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Введение 
 

Системы   управления, придающие   необходимые  свойства   электропри-
воду производственных механизмов и  одновременно выполняющие задачи авто-
матизации технологических процессов, представляют собой часть автоматизиро-
ванного электропривода, который является конечным объектом изучения в дис-
циплине  «Системы управления электроприводов». Эта дисциплина  рассматрива-
ется как продолжение дисциплин «Теория электропривода» и «Теория автомати-
ческого управления». 

Раздел дисциплины «Дискретные логические системы управления», посвя-
щенный логическим системам управления в электроприводах, построенным на 
основе законов классической логики на дискретных элементах (реле, бесконтакт-
ных логических элементах и узлах), предполагает наличие достаточной информа-
ции об объекте управления. 

Современный уровень развития техники характеризуется неуклонным по-
вышением разнообразия и сложности управляемых объектов в системах автома-
тического управления. 

Появившиеся относительно недавно системы с фаззи-логикой расширяют 
функциональные возможности управления и оказываются более эффективными, 
чем традиционные системы, в выполнении задач управления для ряда сложных, 
трудно описываемых, нелинейных объектов управления, среди которых имеют 
место и электроприводы различного назначения и, прежде всего, позиционные 
электроприводы. 

Цель данного пособия – ознакомить студента с основными понятиями фаз-
зи-логики, алгоритмами фаззи-управления и структурой фаззи-регулятора, при-
мерами фаззи-управления в электроприводах.   
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1 Дискретные системы управления технологических ком-
плексов, основанные на законах классической логики   
 

В соответствии с ГОСТ Р 50369 понятие «Электропривод» конкретизирует 
объект управления, которым является двигатель (Д) совместно с механической 
передачей (МП) и электрическим преобразователем (П), - сильноточную часть, 
осуществляющую силовое  воздействие на рабочий орган производственной уста-
новки, и систему управления электропривода (СУЭП), - слаботочную часть, фор-
мирующую алгоритм управления. 

По функциональному назначению управление в электроприводах разделя-
ется на два уровня: верхний - технологический, являющийся внешним уровнем 
относительно электропривода, и нижний - внутренний относительно электропри-
вода. На верхнем уровне система управления СУЭП1 (по ГОСТ Р 50369 – система 
управления электроприводом) вырабатывает технологическое задание на движе-
ние рабочих органов отдельной технической установки (например, станка, крана, 
лифта) или целой технологической системы (например, системы водоснабжения, 
теплоснабжения, электроснабжения). В задачу СУЭП1 не входит формирование 
свойств собственно электропривода, его статических, динамических, точностных 
характеристик. 

 Данная задача возлагается на систему управления нижнего уровня 
СУЭП2 (по ГОСТ Р 50389 – система управления электропривода), которая явля-
ется неотъемлемой частью понятия «электропривод». 

Таким образом, рабочий орган (РО), движущийся при работе двигателя, но 
физически принадлежащий производственной установке (рабочей машине), рас-
сматривается как составная часть понятия «технологический комплекс». Это сде-
лано по тем соображениям, что СУЭП1, СУЭП2, П, Д, МП, РО, имеющие друг с 
другом внешние и внутренние прямые и обратные связи, образуют совместно 
единую динамическую электромеханическую систему (рисунок 1.1). В этой сис-
теме входом является задающий сигнал на СУЭП1, выходом - движение РО (или 
движения нескольких РО). Только при совместном рассмотрении составных час-
тей данной электромеханической системы можно определить все статические и 
динамические показатели и оценить качество конкретно электропривода. 

Структурная схема электромеханической системы технологического ком-
плекса представлена на рисунке 1.1. 

В терминологии заводов-изготовителей электропривод как изделие имену-
ется комплектным электроприводом, в состав которого входят СУЭП2, электри-
ческий преобразователь и двигатель, а иногда и редуктор. 

В чем конкретно состоят задачи, возлагаемые на СУЭП1 и СУЭП2, рас-
смотрим на примере электропривода лифта. Система СУЭП1 выполняет задачу 
автоматизации работы лифта: вырабатывает команды автоматического выбора 
направления движения кабины, начала движения, торможения и остановки, опре-
деления этажей для остановок. Система СУЭП2 формирует плавные динамиче-
ские процессы разгона и торможения двигателя, обеспечивает необходимые для 
точной остановки диапазон регулирования скорости и жесткость механических 
характеристик двигателя. Различаясь функционально, СУЭП1 и СУЭП2 конст-

Copyright ОАО «ЦКБ «БИБКОМ» & ООО «Aгентство Kнига-Cервис»

Перейти на страницу с полной версией»

Перейти на страницу с полной версией»

Перейти на страницу с полной версией»

Перейти на страницу с полной версией»

http://rucont.ru/efd/177991
http://rucont.ru/efd/177991
http://rucont.ru/efd/177991
http://rucont.ru/efd/177991

