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ДОСЛІДЖЕННЯ СИСТЕМИ КЕРУВАННЯ АНТЕНОЮ НА БАЗІ 

ВЕНТИЛЬНОГО ДВИГУНА 

У сучасному морському флоті використовують тривісні корабельні 

антени для супроводу космічних апаратів, зв'язку з центрами управління 

рухом суден, безперебійної роботи навігації, в загальному, для роботи всіх 

систем корабля, які потребують використання системи супутникового 

зв'язку. Одним з найбільш актуальних питань створення працездатної 

корабельної антени є розробка стежить безредукторної системи наведення, 

що забезпечує точність наведення електричної осі антени в потрібному 

напрямку в умовах качки корабля.  

Вентильні двигуни (рисунок 1) - це пристрої, в яких магнітоелектрична 

синхронна машина з синусоїдальним розподілом магнітного поля в зазорі є 

частиною замкнутої системи з використанням датчика положення ротора 

(ДПР), перетворювача координат (ПК) і автономного інвертора. Форма 

магнітного поля в зазорі обумовлює спосіб формування напруги (струму) на 

виході автономного інвертора. У вентильному двигуні на виході інвертора 

необхідно формувати синусоїдальний струм, що досягається за рахунок 

синусоїдальної широтно-імпульсної модуляції в інвертор. 

 

 
Рисунок 1 – Функціональна модель вентильного двигуна 

 

Інверторна модуляція відбувається в ПК, при цьому сигнал на вході ПК 

визначає амплітуду моделює сигналу, а сигнал з датчика положення ротора 

(кут повороту ротора) визначає миттєву фазу. Таким чином, за рахунок зміни 

вхідного сигналу, здійснюється регулювання вентильним двигуном. 
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На базі розробленої спрощеної моделі вентильного двигуна була 

створена модель контуру регулювання швидкості(рисунок 2 а). На моделі 

отримані перехідні характеристики (рисунок 2 б). 

 

а - 

контур регулювання швидкості, б - п / п в контурі регулювання швидкості 

Рисунок 2 – Привід куту. 

 

На рисунку 2 зображено графік перехідного процесу в контурі 

швидкості приводу кута місця, час перехідного процесу 1,24 (tпп = 1,24), 

перегулювання - 36%. 
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