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векторное поле деформации, являющееся непосредственным результатом проведенного эксперимента. Выпол-
нен анализ векторной картины деформации, на основе которого были определены распределения зон равных 
перемещений и равного поворота векторов деформации. По этим данным построены линии тока материала в 
области пластической деформации. Рассчитаны значения относительной деформации, относительного сдвига 
и характеристики скорости деформации. Представлены иллюстрации, позволяющие оценить характер распре-
деления деформации и ее численное значение в зоне стружкообразования при свободном резании.
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In this work presents experimental study copper M1 plastic deformation in the process of machining. The study 
was performed on an experimental laboratory stand at the Institute of Strength Physics and Materials Science, Tomsk. 
The paper presents an analysis of the experimental data received by with the free cutting. The scheme of the reserch. 
Presented by the deformation vector field, which is a direct result of the experiment. The analysis of the vector pattern 
of deformation on the basis of which identified areas of equal distribution of displacements and strain vectors of equal 
rotation. According to these data the material flow lines are constructed in the region of plastic deformation. The values 
of the strain, the relative displacement and velocity characteristics of the deformation. Are illustrations to assess the 
distribution of strain and its numerical value in the area of chip formation with the free cutting.
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В статье рассматривается двухконтурная система регулирования с использованием непараметрической модели 
линейной динамической системы. Представлена двухэтапная процедура получения непараметрического регулятора, 
включающая построение непараметрической модели макрообъекта и непосредственно синтез непараметрического ре-
гулятора. Двухконтурная схема регулирования предполагает сохранение аналоговых средств локальной автоматики, 
что делает ее надежной при сбое цифрового контура управления. Описан подход к синтезу непараметрического регу-
лятора для линейных динамических систем неизвестного порядка в случае, когда информация об объекте управления 
задана в виде реализаций переходных функций, содержащих случайные помехи. Приведен алгоритм управления, реа-
лизующий оценку обратного оператора динамической системы. Предложен оригинальный подход к настройке параме-
тров типовых регуляторов с использованием непараметрической модели линейной динамической системы.
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The article considers the dual-contour control system using a non-parametric model of a linear dynamic system. The two-
step procedure for constructing non-parametric control is presented. The procedure includes the construction of non-parametric 
model of macro object and the synthesis of non-parametric controller itself. The dual-contour scheme of control assumes 
preservation of analog means of local automatic equipment that does it reliable at failure of a digital contour of management. 
Approach to synthesis of the nonparametric regulator for linear dynamic systems of an unknown order in a case when information 
on object of control is set in the form of realization of the transitional functions containing casual hindrances is described. The 
algorithm for the realization of the inverse function for a linear dynamic system is given. The original approach to the setting of 
parameters of typical regulators using non-parametric model of linear dynamical system is proposed.
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Проведено исследование кинематики вращения стойки, которое приводит к дополнительным инерционным нагруз-
кам. Получены  кинематические характеристики для точки на конце рукояти. Рассмотрены несколько частных случаев, 
в которых расстояние между грузом и началом отсчета принималось разным. В каждом частном случае вращение рукоя-


