бот [3-9] и являются абсолютной новизной схе-
мы (рис. 1). В целом, как и идентификацион-
ная таблица режимов, эти модули имеют харак-
тер обработчиков накапливаемой информации
и устройств формирования дополнительно диа-
гностирующих действий и воздействий исполни-
тельного характера.

II. Выводы

Предложен способ интеллектуального
управления электроприводом во взаимосвязи
модели электропривода, модели окружающей
среды и модели оператора. Разработана блочно-
функциональная схема системы интеллекту-
ального управления электроприводом с фази-
контроллером и мобильным телеуправлением.
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Рис. 1. Блочно-функциональная схема системы интеллектуального управления электроприво-
дом ДР с фази-контроллером и мобильным телеуправлением
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