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настоящее время разработана трехконтурная САР положения исполни-
тельного органа электропривода [1]. В данной работе предлагается одно-

контурная САР положения исполнительного органа электропривода с улучшенными 
характеристиками. Использование одноконтурной САР позволяет уменьшить количе-
ство блоков, что приводит к повышению надежности системы в целом. 

На рисунке 1 приведена структурная схема одноконтурной САР положения ис-
полнительного органа электропривода с улучшенными характеристиками. 

На рисунке 2 приведена структурная схема командоаппарата. 
На рисунках приняты обозначения: 
КА – командоаппарат; 
КУ – компенсирующее устройство; 
UЗП – задающее напряжение, В; 
U – напряжение, приложенное к якорной цепи электропривода, В; 
IЯ – ток якорной цепи электропривода, А 
МС0 – момент сопротивления электропривода; 

φ − угол поворота исполнительного органа электропривода, рад; 

ω – угловая скорость исполнительного органа электропривода, 
рад
с ; 

Cм – коэффициент пропорциональности между током и моментом электродвига-
теля, В⋅с; 

	 – момент инерции исполнительного органа электропривода, кг ∙ м; 
�� 	– коэффициент пропорциональности между угловой скоростью и ЭДС элек-

тродвигателя, 
В∙с
рад	; 

�я – индуктивность якорной цепи электродвигателя, Гн; 
КИП – коэффициент усиления ИП; 

Коп – коэффициент обратной связи по положению, 
В
рад; 

Кис – коэффициент обратной связи по скорости, 
В∙с
рад; 

�рп – динамический коэффициент регулятора положения; 

�рп, Трп , Тп – постоянные времени регулятора положения; 

� – комплексный параметр преобразования Лапласа, 
�
с. 

В 
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Запишем систему уравнений: 
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Из системы уравнений получим зависимость для тока якорной цепи: 
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Принимаем, что: 
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Преобразуем первое уравнение системы с учетом зависимостей, приведенных 
выше: 
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Эталонная передаточная функция четвертого порядка с четырьмя кратными 
корнями характеристического уравнения имеет вид: 
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Из сопоставления эталонной передаточной функции четвертого порядка и пе-
редаточной функции синтезируемой системы по каналу управления получаем систему 
уравнений: 

 

4я

 П р п

рп   м

3я

р п

рп   м

2

 р п

 

1 1 1
τ ;

256

1 1 1
τ ;

16

3
τ ;

8

.

И П ОП

И П ОП

ОП

ОП

R
Т Т

K K С

R
Т

K K С

Т

J

J

Т

Т Т

µ

µ

µ

µ

β

β

⋅ ⋅ = 


⋅ ⋅ = 


=

= 

⋅

⋅





  



Технические науки / Technical sciences 
 

 

 61

Из системы уравнений следует: 
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При этом: 
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В данной статье приняты следующие параметры: 

 �� = 1,25 В∙с
рад; �� = 1,25	В ∙ с; �я = 5	Ом; �я = 0,1	Гн; 	 = 0,1	кг ∙ м; %ИП = 25;	  

 %ОП = 0,025 В
рад ; () = 0,01	с.  

Таким образом  

 �рп = 38400;	(П = 0,000625	с; 	�рп = 0,00375	с; 	(ОП = 0,01	с	,  
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Таким образом, передаточная функия одноконтурной САР положения 
исполнительного органа электропривода с улучшенными характеристиками по каналу 
управления равна:  
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9.  

Вывод. 
Внедренее данного электротехнического комплекса совместно с командоаппа-

ратом позволит реализовать максимальное быстродействие данной системы. 
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