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замандағы белгілі автоматтандыру жҥйелері бҧл жерде алға қойылған мақсаттарға жету 

қҧралы ретінде қарастырылады [3]. Біріңғай платформаға қойылған автоматтандырылған 

информация жҥйесі жаңа электр торабын тҥрғызуға, қадағалап және бақылауға ыңғайланған. 

Интеллектуалды жҥйе жҧмыс сапасын жоғарлатып және энергия шығындарын азайтуға 

кӛзделген. Технологиялық процесстің автоматты басқару жҥйесі (АСУ ТП), Технологиялық 

басқарудың автоматты жҥйесі (АСТУ), ақпаратты жинау және жеткізу жҥйесі(ССПИ), 

мониторинг жҥйелері, басқару жҥйелері және басқаларын толық Smart Grid жҧмысын 

автоматтандыруға қолдау жасай алады.  

Бҥгінгі таңда энергия жҥйесі, талапқа сәйкес дамымауда, белгілі кӛлемдерде моральдық 

және физикалық ескіру  жоғарғы шығындармен байқалуда, басқару жҥйесінің дамуы тӛменгі 

сатысында, функциональдық жҥйе мониторинг және бақылау шектелуде, осынын барлығы 

сенімділік пен тҧрақтылықты тӛмендетуге алып келеді, осынын себебінен біз жаңа 

техналогияларды пайдалана отырып ғылымның келесі бір кезеңіне ӛтуіміз керек. Сондықтан 

жаңа ақпараттық желі басқару жҥйесін қосуы керек, мысалга алатын болсақ DMS – 

таратқыш желісі бар басқаруды программалау жҥйесі, OMS –ақаулық сӛнуді басқару, GIS –

геоинформациондық жҥйе және SCADA  – ақпаратты жинау және диспечерлік бақылау 

жҥйесі. 

Қорытынды жасағанда, қазіргі электр тораптарының жҥктеме графиктерін зерттеу 

қажеттілігі, Шағын ЖЭО-ғы Smart Grid жҥйесінің бір бӛлігі бола алады және оның 

тҧтынушыларға байланысты іске қосылу әдісін дҧрыс таңдау, Smart Grid-тың негізгі 

мақсаттары мен негізгі энергия ӛңдірушілерімен тҧтынушыларын белгілеу және 

автоматтандырылған жҥйесін таңдап және зерттеу қажеттілігі зор. 
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кҥзет кемесі, 21632 «Торнадо» жобасының шағын ракета – артиллерия кемесі, Барс- МО 

ракета – артиллерия кемесі, Миналы-траль кемесі, Тҥрік кемелері және т.б.     

Кеменің басқарылуы екі сапамен сипатталады: бағыт бойынша ептілікпен және 

орнықтылығымен [1-3]. Ептілік - бҧл кеменің қозғалыс бағытын ӛзгерту және жҥргізушінің 

алдын ала таңдалған қисық траекториямен қозғалу қасиеті. Бағыт орнықтылығы дегеніміз 

берілген бағыт бойынша қозғалыстың тура бағытын сақтау қасиеті. Гирокомпас ҥздіксіз 

автоматты ӛндіру және берілген бағытты қажет ететін барлық жҥйеге бағыт кӛрсетуді жіберу  

ҥшін арналған.      

Кеменің математикалық моделі кҥрделі инженерлік қҧрылым сияқты  

эксплуатационды қызмет кӛрсететін, оның жобасына және қҧрылысына қолданылатын 

математикалық тәуелділіктің жиытығы (аналитикалық, логикалық, алгоритмдік). Бҧл 

қажеттіліктер кеменің элементтерін және оның сипаттамасын, немесе физикалық заңдар 

қатысуымен сапасы (теңізде жҥзетін, қарапайым, экономикалық және тағы сол сияқты), 

сонымен қатар анықтама - нормативтi және статистикалық деректерді байланыстырады. 

