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(57) Изобретение относится к области машиностроения и может быть использовано для управления
параметрами функционирования прецизионных многокоординатных систем с числовым
программным обеспечением. Решение поставленной задачи достигается тем, что в двухуровневом
универсальном аппаратно-программном комплексе в верхний уровень с модулем управления
и контроля (1) введен блок баз данных (2), а в модуль управления и контроля нижнего
уровня (3) введены блоки сопряжения (4 и 5) с измерителями соответственно (10.1, 10.2-10.k)
потребляемой приводами (6.1, 6.2-6.k) мощности и измерителями (12.1, 12.2-12.k) колебаний
исполнительных органов (11.1, 11.2-11.k), при этом команда, управляющая контроллерами
(9.1, 9.2-9.k) электродвигателей (7.1, 7.2-7.k) формируется с учетом содержащейся в блоке (2)
информации о задержках по времени выполнения команд, частотах собственных механических
колебаний и динамических свойствах управляемых приводов (6.1, 6.2-6.k), данных энкодеров (8.1,
8.2-8.k) и измерителей (10.1, 10.2-10.k и 12.1, 12.2-12.k), что позволяет существенно повысить
плавность работы исполнительного органа за счет снижения на порядок и более амплитуд
его механических колебаний с собственной частотой и расширить возможности адаптивного
управления процессами координатных перемещений исполнительных органов при гашении этих
колебаний.
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