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Вступ. Це дослідження є продовженням порівняльного аналізу 

електромеханічних систем з різними типовими структурами регулювання 

координат, описаних, наприклад, у [1]. У [2] було наведено, що неперервна 

лінеаризована система з незалежним регулюванням координат може мати кращі 

динамічні властивості, ніж система підпорядкованого регулювання. Зважаючи 

на те, що для вирішення сучасних завдань керування об’єктами потрібно 

застосування більш складних цифрових систем, доцільним є дослідження 

відповідних дискретних/дискретизованих систем, але які мають ті ж самі типові 

структури. 

Мета дослідження. Виконати дискретизацію електромеханічних систем з 

різними типовими структурами регулювання координат та провести 

порівняльний аналіз їх динаміки.  

Матеріали досліджень. У роботі проводиться дослідження динамічних 

властивостей дискретних систем підпорядкованого та незалежного 

регулювання координат. Аналіз зроблено шляхом моделювання [3] у 

середовищі MathLAB. 

Дискретна система з підпорядкованим регулюванням (СПР). 

Досліджувана модель СПР наведена на рис. 1. 
 

 

 

 

 

 

Рис. 1.  Дискретизована модель СПР 

 

Схема керування складається з двох контурів – контуру швидкості з 

дискретним регулятором РШ  та контуру струму з дискретним регулятором РС.   
 

 

 

 

 

   

 

 

  Рис. 2. Регулятор контуру швидкості           Рис. 3. Регулятор контуру струму 
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Решта частини схеми залишається лінійною. Налаштування регуляторів 

проводиться за стандартною методикою [1], [4]. На рис. 2 та рис. 3 наведені 

блоки ПІ-регуляторів контурів швидкості та струму.   

Отримані графіки перехідних процесів наведені на рис. 4.  
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Рис. 4. Перехідні процеси швидкості (а) та струму (б) двигуна для СПР 

 

Дискретна система з незалежним керуванням (СНК).  

Модель СНК, що досліджується, наведена на рис. 5. Тут також регулятори 

струму та швидкості є цифровими.         

 

 

 

 

 

 

 

Рис. 5. Дискретизована модель СНК  

 

 У результаті настроювання контурів отримали такий само регулятор 

струму, як і для СПР, та наступний регулятор швидкості, зображений на рис. 6.  
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Рис. 6. Цифровий регулятор швидкості СНК 

 

Результати моделювання СНК наведені на рис. 7.  
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Рис. 7. Перехідні процеси швидкості (а) та струму (б) двигуна для СНК 

 

Аналіз графіків перехідних процесів, поданих на рис. 4 та рис. 7 дає 

можливість визначити показники якості перехідних процесів, а саме 

σ - перерегулювання:  СПР – 11,2 %;  СНК – 3,8 %; 

ï ït - час перехідного процесу: СПР – 0,7 с.; СНК – 0,45 с.; 

%äèí - динамічне падіння швидкості при накиданні навантаження: СПР – 4,4 

%;   

                СНК– 4,8 %; 

âñòt  - час встановлення швидкості:  СПР – 0,7 с.; СНК – 0,45 с. 

 

Висновки. Порівнюючи показники динаміки можна зробити висновок, що 

дискретна система з незалежним керуванням координат (СНК) має кращі 

показники порівняно із дискретною системою підпорядкованого регулювання 

(СПР). Це підтверджує висновки, зроблені раніше щодо відповідних 

неперервних лінійних систем, а також перспективність систем з незалежним 

керуванням координат. Проте, необхідні подальші порівняльні дослідження, 

зокрема щодо необхідних технічних та програмних ресурсів для реалізації 

відповідних дискретних систем. 
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