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В. В. Добаш, А. В. Лубочкин 

(ГГУ им. Ф. Скорины, Гомель) 

ПРИМЕНЕНИЕ ОПТИМАЛЬНЫХ ОБРАТНЫХ СВЯЗЕЙ  

ЛИНЕЙНО-НЕГЛАДКИХ ЗАДАЧ  

ДЛЯ ОСУЩЕСТВЛЕНИЯ ЗАДАННЫХ ДВИЖЕНИЙ  

ДИНАМИЧЕСКИХ СИСТЕМ 

 

Пусть на промежутке 0t   динамическая система с управлением 

описывается уравнением 

x Ax bu  , 
0(0) ,x x      (1) 

( nx R , u R ; 1rank( , , , )nb Ab A b n  ). 

Наряду с уравнением (1) рассмотрим движение на фазовой плоскости 

( ) ,    0,fx x t t   заданное кусочно-гладкой функцией. Будем гово-

рить, что движение ( )fx t , 0t  , осуществимо, если существует такое 

доступное управление: | ( )|fu t L , 0t  , что ( ) ( ) ( )f f fx t Ax t bu t  , 

0t  . Пусть nG R  – область фазового пространства системы, что 

( ) intfx t G , 0t  . 

Функцию ( , )u u t x , x G , 0t  , назовем ограниченной дис-

кретной (с периодом квантования 0  ) обратной связью, осуществ-

ляющей движение ( ) ,    0,fx x t t   если:  

1) ( , ( )) ( )f fu t x t u t , 0t  ; 2) | ( , )|u t x L , x G , 0t  ; 3) траектория 

замкнутой системы ( , )x Ax bu t x  , (0)x G , представляет собой не-

прерывное решение уравнения (1) с управлением ( ) ( , ( ))u t u k x k  , 

[ ,( 1) [t k k   , 0,  1,  k  ; 4) решение ( )fx x t , 0t  , замкнутой 

системы асимптотически устойчиво в G . Синтез указанных обратных 

связей ( , )u u t x , x G , 0t  , составляет суть задачи осуществления 

движения. При этом с точки зрения практики естественно потребовать, 

чтобы дополнительно: 5) область притяжения G  осуществляемого 

движения была достаточно большой; 6) переходные процессы в за-

мкнутой системе были в некотором смысле наилучшими (по отноше-

нию к выбранному критерию качества). Поэтому для решения указан-

ной проблемы естественно использовать методы оптимального управ-
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ления. Здесь с этой целью используется реализация в режиме реаль-

ного времени позиционного решения следующей вспомогательной за-

дачи оптимального управления: 

( , ) min ( ) ( )fB z u t u t dt
 







  ,   x Ax bu  ,  ( )x z  , 

( ) ( )fx x      , 0   ; | ( ) |u t L , [ , ]t T      . (2) 

Задачи (2), рассматриваемые в классе кусочно-постоянных функ-

ций с периодом квантования 0  , будут эквивалентны близким зада-

чам кусочно-линейного программирования. Обосновывается алгоритм 

работы регулятора, вырабатывающего в режиме реального времени ре-

ализацию обратной связи, осуществляющей заданное движение. Ра-

бота построенного таким образом регулятора программно реализо-

вана, просчитан ряд тестовых примеров. 

 

 

А. В. Дробов, В. Н. Галушко 

(БелГУТ, Гомель) 

ОЦЕНКА ВЛИЯНИЯ НА РАБОЧИЕ  

ХАРАКТЕРИСТИКИ АСИНХРОННОГО  

ДВИГАТЕЛЯ ТРЕХФАЗНОГО ИНВЕРТОРА  

И СИНХРОННОГО ГЕНЕРАТОРА 

 

Для двигателей, работающих с полной нагрузкой, понижение 

напряжения приводит к уменьшению частоты вращения. Если произво-

дительность механизмов зависит от частоты вращения двигателя, то на 

выводах таких двигателей рекомендуется поддерживать напряжение не 

ниже номинального. При значительном снижении напряжения момент 

сопротивления механизма может превысить вращающий момент, что 

приводит к “опрокидыванию” двигателя, т.е. к его остановке. Во избе-

жание повреждений двигатель необходимо отключить от сети [1]. 

Практический интерес представляет зависимость потребляемой 

двигателем активной и реактивной мощности от напряжения на его вы-

водах. В случае снижения напряжения на зажимах двигателя реактив-

ная мощность намагничивания уменьшается (на 2–3% при снижении 

напряжения на 1%), при той же потребляемой мощности увеличива-

ется ток двигателя, что вызывает перегрев изоляции.  
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