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Тематика вопросов: 

1. Цель и задача энергетического расчёта. Примеры постановки задачи  

энергетического расчёта привода робота. Этапы энергетического расчё-

та.Вычисление желаемых скоростей движения механического объекта управ-

ления и требуемых моментов. 

2. Диаграммы нагрузки. Диаграммы нагрузки приводов систем контур-

ного управления. Замена реального движения гармоническим. Эллипс 

нагрузки. Семейство эллипсов нагрузки. 

3. Диаграммы нагрузки. Диаграммы нагрузки приводов систем позици-

онного управления. 

4. Энергетические возможности электроприводов. Область располагае-

мых моментов и скоростей исполнительного двигателя. Редуктор как «меха-

нический трансформатор». Требуемый электромагнитный момент двигателя. 

Приведённая диаграмма нагрузки. 

5. Подход к выбору передаточного отношения редуктора. Выбор пере-

даточного отношения редуктора из условия минимума требуемого электро-

магнитного момента. Алгоритм выбора двигателя и передаточного отноше-

ния редуктора. 

6. Тепловой расчёт электродвигателей электромеханических систем. 

Тепловая модель электродвигателя. Идеализированные типовые режимы ра-

боты приводов. Диаграммы скорости и тока при сочетании режимов «пере-

броски» и слежения. 

7. Метод эквивалентного тока. Оценка эквивалентного тока и момента 

при гармоническом законе движения. 



8. Понятие о проектировании электромеханических систем управления 

движением. Требования к электромеханическим следящим приводам. Требо-

вания по энергетике. 

9. Требования к электромеханическим следящим приводам. Требования 

к качеству управления. 

10. Требования к электромеханическим следящим приводам. Требова-

ния к запасам устойчивости. Логарифмические частотные характеристики 

разомкнутой системы и запасы устойчивости. 

11.Требования к электромеханическим следящим приводам. Требова-

ния к точности реализации движений для систем позиционного и контурного 

управления. 

12. Требования к электромеханическим следящим приводам. Требова-

ния к качеству переходных процессов. 

13. Подход к построению регуляторов следящих приводов. Структур-

ная схема и структура математической модели следящей системы. Желаемые 

амплитудно-частотные характеристики разомкнутой системы. 

14. Выполнение требования к точности следящей электромеханической 

системы. 

15.Изменение динамических свойств и амплитудно-частотных характе-

ристик системы с помощью корректирующих обратных связей. Структура 

системы контуров подчинённого регулирования. 

16. Подсистема регулирования тока. Структурная схема контура регу-

лирования тока. Обобщённая структура математической модели подсистемы 

регулирования тока. 

17. Структурная схема математической модели подсистемы регулиро-

вания тока. ЛАЧХ эквивалентного объекта управления и желаемая ЛАЧХ 

разомкнутой подсистемы регулирования тока. Структура, передаточная 

функция и ЛАЧХ пропорционально-интегрального регулятора тока. 



18. Преобразованная упрощённая модель подсистемы регулирования 

тока. Настройка регулятора тока на технический оптимум. Переходные про-

цессы в подсистеме регулирования тока. 

19. Подсистемы регулирования скорости. Структурная схема матема-

тической модели подсистемы регулирования скорости. Настройка регулятора 

скорости. 

20. Структурная схема математической модели замкнутой подсистемы 

регулирования скорости. Влияние внешнего момента на погрешность регу-

лирования скорости. Переходные процессы в подсистеме регулирования ско-

рости. 

21. Контур регулирования положения. Структурная схема математиче-

ской модели контура регулирования положения. Настройка регулятора по-

ложения. Структурная схема математической модели замкнутого следящего 

привода с ПИ-регулятором положения. Влияние внешнего момента. Пере-

ходные процессы в замкнутом следящем приводе. 

22. Структурная схема математической модели замкнутого следящего 

привода с П-регулятором положения. Влияние внешнего момента. Переход-

ные процессы в замкнутом следящем приводе. 

23. Основные принципы управления БДПТ. Классификация способов 

управления ориентацией вектора магнитодвижущей силы и токами в обмот-

ках статора. Непрерывное и дискретное управление БДПТ. 

24. Формирование синусоидальных токов в обмотке двигателя путём 

широтно-импульсной модуляции напряжений. Силовой преобразователь с 

инвертором и звеном постоянного тока–основа устройства управления бес-

контактным двигателем. Возможные варианты расположения векторов 

напряжений, формируемых трёхфазной обмоткой двигателя. 

25. Векторное уравнение БДПТ. Принципы векторного управления 

БДПТ. Укрупнённая структура системы векторного управления БДПТ. Пре-

образование координат и фаз при векторном управлении.  



26. Структура мехатронного силового агрегата с бесконтактным двига-

телем постоянного тока. Следящий привод на основе бесконтактного двига-

теля постоянного тока. 

27. Устройство и особенности конструкции асинхронного двигателя. 

Обмоточная модель асинхронного двигателя. Образование вращающегося 

магнитного поля статора и электромагнитного момента. Механическая ха-

рактеристика асинхронного двигателя. 

28. Регулирование частоты вращения асинхронного двигателя. Силовой 

преобразователь с инвертором и звеном постоянного тока –основа устрой-

ства управления асинхронным двигателем. Частотное управление асинхрон-

ным двигателем. Возможные варианты расположения векторов напряжений, 

формируемых трёхфазной обмоткой двигателя. Формирование гармониче-

ских напряжений на фазных обмотках с помощью ШИМ.  

29. Векторное управление асинхронным двигателем. Преобразование 

переменных. Структура привода с векторным управлением асинхронным 

двигателем. 

30. Структурная схема микропроцессорного устройства управления. 

Шины микропроцессорного устройства управления. 

31. Кнопки и концевые датчики. Клавиатурные схемы ввода. 

32. Жидкокристаллические индикаторы. Назначение и классификация. 

33. Подключение жидкокристаллического индикатора к микроконтрол-

леру. 

34. Релейные исполнительные устройства. Способы подключения к 

микроконтроллеру. 

35. Комбинированные схемы устройств ввода-вывода на микро-

контроллере. 

36. Аналого-цифровые преобразователи. Определение, назначение, 

технические характеристики. 

37.  Принципы работы аналого-цифровых преобразователей последова-

тельного счета, последовательного приближения, параллельного АЦП. 



38. Цифро-аналоговые преобразователи. Определение, назначение, 

технические характеристики. 

39. Принципы работы цифро-аналоговых преобразователей с делением 

опорного напряжения, со сложением токов на матрице R-2R. 

40. Назначение и структура микропроцессорных устройств. 

41. Назначение, виды, классификация и технические характеристики 

операционных усилителей. 

42. Классификация систем управления с микропроцессорными устрой-

ствами. 

43. Межмикросхемная последовательная шина I2C. Назначение, техни-

ческие характеристики, электрическая схема. 

44. Уровни управления в управляющих микропроцессорных системах. 

Виды управляющих устройств. 

45. Системы адаптивного управления. 
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