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Аннотация. Разработана близкая к оптимальной по быст-
родействию диаграмма перемещения исполнительного 
органа электропривода при ограничении по напряжению и 
максимальному значению тока. Диаграмма состоит из че-
тырех этапов, определена область существования диа-
граммы. 

Annotation. A diagram of the movement of 

the actuator's actuator, close to optimal in 

speed, was developed with a limitation on 

voltage and maximum current value. The 

diagram consists of four stages, the area 

of existence of the diagram is determined. 
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монографии [1] приведена оптимальная по быстродействию диаграмма 
перемещения исполнительного органа электропривода при ограничениях 

по напряжению и максимальному значению тока, состоящая из четырёх этапов. В за-
висимости от расклада корней характеристического уравнения системы возможны три 
вид переходных процессов. Это обуславливает необходимость разработки трёх алго-
ритмов управления перемещением исполнительного органа электропривода. 

Чтобы устранить указанный недостаток в данной работе предлагается близкая к 
оптимальной по быстродействию диаграмма перемещения исполнительного органа 
электропривода при ограничениях по напряжению и максимальному значению тока. 

На рисунке 1 приведена близкая к оптимальной по быстродействию диаграмме 
перемещения исполнительного органа электропривода при ограничениях по напряже-
нию и максимальному значению тока (механические контролируемые координаты). 

На рисунке 2 приведена близкая к оптимальной по быстродействию диаграмме 
перемещения исполнительного органа электропривода при ограничениях по напряже-
нию и максимальному значению тока (электрические контролируемые координаты). 

 

В 
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На рисунках приняты обозначения: 

φ – угол поворота исполнительного органа электропривода, рад;  ω – угловая скорость исполнительного органа электропривода, радс  ; ω(1) – первая производная угловой скорости исполнительного органа электро-

привода, радс�  ; ω(2)
 – вторая производная угловой скорости исполнительного органа электро-

привода, радс�  ; 

U – напряжение, приложенное к якорной цепи электродвигателя, В; 

Iя – ток якорной цепи электродвигателя, Ас; 

Iя
(1) – первая производная тока якорной цепи электродвигателя, Ас; 

Мсо – момент сопротивления электропривода, Hм; φнач – начальное значение угла поворота исполнительного органа электропри-

вода, рад;  φкон – конечное значение угла поворота исполнительного органа электроприво-

да, рад; ω��� – максимальное значение угловой скорости исполнительного органа элек-

тропривода, радс  ; 

ω���(�)
 – максимальное значение первой производной угловой скорости исполни-

тельного органа электропривода на втором этапе, 
радс� ; 

ω���(�)
 – минимальное значение первой производной угловой скорости исполни-

тельного органа электропривода на третьем этапе, 
радс� ; 

 ω���(�)
 – максимальное значение второй производной угловой скорости исполни-

тельного органа электропривода на первом этапе, 
радс� ; 

ω���(�)     – минимальное значение второй производной угловой скорости исполни-

тельного органа электропривода на третьем этапе, 
радс� ; 

ω���∗(�)
 – максимальное значение второй производной угловой скорости исполни-

тельного органа электропривода на четвёртом этапе, 
радс� ; Uдоп – допустимое значение напряжения, приложенного к якорной цепи электро-

двигателя, В. Iдоп – допустимое значение тока якорной цепи электродвигателя, А; I���(�)
 – максимальное значение первой производной тока якорной цепи электро-

двигателя на первом этапе, А; I���(�)
 – минимальное значение первой производной тока якорной цепи электро-

двигателя на третьем этапе, А; I���∗ (�)
 – максимальное значение первой производной тока якорной цепи элек-

тродвигателя на четвёртом этапе, А; 

t – время, с; 

t1 – длительность первого этапа, с; t� – длительность второго этапа, с; t� – длительность третьего этапа, с; t� – длительность четвёртого этапа, с; 

См – коэффициент пропорциональности между током и моментом электродвига-

теля, Вс. 

