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При создании импульсных преобразователей напряжения (ИПН) возникает 
потребность в применении новых законов управления и их отработке. 
Первоначальную отработку алгоритмов управления цифровыми системами 
управления наиболее целесообразно проводить на математических моделях 
ИПН, во избежание повреждения аппаратной части установки из-за возможных 
ошибок в алгоритме управления. 

Можно выделить два подхода отработки алгоритмов управления ИПН с 
использованием математических моделей. 

1. Запустить математическую модель ИПН внутри процессора системы 
управления вместе с самой системой управления [1]. 

2. Запустить алгоритм управления на персональном компьютере 
совместно с математической моделью ИПН [2]. 

При первом подходе создается математическая модель ИПН на том же 
языке программирования, на котором написан алгоритм работы системы 
управления. Затем код системы управления совместно с моделью загружается в 
микропроцессор управляющий ИПН. 

При втором же подходе алгоритм работы системы управления переносится 
на персональный компьютер, где и осуществляется его отладка совместно с 
математической моделью. 

У обоих подходов есть свои достоинства и недостатки. Во втором случае, 
при запуске алгоритма управления на персональном компьютере он будет 
выполняться на процессоре с архитектурой отличной от той, которая 
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 Реализация предложенного подхода позволяет использовать отработанный на 
математической модели алгоритм в системе управления ИПН без 
дополнительных изменений. 
 Запуск алгоритма на персональном компьютере упрощает процесс его 
отладки и позволяет пользоваться мощными средствами визуализации 
различных САПР. 
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Существуют такие опасные объекты как: военные, ядерные, 

строительные, химические и многие другие. На таких предприятиях существует 
проблема, которая заключается в том, что необходимо обеспечить живучесть 
функционирования технических объектов, важной частью их является 
вентильный электропривод (ВД). Обеспечение отказоустойчивого управления 
ВД предполагает его работу в аварийном двухфазном режиме работы. 

Представляет интерес рассмотрение алгоритмического восстановления 
работоспособности трехфазного ВД на основе микроконтроллерной системы 
управления. Для решения этой задачи необходимо обеспечить выбор и 
обоснование угла нагрузки в аварийном двухфазном режиме работы. 

При разработке математической модели приняты следующие допущения: 
магнитная цепь двигателя принимается ненасыщенной, потери в стали и 
механические потери пренебрежимо малы, распределение МДС и индукции 
синусоидальное, высшие гармоники отсутствуют, воздушный зазор 
равномерен, механические связи двигателя и нагрузки абсолютно жесткие.  

На рис. 1 приведена схема замещения синхронного двигателя при обрыве 
фазы "В", которой в установившемся режиме соответствуют уравнения в 
комплексной форме (1) на основе которых была разработана расчетная модель 
(2) в тригонометрической форме: 

 

஺ܷሶ ஺ሶܫ= ൉r + j ·ܫ஺ሶ ൉XS +j ·ܫ஺ሶ ൉XA - j ·ܫ஼ሶ ൉XM  -ܧ஺ሶ ; 
(1) 

ܷ஼ሶ ஼ሶܫ= ൉r + j ·ܫ஼ሶ ൉XS +j ·ܫ஼ሶ ൉XA-  j ·ܫ஺ሶ ൉XM  -ܧ஼ሶ . 


