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АВТОМАТИЗОВАНА  СИСТЕМИ  УПРАВЛІННЯ  ГОЛОВНИМ  ПРИВОДОМ  РОБОЧОГО 
МЕХАНІЗМУ ПРОКАТНОГО СТАНУ  З LQR РЕГУЛЯТОРОМ

Метою роботи є розробка автоматизованої системи управління головним приводом робочого 
механізму  прокатного  стану  із  складними  кінематичними  зв’язками  для  зменшення  динамічних 
навантажень системи управління з використанням LQR регулятору.

1 В тезисах розглянутий синтез АСУ, динаміка якої описується системою диференційних рівнянь

Рішення  детермінованої  задачі  лінійного  оптимального  управління  позволяє  точно 
розрахувати  динамічні характеристики у тому случає, коли лінійна система має перешкоджаючий 
початковий стан и необхідно повернути систему в нульовий стан з максимальною швидкістю при 
обмеженні  на амплітуду вхідного впливу,  однак більш складають задачі,  у  котрих вплив дієт  на 
систему безперервно і стримиться вивести систему із нульового стану.

 Для  демпфування  пружних  коливань  змінних  стану автоматизованої  системи управління 
головним приводом робочого механізму прокатного стану із складними кінематичними зв’язками 
застосований метод аналітичного конструювання оптимальних LQR регуляторів. Основне питання і 
основна  трудність  застосування  такого  методу  полягає  в  правильному  обґрунтуванні  і  виборі 
критерію якості функціонування системи управління.

У роботі розраховані коефіцієнти оптимального  LQR регулятора і підібрані вагові матриці 
критерію якості, що дозволило поліпшити час регулювання товщини смуги  перехідного процесу в 
оптимальній  системі  управління.  Виконано  моделювання  системи  управління  на  персональному 
комп'ютері в операційному середовищі системи MATLAB Version 6.5.0. 
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