
СЕМЕЙ КАЛАСЫ БОЙЫНША БИДАЙ НАН САПАСЫ
Б.Е. Сулейменова, Ж.К. Молдабаева

Нан -  вте жогары калориялы внім, оныц курамында квмірсулардыц 50%-ы бар. Нанныц 
курамында адамга кажет нэрлі заттар бар. Олардыц ішінде белоктар (12,5% дейін), квмірсулар 
(75% дейін), витаминдер (B1, B2, PP), минералдар (Ca, K, P, Na, Mg), диеталык талшык. Нанды 
тутынудыц аркасында адам квмірсуларга деген кажеттілігін жартысына жуыгын 
канагаттандырады, Yшіншісі -  акуыздарга, жартысынан квбі -  В тобындагы дэрумендерге, фосфор 
мен темір туздарына. Макалада Шыгыс Казакстан облысыныц Семей каласында вндірілген бидай 
нан сапасыныц негізгі кврсеткіштерін зерттеу нэтижелері келтірілген. Семей каласы бойынша 
вндірушілер шыгаратын нан сапасыныц салыстырмалы сипаттамасы келтірілген.

Tyuih свздер: ун, бидай, бидай наны, органолептикалык сараптама, физика-химиялык 
сараптама.

QUALITY OF WHEAT BREAD IN THE CITY OF SEMEY
B. Suleimenova, J. Moldabaeva

Bread is a very high-calorie product, which includes about 50% of carbohydrates. Bread contains 
important nutrients that a person needs. Among them are proteins (up to 12.5%), carbohydrates (up to 75%), 
vitamins (B1, B2, PP), minerals (Ca, K, P, Na, Mg), dietary fiber. Due to the consumption of bread, a person 
almost half satisfies his need for carbohydrates, a third -  in proteins, more than half -  in vitamins of group B, 
salts of phosphorus and iron.The article presents the results of a study of the main indicators of the quality of 
wheat bread produced in the city of Semey, East Kazakhstan region. A comparative characteristic of the 
quality of bread produced by manufacturers in the city of Semey is given.
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МОДАЛЬДЫ БАСКАРУМЕН БАКЫЛАГЫШ ЭЛЕКТРОМЕХАНИКАЛЫК ЖУЙЕ

Ацдатпа: Бул макалада ушактыц борттык радиолокациялык станциясын баскаруга 
арналган электромеханикалык жетек жYйесін модальды баскару зерттеледі. ¥шу 
аппараттарыныц борттык радиолокациялык станцияларында электромеханикалык жетек жYйесі 
жYктеме бузылысыныц эсерін жэне баскарудыц беріктік сипаттамаларын жаксарту Yшін жумыс 
нYктесініц взгеруін жецуі керек. Бул мэселені карастыра отырып жэне электромеханикалык жетек 
жYйесініц жYктемесініц Yлкен инерциялык жэне твмен каттылыгын ескере отырып, бул жумыста 
модальды баскару зацын колданудыц орындылыгы зерттелді. Модальді баскару пайда болатын 
серпімді тербелістердіц жолын кесуді камтамасыз етеді, вйткені ол жYйеніц кажетті 
сипаттамалык полином тYрін тацдауга мYмкіндік береді. ЖYйеніц втпелі сипаттамасына 
койылатын талаптар жYйеде баттерворт полиномын пайдалану аркылы камтамасыз етіледі. 
Модальды баскарумен синтезделген баскару жуйесін модельдеу жYргізілді. Модельдеу нэтижелері 
синтезді модальды баскару параметрлердіц бузылуы мен жYктеме бузылыстарын тиімді жецуге 
мYмкіндік беретінін кврсетеді.

ТYйін свздер: электромеханикалык бакылау жYйесі, модальды баскару, механикалык 
серпімділік, баттерворт полиномдары, параметрлік коздыргыш.

Кептеген электромеханикалык жуйелерді жобалау кезінде кебінесе жетек козгалткышы 
мен баскару механизмшщ косылуыныц механикалык катацдыгы кубылыстарын ескеру кажет, 
мысалы, ушактыц борттык радиолокациялык станциялары (БРЛС) антенналарыныц бакылау 
жетектерінде.

