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Аннотация. При использовании известных шестнадцати опти-
мальных по быстродействию диаграмм перемещения исполни-
тельного органа электропривода с упругим валопроводом для 
управления перемещением исполнительного органа системы 
автоматического регулирования положения постоянного тока с 
упругим валопроводом возникает систематическая ошибка. Раз-
работаны тридцать два вида оптимальных по быстродействию 
диаграмм перемещения исполнительного органа прецизионного 
электропривода постоянного тока с упругим валопроводом, обес-
печивающие отработку системой автоматического регулирования 
положения без систематической ошибки. Внедрение предлагае-
мых тридцати двух оптимальных по быстродействию диаграмм 
перемещения исполнительного органа прецизионного электро-
привода постоянного тока с упругим валопроводом не вызывает 
существенных затрат, так как для вычисления параметров диа-
грамм используются простые зависимости. 

Annotation.  At the use of the known sixteen 
time-optimal diagrams of movement of ex-
ecutive body of the precision electric DC 
drive with the elastic shafting for a manage-
ment moving of executive body of the system 
of automatic control of position of direct-
current with the elastic shafting is a systemat-
ic error. Thirty two types of time-optimal dia-
grams of movement of executive body of the 
precision electric DC drive with the elastic 
shafting are worked out providing working off 
the system of automatic control of position 
without a systematic error. Introduction of-
fered thirty two optimal on the time-optimal 
diagrams of movement of executive body of 
the precision electric DC drive with the elastic 
shafting does not cause substantial ex-
penses, because for the calculation of para-
meters of diagrams the simple are used. 
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родействию перемещение исполнительного органа прецизи-
онного электропривода. 
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работе [1] представлены шестнадцать оптимальных по быстродействию диаграмм пере-
мещения исполнительного органа электропривода с упругим валопроводом. При исполь-

зовании этих диаграмм для управления перемещением исполнительного органа систем автоматиче-
ского регулирования положения постоянного тока с упругим валопроводом имеет место систематиче-
ская ошибка (реальное перемещение исполнительного органа электропривода отличается от пере-
мещения исполнительного органа электропривода, формулируемого задающим устройством). 

Для устранения систематической ошибки при управлении перемещением исполнительного ор-
гана системы автоматического регулирования положения постоянного тока с упругим валопроводом 
на кафедре электроснабжения промышленных предприятий Кубанского государственного технологи-
ческого университета разработаны тридцать два вида оптимальных по быстродействию диаграмм 
перемещения исполнительного органа прецизионного электропривода постоянного тока с упругим 
валопроводом: 

–  первого вида, имеющая ограничение по пятой производной скорости исполнительного орга-
на электропривода (перемещение осуществляется за 22 этапа); 
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–  второго вида, имеющая ограничения по четвертой и пятой производным скорости исполни-
тельного органа электропривода (перемещение осуществляется за 38 этапов); 

–  третьего вида, имеющая ограничения по третьей, четвертой и пятой производным скорости 
исполнительного органа электропривода (перемещение осуществляется за 54 этапа); 

–  четвёртого вида, имеющая ограничения по второй, третьей, четвертой и пятой производным 
скорости исполнительного органа электропривода (перемещение осуществляется за 58 этапов); 

–  пятого вида, имеющая ограничения по первой, второй, третьей, четвёртой и пятой производ-
ным скорости исполнительного органа электропривода (перемещение осуществляется за 62 этапа); 

–  шестого вида, имеющая ограничения по скорости исполнительного органа электропривода и её 
первой, второй, третьей, четвертой и пятой производным (перемещение осуществляется за 63 этапа); 

–  седьмого вида, имеющая ограничения по скорости исполнительного органа электропривода 
и её второй, третьей, четвертой и пятой производным (перемещение осуществляется за 59 этапов); 

–  восьмого вида, имеющая ограничения по первой, третьей, четвертой и пятой производным 
скорости исполнительного органа электропривода (перемещение осуществляется за 58 этапов); 

–  девятого вида, имеющая ограничения по скорости исполнительного органа электропривода 
и её первой, третьей, четвертой и пятой производным (перемещение осуществляется за 59 этапов); 

–  десятого вида, имеющая ограничения по второй, четвертой и пятой производным скорости 
исполнительного органа электропривода (перемещение осуществляется за 42 этапа); 

–  одиннадцатого вида, имеющая ограничения по первой, второй, четвертой и пятой производ-
ным скорости исполнительного органа электропривода (перемещение осуществляется за 46 этапов); 

–  двенадцатого вида, имеющая ограничения по скорости исполнительного органа электропривода 
и её первой, второй, четвертой и пятой производным (перемещение осуществляется за 47 этапов); 

–  тринадцатого вида, имеющая ограничения по скорости исполнительного органа электропри-
вода и её третьей, четвертой и пятой производным (перемещение осуществляется за 55 этапов); 

–  четырнадцатого вида, имеющая ограничения по скорости исполнительного органа электро-
привода и её второй, четвертой и пятой производным (перемещение осуществляется за 43 этапа); 

–  пятнадцатого вида, имеющая ограничения по первой, четвертой и пятой производным ско-
рости исполнительного органа электропривода (перемещение осуществляется за 42 этапа); 

–  шестнадцатого вида, имеющая ограничения по скорости исполнительного органа электро-
привода и её первой, четвертой и пятой производным (перемещение осуществляется за 43 этапа); 

