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ЗАКЛЮЧЕНИЕ
В результате проведенных исследований были получены следующие научные и практические результаты:
1.	Анализ особенностей параллельной работы двигателей на общую нагрузку, включающий структурное построение систем с параллельно работающими на общую нагрузку двигателями, принципы параллельной работы двигателей в следящих системах; анализ работы двигателей в составе параллельно работающих систем стабилизации, не связанных жестко с нагрузкой в системах стабилизации; рассмотрена параллельная работа двигателей, не связанных жестко с нагрузкой, в составе одной системы стабилизации; анализ динамики систем стабилизации с учетом нелинейных свойств двигателей.
2.	Предложена модель, описывающая динамику, параллельно работающих на общую нагрузку динамических объектов произвольного порядка; показано, что етатизм системы из п параллельно работающих на общую нагрузку одинаковых динамических объектов при равенстве управляющих сигналов в п раз меньше статизма при работе одного объекта на ту же нагрузку; показано, что устойчивость системы из п параллельно работающих на общую нагрузку инерционных объектов не зависит от их количества и от параметров самих объектов; устойчивость системы из п параллельно работающих на общую нагрузку объектов (приводов) выше первого порядка будет зависеть как от количества параллельно работающих объектов, так и от их динамики, что следует учитывать при выборе параметров общего регулятора объектов, вырабатывающего единую уставку для этих объектов.
3.	Разработана модель ЭГПА с использованием пакета Matlab, а так же разработана динамическая модель для 2-х параллельно работающих ЭГПА. Предложена единая модель параллельной работы нескольких электроприводных газоперекачивающих агрегатов на общую нагрузку и показано, что для однотипных ЭГПА порядок общего характеристического уравнения системы
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увеличивается на единицу по сравнению с порядком характеристического уравнения одной составляющей ЭГПА. Показано, что разброс до 30% параметров передаточных функций ЭГПА, входящих в состав системы мало влияет на устойчивость по сравнению с работой системы с ЭГПА с одинаковыми параметрами.
4.	Разработаны алгоритмы стабилизации выходного давления, степени сжатия, объемного расхода через ЭГПА и управления с использованием имитатора управляемого электроприводного газоперекачивающего агрегата; все рассмотренные стабилизаторы представляют собой И-регуляторы с фиксированными настройками; разработанные модели могут использоваться в составе тренажеров для обучения персонала КС, а так же в качестве имитатора: для анализа свойств систем, для синтеза систем, разработки модели управляющей части системы, для проверки работоспособности управляющего устройства в разных режимах работы, для проверки решений по управлению параллельно с их генерированием.
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