БРЛС (мысалы, ушу аппаратыныц) -  курделі электромеханикалык объект. БРЛС 
баскару жуйесі а) позициялау кезінде жогары жылдам эрекет етуді; Б) багыттау мен 
бакылаудыц жогары дэлдігін; в) эртурлі пайдалану режимдерЫде сенімді жумыс істеуін; г) 
жумыска дайындыктыц ец аз уакытын камтамасыз етуі тию.Эдетте, козгалткыш пен 
механизмнщ аткарушы органы арасындагы, кейде механизмнщ жеке элементтері
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арасындаты байланыстардыц шектеулі каттылыты дизайн ерекшеліктеріне жэне оныц 
массасы мен елшемдерін азайту талаптарына байланысты. Соцтысы антенналар мен 
жетектердіц конструкцияларыныц мумкіндігінше жеціл болуына, сэйкесінше жеткілікті турде 
катал емес болуына экеледі де, бул электромеханикалык тербелістердіц пайда болуына 
колайлы жатдай жасайды [7,5,8].

Бул макала пайда болтан тербелістердіц демпфйрленуі механикалык куралдармен 
емес, баскару куралдарымен жузеге асырылатын бакылау жуйесін жобалаута арналтан. 
Баскару объектісі-куат кушейткіші, туракты электр козталткышы жэне жуктемесі бар 
электромеханикалык жуйе, мысал ретінде, БРЛС антеннасыныц айнасы алынды [8 ].

Бакылатыш жуйеніц математикальщ сипаты келесі турге ие:
+ boi 1 + Му =  boiz +

Ф =  Л ',^ м г
-  козталткыштыц бурыштьщ жылдамдыты 

Му -  серпімділіктіц момент куші
ш2 -  орындаушы(шытыс) естіц бурыштык жылдамдыты 
Ф -  орындаушы(шытыс) естіц орналасуы
с, b -  механикалык берілістіц каттылыты жэне ішкі туткыр уйкеліс коэффициент! немесе

Ші = ~ ] ± ° ) l  ~ h M y + h ° i z + ~ . h ~ U 
Му =  coj-i — coj2
b . 1 , ,  ъ

(h2 =  -C t i- i +  — M y  ~
/ S  J l

Ф =  K r e g M 2
- - : ( 2 )

К^арастырылыпотыртанбакылаужуйеандесертмд^ербелютердщтшмдщемпфирленуЫка 
мтамасызетукажет. Оларды басудыц ете ™імді эдісі модальды баскару болып табылады, 
ейткені ол сізге кажетті сипаттамалык полином жуйелерді татайындаута мумкіндік береді. 

Модальды баскарудыц есебі келесідей койылады[4,6].
Бастапкы сызыкты стационарлы жуйе ушін

х = A x  +  B u , где x е R n , u е R r (3)
полюстердіц курделі жазыктыктаты калатан орналасуы куй бойынша сызыктык кері 

байланысты енгізу аркылы камтамасыз етілуі мумкін. Тйісті баскару зацы математйкалык 
турде келесідей керінеді:й = д — Лх.Мунда д  -  эсер ету векторы, ал К  — (г х  п)-кері 
байланыс матрицасы. Егери жэне ^скаляр болса, онда Лг элементтеріх вектордыц барльщ 
компоненттері ушін кері байланыс коэффициенттері болып табылатын матрица -  жол. 
Бастапкы жуйе жэне кері байланыс жабык жуйені курайды, оныц тецдеуі

x = (A -  B k )x + B g  B  = p B ^
Есеп (4) жуйеніц полюстері кешенді жазыктыкта калатан орынта ие болу ушін, кері 

байланыс коэффициенттерЫщ матрицасын табу болып табылады, (4) жуйеніц полюстерді 
кешенді жазыктыкта калатан орынта ие болу ушін.

Біз жуйеніц етпелі реакциясы туріне койылатын талаптарта суйене отырып, кажетті 
сипаттамалык полином турін тацдаймыз. Атап айтканда, стандартты етпелі функциялар 
жуйеде типтж сипаттамалык полиномдарды (Баттерворт, Ньютон жэне т.б.) колданумен 
камтамасыз етіледі [3].

