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Система адаптивного освітлення Intelligent Light System 

Рисунок 1 – Ефективність систем освітлення 
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Механізм регулювання адаптивним освітлення 

Рисунок 2 – Механізм регулювання адаптивним освітлення 

На рисунку 2: 1 – оптичний елемент ближнього / дальнього світла; 2 – актуатор; 3 – черв'ячний 

редуктор; 4 – електродвигун;    5 – механізм повороту оптичного елемента; 6 – лампа. 



Розрахунок потужності двигуна 
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Рисунок 3 – Тахограма механізму регулювання 
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Техніко-економічне обґрунтування вибору системи електропривода 
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Таблиця 1 – Порівняльна характеристика систем електропривода 



6 Схема електрична структурна системи регулювання 



7 Основний алгоритм роботи системи регулювання фар 



8 Схема електрична принципова системи регулювання фар 



9 Моделювання системи електроприводу 

Рисунок 5 – Модель ШІП-ДПС в ППП Matlab Simulink 

Рисунок 6 – Модель ДПС в ППП Matlab Simulink 



10 Перехідні процеси системи електроприводу регулювання фар 

Рисунок 7 – Графіки  при пуску, накиді і скиді навантаження 
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Рисунок 8 – ШІМ-функція 
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Представлення послідовності прямокутних імпульсів різної тривалості 

можна записати у вигляді ряду Фур'є: 

  

11 Моделювання ШІП в ППП Mahtcad 