–  семнадцатого вида, имеющая ограничения по скорости исполнительного органа электропри-
вода и её четвертой и пятой производным (перемещение осуществляется за 39 этапов); 

–  восемнадцатого вида, имеющая ограничения по третьей и пятой производным скорости ис-
полнительного органа электропривода (перемещение осуществляется за 38 этапов); 

–  девятнадцатого вида, имеющая ограничения по второй, третьей и пятой производным скоро-
сти исполнительного органа электропривода (перемещение осуществляется за 42 этапа); 

–  двадцатого вида, имеющая ограничения по первой, второй, третьей и пятой производным 
скорости исполнительного органа электропривода (перемещение осуществляется за 46 этапов); 

–  двадцать первого вида, имеющая ограничения по скорости исполнительного органа элек-
тропривода и её первой, второй, третьей и пятой производным (перемещение осуществляется за 47 
этапов); 

–  двадцать второго вида, имеющая ограничения по скорости исполнительного органа электро-
привода и её второй, третьей и пятой производным (перемещение осуществляется за 43 этапа); 

–  двадцать третьего вида, имеющая ограничения по первой, третьей и пятой производным 
скорости исполнительного органа электропривода (перемещение осуществляется за 42 этапа); 

–  двадцать четвертого вида, имеющая ограничения по скорости исполнительного органа элек-
тропривода и её первой, третьей и пятой производным (перемещение осуществляется за 43 этапа); 

–  двадцать пятого вида, имеющая ограничения по скорости исполнительного органа электро-
привода и её третьей и пятой производным (перемещение осуществляется за 39 этапов); 

–  двадцать шестого вида, имеющая ограничения по второй и пятой производным скорости ис-
полнительного органа электропривода (перемещение осуществляется за 26 этапов); 

–  двадцать седьмого вида, имеющая ограничения по первой, второй и пятой производным 
скорости исполнительного органа электропривода (перемещение осуществляется за 30 этапов); 

–  двадцать восьмого вида, имеющая ограничения по скорости исполнительного органа элек-
тропривода и её первой, второй и пятой производным (перемещение осуществляется за 31 этап); 

–  двадцать девятого вида, имеющая ограничения по скорости исполнительного органа элек-
тропривода и её второй и пятой производным (перемещение осуществляется за 27 этапов); 

–  тридцатого вида, имеющая ограничения по первой и пятой производным скорости исполни-
тельного органа электропривода (перемещение осуществляется за 26 этапов); 

–  тридцать первого вида, имеющая ограничения по скорости исполнительного органа электро-
привода и её первой и пятой производным (перемещение осуществляется за 27 этапов); 

–  тридцать второго вида, имеющая ограничения по скорости исполнительного органа электро-
привода и её пятой производной (перемещение осуществляется за 23 этапа). 
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Найдены параметры оптимальных по быстродействию диаграмм перемещения исполнительно-
го органа прецизионного электропривода постоянного тока с упругим валопроводом. Определены ус-
ловия, при выполнении которых существует каждая из тридцати двух оптимальных по быстродейст-
вию диаграмм перемещения исполнительного органапрецизионного электропривода постоянного тока 
с упругим валопроводом. 

Из тридцати двух оптимальных по быстродействию диаграмм перемещения исполнительного 
органа прецизионного электропривода постоянного тока с упругим валопроводом сформированы ше-
стнадцать групп: 

–  первая группа, состоящая из диаграмм первого, второго, третьего, четвёртого, пятого и шес-
того видов; 

–  вторая группа, состоящая из диаграмм первого, второго, третьего, четвертого и седьмого 
видов; 

–  третья группа, состоящая из диаграмм первого, второго, третьего, восьмого и девятого видов; 
–  четвёртая группа, состоящая из диаграмм первого, второго, десятого и одиннадцатого и 

двенадцатого видов; 
–  пятая группа, состоящая из диаграмм первого, второго, третьего и тринадцатого видов; 
–  шестая группа, состоящая из диаграмм первого, второго, десятого и четырнадцатого видов; 
–  седьмая группа, состоящая из диаграмм первого, второго, пятнадцатого и шестнадцатого 

видов; 
–  восьмая группа, состоящая из диаграмм первого, второго и семнадцатого видов; 
–  девятая группа, состоящая из диаграмм первого, восемнадцатого, девятнадцатого, двадца-

того и двадцать первого видов; 
–  десятая группа, состоящая из диаграмм первого, восемнадцатого, девятнадцатого и два-

дцать второго видов; 
–  одиннадцатая группа, состоящая из диаграмм первого, восемнадцатого, двадцать третьего и 

двадцать четвертого видов; 
–  двенадцатая группа, состоящая из диаграмм первого, восемнадцатого и двадцать пятого видов; 
–  тринадцатая группа, состоящая из диаграмм первого, двадцать шестого, двадцать седьмого 

и двадцать восьмого видов; 
–  четырнадцатая группа, состоящая из диаграмм первого, двадцать шестого и двадцать девя-

того видов; 
–  пятнадцатая группа, состоящая из диаграмм первого, тридцатого и тридцать первого видов; 
–  шестнадцатая группа, состоящая из диаграмм первого и тридцать второго видов. 
Достоинством рассматриваемых тридцати двух оптимальных по быстродействию диаграмм пе-

ремещения исполнительного органа прецизионного электропривода постоянного тока с упругим ва-
лопроводом является простота их реализации, так как для вычисления параметров диаграмм исполь-
зуются простые зависимости. 
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