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Разработка электроприводов прецизионных механизмов (ЭПМ) для отра-
ботки задаваемой рабочему органу траектории со сверхвысокой точностью в 
динамике и статике является сложной актуальной задачей. Перед практической 
реализацией она требует синтеза новых структур системы автоматического 
регулирования (САР), как, например, в [1], и гибридного моделирования [2] 
ЭПМ, а также манипуляционной системы механизма. Из всего многообразия 
САР наиболее перспективным в настоящий момент представляется применение 
авторского варианта с ядром векторного управления частотно-регулируемым 
ЭПМ и единым П-регулятором положения и скорости (РСП) с нелинейной 
частью (НРСП) в его составе. В качестве электромеханического преобразователя 
такой системы определенными достоинствами обладает асинхронный двигатель 
с короткозамкнутым ротором. Для анализа построена интерактивная 
компьютерная модель, одна из подмоделей которой – внешний контур 
положения векторной следящей САР с НРСП – показана на рис. 1. 

 

 
 

Рис. 1. Фрагмент модели следящей САР с НРСП – П-РСП и 1-D T(u) 
 
На модели проведены компьютерные эксперименты, показывающие 

достижимость статической и динамической точности отработки задаваемой 
траектории в 5 мкм при линейном движении и 2,5ꞏ10-5 рад – при угловом. 

Исследование выполнено за счет гранта Российского научного фон- 
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