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Научно-квалификационная работа посвящена улучшению динамических 

показателей следящего электропривода стабилизации путем модернизации 

алгоритмов управления синхронным двигателем с постоянными магнитами, 

использующего в качестве исполнительного механизма. 

Актуальность темы исследования заключается в том, что в  условиях 

воздействия бортовой и килевой качки на корпус корабля, трехмерная 

информация об объектах, находящихся в заданном секторе обнаружения радара, 

может существенно искажаться при угловых отклонениях платформы от 

горизонта, на которую устанавливается радиолокационная станция судна. 

Рассматриваемый следящий привод решает задачу стабилизации данной 

платформы путем компенсирования углов качки, задание на которые поступает от 

навигационной системы корабля. Таким образом, электрический привод должен 

обеспечить предельное быстродействие при изменении управляющего 

воздействия для достижения поставленной цели, что зависит от алгоритмов 

управления электродвигателем. 

Анализ научной литературы по теме исследования показал, что основные 

методы управления синхронным двигателем с постоянными магнитами 

разработаны в рамках линейной теории автоматического управления, вследствие 

чего ожидаемые показатели качества не соответствует действительным, 

поскольку синхронная машина на постоянных магнитах является нелинейным 

объектом управления. 

Задача обеспечения максимального быстродействия электроприводом 

стабилизации при изменении задания или наличия в системе возмущений 

решается разработкой нелинейного алгоритма управления электромагнитным 

моментом на основе равенства знаков ошибки регулируемой координаты и ее 

производной. Для управления угловым положением ротора и его угловой частой 

вращения, разработан нелинейный регулятор на базе теории скользящих режимов 

с компенсацией момента сопротивления механизма, оценка которого 

производится с помощью наблюдателя состояния полного порядка.  

 


