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Динамические свойства электромеханической системы (ЭМС) 

зависят от ее физических параметров. Математическую модель 

двухмасового электропривода будет рассмотрена на базе двигателя 

постоянного тока последовательного возбуждения (ДПТ ПВ) [1]. 

Принципиальная схема включения двигателя постоянного тока с 

последовательным возбуждением, учитывающая возможное введение в его 

цепь якоря добавочного резистора Rдоб представлена на рис. 1. [2]  

 

 
Рисунок 1 –  Схема включения ДПТ ПВ в сеть постоянного тока. 

 

Рассмотрим структурную двухмассовую электромеханическую 

систему с ДПТ ПВ которая представлена на рис. 2. Следует заметить, что 

данная структурная схема может быть применена для анализа процесса 

возбуждения фрикционных автоколебаний в электроприводах постоянного 

и переменного тока. 
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Рисунок 2 – Структурная схема двухмассовой ЭМС с ДПТ ПВ 
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Моделирование работы двигателя производим на баз структурной 

схемы, представленной выше.  

 Электродвигатель типа ЭТ-23,5 который применяется на рудничном 

электровозе АРП – 14 [3], имеет следующие паспортные данные:  

  Pн = 23,5 кВт,  н = 185 В, nн = 900 об/мин, Iн = 150 А. 

Используя параметры двигателя, получаем необходимые переходные 

процессы. Результаты приведены на рисунках 3: 

 

 
 

Рисунок 3 – Переходные процессы ω и М в разомкнутой двухмассовой 

электромеханической системе 
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