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Деревообрабатывающие станки охватывают все сферы отраслей про-

мышленных предприятий. Они применяются для выполнения самых разнооб-

разных задач в цехах предприятий, которым важна точность и качество обра-

ботки пиломатериала. Немаловажным критерием также является возможность 
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сохранять стабильную работу под действием перегрузок, связанных с различ-

ными дефектами в структуре древесины. 

Современный электропривод — это совокупность электрических машин, 

аппаратов и различных систем управления. Являясь основным источником по-

требления электрической энергии (Электропривод потребляет до 60% электри-

ческой энергии), электропривод также является главным источником механиче-

ской энергии в промышленности. 

Для проверки стабильности работы деревообрабатывающего станка в 

момент перегрузки, опишем работу электрического привода с помощью систе-

мы уравнений, затем построим модель с помощью Matlab. 

Уравнения, описывающие переходные процессы в асинхронном двигате-

ле (АД), в системе координат, вращающейся с произвольной скоростью ωk, 

имеют вид [1]: 
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где , , , ,s r s r si i U   – мгновенные значения обобщенных пространствен-

ных векторов токов, потокосцеплений и напряжений обмоток статора и ротора; 

При моделировании прямого пуска АД систему уравнений (1) запишем 

относительно проекций векторов потокосцеплений и приведем к уравнениям 

Коши (2), записанным для неподвижной системы координат α, β. 
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где α cos(2 )s mU U f t   – проекция вектора напряжения на ось α; α
`
s – ко-

эффициент затухания электромагнитных процессов в обмотке статора при за-

мкнутой обмотке ротора; α
`
r – коэффициент затухания электромагнитных про-
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цессов в обмотке ротора при замкнутой обмотке статора; Ks и Kr – коэффициен-

ты связи обмотки статора с обмоткой ротора и обмотки ротора с обмоткой ста-

тора соответственно.  
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Рис. 1. Структурная схема модели асинхронного двигателя в неподвижной си-

стеме координат 

Согласно рисунку 1, строим имитационную модель в программной среде 

MATLAB Simulink. Модель представлена на рисунке 2. 

 
Рис. 2. Имитационная модель асинхронного электродвигателя АИР160М2 в не-

подвижной системе координат в программной среде MATLAB Simulink. 

Результаты моделирования при различных значениях Мдоп представлены 

на рисунках 3 и 4: 
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Рисунок 3 – результаты моделирования при Мдоп=0. 

 
Рис. 4. результаты моделирования при Мдоп=Мс.  

Из результатов моделирования видно, что электродвигатель может обес-

печить работу на скоростях, близких к номинальной даже при увеличении 

нагрузки в два раза, что удовлетворяет требованиям для работы деревообраба-

тывающего станка в условии перегрузки.  
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