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Подавляющее большинство современных 
машин - управляемые. Неуправляемые машины 
могут выполнять в основном лишь достаточно 
примитивные операции; их становится все мень-
ше, и в будущем они, видимо, исчезнут. 

1.На практике наиболее часто реализуется 
принцип программного управления. В соответ-
ствии с ним необходимо каким-либо «нужным» 
способом сформировать закон изменения опре-
деляющего параметра входного воздействия 
двигателя (напряжение электрического тока, 
количество горючего и т. д.), обеспечивающего 
выполнение программных движений рабочих 
органов. Так, если состояние машины описыва-
ется набором параметров U={u 1,u2,  uN ,…}, где 
uk  -  выбранный k –й контролируемый параметр 
движения  (индекс k изменяется на некотором, 
вообще говоря, конечном множестве), то задача 
управления машиною в общем виде ставится 
вполне стандартно. Необходимо сформировать 
множество управляющих воздействий 
(дискретных, непрерывных или кусочно-
непрерывных) V={v 1, v2, …..vQ,…..}, таких что 
если– заданный эталонный набор параметров 
движения машины, то для некоторой фиксиро-
ванной метрики d : 
d[U(V), Uo]≤d, 
причем предполагается, что d -суть малое число.  

2.В современных машинах весьма распро-
странен ещё один важнейший принцип,— прин-
цип обратной связи. Он заключается в том, что 
система управления получает информацию о 
законах изменения параметров движения рабо-
чего органа машины или каких-то других важ-
ных характеристик и распоряжается этой ин-
формацией для проведения необходимой кор-
ректировки входного воздействия. Использова-
ние обратных связей необходимо: в любой 
сложной динамической системе всегда найдутся 
возмущения, которые своим влиянием вызыва-
ют отклонения истинных законов движения от 
программных. Обратные связи призваны свести 
на нет вредные влияния возмущающих факто-
ров; при их посредстве организуются замкнутые 
системы управления. 

Система обратной связи включает в себя, 
кроме датчиков, обязательный элемент сравне-
ния. На его входы вводятся сигналы, несущие 
информацию как об измеренных контролируе-
мых параметрах, так и об их программных зна-

чениях. На выходе элемента сравнения форми-
руется сигнал ошибок. Он поступает в вычисли-
тельное устройство и преобразуется в закон  
управления, подающийся на исполнительный 
орган. В некоторых случаях вычислительные 
устройства как таковые, отсутствуют, законы 
управления могут формироватъся уже на выхо-
дах элементов сравнения или получаться после 
преобразования в простейших электрических 
цепочках. В наиболее современных системах 
управления, однако, без настоящих вычисли-
тельных устройств — микропроцессоров или 
компьютеров — уже не обойтись. 

Рассмотрим автомобиль. Здесь программ-
ное движение задается определенным переме-
щением педали газа. Регулированию подлежит 
угловая скорость коленчатого вала двигателя. 
При ее отклонении от номинальной величины, 
которое может появиться, скажем, из-за измене-
ния нагрузки, обязательный здесь датчик скоро-
сти вырабатывает сигнал, в результате чего фор-
мируется управляющее воздействие и происхо-
дит перемещение золотника гидроусилителя. 
Затем смещается поршень гидроцилиндра, в 
движение приходит рейка топливного насоса и в 
конечном итоге мы получаем необходимую пе-
редозировку топлива. Описанная система рабо-
тает так, что управляющее воздействие компен-
сирует возникшее изменение скорости (это име-
нуют отрицательной обратной связью; при воз-
никновении в динамических системах положи-
тельных обратных связей ошибки не компенси-
руются, а наоборот, накапливаются, так что сис-
темы могут «идти вразнос»). 

Подобным же образом регулируют работу 
электрических машин, управляют металлорежу-
щими станками, ядерными реакторами, про-
мышленными роботами. При помощи сходных 
принципов организованы системы автопилотов 
самолетов и ориентации космических аппара-
тов. Огромное число управляемых технических 
средств функционирует, сообразуясь с этой до-
вольно простой схемой. Выбор датчиков обрат-
ной связи обусловлен прежде всего спецификой 
объекта регулирования и, техническими воз-
можностями.  

Для многих машин с ДВС, паровыми или 
газовыми турбинами, где в качестве контроли-
руемых величин выступают угловые скорости 
вращения валов, измерителями служат одни из 
старейших и надежнейших датчиков — хорошо 
известные из школьного курса физики центро-
бежные регуляторы. Но в ряде случаев для  ус-
пешной работы уже весьма трудно обойтись без 
датчиков, использующих современные результа-
ты ядерной физики или нанотехнологии.  

МАТЕРИАЛЫ КОНФЕРЕНЦИЙ 


