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Основная задача систем автоматизированного 

регулирования заключается в стабилизации параметров в 

объекте управления. Для этого применяются типовые 

регуляторы, которые отслеживают его работу и вырабатывают 

управляющие сигналы. 

Для обеспечения высокой точности регулирования и 

быстродействия следует учитывать, что регулируемая величина 

на выходе системы должна наиболее точно повторять входной 

сигнал и не зависеть от возмущающих воздействий (момент 

нагрузки, напряжение питания, временные зависимости 

параметров и т.д.) [1]. 

Эффективность работы электропривода во многом 

зависит от качества настройки параметров регуляторов. В связи 

с этим актуальным является вопрос подбора контура 

регулирования в электроприводе при помощи компьютерного 

моделирования. 

Поэтому, в данной работе рассматривается построение 

модели и анализ переходных процессов в системе 

моделирования Simulink в программной среде Matlab. За основу 

взят электропривод, структура которого представляет собой 

систему с подчиненным регулированием [2]. 

 
Рисунок 1. Модель и результаты моделирования интегрирующего звена с 

регулятором 
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На рисунке 1 представлены модели с передаточной 

функцией интегрирующего звена W(s)=1/(10s). В первой модели 

регулятором является усилитель, коэффициент усиления 

которого равен 100, во второй – коэффициент усиления равен 

20. Из результатов моделирования следует, что первая модель 

обладает меньшей постоянной времени. 

 
Рисунок 2. Модель и результаты моделирования апериодического звена с 

регулятором 

 

Другие две модели представлены на рисунке 2. В первой 

реализовано исходное апериодическое звено с передаточной 

функцией W(s)=1/(0,5s+1). Вторая исполнена в виде замкнутого 

контура с ПИ-регулятором. По результатам моделирования 

переходных процессов видно, что вторая модель обладает 

меньшей постоянной времени.  

Можно сделать вывод, что, для большинства реальных 

условий, первый внутренний контур электропривода с 

подчиненным управлением можно представить апериодическим 

звеном,  а второй – интегрирующим. 
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Рисунок 3. Модель и результаты моделирования колебательного звена с 

регулятором 

 

Модель, в которой исходная система представляет собой 

колебательное звено, показана на рисунке 3. Согласно 

результатам моделирования, наблюдается затухающее 

колебательное движения и, как следствие,  нестабильность 

работы регулятора. 

 
Рисунок 4. Модель и результат моделирования переходных процессов в 

системе, настроенной на оптимум по модулю и симметричный оптимум 
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В сложных системах в качестве передаточных функций 

используются передаточные функции колебательного звена, 

настроенные на технический (оптимум по модулю) и 

симметричный оптимум. Модель такой системы представлена 

на рисунке 4. 

По результатам моделирования переходных процессов 

можно подвести итог, что система, настроенная на технический 

и симметрический оптимум является наиболее подходящей для 

данного электропривода, т.к. обеспечивается отсутствие 

статических ошибок по управлению и возмущению, отсутствие 

колебательных движений, нулевая скоростная ошибка, 

минимальная постоянная времени. Такая настройка оптимальна 

для множества электроприводов [3]. 

Построение систем автоматизированного 

электропривода, анализ переходных процессов, происходящих в 

модели, в программах электронного моделирования позволяют 

успешно провести синтез и подобрать подходящий тип 

регулятора. Для этих целей подходит интерактивный 

инструмент Simulink. 
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