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Аннотация.В статье указывается, что для раздачи связных кормов могут быть использованы аккумуляторные раздатчики. Ранее

на базе платформы ЭТ-2040 выпускались кормораздатчики KCA-5Aи КСА-5Бс однодвигательным электроприводом битерного отде-

ляющего устройства, продольногои поперечного транспортеров. Если заменить старые щелочные аккумуляторы на современные ли-

тий-ионные, то такие кормораздатчики могут получить вторую жизнь. Однако, исходя из предшествующего производственного опыта

авторов, данный агрегат характеризуется высокой неравномерностью нормы выдачи корма,а также сложностью ее регулирования.

В связис этим целью исследования явилось теоретическое обоснование целесообразности разделения электропривода рабочих ор-

ганов. При раздаче корма для привода трех рабочих органов возможно использование привода каждого из указанных механизмов.

В данной работе предлагается обеспечить отдельным электроприводом поперечный транспортер, привод же продольного транспортера

объединитьс приводом битерного отделяющего устройства. Для обоснования использовать методы теоретической механикии теории

автоматического управления. Получены математические зависимости, позволяющие позаданной статической ошибке производительно-

сти рабочих органов определить параметры систем регулирования обоих электроприводов.С теоретической точки зрения установлено,

что автоматизированный двухдвигательный электропривод позволяет повысить точность регулирования нормы выдачи, чем однодвига-

тельный.В частности, указывается, что однодвигательный вариантдля повышения точности, требует установки редукторас переменным

передаточным отношением, что повышает инерционность системыи усложняет кинематическую схему. Использование двухдвигатель-

ного электропривода раздатчика вместо однодвигательного позволяет облегчить процесс регулированияи повысить точность нормы

выдачи корма.

Ключевые слова: аккумуляторный кормораздатчик, норма выдачи, битер, двигатель, электропривод, мощность, производитель-

ность, поток возбуждения.
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Abstract. The article says that battery feed dispensers can be used todistribute cohesive fodders. Previously, the KSA-5A and КЅА-5Б feed

dispensers withа single-motor electric drive ofа beater separating device, longitudinal and transverse conveyors were produced on the basis

of the ЕТ-2040 platform. If to replace old alkaline batteries with modern lithium-ion batteries, then such feed dispensers can getа ‘second life’.

However, based оп the previous production ехрегіепсе of the authors, this unit is characterized byа high uneven feed distribution rate, as well

as by complex adjustment control. in this regard, the purpose ofthe study was theoretical substantiation of the feasibility of separating the electric

drive of the working elements. When distributing feed, forthe drive of three working elements, it is possible to use the drive of each ofthese mech-

anisms. inthis papeг, it is proposed toprovideа transverse conveyor withа separate electric drive, while the drive of the longitudinal conveyor to

combine with the drive of the beater separating device. The methods oftheoretical mechanics and thetheory of automatic control should be used

Ы Троценко В.В., Троценко И.В., Епифанов А.П.,2026



forsubstantiation. Mathematical dependences have been obtained that make it possible to determine the parameters ofthe control systems of

both electric drives based onа given static error in the performance oftheworking elements. Fromа theoretical point of view, it has been estab-

lished that an automated two-motor electric drive makes it possible to iпcгease the accuracy ofadjusting the discharge rate in comparison withа

single-motor one. in particular, it is indicated that to iпcгease accuracy the single-motor version requires installation ofа gearbox withа variable

gear ratio, which increases the inertia of the system and makes thekinematic scheme more sophisticated. Dual-motor feed distributor electric drive

application instead ofа single-motor one makes it easier to adjust and improve the accuracy ofthe feed delivery rate.
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Введение. Раздача корма на животноводче-

ских фермах достаточно часто осуществляется

мобильными кормораздатчиками, в том числе

с электрическим приводом рабочих органов

от аккумулятора [1—3]. На базе платформы

ЭТ-2040 ранее выпускались кормораздатчики

KCA-5Aи КСА-5Бс однодвигательным электро-

приводом битерного отделяющего устройства,

продольного и поперечного транспортеров мощ-

ностью 3,6к Вт. На этих агрегатах использовались

щелочные аккумуляторы ЗбТЖН-400 со средним

напряжением бортовой сети 40 В.

Если заменить старые щелочные аккумуля-

торы на современные более долговечные литий-

ионные, то такие кормораздатчики могут получить

вторую жизнь. Однако, исходя из предшествую-

щего производственного опыта авторов данный

агрегат при раздаче грубых (связных) кормов, та-

ких как сено или солома, характеризуется сложно-

стьюв регулировкеи высокой неравномерностью

нормы выдачи корма. Неравномерностьв зависи-

мости от вида связного корма превышала 15 %.

