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ОБЩАЯ ХАРАКТЕРИСТИКА РАБОТЫ 

 

Актуальность темы  

Применение сервоприводов, или же следящих систем, находит обшир-

ное применение в современном обществе. Сервопривода используются в 

станках с ЧПУ, в робототехнике, в радиолокационных системах, в военной и 

аэрокосмической технике. Одними из основных источников негативного 

влияния на сервопривод, особенно, если осуществляется движение по гармо-

ническому сигналу, являются различные нелинейности, оказывающие влия-

ние на величину ошибки между входным и выходным сигналами, что сказы-

вается на качестве конечного продукта. Поэтому применяются различные 

компенсаторы нелинейностей сервоприводов. 

Материалы диссертационной работы могут быть использованы при 

проектировании следящих систем в различных задачах управления техноло-

гическим оборудованием.  

Цель работы  

Целью данной работы является разработка и исследование системы 

управления сервоприводом с компенсацией нелинейностей. Для достижения 

цели, необходимо решить следующие задачи: 

1. Выполнить описание функциональной схемы сервопривода. 

2. Осуществить расчет мощности электродвигателя и привести матема-

тическое описание электромеханической части системы. 

3. Выполнить описание классических методов компенсации нелиней-

ностей сервопривода. 

4. Выполнить разработку модального нелинейного регулятора. 

5. Моделирование рассчитанной системы управления с различными 

методами компенсации нелинейностей сервопривода. 

Методы исследований  

Для решения поставленных задач использованы: 

1. Методы синтеза систем автоматического управления. 



2. Принципы модального управления. 

Это позволило - рассчитать, исследовать и реализовать систему 

управления сервоприводом с компенсацией нелинейностей. 

К защите представляются следующие основные положения 

1. Алгоритм синтеза модального нелинейного регулятора. 

2. Результаты расчётов и моделирования разработанной системы 

управления сервоприводом с компенсацией нелинейностей. 

Научная новизна 

Предложен алгоритм синтеза модального нелинейного регулятора. Раз-

рабатываемый сервопривод построен на основе классических принципов по-

строения позиционных электроприводов, к которым можно отнести принцип 

обратной связи. Принцип последовательной коррекции принцип подчинен-

ного регулирования, принцип настройки контуров управления на модульные 

и симметричные оптимумы, принцип модального управления. 

На основе полученного алгоритма разработана математическая модель 

системы управления сервоприводом с компенсацией нелинейностей. 

Практическая ценность и реализация 

Собран материал, создающий технический задел для проектирования 

системы управления сервоприводом с компенсацией нелинейностей. 

Выполнено моделирование:  

- сервопривода с системой управления без нелинейностей; 

- сервопривода с системой управления с нелинейностями; 

- сервопривода с системой управления с нелинейностями и компенса-

цией нелинейностей с помощью нелинейного компенсирующего канала; 

- сервопривода с системой управления с нелинейностями и компенса-

цией нелинейностей с помощью комбинированного канала управления; 

- сервопривода с системой управления с нелинейностями и компенса-

цией нелинейностей с помощью модального нелинейного регулятора. 

Публикации  



Основное содержание диссертационной работы опубликовано в мате-

риалах двух научно-технических конференций. 

Апробация результатов  

Результаты исследований, включённые в работу, докладывались на 4-й 

всероссийской национальной научной конференции студентов, аспирантов и 

молодых ученых: «Молодежь и наука: актуальные проблемы фундаменталь-

ных и прикладных исследований», (Комсомольск-на-Амуре, 12-16 апреля 

2021 г.), на 5-й всероссийской национальной научной конференции студен-

тов, аспирантов и молодых ученых: «Молодежь и наука: актуальные пробле-

мы фундаментальных и прикладных исследований», (Комсомольск-на-

Амуре, 11-15 апреля 2022 г.). 

Структура и объем работы  

Диссертация состоит из введения, четырёх глав, заключения, списка 

литературы из 22 наименований. Работа изложена на 78 страницах и содер-

жит 55 рисунок. 

СОДЕРЖАНИЕ РАБОТЫ 

В ведении обосновывается актуальность темы, формируется цель 

диссертационной работы. 

В первой главе приводится обзор технических решений по 

компенсации нелинейностей сервопривода. 

Во второй главе производится расчёт и моделирование сервосистемы, 

математическое описание электромеханической части системы и расчет 

контуров системы управления сервопривода. 

В третьей главе приводится алгоритм синтеза модального 

нелинейного регулятора. 

В четвёртой главе выполнено моделирование системы управления 

сервоприводом при различных методах компенсации нелинейностей. 

ЗАКЛЮЧЕНИЕ 

Основные результаты диссертационной работы заключаются в 

следующем: 



1. Выполнено описание функциональной схемы сервопривода. 

2. Осуществлен расчет мощности электродвигателя и приведено мате-

матическое описание электромеханической части системы. 

3. Выполнено описание классических методов компенсации нелиней-

ностей сервопривода. 

4. Выполнена разработка модального нелинейного регулятора. 

5. Произведено моделирование рассчитанной системы управления с 

различными методами компенсации нелинейностей сервопривода. 

Основные положения диссертации опубликованы в следующих ра-

ботах: 

1. Королёв, Г.В. Нелинейный модальный регулятор / Г.В. Королёв, В.А. 

Егоров // Молодежь и наука: актуальные проблемы фундаментальных и при-

кладных исследований : материалы IV Всерос. нац. науч. конф. студентов, 

аспирантов и молодых ученых, Комсомольск-на-Амуре, 12-16 апреля 2021 г. 

: в 4 ч. / редкол. : Э. А. Дмитриев (отв. ред.) [и др.]. – Комсомольск-на-Амуре 

: ФГБОУ ВО «КнАГУ», 2021. – Ч. 2. – С. 21-23.  

2. Королёв, Г.В. Нелинейный модальный регулятор / Г.В. Королёв, В.А. 

Егоров // Молодежь и наука: актуальные проблемы фундаментальных и при-

кладных исследований : материалы V Всерос. нац. науч. конф. студентов, ас-

пирантов и молодых ученых, Комсомольск-на-Амуре, 11-15 апреля 2022 г. : в 

4 ч. / редкол. : Э. А. Дмитриев (отв. ред.) [и др.]. – Комсомольск-на-Амуре : 

ФГБОУ ВО «КнАГУ», 2022. – Ч. 2. – С. 45-47.  

  

 