 

Определим аналитические зависимости контролируемых координат электро-

привода от времени при его близком к оптимальному по быстродействию движении 

при ограничениях по напряжению и максимальному значению тока. 
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Этап 1. В интервале времени 0 ≤ t ≤ t1: 

 Ω(�)(t) = ω���(�) ; 
ω(�)(t) = ω���(�) ∙ t; 

 ω(t) = �� ω���(�) ∙ t�; 
 φ(t) = φнач + �% ω���(�) ∙ t�; 
 Iя(t) = � См ∙ [Mсо +  +ω���(�) ∙ t�; 
 Iя(�)(t)  =  +См  ∙ ω���(�) ; 
 U(t) = �� C-ω���(�) ∙ t� + .яСм ∙ /M01 + +ω���(�) ∙ t2 + 3я+См ∙ ω���(�) , 
где   +  – момент инерции исполнительного органа электропривода, кгм2; 

Се – коэффициент пропорциональности между угловой скоростью и ЭДС элек-

тродвигателя, 
Всрад ; 

Rя – сопротивление якорной цепи электродвигателя, Ом; 

Lя – индуктивность якорной цепи электродвигателя, Гн. 
 

При t = 0+ 

 ω67(�) = ω���(�) ; 
 ω67(�) = 0; 
 ω67 = 0; 
 φ67 = φнач; 
 Iя67 = �См ∙ Мсо;   
 Iя67(�) = +См ∙ ω���(�) ; 
 U67 = .яСм ∙ Мсо + 3я+См ∙ ω���(�) . 

При t = t1 

 ω�(�) = ω���(�) ;               
 ω�(�) = ω���(�) ∙ t�; 
 ω� = �� ω���(�) ∙ t��; 
 φ� = φнач + �% ω���(�) ∙ t��; 
 Iя� = � См ∙ [Mсо +  +ω��� ∙ t��; 
 Iя(�) =  +См  ∙ ω���(�) ; 
 U� = �� C-ω���(�) ∙ t�� + .яСм ∙ [M01 + +ω��� ∙ t�; + 3я+См ∙ ω���(�) . 

Так как Iя� = Iдоп, то 

 Iдоп = �См ∙ /Мсо + +ω���(�) ∙ t�2 ; 
 ω���(�) = См<доп=>?@+∙AB . 
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Так как U� = Uдоп, то 

 Uдоп = �� C-ω���(�) ∙ t�� + .яСм ∙ /M01 +  +ω���(�) ∙ t�2 + 3я+См ∙ ω���(�) ; 
 

CдопDE − .я>?@DEСм = См<доп=>?@+∙AB ∙ G�� t�� + .я+DEСм ∙ t� + 3я+DEСмH ; 
 t�� + 2 ∙ J .я+DEСм − GCдопDE − .я>?@DEСм H ∙  +См<доп=>?@K ∙  t� + 2 ∙ 3я+DEСм = 0. 
 t� = JGCдопDе − .яМсоDеСм H ∙ +См<доп=>со − .я+DеСмK − 

 −MJG CдопDе  −  .яМсоDеСм H  +См<доп=>со − .я+DеСм K� − 2 3я+DеСм . 
Таким образом, определяются два параметра близкой к оптимальной по быст-

родействию диаграмме перемещения исполнительного органа электропривода при ог-
раничениях по напряжению и максимальному значению тока: длительность первого 
этапа и максимальное значение второй производной угловой скорости исполнительно-
го органа электропривода на первом этапе. 

Этап 2. В интервале времени t₁ ≤ t ≤ (t₁ + t₂): 

 ω(�)(t) = 0; 
 ω(�)(t) = ω���(�) ∙ t� = См<доп=>?@+ ; 
 ω(t) = ω� + См<доп=>?@+ ∙ (t − t�); 
 φ(t) = φ� + ω� ∙ (t − t�) + ��  См<доп=>?@+ ∙ (t − t�)�; 
 Iя(t) = Iдоп; 
 Iя(�)(t) = 0; 
 U(t) = С- ∙ /ω� + См<доп=>?@+ ∙ (t − t�)2 + RяIдоп. 

При t = t1+ 

 ω�7(�) = 0; 

 ω�7(�) = См<доп=>?@+ ; 
 ω�7= ω�; 

 φ�7 = φ�; 

 Iя�7 = Iдоп; 
 Iя�7(�)

=0; 

 U�7 = С-ω� + RяIдоп. 
При t = (t₁ + t₂) 

 ω�(�) = 0; 
 ω�(�) = См<доп=>?@+ ; 
 ω� = ω� + См<доп=>?@+ ∙ t�; 
 φ� = φ� + ω� ∙ t₂ + �� ∙ См<доп=>?@+ ∙ t��; 
 Iя� = Iдоп; 



Отраслевые научные и прикладные исследования: Топливно-энергетический комплекс 
 

 

 378 

 Iя�(�) = 0; 
 U� = С- ∙ /ω� + См<доп=>?@+ ∙ t�2 + RяIдоп. 

