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Анотація 
Запропонована вдосконалена система керування електропривода транспортної лінії припортового заводу із 

застосуванням принципів регулювання швидкості асинхронного двигуна з частотно-струмовим скалярним 
керуванням. Вдосконалення існуючої структури електромеханічної частини електроприводата його системи 
керування дозволяє підвищити надійність та гнучкість налагодження системи електропривода, забезпечити 
необхідні експлуатаційні характеристики. 
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Abstract 
An improved control system of the electric drive of the transport line of the near-port plant using the principles of 

speed control of an asynchronous motor with frequency-current scalar control is proposed in this work. Improvement of 
the existing structure of the electromechanical part of the electric drive and its control system allows to increase the 
reliability and flexibility of setting up the electric drive system, to ensure the necessary operational characteristics. 
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Вступ 
Стрічковий конвеєр на сьогоднішній день є одним з найпоширеніших механізмів безперервного 

транспорту завдяки простій конструкції, довговічності, невеликим витратам енергії, високій 
продуктивності та надійності. З багатьох типів конвеєрних установок понад 90 % становлять 
стрічкові конвеєри. Вони використовуються в гірничодобувній промисловості – для транспортування 
руд корисних копалин та вугілля, в металургії – для подачі землі та палива, на підприємствах з 
потоковим виробництвом – для транспортування заготовок між робочими місцями тощо, в 
припортових перевантажувальних станціях. На відміну від вантажопідйомних машин конвеєри як 
транспортні машини призначені для переміщення вантажів безперервним потоком без зупинок для їх 
завантаження та розвантаження. Конвеєри призначені для роботи з масовими вантажами, тобто 
вантажами, що складаються з великої кількості однорідних частинок або шматків, або штучними 
вантажами, що переміщуються у великій кількості [1]. 

Конвеєри є складовою, невід'ємною частиною сучасного технологічного процесу, вони 
встановлюють і регулюють темп виробництва, забезпечують його ритмічність, сприяють підвищенню 
продуктивності праці та збільшенню випуску продукції. Разом з виконанням транспортно-
технологічних функцій конвеєри є основними засобами комплексної механізації і автоматизації 
навантажувально-розвантажувальних і складських операцій [1-2]. 

Метою роботи є підвищення ефективності та надійності функціонування електричного привода 
транспортної лінії припортового заводу за рахунок вдосконалення існуючої структури 
електромеханічної частини електроприводата його системи керування. 

 

Результати дослідження 

Для побудови системи автоматизованого електропривода транспортної лінії припортового 
заводу використано принципи частотно-струмового скалярного керування. Для обробки сигналу 
швидкості та формування відповідної керуючої дії функціональна схема системи електропривода 
передбачає наявність регулятора швидкості, вихідний сигнал якого формує задане значення струму 



 

I1y та моменту μ, а струм I1x– завданням  потокозчеплення [3-4]. Функціональна схема системи 
регулювання швидкості асинхронного двигуна з частотно-струмовим скалярним керуванням 
наведена на рисунку 1. 

 

Рис. 1. Функціональна схема керування електроприводастрічкового конвеєра 

На рисунку 1: ЗІ – задавач інтенсивності; РОС – регулятор обмеження струму; НП – нормуючий 
перетворювач; М – асинхронний двигун; ДСа, ДСb, ДСс – датчики струму, встановлені у фазі А та 
фазі С відповідно; ІН 3ф – перетворювач частоти (трифазний інвертор напруги); ФП1 - 
функціональний перетворювача струмів статора із системи координат х, y до системи координат , ; 
ФП2 – функціональний перетворювач струмів статора із двофазної системи координат ,  у 
трифазну систему координат A, В, С.. 

Задатчик швидкості, що встановлюється на вході електроприводу, визначає закон зміни швидкості 
двигуна в пуско-гальмівних режимах з обмеженими значеннями першої похідної швидкості 
(прискорення) – задатчик з лінійною вихідною характеристикою, і першої та другої похідних 
швидкості (відповідно до прискорення та ривка) – задатчик з S-подібною вихідною характеристикою. 
Якщо електропривод відпрацьовує задану траєкторію руху, то це означає, що в пуско-гальмівних 
режимах електроприводу будуть обмежуватися значення динамічного моменту і струму двигуна, а 
при S-подібній вихідній характеристиці задатчика додатково і швидкість їх зміни. Проте фактичні 
значення моменту на валу двигуна і струму двигуна залежатимуть ще й від величини статичного 
моменту і характеру навантаження, а також від конкретного виду пуско-гальмівного режиму роботи 
транспортної лінії. 

Таким чином, задатчик швидкості, встановлений на вході частотно-регульованого електроприводу 
зі скалярним керуванням, виконаним за розімкненими структурами, обмежує струм і момент двигуна 
в пуско-гальмівних режимах електроприводу при робочих технологічних режимах виробничого 
механізму та правильному виборі параметрів задатчика. Однак, при великих статичних 
навантаженнях значення максимального струму та моменту електродвигуна залежатимуть не тільки 
від параметрів задатчика, але й значення статичного моменту навантаження [4]. 

 
Висновки 

Аналіз технічних вимог до електропривода транспортної лінії припортового заводу та показників 
його експлуатації свідчить про те, що достатнім є застосування саме розімкнутої системи скалярного 
управління на базі асинхронного двигуна з короткозамкненим ротором. Система керування 
електропривода реалізує принципи регулювання швидкості асинхронного двигуна з частотно-
струмовим скалярним керуванням. Сучасна мікропроцесорна реалізація системи керування дозволяє  

xΨ2



 

підвищити надійність та гнучкість налагодження системи електропривода, забезпечити необхідні 
експлуатаційні характеристики і точність регулювання тягового зусилля електропривода. 
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