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ПЕРЕЛІК УМОВНИХ СКОРОЧЕНЬ 

АД – асинхронний двигун 

АІ – автономний інвертор 

АІН – автономний інвертор напруги 

Д – двигун 

ДПС – двигун постійного струму 

ДС – давач струму 

ДШ – давач швидкості 

ЕМП – електромашинний підсилювач 

ЕМС – електромеханічна система 

ЕМСК  – електромеханічна система керування 

ЕП – електропривід 

е.р.с. – електрорушійна сила 

ЗІ – задавач інтенсивності 

ЗКП – зворотний координатний перетворювач 

ЗН – зона нечутливості 

КВ – керований випрямляч 

к.з.  – коротке замикання 

ККД – коефіцієнт корисної дії 

КП – керований перетворювач 

M – момент 

МСЗ – максимальний струмовий захист 

НЗ – незалежне збудження 

ОЗ – обмотка збудження 

ПЗ – послідовне збудження 

ПКП – прямий координатний перетворювач 

ПЧ – перетворювач частоти 

РДГ – реле динамічного гальмування 

РК – регулятор ковзання 

РП – регулятор потоку 

РС – регулятор струму 

РШ – регулятор швидкості 

САК – система автоматичного керування 

СВ – струмова відсічка 

СД – синхронний двигун 

СІФК – система імпульсно-фазового керування  

СК – система керування  

СКВ – система керування випрямлячем 
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СКІ – система керування інвертором  

СПР – система підпорядкованого регулювання 

ТВ – тривалість включення 

ТГ – тахогенератор 

ТП – тиристорний перетворювач 

ТПН – тиристорний перетворювач напруги  

ТС – трансформатор струму 

Ф – фільтр 

ШІМ – широтно-імпульсна модуляція 

ШІП – широтно-імпульсний перетворювач 
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ВСТУП 

У сучасному виробництві, на транспорті, у будівництві і 

комунальному господарстві, у побуті застосовуються 

найрізноманітніші технологічні процеси, для реалізації яких людиною 

створені тисячі різних машин і механізмів. За допомогою цих робочих 

машин і механізмів здійснюється видобуток корисних копалин, 

обробляються різні матеріали і вироби, переміщаються люди, 

предмети праці, рідини, гази і реалізуються багато інших процесів, 

необхідних для життєзабезпечення людини. Так, видобуток корисних 

копалин ведеться за допомогою екскаваторів, бурових установок і 

вугільних комбайнів, деталі і матеріали обробляються на 

різноманітних верстатах, люди і вироби переміщаються 

транспортними засобами, ліфтами й ескалаторами, рідини і гази 

транспортуються за допомогою насосів і вентиляторів.  

Робоча машина чи виробничий механізм складаються з безлічі 

взаємозалежних деталей і вузлів, одні із яких безпосередньо 

виконують заданий технологічний процес чи операцію і тому 

називається виконавчим органом (далі ВО). У ліфтах – це кабіна, в 

екскаваторах – ківш, у вентиляторів і насосів – робоче колесо 

(крильчатка). Відзначимо при цьому одну дуже важливу обставину – 

всі названі технологічні процеси здійснюються внаслідок механічного 

руху ВО робочих машин і механізмів. 

Характерним для багатьох робочих машин є наявність не одного, а 

двох чи навіть декількох взаємодіючих ВО. Наприклад, під час 

обробки на токарському верстаті, деталь обертається навколо своєї осі, 

при цьому різець переміщаючись уздовж деталі знімає з неї шар 

металу – стружку. В цьому разі обертання деталі здійснює шпиндель 

верстата (перший виконавчий орган), а поступально переміщує різець 

механізм подачі верстата (другий виконавчий орган). У багатьох 

технологічних процесах потрібно керувати рухом ВО – регулювати 

швидкість руху і її напрямок, точно здійснювати зупинку в заданій 

позиції, обмежувати прискорення руху. Таке регулювання необхідне в 

ліфтах, прокатних станах, транспортерах, багатьох верстатах та ін. 

Виконавчий орган у процесі виконання заданої операції повинен 

переборювати опір свого руху, обумовлений наявністю сил тертя чи 

тяжіння Землі, пружною і пластичною деформаціями речовин чи іншими 

факторами. Для цього до нього необхідно підвести механічну енергію від 

пристрою, що відповідно до свого призначення одержав назву – привід.  
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Механічна енергія виробляється приводом, який перетворює її з 

інших видів енергії. Залежно від виду використовуваної первинної 

енергії розрізняють гідравлічний, пневматичний, тепловий і 

електричний приводи.  

У сучасному промисловому виробництві, комунальному 

господарстві й у побуті найбільше застосування знайшов електричний 

привід (далі ЕП), на частку якого приходиться більше 60% споживаної 

в країні електроенергії. Ці ЕП мають різну конструкцію, виконавчі 

механізми, енергетичну ефективність тощо. 

Таке широке застосування ЕП пояснюється цілим рядом його 

переваг порівняно з іншими видами приводів: використання 

електричної енергії, розподіл і перетворення якої в інші види енергії, 

зокрема й у механічну, найбільше економічно; великий діапазон 

потужності і швидкості руху; різноманітність конструктивного 

виконання, що дозволяє раціонально з’єднувати привід із виконавчим 

органом робочої машини і використовувати для роботи в складних 

умовах – у воді, середовищі агресивних рідин і газів, космічному 

просторі; простота автоматизації технологічних процесів; високий 

ККД і екологічна чистота. 

Тому основним завданнями теорії електропривода є розроблення 

нових ефективних енергоощадних структур електроприводів, що 

вирізняються високою надійністю, простотою в експлуатації та 

низькою вартістю, удосконалення принципів їх керування, 

автоматизації та оптимізації з метою підвищення їх показників 

електротехнологічної ефективності та якості, які якнайкраще 

відповідають вимогам, що ставляться виконавчими механізмами, 

технологічними процесами та об’єктами керування. 
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