Этап 3. В интервале времени (t₁ + t₂) ≤ t ≤ (t₁ + t₂ + t₃): 

 ω(�)(t) = ω���(�) ; 
 ω(�)(t) = См<доп=>?@+ + ω���(�) ∙ (t − t� − t�); 
 ω(t) = ω� + См<доп=>?@+ ∙ t� + См<доп=>?@+ ∙ (t − t� − t�) + �� ω���(�) ∙ (t − t� − t�)�; 
 φ(t) = φ� + ω� ∙ t� + ��  См<доп=>?@+  ∙ t�� + 

 +ω� ∙ (t − t� − t�) + См<доп=>?@+  t� ∙ (t − t� − t�) + 

 + �� ∙ См<доп=>?@+ ∙ (t − t� − t�)� + �%  ω���(�) ∙ (t − t� − t�)�; 
 Iя(t) = Iдоп + +См ∙ (t − t� − t�); 
 Iя(�)(t) = +См ∙ ω���(�) ; 
 U(t) = С- ∙ /ω� + См<доп=>?@+ ∙ t� + См<доп=>?@+ ∙ (t − t� − t�)R + 

 R+ �� ω���(�) ∙ (t − t� − t�)�2 + RяIдоп + .я+См ∙ ω���(�) ∙ (t − t� − t�) + 3я+См ∙ ω���(�) . 
При t = (t₁ + t₂)+ 

 ω�7(�) = ω���(�) ; 
 ω�7(�) = См<доп=>?@+ ; 
 ω�7 = ω� + См<доп=>?@+ ∙ t�; 
 φ�7 = φ� + ω� ∙ t� + ��  ∙ См<доп=>?@+ ∙ t��; 
 Iя�7 = Iдоп; 

Iя�7(�) = +См ∙ ω���(�) ; 
 U�7 = С- ∙ /ω� + См<доп=>?@+ ∙ t�2 + RяIдоп + 3я+См ∙ ω���(�) . 

При t = (t₁ + t₂ + t₃) 

 ω�(�) = ω���(�) ; 
 ω�(�) = См<доп=>?@+ + ω���(�) ∙ t�; 
 ω� = ω� + См<доп=>?@+ ∙ (t� + t�) + �� ω���(�) ∙ t��; 
 φ� = φ� + ω� ∙ (t� + t�) + См<доп=>?@+ ∙ G�� t�� + t�t� + �� t��H + �% ω���(�) ∙ t��; 
 Iя� = Iдоп + +См ∙ ω���(�) ∙ t�; 
 Iя�(�) = +См ∙ ω���(�) ; 
 U� = С- ∙ /Rω� + См<доп=>?@+ ∙ (t� + t�) + �� ω���(�) ∙ t��2R + 

 +RяIдоп + .я+См ∙ ω���(�) . t� + 3я+См ∙ ω���(�) . 
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Этап 4. В интервале времени (t₁ + t₂+t3) ≤ t ≤ (t₁ + t₂ + t₃+t4): 
 ω(�)(t) = ω���∗(�) ; 
 ω(�)(t) = См<доп=>?@+ + ω���(�) ∙ t� + ω���∗(�) ∙ (t − t� − t� − t�); 
 ω(t) = ω� + См<доп=>?@+ ∙ (t� + t�) + �� ω���(�) ∙ t�� + 

 + См<доп=>?@+ ∙ (t − t� − t� − t�) + ω���(�) ∙ t� ∙ ( t − t� − t� − t�) + 

 + �� ω���∗(�) ∙ (t − t� − t� − t�)�; 
 φ(t) = φ� + ω� ∙ (t� + t�) + См<доп=>?@+  ∙ G�� t�� + t�t� + �� t��H + 

 + �% ω���(�) ∙ t�� + ω� ∙ ( t − t� − t� − t�) + См<доп=>?@+  (t� + t�) ∙ (t − t� − t� − t�) + 

 + ��  ω���(�) ∙ t�� ∙ (t − t� − t� − t�) + �� ∙ См<доп=>?@+ ∙ (t − t� − t� − t�)� + 

 + ��  ω���(�) ∙ t� ∙ (t − t� − t� − t�)� + �% ω���∗(�) ∙ (t − t� − t� − t�)�; 
 Iя(t) = Iдоп + +См ∙ ω���(�) ∙ t� + +См ∙ ω���∗(�) ∙ (t − t� − t� − t�); 
 Iя(�)(t) = +См ∙ ω���∗(�) ; 
 U(t) = С- ∙ [ω� + См<доп=>?@+ ∙ (t� + t�) + �� ω���(�) ∙ t�� + 