Причиной этому, на наш взгляд, является фикси-

рованное соотношение скоростей продольного

и поперечного транспортеров, когда норма выдачи

определяется только скоростью движения всего

агрегата.

Целью исследования являлось обоснование

целесообразности разделение моноэлектроприво-

да указанных рабочих органов кормораздатчика.

Материалыи методы. Работа кормораздат-

чиков KCA-5 предусматриваетсяс приводом всех

рабочих органов от одного двигателя. Но вариан-

ты могут бытьи трехдвигательными (рисунок 1a)

и двухдвигательными (рисунок 16).

Если объединить привод продольного транс-

портера и битерного отделяющего устройства,

а привод поперечного транспортера оставить

от одного двигателя, то получится двухдвигатель-

ный вариант.

В соответствиис [4—6] зависимость между по-

лезной мощностью Ру,идущей на отделение корма

битерами, и производительностью рабочих орга-

новQ в первом приближении принимаем линейной

Pg—ko t!- (1)

1 — битеры;2 — продольный транспортер;

3 — поперечный транспортер

Рисунок1 — Кинематические схемы

кормораздатчика

1 — beaters;2 — longitudinal conveyor;

3 — transverse conveyor

Figure1 — Kinematic diagrams ofthefeed dispenser

Соотношение (1)справедливо для полезной

мощности, идущей на весь процесс выдачи корма,

так как отделение корма битерами значительно

более энергоемко, чем транспортирование корма

транспортерами [6—8]. Зависимость (1) позволяет

создать систему автоматизированного электро-

привода рабочих органов аккумуляторного кормо-

раздатчика, которая, стабилизируя потребляемую

мощность, позволит поддерживать постоянной

производительность рабочих органов [9—11].

Полезную мощность определяем как раз-

ницу между мощностью на валу двигателя д1
(рисунок1 а и б)в рабочем режимеР

В1
и мощно-

стью на валу двигателя при прокручивании меха-

низмас тойже скоростью на холостом ходуР
B1

п "" в1" *ов1 (2)

С учетом (1)и постоянства потерьв сталии



механических потерь при постоянной скорости

вращения двигателя получим

1'

ko Гі — Jtf ^* Jtfo ^* (3)
где M

1
— электромагнитный момент двигателя

М
01— электромагнитный момент двигателя при

холостом ходе;

•1— угловая скорость двигателя.

Через полную мощность, потребляемую двига-

телем, производительность определится:

koН — >11 2 д1 Шol '*'1

где •1 — напряжение на зажимах двигателя;

›1— ток двигателя;

rд1— суммарное сопротивление двигателя.

(4)

В процессе работы кормораздатчика измерить

полезную мощность затруднительно, поэтому про-

изводительность рабочих органов целесообразнее

поддерживать постоянной стабилизацией элек-

тромагнитной (3) или полной (4)мощности [12; 13].

Постоянство электромагнитной мощности

двигателяД
1
может быть обеспечено стабилиза-

цией электромагнитного момента M
1
и скорости ш

1

Ш1 = Const

ю1 = const

эм1' Ш1=1= const
(5)

а)

6)

постоянство полной мощности двигателя — стаби-

лизацией напряжения двигателяU
1
и потребляе-

мого тока ›1

< — const

Pt —< ! = const -

k0

— йf01
k0

(6)

На рисунке 2a представлена блок-схема ав-

томатизированного двухдвигательного приво-

да рабочих органов, позволяющая реализовать

условие (5). Двигатель привода битеровД
1
благо-

даря отрицательной обратной связи по скорости

работаетв режиме ш
1
—— const. Стабилизация мо-

мента M
1
выполняется поддержанием на задан-

ном уровне тока двигателя »1 путем изменения

скорости продольного транспорта (двигатель »2)
и подачи кормовой массы на битеры.

Из выражения (3)получаем

(7)

откуда следует, что производительность про-

порциональна электромагнитному моменту дви-

гателя »1 и, следовательно, пропорциональна по-

требляемому двигателем току1
1
. Регулирование

производительности осуществляется изменением

уставки по току (рисунок 26) [14;15].

