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Сокол М.В., ДЕА-А22 мг  

МОДЕЛЮВАННЯ В СЕРЕДОВИЩІ МАТЛАБ АСИНХРОННОГО 

ЕЛЕКТРОПРИВОДУ ВИТЯЖНОГО НАСОСА КОТЛОАГРЕГАТУ 
На сьогоднішній день накопичено значний досвід при створенні систем 

управління, які застосовують частотно-регульовані електроприводи.  

Модернізація вентиляторів та димососів із застосуванням частотного 

регулювання є завданням для АСУ ТП.  

При цьому відкривається хороша можливість енергозбереження та 

покращення якості технологічного процесу, вплив на механіко-рухливі механізми 

знижується, що призводить до збільшення межі міцності рухомих елементів системи 

(терміну служби обладнання), тим самим надійність системи загалом зростає. 

Імітаційну модель САУ електроприводу при скалярному керуванні з 

компенсацією моменту та ковзання (рис. 1) було розроблено у середовищі Матлаб 

[1]. 

 
Рис. 1 

Побудовано графіки перехідних процесів для чотирьох можливих режимів 

роботи електроприводу:  

- пуск на мінімальну швидкість (рис. 2 а);  

- пуск на максимальну швидкість (рис. 2 б);  

- перехід із мінімальної на максимальну швидкість (рис. 2 в); перехід із 

максимальної на мінімальну швидкість (рис. 2 г). 
 

 
Рис. 2 а 

 
Рис. 2 б 

 
Рис. 2 в 

 
Рис. 2 г 

Привід здійснює перехід з максимальної швидкості на мінімальну за 2 с, що 

визначає обрана постійна часу задатчика інтенсивності. 
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