(3) бакылатыш жуйеніц математикалык сипаттамасы келесідей:

ISSN 1607-2774 Семей к;аласыньщ Шэкэрім атындагы мемлекеттік унйверсйтетініц хабаршысы № 4(92)2020 66



• b 1 b KktC.mx  = ----- x ------x, H-----x  h—
J J J  JJ i J i J i J i

x 2 =  cx1 -  cx3

x3 = — x3 +
J ,

* 4  =  К г е Л

J.
■x2 -

J
x

'  -0,625 -156250 0,625 0" "1953,13"
0,00336 0 -0,00336 0

B =
0

2,353 588235 -2,353 0 0
0 0 0,04 0 0

Параметрлердіцсандыкмэндерінауыстыраотырып, матрицалардыаламыз:

A =

Параметрлік коздыргыштардыц шынайы куй векторы бойынша модальды реттегіші бар 
жуйеніц динамикальщ касйеттеріне эсерін зерттейміз [1,2]. Ол ушін жуйеніц етпелі 
сипаттамаларын модальды баскарумен номиналды жэнекоздырушы с мен 
/плараметрлермен салыстырамыз (механикальщ берілістіц каттыльны жэне екі массалы 
механикальщ жуйеніц екінші инерцияльщ массасыныц инерция моменті).

Номиналды жэне коздырушы с мен / 2 параметрлері бар модальды баскарылатын 
жуйеніц етпелі сйпаттамалары графйкте керсетілген 1-6.

Сурет 2 -  с = 0.5сн = 0.00168кезіндегі жуйеніц етпелі сйпаттамасы

и .)..

„

-

............ : ! ...........

..../.....
1.........

005 &

Сурет 3 -  с = 2сн = 0.00672кезіндегі жуйеніц етпелі сйпаттамасы

Сурет 4 -  / 2 = Jza = J-7 ' 1° 6кезіндегі жуйеніц етпелі сйпаттамасы
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Сурет 5 -  Jz = 0.5Jza =  Q'8S ' 1° 6кезіндегі жуйеніц етпелі сипаттамасы

Сурет 6 -  Jz = 2 } Zh = 3.4 ■ 10 6кезіндегі жуйеніц етпелі сипаттамасы

Графиктерден параметрлік коздыртыштармен модальды баскарылатын жуйеніц 
динамикасыныц сапа керсеткіштері модальды баскарусыз жуйеге каратанда аз езгеретінін 
керуге болады. ©йткені жуйеде жылдамдьщ жотарылайды, модальды реттегіштіц улкен 
коэффйцйенттерін енгізу аркылы еткізу кабілеті артады. Ал терец кері коэффйцйенттері бар 
жуйелер, ездеріціз білетіндей, параметрлік коздыруларда аз сезімталдыкка ие.
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СЛЕДЯЩАЯ ЭЛЕКТРОМЕХАНИЧЕСКАЯ СИСТЕМА С МОДАЛЬНЫМ УПРАВЛЕНИЕМ
Ж.А. ^алмаганбетова, М.^. Максоткерей, Д.К. Сатыбалдина, Е.А. Оспанов

В данной статье исследуется модальное управление системой электромеханического 
привода для управления самолетной бортовой радиолокационной станцией. В бортовых 
радиолокационных станциях летательного аппарата система электромеханического привода 
должна преодолевать влияние возмущения нагрузки и изменения рабочей точки для улучшения 
прочностных характеристик управления. Рассматривая эту проблему и учитывая большую 
инерционную и малую жесткость нагрузки системы электромеханического привода, в данной 
работе исследована целесообразность применения закона модального управления. Модальное 
управление обеспечивает подавлениевозникающих упругих колебаний, так как позволяет выбрать 
тип желаемого характеристического полинома системы. Требования к переходной 
характеристике системы обеспечиваются использованием в системе полинома Баттерворта. 
Проведено моделирование синтезируемой системы управления с модальным управлением. 
Результаты моделирования показывают, что модальное управление синтезом позволяет 
эффективно справляться с возмущением параметров и возмущением нагрузки.