а — блок-схема;б — механическаяи регулировочная характеристики

Рисунок2 — Система управления двухдвигательным электроприводомс обратными связями

по скоростии току

(а) flow chart; (b) mechanical and control characteristics

Figure2 — Control system forа two—motor electric drive with close loop configuration on speed and current



На рисунке За представлена блок-схема ав-

томатизированного двухдвигательного привода

рабочих органов, реализующих условие (6). Дви-

гатель привода битеров благодаря отрицательной

обратной связи по напряжению работает в ре-

жимеU
1
—— const. Ток 1

1
двигателяд

1
, также,как

ив схеме рисунка 2a,поддерживается постоянным

с помощью отрицательной обратной связи по току.

Пренебрегая потерямив меди, из выражения (4)

ПолучИм

Q ——*
l

ko
— 3f01

l

ko

(8)

тоесть производительность пропорциональна

произведению •1 ›1
На рисунке 36 представлены скоростная ха-

рактеристика двигателя последовательного воз-

буждения и график зависимости производитель-

ности рабочих органовQ от тока1
1
приU
1
—— const.

Процесс отделения корма битерами происходит

устойчивов определенном скоростном диапазоне

(9)

поэтому на скоростной и, следовательно, на-

грузочный диапазоны двигателя 31 накладывают-

ся ограничения:

6)

(10)

(11)

Если отношение максимальной производи-

тельностиQ
ma
(рисунок 36)к минимальнойQ

m
,

будет меньше заданной для рабочих органов кор-

мораздатчика величины, необходимо изменить

уставку по напряжению (рисунок За)и переходить

на новую скоростную характеристику. Причем гра-

фик зависимостиQ оттока1
1
(рисунок 36) изменит-

ся,поскольку изменилось напряжениеU
1
(8).

Если двигательД
1
имеет независимое воз-

буждение с устройством стабилизации потока

Ф
1
=const), то поведение схемы (рисунок За) ана-

логично поведению схемы (рисунок 2a). Если по-

ток возбужденияФ
1
небудет стабилизирован, то

возможно смещение механической характеристи-

ки двигателя »1и появление погрешности IQ, ко-

торая определится из выражения (8)и уравнения

скоростной характеристики двигателя »1

b Q —йfol
ko !— **’*’

(12)

гдеS Ф — относительное изменение потока воз-

буждения.

а — блок-схема;б — скоростнаяи регулировочная характеристики

Рисунок3 — Система управления двухдвигательным электроприводомс обратными связями

по напряжениюи току

а — flow chart;b — speed and control characteristics

Figure3 — Control system forа two—motor electric drive with close loop configuration on voltage and current



Схема рисунка 2a имеет ряд преимуществ: за-

висимость между производительностьюQ и током

двигателя »1 близкак линейной, двигатель привода

битеров 31 может быть принят последовательного

возбуждения, что существенно при импульсном

регулировании двигателя. К недостаткам схемы

следует отнести некоторое усложнение привода

из-за установки тахогенератора.

Схема рисунка Зас двигателем независимого

возбуждения и стабилизированным потоком воз-

буждения имеет линейную зависимость между

током двигателяд
1
и производительностью. От-

сутствие тахогенератора упрощает приводи повы-

шает егонадежность. Однако специфика работы

двигателя при питании от аккумуляторной батареи

и стабилизация потока возбуждения требует, как

правило, переделки цепи возбуждения двигателя.

К достоинствам схемы рисунка Зас двигателемд
1

последовательного возбуждения следует отнести

возможность использования серийных электро-

двигателей машин напольного транспорта.

В автоматизированном однодвигательном

приводе (рисунок 16) режим постоянства полной

мощности может быть обеспечен стабилизацией

напряженияU
1
и тока1

1
двигателя (рисунок 4a).

PП изменяет поток возбуждения двигателяи его

скорость, а следовательно, подачу корма на би-

теры. При этом ток двигателя и производитель-

ность рабочих органов остаются постоянными.

На скоростной диапазон двигателя в этом слу-

чае также необходимо наложить ограничение (10)

(рисунок 46).

Из выражения (4), пренебрегая потерями

в меди якорной цепи двигателя, получим:

Q —— М
l

ko
— M01

l

ko

(13)

Схема рисунка 4a поддерживает постоянным

произведение L/
1
/
1
, или, пренебрегая потерями

в меди якорной цепи, произведение M
1 •1”Из-за

изменения скорости •1в однодвигательном при-

воде появляется ошибка стабилизации произво-

дительности, вызванная тем, что поддерживается

постоянной электромагнитная мощность двигате-

ля,а не полезная (1). При среднем значении ско-

рости =1,

t?cp ' M1cp
ko ko
— 3f01 (14)