Егер, кеменің элементтері берілген болса, онда кеменің математикалық моделі кӛмегімен 

ақпараттық моделін – техникалық қҧжаттамада және сызбада белгіленген, негізінде кемені 

тҧрғызу, кейін тағайындалуы болынша пайдаланылатын  жиынтықты алуға болады. Кеменің 

Математикалық Моделі кемені жобалау процессінің, егер К.М.М. тәуелділік санына 

оптималдылық критериі қосылған болса (Кемені жобалаудың Математикалық моделін 

қараймыз), оптаималды элементтерін анықтағанға дейін автоматтандыруға мҥмкіндік беретін 

ЭЕМ ҥшін бағдарлама тҥрінде жҥзеге асады. Кеме жҥргізудің тәжірибелік тапсырмаларды 

шешу ҥшін кеменің математикалық моделін қолдану жаңаруда, кеменің навигациялық 

жҥйесінде заманауи компьютерлік технологияларды қолдану, сонымен қатар инновациялық 

әдістер мен жоғары қауіпті жағдайда кеменің кілттік операциясын орындау кезінде кемені 

басқару әдісінің дамуына әкеледі [4-5].  

Бҧл жҧмыста қҧрылымдық сҧлбасы 1-суретте кӛрсетілген бағыт бойынша кеменің 

басқару жҥйесі ПД- және ПИД- реттегіш жҥйелерімен зерттеледі.  

 

 
1 сурет. Бағыт бойынша кеме тҧрақтандыру жҥйесінің қҧрылымдық сҧлбасы 

 

     Кеме қозағылысы беріліс функциясы тҥрінде сызықтық математикалық моделде 

жазылады:
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байланыспен қамтылған интегралдаушы буыны ретінде моделденеді, сондықтан оның 

беріліс функциясы мына мәндерге тең болады   
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мҧндағы 7045.0cK , 2.18sT сек, 1vT сек. Оның Simulink жҥйесінде жиналған моделі 2 

суретте, ӛтпелі процесс 3 суретте және ауыткуларлар қосылған модельдер бейнеленген. 
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2 сурет. ПД-реттегіш жҥйесінің моделі 

 

 
 

3 сурет. Бағытты 10 градусқа ӛзгерткендегі ПД-реттегіш жҥйесінің ӛтпелі процесі 

 

 
 

4 сурет. Сыртқы ауытқуы бар ПД-реттегіш жҥйесінің моделі 

   

   ПИД-реттегіш жҥйесімен зерттеу жасағанда  ПИД-реттегіштің беріліс функциясы 
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200IT сек. Оның Simulink жҥйесіндегі модель 5 суретте, нәтижелері 6 cуретте бейнеленген. 

 

 
 

5 сурет. Сыртқы ауытқуы бар ПИД-реттегіш жҥйесінің моделі 
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6 сурет. ПД және ПИД-реттегіш жҥйелерінің ӛтпелі процестері 

 

      Қорыта келгенде, ПИД-реттегішті ПД-реттегіш орнына қолданғанда кеме берілген 

бағытқа шығады,  басқару сигналы эквивалентті 2 градусқа рулдің бҧрылуымен бағыт 

бойынша берілген 10 градусқа шықты. Бҧл деректер моделдеудің нәтижелерімен сәйкес 

келеді.Осындай зерттеулер жасау бағыт бойынша кеменің басқарылуын жеңілдетіп, берілген 

бағытқа шығуына қажет.  
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В реальных объектах управления неизбежно присутствует неопределенность, а 

проектируемая система управления должна быть работоспособна при наличии 

неопределенности. Системы управления, обеспечивающие устойчивость в условиях большой 

но ограниченной определенности, называются робастными, для исследования их 

устойчивости используется подход, основанный на концепции построения систем 

управления с повышенным потенциалом робастной устойчивости в классе структурно- 

устойчивых отображений из теории катастроф [3]. Основная идея при этом состоит в том, 

что правые части уравнений движения системы  доводятся до структурно- устойчивых 

отображений [2] путем синтеза законов управления в форме нелинейной функции, способной 
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