 + См<доп=>?@+ ∙ (t − t� − t� − t�) +  ω���(�) ∙ t� ∙ (t − t� − t� − t�) + 

 + �� ω���∗(�) ∙ (t − t� − t� − t�)�; + RяIдоп + .я+См ∙ ω���(�) ∙ t� + 

 + .я+См ∙ ω���∗(�) ∙ (t − t� − t� − t�) + 3я+См  ∙ ω���∗(�) . 
При t = (t₁ + t₂ + t₃)+ 

 ω�7(�) = ω���∗(�) ; 
 ω�7(�) = См<доп=>?@+ + ω���(�) ∙ t�; 
 ω�7 = ω� + См<доп=>?@+ ∙ (t� + t�) + �� ω���(�) ∙ t��; 
 φ�7 = φ� + ω� ∙ (t� + t�) + См<доп=>?@+ ∙ G�� t�� + t�t� + �� t��H + �%  ω���(�)

 t��; 
 Iя�7 = Iдоп + +См ∙ ω���(�) ∙ t�; 
 Iя�7(�) = +См ∙ ω���∗(�) ; 
 U�7 = С- ∙ /Rω� + См<доп=>?@+ ∙ (t� + t�) + �� ω���(�) ∙ t��2R + 

 +RяIдоп + .я+См ∙ ω���(�) ∙ t� + 3я+См ∙ ω���∗(�) . 
При t = (t₁ + t₂ + t₃+ t4) 

 ω�(�) = ω���∗(�) ; 
 ω�(�) = См<доп=>?@+ + ω���(�) ∙ t� + ω���∗(�) ∙ t�; 
 ω� = ω� + См<доп=>?@+ ∙ (t� + t� + t�) + ω���(�) ∙ G�� t�� + t�t�H + �� ω���∗(�) ∙ t��; 
 φ� = φ� + ω� ∙ (t� + t�+t�) + См<доп=>?@+ ∙ G�� t�� + t�t� + �� t�� + t�t� + t�t� + �� t��H + 
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 + ω���(�)
G�% t�� + �� t��t� + �� t�t��H + �% ω���∗(�) ∙ t��; 

 Iя� = Iдоп + +См ∙ ω���(�) ∙ t� + +См ∙ ω���∗(�) ∙ t�; 
 Iя�(�) = +См ∙ ω���∗(�) ; 
 U� = С- ∙ [ω� + См<доп=>?@+ ∙ (t� + t� + t�) + ω���(�) ∙ G�� t�� + t�t�H + 

 + �� ω���∗(�) ∙ t��; + RяIдоп + .я+См ∙ ω���(�) ∙ t� + .я+См ∙ ω���∗(�) ∙ t� + 3я+См ∙ ω���∗(�) . 
Так как φ� = φкон, то  

 φкон = φ� + ω� ∙ (t�+t� + t�) + См<доп=>?@+ ∙ G�� t�� + t�t� + �� t�� + t�t� + t�t� + �� t��H + 

 +ω���(�) ∙ G�% t�� + �� t��t� + �� t�t��H + �% ω���∗(�) ∙ t��.  (1) 

Так как ω� = 0, то 

 ω� + См<доп=>?@+ ∙ (t� + t� + t�) + +ω���(�) ∙ G�� t�� + t�t�H + �� ω���∗(�) ∙ t�� = 0.   (2) 

Так как ω�(�) = 0, то 

 
См<доп=>?@+ +ω���(�) ∙ t� + ω���∗(�) ∙ t� = 0. (3) 

            Так как U� = −Uдоп, то 

 −Uдоп = С- [ω� + См<доп=>?@+ ∙ (t� + t�) + �� ω���(�) ∙ t��; + 

 +RяIдоп + .я+См ∙ ω���(�) ∙ t� + 3я+См  ∙ ω���(�) . (4) 

Так как U� = Uдоп, то 

 Uдоп = С- [ω� + См<доп=>?@+ ∙ (t� + t� + t�) + ω���(�) ∙ G�� t�� + t�t�H + 

 + �� ω���∗(�) ∙ t��; + RяIдоп + .я+См ∙ ω���(�) ∙ t� + .я+См  ∙ ω���∗(�) ∙ t� + 3я+См ∙ ω���∗(�) . (5) 

Из (2), (3) и (5): 

 Uдоп = .яСм  M01 + 3я+См ∙ ω���∗(�)  ; 
  ω���∗(�) =  СмCдоп3я+ − .я>?@3я+ . (6) 

Таким образом определяется максимальное значение второй производной      
угловой скорости исполнительного органа электропривода на четвёртом этапе. 

