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Електропривод з лінійним регулятором положення, налаштованого на 

максимальну швидкодію без перерегулювання по переміщенню при малих 

переміщеннях, без задатчиків інтенсивності буде мати неприпустимі 

перерегулювання при середніх і великих переміщеннях через обмеження 

моменту сили M або струмів і швидкості ω з відповідним насиченням регуляторів 

в системі керування, а також наявності гальмівного шляху Δφ, обмеженого 

максимальним прискоренням εмакс і початковою швидкістю. В різній літературі, 

наприклад [1][2][3], відсутній опис структури нелінійних регуляторів 

положення. У цій роботі запропонована система керування, яка показана на 

рисунку, з такою нелінійністю в регуляторі положення, що динамічно 

налаштовується при зміні переміщення, яке залишилося, забезпечуючи перехід 

від лінійного регулювання при малих переміщеннях до нелінійного завдання 

швидкості виду з макс2 =    при середніх та великих переміщеннях з 

одночасним обмеженням прискорення. Регулятор використовує тільки сигнал 

похибки Δφ положення, різницю заданого φз і фактичного положень φ, тобто 

переміщення, яке залишилося. При малих Δφ завдання швидкості ωз 

розраховується лише лінійною ланкою регулятора з постійним коефіцієнтом kРП 

через обмеження межі ±ωφ макс обмеження ωз величиною не менше ніж ωмін, яка 

відповідає зміні швидкості при εмакс за час перехідних процесів у замкненому 

контурі швидкості. Прискорення обмежується швидкістю інтегрування, яке дає 

обмеження швидкості ωφ макс, з обмеженням максимальної швидкості ωмакс, 

відповідно до зміни швидкості ωφ, яка розрахована по допустимому 

прискоренню εмакс та гальмівному шляху Δφ. Запас часу на гальмівний шлях у 

перехідних процесах забезпечується зоною нечуттєвості для ωφ в межах ±ωмін.У 

такій системі керування точність параметрів системи майже не впливає на 

перехідні процеси при середніх та великих переміщеннях, бо не залежать від kРП. 
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