Ключевые слова: следящая электромеханическая система, модальное управление, 
механическая упругость, полиномы Баттерворта, параметрические возмущения.
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TRACKING ELECTROMECHANICAL SYSTEM WITH MODAL CONTROL
Zh. Kalmaganbetova, M. Maksotkerey, D. Satybaldina, E. Ospanov

This article examines the modal control of an Electromechanical drive system for controlling an 
aircraft onboard radar station. In on-Board radar stations of an aircraft, the Electromechanical drive system 
must overcome the influence of load disturbances and changes in the operating point to improve the strength 
characteristics of the control. Considering this problem and taking into account the large inertial and small 
load stiffness of the Electromechanical drive system, the expediency of applying the modal control law is 
investigated in this paper. Modal control suppresses the resulting elastic vibrations, as it allows you to 
choose the type of desired characteristic polynomial of the system. Requirements for the transition 
characteristic of the system are provided by using the Butterworth polynomial in the system. Modeling of the 
synthesized control system with modal control is carried out. The simulation results show that modal 
synthesis control can effectively cope with parameter perturbation and load perturbation.

Key words: tracking Electromechanical system, modal control, mechanical elasticity, Butterworth 
polynomials, parametric perturbations.
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ПАРАМЕТРЛЕРІ МЕН КУЙІ ТУРАЛЫ АППАРАТ ТОЛЫК БОЛГАН КЕЗДЕ ¥ШУ
АППАРАТЫН ТЙІМДІ БАСКАРУ

Ацдатпа: Бул макалада ушу аппаратыныц параметрлері мен оныц kyui туралы толык 
акрараттары бар мысалга сай стационарлык емес сызыкты объект Yшін оцтайлы баскару 
зерттеледі. ¥шу аппараттарыныц ауытку жагдайындагы бYйірлік козгалысы карастырылады. 
К,.арастырылып отырган баскару объектісініц математикалык моделі бесінші ретті 
дифференциалдык тецдеулер жYйесімен сипатталады. Баскару релі ретінде элерондар жене 
бйіктік рулініц ауыткуы керсетіледі. Оцтайлы баскару жене сапа функциясыныц оцтайлы мені Yшін 
ернектер алынган. Matlab пакетініц белігі болып табылатын Simulink-те зерттелген баскару 
жYйесін модельдеу нетижелері, егер объектініц параметрлері мен kyui толык белгілі болса, ушуды 
турактандыру меселесі Yшін оцтайлы баскарудыц тшмділігін растайды. Kyй векторыныц 
компоненттері Yшін етпелі процестердіц графиктері алынды.

ТYйін свздер: mиімді баскару, ушу аппараты,сапа функционалы, Риккати тецдеуі, элерондар 
мен релдіц ауытку бурышы.

Заманауи ушактар мен тікушактарда эр турлі курылгылар мен автоматты жуйелер 
кептеп орнатылган. ¥шу аппаратын ендіру кезінде авионика шыгындардыц кеп белігін 
курайды.

¥шу аппаратыныц курылгысы кез келген жагдайда койылган міндеттерді орындауга 
мумкіндік беретін курделі техникалык кешен болып табылады.¥шудыц калыпты агымы 
борттык курылгыныц сенімді жэне дурыс жумыс істеуіне байланысты жэне де койылган 
тапсырманыц орындалуы да соган тэуелді болып келеді.

Баскарылатын ушу аппараттарында ец алдымен экипаждыц емірі мен жумысы ушін 
калыпты жагдайлар жасалуы тиіс.0 р турлі борттык курылгыларды экипаждар ушу 
аппараттарын баскару ушін, халык шаруашылык жэне гылыми-зерттеу жумыстар немесе 
барлык борттык куралдардыц, жуйелердіц жэне агрегаттардыц техникалык жагдайын 
бакылау ушін колданулары мумкін.

¥шу жылдамдыгыныц есуіне байланысты экипаж куралдардыц керсеткіші бойынша ушу 
режимы реттеп жэне эр турлі борттык аппараттарды тиімді пайдаланып улгермейді. 
Сондыктан ушуды баскару процесстері мен агрегаттардыц кептеген жумыстары 
автоматтандырылады [6,7].

Баскару нысаны ретінде ушактыц жецілдетілген улгісі алынган [1,3,4]. ¥шактыц крен, 
сырганау жэне сыргу бойынша козгалысы езара байланысты жэне буйірлік козгалыс деп 
аталатын жиынтыкты курайды. Бул козгалыс тангаж бурышыныц езгерістерімен жэне 
ушактыц тік козгалысымен, ягни оныц бойлык козгалысымен байланысты емес.
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