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станках с круглым столом, при плоском шлифовании торцом круга на вертикальных 

двухшпиндельных станках с круглым столом, на круглошлифовальных станках, на 

шлицешлифовальных станках. 

В процессе выполнения работы:  

– была изучена предметная область: обработка заготовок на шлифовальных 

станках;  

– проведен анализ информационных структур, используемых для определения 

рациональных режимов обработки на шлифовальных станках;  

– проведен алгоритмический анализ задачи (постановка задачи, анализ вход-

ных данных, описание выходных данных);  

– разработана алгоритмическая модель задачи на основе методики [1]. 

Разработка алгоритмической модели задачи разбита на четыре этапа. 

1. Разработка алгоритма задачи «Определение рациональных режимов обра-

ботки при плоском шлифовании торцом круга на плоскошлифовальных станках  

с круглым столом».  

2. Разработка алгоритма задачи «Определение рациональных режимов обра-

ботки при плоском шлифовании торцом круга на вертикальных двухшпиндельных 

станках с круглым столом». 

3. Разработка алгоритма задачи «Определение рациональных режимов обра-

ботки на круглошлифовальных станках». 

4. Разработка алгоритма задачи «Определение рациональных режимов обра-

ботки на шлицешлифовальных станках». 

Алгоритмическая модель определения рациональных режимов обработки на 

шлифовальных станках реализована в виде программы «ОРРОнШС» (Определение 

Рациональных Режимов Обработки на Шлифовальных Станках) с дружественным 

пользовательским интерфейсом. В качестве языка программирования выбрана визу-

альная объектно-ориентированная система проектирования Delphi 7.0. 

Использовать программу «ОРРОнШС» для автоматизации расчета режимов ре-

зания при кругло-, плоско-, шлицешлифовании могут студенты в курсовых и ди-

пломных работах, а также пользователи-технологи. 
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Целью исследования является формализованное описание механизмов, участ-

вующих в поддержании устойчивости к деструктивным воздействиям сложной сис-

темы, обладающей иерархической структурой управления (СИСУ), т. е. их отдель-

ные элементы обладают свойством подчиненности и их поведение определяется 

поведением старших элементов.  
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На основе исследования поведения СИСУ различной природы (производствен-

ных, технологических, биомедицинских) под влиянием деструктивных воздействий 

выявлен ряд схожих закономерностей. 

Пусть q(t) – состояние CИСУ такое, что большему значению q соответствует 

большая устойчивость СИСУ; I(t) – показатели, характеризующие состояние защи-

щаемой подсистемы СИСУ; u(t) − показатели, характеризующие элементы защищаю-

щей подсистемы СИСУ, направленные на предупреждение деструктивных изменений; 

a(t) − показатели, характеризующие элементы защищающей подсистемы СИСУ, на-

правленные на устранение последствий деструктивных изменений; EN(t) − показате-

ли, характеризующие внешнее регулирование СИСУ; W(t) – интенсивность деструк-

тивных воздействий; z(t) – управляющее воздействие; e(t) – эффект от управляющего 

воздействия; Θ, Ω, Ξ, Ψ – функции, определяющие изменение состояния управляемой 

и управляющей подсистемы СИСУ, а также эффективность управления; t – время;  

n – количество периодов наблюдения. 

Тогда 
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Учитывая иерархическую структуру СИСУ выражения (2)–(4) примут вид: 
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Задача выбора управляющих воздействий, направленных на повышение устой-

чивости СИСУ к деструктивным воздействиям сводится к нахождению множества z(t) 

такого, что 

 .max))(,(:
)(


tz

tqtt  

Представленная математическая модель является основой для разработки ин-

струментов поддержки принятия решений по управлению устойчивостью СИСУ  

к деструктивным воздействиям. 
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Внезапный выход из строя высоковольтных асинхронных электродвигателей 

предприятия может привести к аварии и длительному простою производства, что,  

в свою очередь, приведет к прямым финансовым потерям предприятия, которые вы-

званы нарушением технологического процесса, затратами на восстановление и ре-

монт электродвигателя. В рамках ОАО «БМЗ – управляющая компания холдинга 

«БМК» (далее – БМЗ) приведет также к штрафам за нарушение экологического  

законодательства Республики Беларусь в связи с отсутствием работоспособной сис-

темы пылегазоудаления (далее – ПГУ), где эксплуатируется данный тип электродви-

гателей. 

Из вышеизложенного очевидно, что постоянная диагностика электродвигате-

лей является неотъемлемой частью их эксплуатации. 

Целью работы является разработка системы непрерывной диагностики состоя-

ния высоковольтных асинхронных электродвигателей установки пылегазоудаления 

на БМЗ, позволяющей на основе прогнозирования развития дефектов повысить эф-

фективность их обслуживания. 

Перспективными методами диагностики состояния электродвигателей являют-

ся бесконтактные методы в совокупности с математическим моделированием работы 

двигателя. 

Суть метода контроля и анализа параметров электродвигателя в комплексе  

с математическим моделированием его работы состоит в том, что математическая 

модель имеет динамический характер, обусловленный постоянным обновлением те-

кущих параметров электродвигателя (активное сопротивление обмотки статора, ак-

тивное сопротивление ротора, индуктивные сопротивления рассеяния контуров ста-

тора и ротора, индуктивное сопротивление ветви намагничивания и т. д.), с целью 

прогнозирования его последующего состояния (выявления дефектов, влияющих на 

его ресурс). Иными словами, осуществляется диагностика оборудования по его те-

кущему состоянию для определения предаварийного состояния. 


