PAGE  

	
	ЗМІСТ
	

	
	
	

	ПЕРЕДМОВА ………..………………………………………………….…..
	3

	ВСТУП……….………..………………………………………………….…..
	4

	Список умовних позначень ……………………………………….
	8

	РОЗДІЛ 1. СТАН І ШЛЯХИ ВДОСКОНАЛеННЯ ПРИВОДНИХ СИСТЕМ БУРОВИХ ВЕРСТАТІВ ДЛЯ КАР'ЄРІВ УКРАЇНИ……………………………………………………….
	10

	
	1.1. Привідні системи постійного струму…………………………...
	11

	
	1.2. Привідні системи змінного струму………………………………
	15

	
	1.3. Вплив вібрацій поставу і режимних параметрів на процес буріння………………..……………………………………………
	18

	
	1.5. Системи автоматичного керування 
режимами буріння………………………………………..........
	25

	
	1.6. Спосіб керування приводами подачі та обертання поставу в процесі шарошкового буріння ……………………………….
	27

	РОЗДІЛ 2. АНАЛІЗ ДИНАМІЧНИХ ВЛАСТИВОСТЕЙ  ПОСТАВУ В ПРОЦЕСІ БУРІННЯ……………………………..……..
	34


	
	2.1. Власні частоти коливань поставу на початку буріння однією штангою ……………………………………………………….……..
	34

	
	2.1.1. Поздовжні і крутні частоти коливань поставу………….……….
	35

	
	2.1.2. Поперечні частоти коливань поставу……………………………..
	37

	
	2.2. Власні частоти коливань поставу при 

нарощуванні штанг……………………………………………………
	39

	
	2.2.1. Поздовжні і крутні коливання поставу……………………………..
	39

	
	2.2.2. Поперечні коливання поставу……………………………………….
	43

	РОЗДІЛ 3. СИНТЕЗ КЛАСИЧНОЇ СИСТЕМИ КЕРУВАННЯ ЕЛЕКТРОПРИВОДОМ ОБЕРТАННЯ ПОСТАВУ……..…
	48

	
	3.1. Електропривід обертання поставу постійного струму………………
	48

	
	3.1.1. Синтез системи керування потужністю………………………….
	48

	
	3.1.2. Динамічна корекція регулятора потужності приводу обертання верстата шарошкового буріння……………………………………..
	55

	
	3.1.3. Керування приводом обертання з використання асимптотичного ідентифікатора стану ……………………………………………….
	59

	
	3.1.4. Синтез системи ідентифікації параметрів привода бурового верстата ………………………………………………………………
	64

	
	3.2. Електропривід обертання поставу змінного струму…………………
	69

	
	3.2.1. Система керування потужністю приводу обертання 

поставу……………………………………………………….
	70

	
	3.2.2. Контур регулювання потужності ………………………………..
	71

	
	3.2.3. Система керування з нелінійною корекцією за завданням потужності………………………….………………………………
	76

	
	3.2.4. Врахування впливу пружних властивостей поставу на динамічні процеси у приводі обертання …….……………………….………
	85

	РОЗДІЛ 4. АНАЛІЗ ЕЛЕКТРОГІДРОМЕХАНІЧНОЇ ТРАНСМІСІЇ ЯК ОБ'ЄКТ КЕРУВАННЯ ПРИВОДА СПУСКО-ПІДЙОМНИХ ОПЕРАЦІЙ І ПОДАЧІ ПОСТАВУ………
	96

	
	4.1. Кінематичні особливості трансмісії об’єкту керування ………...
	96

	
	4.2. Математична модель гідравлічної передачі верстата ..………..….
	98

	
	4.3. Структурна схема електрогідромеханічної трансмісії .……...…….
	102

	РОЗДІЛ 5. СИНТЕЗ КЛАСИЧНОЇ СИСТЕМИ КЕРУВАННЯ ЕЛЕКТРОПРИВОДОМ  СПУСКО-ПІДНІМАЛЬНИХ ОПЕРАЦІЙ І ПОДАЧІ ПОСТАВУ…………………………..
	111

	
	5.1. Контур регулювання струму статора асинхронного двигуна…..…
	111

	
	5.1.1. Додаткова динамічна ланка контуру струму ……………….……
	111

	
	5.1.2. Характеристичні частоти коливань розімкненого контуру струму…………………………………………………………………
	115

	
	5.1.3. Вплив частотних властивостей об’єкта керування на класичний контур струму………………………………………………………..
	128

	
	5.2. Контур регулювання частоти обертання вала електродвигуна…......
	136

	
	5.3. Контур регулювання тиску в гідросистемі…………………………...
	145

	
	5.4. Контур регулювання частоти обертання вала гідродвигуна……......
	154

	
	5.5. Контур регулювання лінійної швидкості поставу…………………...
	158

	РОЗДІЛ 6. ЗАСТОСУВАННЯ НЕЧІТКОГО КЕРУВАННЯ

ДЛЯ КОРЕГУВАННЯ ДИНАМІКИ СИСТЕМ ПРИВОДІВ СПУСКО-ПІДНІМАЛЬНИХ ОПЕРАЦІЙ, ПОДАЧІ І ОБЕРТАНЯ ПОСТАВУ………………………....
	161

	
	6.1. Розвиток методу активної послідовної корекції з використанням нечіткого керування в системах регулювання електроприводів у складних електромеханічних установках…………………………
	161

	
	6.2. Настроювання контурних регуляторів на засадах використання алгоритмів кластерного аналізу і навчання нейронної мережі…….
	177

	
	6.2.1. Визначення кількості функцій належності вхідних змінних нечіткого регулятора методом субтрактивної кластеризації…….
	180

	
	6.2.2. Визначення кількості функцій належності вхідних змінних нечіткого регулятора методом нечітких с-середніх……..………….
	182

	
	6.2.3. Настроювання нечіткого регулятора з використанням штучної нейронної мережі для………………..………………………………….
	186

	
	6.3. Імітаційне моделювання роботи приводів обертання, спуско-піднімальних операцій і подачі поставу…………………………….
	199

	
	6.4. Настроювання нечіткого регулятора з використанням експертних оцінок…………………………………………………………………..
	207

	
	6.5. Дослідження якості роботи привідних систем з урахуванням зміни параметрів об’єктів керування……………………………………….
	216

	
	6.6. Визначення областей стійкості роботи контурів з пропорціонально-диференціальною нечіткою корекцією………….
	225

	ЗАКЛЮЧЕННЯ …………………………………………………………….
	228

	СПИСОК ЛІТЕРАТУРИ…………………….……………………………...
	231

	ДОДАТКИ ………………...………………………………………………….
	239


Віктор Сергійович Хілов 

СИСТЕМИ КЕРУВАННЯ АВТОМАТИЗОВАНИМИ ЕЛЕКТРОПРИВОДАМИ КАР’ЄРНИХ ВЕРСТАТІВ 
ШАРОШКОВОГО БУРІННЯ ПІДРИВНИХ СВЕРДЛОВИН
Редактор Л.О.Чуїщєва
Комп’ютерний дизайн В.С.Хілова
Підписано до друку   .  .    . Формат 30 х 42/4.

Папір офсет. Ризографія. Ум. друк. арк. 4,0.

Обл.-вид. арк. 4,0. Тираж    прим. Зам. №ggggg
ДЕРЖВНИЙ ВИЩІЙ НАВЧАЛЬНИЙ ЗАКЛАД 

Національний гірничий університет

49005, м. Дніпропетровськ, просп. К. Маркса, 19.
253

