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Рис. 2. Содержание блока Subsystem 

Уравнения механической части асинхронной машины представлены в модели с 
блоком Subsystem1, содержание которого представлено на рис. 3. 

 

Рис. 3. Содержание блока Subsystem1 

Созданная и отлаженная имитационная модель асинхронной машины с фазным ро-
тором позволяет производить анализ статических динамических процессов, происходя-
щих в асинхронной машине с фазным ротором при подключении к цепи ротора управ-
ляемого преобразователя. В процессе апробации модели было выявлено, что шаг расчета 
для получения адекватного результата должен иметь порядок единиц микросекунд. 

Ли т е р а т у р а  

1. Захаренко, В. С. Особенности имитационного моделирования асинхронного двигателя для 
составления модели с учетом коммутации и при несимметричных схемах включения / 
В. С. Захаренко, И. В. Дорощенко // Вестн. Гомел. гос. техн. ун-та им. П. О. Сухого. – 
2011. – № 3. – С. 66–74. 

2. Черных, И. В. Моделирование электротехнических устройств в MATLAB, SimPowerSystems и 
Simulink / И. В. Черных. – М. : ДМК Пресс ; СПб. : Питер, 2008. – 288 c. 

УДК 62-83 

КОМПЕНСАЦИЯ МАЛЫХ ИНЕРЦИОННОСТЕЙ 
В ЭЛЕКТРОПРИВОДАХ КРАНОВЫХ МЕХАНИЗМОВ 

В. В. Логвин, Л. В. Веппер 
Учреждение образования «Гомельский государственный технический 

университет имени П. О. Сухого», Республика Беларусь 

Крановое электрооборудование является одним из основных средств ком-
плексной механизации всех отраслей народного хозяйства. Подавляющее большин-
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ство грузоподъемных машин, изготовляемых отечественной промышленностью, 
имеет привод основных рабочих механизмов, и поэтому действия этих машин в зна-
чительной степени зависит от качественных показателей используемого кранового 
оборудования.  

Электропривод большинства грузоподъемных машин характеризуется повтор-
но-кратковременном режимом работы при большей частоте включения, широком 
диапазоне регулирования скорости и постоянно возникающих значительных пере-
грузках при разгоне и торможении механизмов. Особые условия использования 
электропривода в грузоподъемных машинах явились основой для создания специ-
альных серий электрических двигателей и аппаратов кранового исполнения. 

Оптимальная по быстродействию и динамичности система автоматического 
управления тележки мостового крана должна обеспечивать переход от одного уста-
новившегося значения скорости к другому за минимально возможное время при со-
блюдении наложенных ограничений на ее первую и вторую производные – ускоре-
ние и рывок. Эти ограничения диктуются соображениями обеспечения надежности и 
долговечноности работы основного оборудования установки, необходимость огра-
ничения ускорения для снижения уровня динамических нагрузок и мощности подъ-
емного двигателя совершенно очевидна.  

Для повышения стабилизации скорости и уменьшения колебаний рекомендуем 
использовать подчиненное регулирование тока с последовательно-параллельной 
коррекцией, хорошо себя зарекомендовавшее в электроприводах постоянного тока. 

В традиционных системах подчиненного регулирования принято компенсиро-
вать только большие постоянные времени T. Это оправдано для контура тока, в ко-
тором малая постоянная времени образуется как не подлежащая компенсации сумма 
малых постоянных времени. Однако в последующие контуры регулирования вводят 
последовательно увеличивающиеся постоянные времени 4Т, 8Т, 16Т и т. д. В резуль-
тате происходит накопление Т-инерционностей от контура к контуру, причем в каж-
дом последующем контуре уменьшается быстродействие и увеличивается порядок 
динамической системы. Подчиненное регулирование связывается преимущественно 
только с последовательной коррекцией. 

При подобной оптимизации резко ограничиваются возможности проектиров-
щика подчиненных  систем, который может оперировать только величиной Т, так 
как все дальнейшие настройки  заведомо определены и не подлежат варьированию. 
Фиксированные же свойства многоконтурных систем в конкретных случаях не обя-
зательно удовлетворяют предъявляемым к ним требованиям. 

Эта проблема решается с использованием средств последовательной и параллель-
ной коррекции по принципу инвариантного оптимума, который предусматривает полную 
компенсацию инерционностей предыдущего контура, в том числе и Т-инерционностей. 
Вследствие этого не требуется динамического сопряжения контуров и появляется 
возможность формирования желаемой динамики. 

Уменьшение подверженности контура тока действию возмущений возможно 
достигнуть, вводя контур параллельной коррекции.  

Предел быстродействия ограничивается  только значением некомпенсируемой 
постоянной времени Т, которая обеспечивает устойчивый режим работы ключей 
преобразователя. 

Таким образом, более высокое  качество инвариантных систем регулирования 
достигается тем, что регуляторы этих систем выполняют более сложные функции 
управления. Они  компенсируют не только большие постоянные времени, но и ма-
лые инерционности предыдущих контуров. 


