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складу мікропроцесорної системи повинне входити не менш одного таймеру
реального часу.

На тиристори керованого випрямувача необхідно подавати імпульсний
сигнал керування, як наслідок, структурна схема повинна містити формувачі
імпульсів, які здатні виробити імпульси заданої тривалості й амплітуди. Так
само необхідна линяючи зв'язку системи керування і блоку захисту.

На мій погляд, таку задачу може виконати мікроконтролер фірми Texas
Instruments – TMS320F2812, який містить у собі программу керування тирис-
торами.

Алгоритм керування містить у собі: 1) Таблицю векторів переривання,
завдяки котрій будуть виконуватися процедури переривання; 2) Ініціалізацію
порту керування тиристорами; 3) Ініціалізацію таймерів порівняння для об-
числювання куту керування тиристорами; 4) Ініціалізацію АЦП для обчис-
лювання струму у навантаженні; 5) Ядро програми, у яке входить зчитування
даних з АЦП, порівняння отриманого струму з заданим, обчислювання необ-
хідного куту керування перетворювачем та видача сигналу керування тирис-
торами у порт.

Таким чином, наданий алгоритм керує системою, відслідковує най-
менші зміни струму у навантаженні, надає відповідні вимоги та дії.

Список літератури: 1. Воронов А.А. Введение в динамику сложных управляемых систем. М.:
Наука. Гл. ред. физ.-мат. лит., 1985. - 352 с.; 2. Колганов А.Р., Комаров А.Б. Компьютерный ком-
плекс функционального проектирования систем управления динамическими объектами: Практ.
пособие/ Иван. гос. энерг. ун-т. - Иваново, 2001. - 60 с.; 3. www.spectrumdigital.com
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ОПРЕДЕЛЕНИЕ РАЦИОНАЛЬНОЙ СТРУКТУРЫ НЕЙРОСЕТИ
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В электроприводах машин механизмов c проскальзыванием, возможно
возникновение автоколебательных режимов. Автоколебания возникают из-за
нелинейной характеристики трения, содержащей падающий участок, на ко-
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тором  увеличение скорости сопровождается снижением силы трения. Элек-
тропривод при этом представляет собой электромеханическую систему с от-
рицательным вязким трением (ЭМС с ОВТ).

В ряде работ выполненных на кафедре АЭМС НТУ “ХПИ” было пока-
зано, что построение нейрорегулятора для подобных исходно неустойчивых
ЭМС с ОВТ  позволяет обеспечить как устранение автоколебаний, так и тре-
буемые показатели регулирования.

Одной из задач при синтезе нейронной сети является определение чис-
ла нейронов скрытого слоя. Слишком малое число нейронов, даже при дли-
тельном обучении, может не обеспечить заданных динамических показате-
лей. Слишком большое – существенно увеличивает время компьютерного
обучения (до 8-10 часов).

Нейроконтролер, управляющий исследуемой системой, выполняется в
виде персептрона: с одним выходным нейроном, варьируемым числом ней-
ронов среднего слоя и тремя нейронами входного слоя. На нейроны входного
слоя подается сигнал задания скорости, значение скорости в данный момент
времени, а также задержка от скорости. Наличие сигнала задержки позволяет
учитывать динамические свойства системы.

Определение весовых коэффициентов осуществляется с помощью ком-
пьютера. Для N стохастическим методом задаются значениями всех весовых
коэффициентов образующих хромосому. Далее для каждого варианта произ-
водится расчет переходных процессов, и по величине интегрального крите-
рия качества определяются худшие и лучшие варианты. Методом генетиче-
ского алгоритма определяем N потомков и производим для них расчет. Вы-
бираем 0,1N лучших решений, которыми заменяем 0,1N худших решений из
числа родителей. Вышеуказанный процесс продолжается до тех пор, пока не
обеспечивается заданные критерий качества переходных процессов.

При синтезе нейронной сети модель представляется одномассовой
электромеханической системой, структурная схема которой в обобщенных
координатах представлена на рисунке.
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Обобщенными параметрами являются: b- отношение жесткости меха-
нической характеристики нагрузки к модулю жесткости механической харак-
теристики электропривода; m- отношение электромеханической и электро-
магнитной постоянной времени.

Рациональное число нейронов в среднем слое, определённое как обес-
печившее заданные показатели качества, при меньшем времени обучении
оказалось равным 7-10.

Список литературы: 1. Круглов В.В., Борисов В.В. Искусственные нейронне сети. М , 2001. 382 с.
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Трансцеребральное воздействие импульсами электрического тока на-
ходит широкое применение при лечении целого ряда самых разнообразных
заболеваний. Такое воздействие используется при проведении процедур ме-
тодами электросна (электросонтерапия) или электротранквилизации (цен-
тральная электроанальгезия) [1].

Электросон – метод лечебного воздействия на гипногенные структуры
головного мозга прямоугольными импульсами тока (с амплитудой до 10 мА,
частотой от 1 до 160 Гц и длительностью от 0,2 до 0,5 мс) в сочетании с до-
полнительной постоянной составляющей (от 0 до 0,5 мА), вызывающими при
длительном применении сонливость, дремоту, а затем и сон различной глу-
бины и продолжительности. При проведении процедур в основном использу-
ется глазнично-сосцевидное расположение электродов и восходящее направ-
ление тока (глаза – катод, сосцевидные отростки – анод). Метод электросна
был разработан отечественными учеными В.А. Гиляревским, Н.М. Ливенце-
вым и З.А. Кирилловой и Ю.Е. Сегаль в 1948 г. Первоначально считалось,
что именно сон, вызванный импульсным током, обладает лечебным эффек-
том.

* Работа выполнена под руководством проф. А.В. Кипенского


