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Рис. 1. Временные промежутки между ремонтами высоковольтного асинхронного 

двигателя мощностью 1,6 МВт в системе пылегазоудаления 
электросталеплавильного цеха № 2 

С учетом перечисленных факторов среднее значение временного промежутка 
между ремонтами электродвигателя ПГУ-2 составило 88 дней. 

Заключение 
Видна актуальность проблемы разработки и усовершенствования методов и 

средств диагностирования технического состояния асинхронных высоковольтных 
электродвигателей системы ПГУ БМЗ. Использование для этого математической 
модели позволит уйти от устоявшейся системы планово-предупредительных ремон-
тов к системе ремонтов по текущему состоянию с последующим прогнозированием 
будущего состояния электродвигателя и снизить затраты на его техническое обслу-
живание. 
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Целью исследований является построение имитационной модели асинхронно-

вентильного каскада (АВК) для моделирования подобных систем электропривода и 
анализа электромагнитной совместимости данных систем электропривода.  

На основании уравнений имитационной модели [1], с учетом функциональных 
схем асинхронно-вентильного каскада [2], [3] в программе Matlab Simulink была состав-
лена модель (рис. 1), по которой произведен расчет токов статора и тока рекуперируе-
мого в сеть через роторную цепь, а также произведен расчет потребляемой и рекупери-
руемой в сеть мощности.  
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Рис. 1. Имитационная модель асинхронно-вентильного каскада в Matlab Simulink 

В качестве модели асинхронного двигателя с фазным ротором была использо-
вана разработанная автором трехфазная модель двигателя, составленная на основании 
математического описания обобщенной электрической машины (через производные 
токов и потокосцеплений). Данная модель асинхронного двигателя позволяет исследо-
вать динамику при питании статора двигателя от автономного инвертора и при несим-
метричных схемах включения, когда необходимо работать с линейными напряжениями. 
Модель трехфазного асинхронного двигателя с фазным ротором в Matlab Simulink 
представлена на рис. 2. Исследования АВК проводились на основе асинхронного 
двигателя с фазным ротором MTF-112-6 мощностью 5 кВт. 

В докладе приводятся результаты проведенных исследований, в частности, 
представлены особенности имитационного моделирования асинхронно-вентильного 
каскада для случаев с необходимостью учета процессов коммутации в источнике пи-
тания. Приведены особенности работы с такими моделями, полученные в ходе апро-
бации. 
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Рис. 2. Модель трехфазного асинхронного двигателя с фазным ротором 

в Matlab Simulink 

Переходные процессы пуска АВК и работы под нагрузкой представлены на рис. 3. 

 
Рис. 3. Диаграммы токов статора и ротора, момента и скорости вращения 

при пуске двигателя и набросе момента нагрузки 
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В условиях современных рыночных отношений белорусские предприятия пы-

таются уменьшить затраты, связанные с основным видом деятельности путем со-
кращения дополнительных статей, связанных с транспортировкой, доставкой про-
дукции (сырья). 

Существующий опыт управления транспортными перевозками показывает, что 
традиционные способы повышения эффективности перевозок и снижения затрат в 
значительной степени себя исчерпали и нужны новые способы и технические реше-
ния, которые позволят оперативно принимать решения и снизить затраты на достав-
ку продукции. 

Контроль местонахождения транспорта является важной задачей в области ло-
гистики грузоперевозок (рис. 1). Необходимо контролировать маршрут согласно 
выписанному путевому листу, постоянно следить за выполнением маршрутов, авто-
матически фиксировать различия между запланированными и фактическими собы-
тиями маршрутов. Система мониторинга позволит диспетчерам контролировать и 
оптимизировать работу автопарка и оперативно принимать решения, имея точную 
информацию о расположении и состоянии автомобиля [1].  

Целью данной работы является создание информационной системы мониторин-
га местоположения транспортных средств, которая решает ряд задач, таких, как: 

– обнаружение отклонений от установленных маршрутов и графиков следования; 
– оптимизация графиков и маршрутов движения автотранспорта; 
– анализ скоростных характеристик движения и пройденного пути; 
– контроль продолжительности рабочего дня водителей и времени использова-

ния автотранспорта; 
– контроль соблюдения водителями заданных адресов погрузки/выгрузки; 
– оперативный контроль состава автомобилей в смене; 
– учета количества рейсов каждого водителя для начисления заработной платы; 
– устранение разногласий между заказчиком и грузоперевозчиком; 
– оперативная визуализация информации на карте и получение отчетности для 

аналитики; 
– планирование технического обслуживания по каждому автомобилю; 
– возможность проводить соответствующие пробегу списания ГСМ; 
– выявление нецелевого использования транспорта; 
– предотвращение попытки угона транспортных средств. 
Все вышеперечисленное поможет автопаркам не только минимизировать затра-

ты на каждую единицу транспорта, упростить контроль работы автопарка, но и 
уменьшить количество автомобилей на линии благодаря повышению эффективности 
работы при меньшем количестве машин [2]. 

На постсоветском пространстве существует ряд компаний, которые предостав-
ляют системы для мониторинга автотранспорта с использованием технологий 
GPS/ГЛОНАСС [3]. 




