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– методика Качина дает наиболее точный расчет параметров схемы замеще- 

ния АД (с погрешностью менее 15 %) для двигателей на 1500 и 3000 об/мин и мощ-

ностью более 10 кВт; 

– методика Фираго дает хорошие результаты расчета следующих параметров 

схемы замещения: сопротивлений R2 и X  (для АД с числом полюсов равным 6). 
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Первоначальным этапом является получение голоса пользователя. Для этого 

необходим микрофон, фильтр и аналого-цифровой преобразователь для дальнейшей 

работы с цифровой записью голоса. В общем виде процесс ввода речевых сообще-

ний приведен на рис. 1.  

 

Рис. 1. Схема ввода записи голоса 

С выхода микрофона сигнал подается на вход блока фильтрации. Следующим 

этапом является прохождение АЦП [1]. Номер канала несет информацию об ампли-

тудном значении сигнала.  

Далее оцифрованный сигнал попадает в блок цифровой обработки. В блоке 

цифровой обработки сигнал фильтруется и преобразуется в вектор, с которым в 

дальнейшем будет работать микропроцессор и нейросетевой обработчик. Также по-

лученный вектор заносится в энергонезависимую память. Это необходимо для по-

следующего сравнения с полученным отпечатком.  
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Рис. 2. Схема устройства 

После сравнения отпечатка микроконтроллер подает команду на блок управле-

ния внешним устройством. Общая схема устройства представлена на рис. 2. Реакция 

блока управления внешним устройством настраивается в соответствии с требова-

ниями контроля. 
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Время и путь торможения электропривода с частыми пуско-тормозными режи-

мами, содержащего асинхронный двигатель со встраиваемым комбинированным 

тормозным устройством (АД с ВКТУ), зависят от того, в какой момент времени про-

исходит растормаживание электромагнита. При этом учитывают другие немаловаж-

ные критерии: износостойкость тормозного устройства и плавность торможения 

электропривода [1].  

В общем случае АД с ВКТУ содержит асинхронный двигатель с короткозамк-

нутым ротором, электромеханический нормально-замкнутый тормоз, электромаг-

нитную муфту скольжения и схему управления.  

В докладе представлены механические характеристики торможения АД с ВКТУ 

при различных моментах растормаживания электромагнита. Различные механические 

характеристики приводят к разным видам переходных процессов в АД с ВКТУ и к раз-

ной степени износа фрикционных накладок электромеханического тормоза. 


