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При разработке систем управления процесса транспортировки 

груза часто необходимо синтезировать такую систему, которая бы 

обеспечила минимальное колебания груза, подвешенного с помощью 

каната к двигающейся тележке. При этом синтезируемая система 

должна обеспечивать малое время перемещения, ограниченное или 

предельно допустимым значением, либо полученным уже решением 

(неоптимальным) к моменту решения задачи. 

Для получения заданного управления был использован метод 

динамического программирования Беллмана. Сначала были опреде-

лены критерии оптимальности движения автооператора по двум раз-

личным параметрам: минимизация колебаний подвески и повышение 

быстродействия работы автооператора. 

Полученные результаты показали снижение амплитуды коле-

баний груза по сравнению с традиционной системой, на треть увели-

чилось быстродействие системы, сохранив при этом на прежнем 

уровне максимальное угловое отклонение груза. При этом частота 

колебаний груза увеличилась. Это обусловлено тем, что модифици-

рованная система управления не допускает раскачивания груза при 

больших, по сравнению с работой традиционной САУ, ускорениях 

движения тележки за счет пульсирующего режима работы привода. 

В предлагаемой системе привод работает в импульсном режиме пе-

реключений с большими и меньшими значениями мощности, что поз-

воляет с одной стороны уменьшить амплитуду колебаний груза, но с 

другой стороны при этом увеличивается частота колебаний груза. 

  