Остальные четыре параметра близкой к оптимальной по быстродействию диа-
грамме перемещения исполнительного органа электропривода при ограничении по на-
пряжению и максимальному значению тока: длительности второго, третьего и четвёр-
того этапов и минимальное значение второй производной угловой скорости исполни-
тельного органа электропривода на третьем этапе определяются из системы, состоя-
щей из четырех уравнений (1), (2), (3) и (4). 

Если Iя� = −Iдоп, то 

 −Iдоп = Iдоп + +См  ω���(�) ∙ t�; 
 ω���(�) = −2 См<доп+∙A� .  

Так как Iя�(�) = I���∗(�)  , то  

I���∗(�)  = +См  UСмUдопLя+ − RяM01Lя+ W = СмUдоп − RяM01СмLя ; 
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 t� =  См<доп7>?@См   См3яСмCдоп=.я>?@ = См<доп7>?@СмCдоп=.я>?@  Lя. (7) 

Из (2): 

 ω� + См<доп=>?@+ ∙ (t� + t�) + См<доп=>?@+ ∙ t� − 2 ∙ См<доп+ ∙ G�� t� + t�H + �� ∙ См<доп7>?@+ ∙ t� = 0; 
 

См<доп=>?@+ ∙ (t� + t�) = −ω� + �� ∙ См<доп7>?@+ ∙ t� + См<доп+ ∙ t�. 
Из (4): 

 
CдопDE + ω� − ω� + �� ∙ См<доп7>?@+ ∙ t� + См<доп+ ∙ t� − См<доп+ ∙ t� + 

 + .я<допDE − 2 ∙ .я<допDE − 2 3я<допDE∙A� = 0; 
 GCдопDE + �� ∙ См<доп7>?@+ ∙ t� − .я<допDE H ∙ t� = 2 ∙ 3я<допDE ; 
 t� = 2 ∙ 3я<допDE ∙ GCдопDE + �� ∙ См<доп7>?@+ ∙ t� − .я<допDE H=�. (8) 

 t� = +См<доп=>?@ ∙ /−ω� + �� ∙ См<доп7>?@+ ∙ t� + См<доп+ ∙ t�2 − t�; 
 t� = − +XBСм<доп=>?@ + �� ∙ См<доп7>?@См<доп=>?@ ∙ t� + См<допСм<доп=>?@ ∙ t� − t�; 
 t� = �� ∙ См<доп7>?@См<доп=>?@ ∙ t� + >?@См<доп=>?@ ∙ t� − +XBСм<доп=>?@. (9) 

При этом: 

 (φкон − φнач) = φгр.�. (10) 

Так как Iя� = I���, то 

 I��� = Iдоп + +См ∙ ω���(�) ∙ t�; 
 ω���(�) = − См[<доп=<\]^_+∙A� . 

Так как Iя�(�) = I���∗(�) , то 

 I���∗(�) = +См ∙ GСм<доп3я+ − .я>?@3я+ H = СмCдоп=.я>?@См3я ; 
 t� = =См<\]^7>?@СмCдоп=.я>?@ ∙ Lя. (11) 

Для диаграммы справедливы две зависимости: 

 ω���(�) ∙ t� = − См[<доп=<\]^_+ ;   ω���∗(�) ∙ t� = − См<\]^7>?@+ . 
Из (2): 

 ω� + См<доп=>?@+ ∙ (t� + t�) + См<доп=>?@+ ∙ t� − 

 − См[<доп=<\]^_+ ∙ G�� t� + t�H + �� ∙ =См<\]^7>?@+ ∙ t� = 0; 
 

См<доп=>?@+ ∙ (t� + t�) = −ω� + �� ∙ =См<\]^7>?@+ ∙ t� + �� ∙ См[<доп=<\]^_+ ∙ t�. 
Из (4): 

 
CдопDE + ω� − ω� + �� ∙ =См<\]^7>?@+ ∙ t� + �� ∙ См [<доп=<\]^_+ ∙ t� − 

 − �� ∙ См[<доп=<\]^_+ ∙ t� + .я<допDE − .я [<доп=<\]^_DE − 3я [<доп=<\]^_DE∙A� = 0; 
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 GCдопDE + �� ∙ =См<\]^7>?@+ ∙ t� + .я<\]^DE H ∙ t� = 3я [<доп=<\]^_DE ; 
 t� = 3я [<доп=<\]^_DE ∙ GCдопDE + �� ∙ =См<\]^7>?@+ ∙ t� + .я<\]^DE H=�. (12) 

