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Окончание 

Наименование 

мероприятия 

Годовая 

экономия 

условного 

топлива, 

т  у. т 

Затраты  

на внедрение 

мероприятия, 

р. 

Срок оку-

паемости 

мероприятия 

за счет эко-

номии топ-

лива, год 

Процент сни-

жения энерго-

потребления  

от внедрения 

мероприятия,  

% 

Структура,

% 

Установка энергоэффек-

тивных оконных блоков 

из ПВХ 9,7 41360 9,68 35,5 32,01 

Термоограждающие 

конструкции за радиа-

торами отопления 2.12 188 0,2 22,1 0,15 

 

Заключение. По результатам проведенных измерений были рассчитаны факти-

ческие потери тепла и разработан комплекс мероприятий по повышению эффектив-

ности зданий учреждений образования Гомельского района. Были подобраны тепло-

изолирующие материалы, рассчитаны финансовые затраты и сроки окупаемости 

предлагаемых мероприятий.  
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Позиционный электропривод обеспечивает регулирование положения исполни-

тельного органа рабочей машины. Он выполняет перемещение исполнительного орга-

на из исходного в требуемое положение и его остановку с необходимой точностью. 

Этот электропривод должен также обеспечивать регулирование скорости и момента 

двигателя с хорошими статическими и динамическими качествами, облегчающими 

условие регулирования положения. 

Точность остановки и производительность (время дотягивания) позициониро-

вания зависят от нагрузки привода и его электромеханической характеристики, ста-

тизм которой выбирается из заданной точности остановки. При различных нагрузках 

электропривода торможение происходит при разных значениях замедления, что 

снижает точность остановки. 

При рассмотрении электропривода в режиме позиционирования по значениям 

промежуточных координат различают три случая: малые перемещения, когда регулято-

ры всех трех контуров привода не выходят в насыщение; средние перемещения, когда  

в насыщение выходит регулятор тока; большие перемещения, когда в насыщение выхо-

дит и регулятор скорости. Контуры скорости и тока строятся в следящем приводе так 

же, как в системах регулирования скорости. Аналогичной будет и настройка этих кон-

туров. Настройку регулятора положения рассмотрим отдельно для каждого из перечис-

ленных случаев с учетом последовательно-параллельной коррекции. 
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В большинстве позиционных электроприводов наилучшим считается такой пере-

ходный процесс отработки перемещений, когда скорость двигателя в процессе отра-

ботки заданного угла изменяется по треугольному графику, т. е. при стартстопном 

управлении. Это позволяет в полной мере использовать перегрузочную способность 

двигателя и исключает возникновение перерегулирования в переходном процессе. Для 

того чтобы в замкнутой системе привода при обработке заданного углового переме-

щения происходило управление двигателем, близкое к стартстопному, необходимо 

обеспечить вполне определенное, соответствующее этому перемещению значение пе-

редаточного коэффициента регулятора положения. 

В традиционных системах подчиненного регулирования принято компенсировать 

только большие постоянные времени. Это оправдано для контура тока, в котором по-

стоянная времени T  образуется как неподлежащая компенсации сумма малых посто-

янных времени. Однако в последующие контуры регулирования вводят последова-

тельно увеличивающиеся постоянные времени ,4 T  ,8 T  T16  и т. д. В результате 

происходит накопление T -инерционностей от контура к контуру, причем в каждом 

последующем контуре уменьшается быстродействие и увеличивается порядок дина-

мической системы. Эта проблема решается с использованием средств последователь-

ной и параллельной коррекции по принципу инвариантного оптимума, который пре-

дусматривает полную компенсацию инерционностей предыдущего контура, в том 

числе и T -инерционностей. Вследствие этого не требуется динамического сопряже-

ния контуров и появляется возможность формирования желаемой динамики. 
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Новизна результатов исследования заключается в том, что на основе системно-

го подхода к организации промышленного производства сформирована матрица 

взаимосвязи между факторами энергоэффективности для дальнейшего построения 

корреляционно-регрессионных моделей прогнозирования энергопотребления пред-

приятия.  

Задача корреляционного анализа – это определение тесноты и направления свя-

зи между изучаемыми величинами. В ходе регрессионного анализа определяется 

аналитическое выражение связи зависимой случайной величины Y (результативный 

признак) с независимыми случайными величинами Х1, Х2, …Хm (факторами). При 

помощи регрессионного анализа возможно решение задачи прогнозирования и по-

требления топливно-энергетических ресурсов (ТЭР). Прогнозные значения вычис-

ляются путем подстановки в уравнение регрессии параметров значений объясняю-

щих переменных.  

Режимы потребления ТЭР для каждого предприятия представляют собой функ-

цию большого количества переменных, значения которых изменяются в широких 

диапазонах, поэтому для построения моделей режимов потребления ТЭР целесооб-

разно использовать расчетно-статистические модели. 


