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 ВСТУП  

Розвиток і застосування засобів обчислювальної техніки привело до 

значного підвищення інтересу до методів математичного моделювання та 

аналізу як в техніці та науці, так і в інших сферах життєдіяльності. За 

допомогою моделей, реалізованих на ЕОМ, можна розв’язувати більшість 

задач аналізу, проектувати нові складні системи, здійснювати вибір 

найкращих варіантів розв’язків, здійснювати аналіз і прогнозування поведінки 

динамічних систем, розв’язувати багато інших задач. 

Математичне моделювання електромеханічних систем є важливим 

етапом проектування систем автоматизованого електроприводу. На цьому 

етапі виконується аналіз динамічних властивостей електроприводу з точки 

зору відповідності технологічним вимогам, уточняється структура системи 

керування, типи регуляторів, їх параметри. При моделюванні можна безбоязно 

досліджувати поведінку системи в аварійних ситуаціях, що неможливо на 

лабораторних і тим паче на діючих промислових установках. Іноді 

моделювання проводять для того, щоб оцінити коректність прийнятих при 

математичному опису системи спрощень. 

Актуальність даної роботи полягає в тому, що електромеханічні 

системи повинні бути не лише стійкими, але й зберігати свою працездатність 

при різноманітних режимах роботи та при зміні параметрів системи. Адже 

стійкість є важливим параметром самої системи, оскільки коли на систему 

подіяло якесь збурення, при цьому змінивши параметри системи, то не завжди 

сама система може повернутися до початкового стану. І тому на етапі 

проектування електромеханічних систем потрібна розробка спеціальних 

методів та алгоритмів для дослідження стійкості таких систем. Зокрема, для 

ефективного аналізу електромеханічної системи необхідно мати уявлення про 

її поведінку (без зовнішніх та внутрішніх впливів), та умови, за яких 

електромеханічна система приходить до стійкого стану, про значення 

параметрів, при яких система забезпечує необхідні характеристики 

функціонування. 
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Мета роботи – розглянути методи аналізу електромеханічних систем на 

основі використання їх математичних моделей, провести дослідження 

електродвигуна. 

Об’єктом дослідження є процес аналізу електромеханічних систем. 

Предметом дослідження є методи аналізу електромеханічних систем. 

У відповідності до мети дослідження ставляться такі завдання: 

1. Аналіз існуючих методів та засобів дослідження математичних 

моделей електромеханічних систем. 

2. Ознайомитись з методами побудови та перетворення математичних 

моделей електромеханічної системи. 

3. Дослідити методи визначення стійкості електромеханічних систем за 

їх математичними описами. 

4. Проведення обчислювальних експериментів електродвигуна. 
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ВИСНОВКИ 

Отже, моделювання та аналіз, дослідження різних характеристик за 

якими, зокрема, визначається стійкість електромеханічних систем стали 

одним з основних методів вивчення електромеханічних систем. Адже такий 

параметр, як стійкість є важливим тому, що він являється одним із основних 

властивостей системи. Стійкість – це та властивість динамічної системи, при 

якій вона повертається з різних початкових станів до деякого врівноваженого 

стану. З точки зору технічних додатків стійкість, взагалі кажучи, мінімально 

необхідна умова, якій повинна задовольняти система. 

В роботі розглянуті питання математичного опису електромеханічних 

систем. З’ясовано, що для дослідження лінійних електромеханічних систем із 

зосередженими параметрами типовим видом математичного опису є передатні 

функції. Для цієї форми математичного опису розроблено багато методів 

дослідження електромеханічних систем, зокрема методів дослідження 

стійкості керованих електромеханічних систем. Для приведення моделі до 

вигляду, який найбільш ефективний для дослідження розглянуто і 

продемонстровано на прикладах методи перетворення структурних моделей, 

де елементи структури описуються передатними функціями. 

Проведений аналіз програмних засобів моделювання динамічних систем 

показав, що найбільш широкий набір засобів має пакет комп’ютерного 

моделювання MatLab. Для апробації методики дослідження керованих 

електромеханічних систем розв’язано практичну задачу моделювання 

електродвигуна МП-1800-200. Для конкретного електродвигуна розроблено 

систему автоматичного регулювання у вигляді ПІД-регулятора. Знайдено 

оптимальні параметри ПІД-регулятора та досліджено ефективність 

автоматичного регулювання частоти обертів електродвигуна при виникненні 

стрибкоподібних навантажень на валу. Результати обчислювальних 

експериментів показали високу ефективність розробленої системи 

автоматичного регулювання. 
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