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Цель:  
разработка лабораторного стенда предназначенного 
для изучения систем стабилизации сферического 
объекта на подвижной плоскости 
 
 
Задачи:  
 составление математического описания 
 идентификация и верификация параметров 
 создание  компьютерной модели 
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Кинематическая схема и трехмерная модель объекта 
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Параметры системы 

Параметр Значение 

α,β  
углы м/д плоскостью и горизонтальной 

поверхностью 

τx, τy    крутящие моменты 

q1 = x, q2 = y, q3 = α, q4 = β обобщенные координаты 

Q обобщенная сила 

fx, fy  сопротивление движения 

ℒ 
определение кинетической и потенциальной 

энергий 

m масса сферического объекта 

Ib  инерция сферического объекта 

Ipx, Ipy  
инерции подвижной плоскости осям x и y 
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Математическое описание двигателя  

постоянного тока и его параметры 
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Структурная схема ДПТ в Matlab/Simulink 
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Переходная характеристика по току Переходная характеристика по скорости 

Верификация параметров сервопривода 
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Выводы: 

     разработанный лабораторный стенд позволяет 

изучать различные системы управления, путем изменения 

компьютерной модели 

     процессы, отражающие динамику системы, могут 

быть верифицированы 

     система управления может быть выполнена на 

реальном объекте с минимальной доработкой 
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Спасибо за внимание! 