При этом 

 t� = +См<доп=>?@ ∙ /−ω� + �� ∙ =См<\]^7>?@+ ∙ t� + �� ∙ См [<доп=<\]^_+ ∙ t�2 − t�; 
 t� = − +XBСм<доп=>?@ + �� ∙ =См<\]^7>?@См<доп=>?@ ∙ t� + �� ∙ См[<доп=<\]^_См<доп=>?@ ∙ t� − t�; 
 t� = �� ∙ =См<\]^7>?@См<доп=>?@ ∙ t� + �� ∙ =См∙[<доп7<\]^_7�>?@См<доп=>?@ ∙ t� − +XBСм<доп=>?@. (13) 

Если t2 = 0, то (φкон − φнач) = φгр.�. 
При этом для диаграммы справедливы зависимости: 

 φкон = φ� + ω� (t� + t�) + �� ∙ См<доп=>?@+ (t� + t�)� + 

 +ω���(�)
 G�% t�� + �� t��t� + �� t�t��H + �% ω���∗(�)

t��; (14) 

 ω� + См<доп=>?@+ (t� + t�) + ω���(�)
 (�� t�� + t�t�) + �� ω���∗(�)

 t�� = 0;  (15) 

 
См<доп=>?@+ + ω���(�)

 t� + ω���∗(�)
 t� = 0; (16) 

 −Uдоп = С-[ω� + См<доп=>?@+   t�  + �� ω���(�)
 t��; + RяIдоп + .я+См   ω���(�)

 t� + 3я+См   ω���(�) ; (17) 

 ω���∗(�) =  СмCдоп3я+ − .я>?@3я+ . (18) 

Из (16): 

 ω���(�) =  − См<доп=>?@+ A� − ω���∗(�)


A`A� . 
Из (15): 

 ω� + См<доп=>?@+   (t�+t�) − См<доп=>?@+   G�� t� + t�H − 

 −ω���∗(�)
 G�� t�t� +  t��H + ��  ω���∗(�)

 t�� = 0; 
 ω� + ��   См<доп=>?@+   t� − ��  ω���∗(�)

 (t�t� +  t��) = 0.  (19) 

Из (17): 

 
CдопDE + ω� + .я<допDE + См<доп=>?@+   t� + ω���(�)

 G�� t�� +  .я+DEСм   t� + 3я+DEСм H = 0; 
 GCдопDE + ω� + .я<допDE H  t� + См<доп=>?@+    t� � − 

 − /См<доп=>?@+ + ω���∗(�)
 t� 2  G�� t�� + .я+DEСм   t� + 3я+DEСм H = 0. (20) 

Из системы, состоящей из двух уравнений (19) и (20), определяются длительно-
сти этапов t�и t� . 

Таким образом, определяем область существования предлагаемой диаграммы 
перемещения исполнительного органа электропривода. При дальнейшем уменьшении, 
перемещения исполнительного органа электропривода необходимо переходить к диа-
грамме, имеющей ограничение по напряжению, а при дальнейшем увеличении пере-
мещения исполнительного органа электропривода следует использовать диаграмму, 
имеющую ограничения по напряжению и максимальному и минимальному значениям 
тока. 
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Рисунок 1 – Оптимальная по быстродействию диаграмма перемещения 
исполнительного органа электропривода при ограничениях 

по напряжению и максимальному значению тока 
(механические контролируемые координаты) 
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Рисунок 2 – Оптимальная по быстродействию диаграмма перемещения 
исполнительного органа электропривода 

при ограничениях по напряжению и максимальному значению тока 
(электрические контролируемые координаты) 
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Выводы 

В качестве варьируемых параметров в близкой к оптимальной по быстродейст-
вию диаграмме перемещения исполнительного органа электропривода при ограниче-
ниях по напряжению и максимальному значению тока используются длительности че-
тырёх этапов и три разных значения второй производной угловой скорости исполни-
тельного органа электропривода. 

Разработан алгоритм, позволяющий определить семь варьируемых параметров 
близкой к оптимальной по быстродействию диаграмме перемещения исполнительного 
органа электропривода при ограничениях по напряжению и максимальному значению 
тока. 

Так как алгоритм определения варьируемых параметров диаграммы не зависит 
от расклада корней характеристического уравнения, то при внедрении требуется более 
простое и дешевое оборудование. 
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