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На Рис 2 приведена схема включення індуктивного перетворювача в ди-
ференційному варіанті у спрощеному вигляді (без ланцюгів живлення та ко-
рекції). Генератори Г1 і Г2 побудовані за схемою еміторної три крапки.

Якщо задати частоту кожного генератора, коли відсутня дія сили на пе-
ретворювач (F = 0), в 10 мГц, то для деформованої котушки індуктивності,
коли F = 0, отримано загальну зміну частот на виході перетворювача, яка до-
рівнюватиме 2 мГц, тобто чутливість перетворювача становить 4·105 Гц/мм.

Рис 2 Диференційна схема включення перетворювача

На основі розглянутих методів побудови перетворювачів переміщення
запропонований індуктивний датчик переміщення у якого сам чутливий еле-
мент є індуктивність у вигляді механічної пружини, яка змінює свої геомет-
ричні параметри, рід дією зовнішніх сил.

На основі запропонованої моделі отримані основні функції перетворен-
ня, які пов’язують електричні параметри (індуктивність, добротність) чутли-
вого елементу з величиною зміни його геометричних параметрів.

Запропонована диференційна схема включення індуктивними перетво-
рювачами з метою підвищення двох автогенераторів з чутливості та змен-
шення впливу зовнішнього середовища.
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При эксплуатации стреловых кранов технологические факторы
обуславливают требуемые динамические качества электропривода.
Исследование переходных режимов кранов позволяет определить
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закономерности возникновения динамических нагрузок и решить задачу их
оптимизации. Крановый электропривод должен обеспечивать высокую
плавность пуска и остановки всех механизмов крана, регулирование
скоростей подъема, опускания и перемещения груза в широких пределах без
раскачивания.

Работа направлена на разработку концептуальной блок-схемы связей с
использованием пакета SimMechanics, согласно которой проектируется мак-
симально приближенная к реальному физическому объекту Simulink-модель

механической системы крана для
анализа и оптимизации динамиче-
ских процессов.

На кинематической схеме
(рис.1) вращающаяся колонна опи-
рается на радиальные подшипники 1,
несущая стрела 5 с грузовым поли-
спастом 4 поддерживается тягой 3,
механизм подъема груза - 2, меха-
низм поворота крана - 6.

Рис. 1 Кинематическая схема стрелового крана

На раскачивание груза оказывает влияние совместная работа электро-
привода механизма поворота платформы со стрелой и электропривода меха-
низма подъема груза. При моделировании таких взаимосвязанных сложных
электромеханических систем обычно используется классический подход, при
котором выполняется приведение к валу одного электродвигателя масс, мо-
ментов инерции, сил и усилий вращающихся и поступательно движущихся
отдельных звеньев кинематической цепи. В этом случае исследование пове-
дения элементов механической части электропривода при учете ее многочис-
ленных параметров затруднено. В пакете Matlab это возможно при использо-
вании пакета расширения SimMechanics для моделирования механических
систем с помощью универсальных блоков его библиотеки. Комплексная
компьютерная модель, созданная на базе Simulink и SimMechanics, позволяет
наглядно показать процессы, протекающие как в механической, так и в элек-
трической части электропривода с учетом взаимного влияния электроприво-
дов отдельных механизмов и внешних, в том числе случайных, факторов. В
этом случае полученная модель является достаточно сложной, но такой под-
ход дает возможность приблизить детализированную компьютерную модель
к физическому объекту, особенно на стадии проектирования.
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