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Регулирование координат 
электропривода  

 

Формируемые компетенции: ПК-2 
 

С о д е р ж а н и е  д и с ц и п л и н ы  

лекционные занятия  17 шт. по 2 часа: 

1.1. Основные задачи регулирования координат электропривода. Способы регулирования координат и их основные показатели. 

1.2. Связь показателей регулирования с ЛАЧХ разомкнутого контура. Оценка точности автоматического регулирования координат час-

тотным методом.  

1.3. Передаточные функции ошибки по заданию и возмущению. 

1.4. Связь требуемой точности в статических и астатических системах с ЛАЧХ разомкнутого контура. 

1.5. Оценка качества автоматического регулирования координат частотным методом. Связь показателей колебательности, быстродействия 

и перерегулирования с ЛЧХ разомкнутого контура. 

1.6. Принципы регулирования момента в типовых узлах простых схем. Схема управления пуском и динамическим торможением двигате-

ля постоянного тока, работающая с заданием времени. Статические характеристики, переходные процессы, расчет установок реле време-

ни, описание работы схемы 

1.7. Влияние параметров (момента инерции, момента сопротивления, напряжения сети, нагрева резисторов в силовой цепи и катушек реле 

времени) на регулирование момента с заданием времени. 

1.8. Схема управления пуском и динамическим торможением двигателя постоянного тока и асинхронного двигателя, работающая с кон-

тролем скорости. Статические характеристики, переходные процессы, расчет установок реле скорости, описание работы схемы. 
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1.9. Схема торможения противовключением двигателя постоянного тока, работающая с контролем скорости. Схема замещения, расчет 

точки подключения реле контроля скорости. 

1.10. Влияние параметров (момента сопротивления, момента инерции, напряжения сети, нагрева резисторов в силовой цепи и катушек ре-

ле напряжения) на регулирование момента с контролем скорости. 

1.11. Схема управления пуском и динамическим торможением двигателя постоянного тока, работающая с контролем тока. Статические 

характеристики, переходные процессы, расчет установок реле тока, описание работы схемы. 

1.12. Понятие дискретных систем программного управления (ДСПУ).  

1.13. Функциональная модель, математическое описание и структурная схема ДСПУ. 

1.14. Представление логической функции в дизъюнктивной нормальной форме (ДНФ).  

1.15. Представление логической функции в конъюнктивой нормальной форме (КНФ). 

1.16. Этапы синтеза ДСПУ. Понятие циклограммы, определения её параметров, пример изображения циклограммы. 

1.17. Основные формулы перехода от циклограммы к структурным формулам: условия включения и отключения, необходимые условия 

справедливости структурной формулы. 

лабораторные работы 5 шт. по 6 часов и 4 часа на защиту работ: 

2.1. Исследование системы стабилизации координат в тиристорном электроприводе постоянного тока с общим суммирующим усилите-

лем. 

2.2.  Исследование системы стабилизации координат в тиристорном электроприводе постоянного тока с подчиненным регулированием 

координат. 

2.3. Исследование системы стабилизации координат в асинхронном электроприводе с тиристорным регулятором напряжения в цепи ста-

тора. 

2.4. Исследование системы стабилизации координат в асинхронном электроприводе с импульсным регулированием в роторной цепи 

асинхронного двигателя. 

2.5. Исследование системы стабилизации координат в тиристорном электроприводе постоянного тока с различными обратными связями. 

2.6. Защита лабораторных работ. 

практические занятия 8 шт. по 2 часа: 

3.1. Схема управления пуском и динамическим торможением асинхронного двигателя, работающая с заданием времени. Статические ха-

рактеристики, переходные процессы, расчет установок реле времени, описание работы схемы. 

3.2. Метод последовательной коррекции с подчиненным регулированием координат. Настройка контура регулирования на технический и 

симметричный оптимумы,  показатели регулирования. 

3.3. Схема управления пуском и динамическим торможением асинхронного двигателя, работающая с контролем тока Статические харак-
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теристики, переходные процессы, расчет установок реле тока, описание работы схемы. 

3.4. Сравнение релейно-контактной и бесконтактной элементной базы.  

3.5. Пример реализации структурных формул на базе бесконтактных логических элементов. 

3.6. Пример программирования с помощью ПЛМ «И» и «ИЛИ». 

3.7. Точное позиционирование. Влияние отклонения параметров на точность позиционирования. 

3.8. Переходные процессы при точной остановке и отработке дозированных перемещений позиционным электроприводом с пропорцио-

нальным регулятором положения 

расчетно-графическая  работа на тему: «Разработка электропривода с системой стабилизации координат». 
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