Напряжение поддерживается постоянным с по- гдеQ , M
1
— значения производительности

мощью отрицательной обратной связи. Благодаря и электромагнитного момента, соответствующие

отрицательной обратной связи по току, регулятор средней скорости ш1,

6)

Mi

а — блок-схема;б — механические характеристики

Рисунок4 — Система управления однодвигательным электроприводомс обратными связями

по напряжениюи току

а — flow chart;b — mechanical characteristics

Figure4 — Control system forа single—motor electric drive with close loop configuration

on voltage and current



Момент холостого хода M
01 в определен-

ном скоростном диапазоне можно принять

постоянным [10]

3fo ' COTtSt. (15)

Вычитая из (14) выражение (13)с учетом по-

стоянства электромагнитной мощности двигателя,

ПолучИм

bQ — Mol
l

ko

(16)

где IQ — абсолютная ошибка стабилизации Q,

эш — абсолютное изменение скорости ш
1
.

После деления (16) на (14) получим относи-

тельную ошибку стабилизации производитель-

Н ОСТИ

где ^=1

скорости ш1

М01

M1 — М01
(17)

относительное изменение

Пунктирной линией на рисунке 46 показаны ги-

перболы, соответствующие постоянству полезной

мощностии отсутствию ошибки стабилизации про-

изводительности.

Полезный момент при однодвигательном при-

воде рабочих органов не зависит от скорости дви-

гателя,а определяется только характеристиками

корма [13; 14]. С учетом (15) электромагнитный

момент двигателяД
1
также не будет зависеть от

скорости. Поэтому для переходас одной харак-

теристики (рисунок 46) на другую при изменении

производительности необходимо менять соотно-

шение скорости битерови продольного транспор-

тера, т. е. иметь редукторР (рисунок 16)с пере-

менным передаточным отношением.

Режим постоянства полной мощности двига-

теля может быть достигнути при регулировании

напряженияв функции токас помощью логариф-

мических блоков нелинейности (рисунок 5). Закон

PH

регулирования напряжения может быть получен

из (6) путем несложных преобразований

У1 = 7te
С
*^
/1. (18)

Производительность рабочих органов опре-

деляется выражением (4)и регулируется измене-

нием уставки С.В этом случае также появляется

ошибка стабилизации производительности (16),

(17), так как постоянной поддерживается полная,

а не полезная мощность. При регулировании про-

изводительности необходимо менять передаточ-

ное отношение редуктораР (рисунок 16), так как

и в этом случае момент двигателя »1 не зависит от

скорости.

Результаты исследований и их обсужде-

ние. Точность стабилизации производительно-

сти при двухдвигательном автоматизированном

электроприводе рабочих органов (рисунок 2a, За)

определяется статизмом характеристик замкнутых

систем. При заданных значениях скоростИ
1за и

моментаM
1а
из(3)длясхемы рисунка 2a получим

k0 /7зад М1зад“1зад M01 “1зад, (19)

гдеQ
a
д Заданная производительность.

Вследствие статических ошибок в конту-

pax обратных связей по скорости и моменту

с учетом (15) формула (19) примет вид:

k0 (t?зад+ t!) (Мlзад + MJ зад)( lзад+ 1)

"/!У0/( 1@aд+ /) (20)

где 6Q, CM;Ьш
1
—абсолютные отклонения про-

изводительности, моментаи скорости от заданных

значений.

Раскрывая скобкии вычитая из (20) выраже-

ния (19), получим

kO!!!t! МЈзад 1 + fiM1 lзад+

-l— fiM fiю1 — Moйю1
(21)

Рисунок5 — Блок-схема системы управления однодвигательным электроприводом при управлении

напряжениемв функции тока

Figure5 — Flow chart ofа single-motor electric drive control system forvoltage control asа function of current



вид

После деления на (19) выражение (21) примет

зад

Поделив числительи знаменатель выражения

(22) наM
1 a
д
' 1зад’ Получим

Здесь 9!

l

— °Q ьн
Q 3 д Д

301

Мlзад

301

Мlзад

- (22)

.(23)

относительные ошибки стабилизации производи-

тельности, моментаи скорости.П

ном второго порядка малостибM
1

сложных преобразований получим

#Q——#«+
_ йf01

енебрегая чле-

^•1 после не-

йflзад

(24)

Для схемы рисунка За, пренебрегая потерями

в меди якорной цепи, из формулы (4) для задан-

ных значений напряжениЯ
1зади Тока/1зад Олучим

k0 t?зад' lзад lзад йf01

'1зад
, (25)

k +
гдеQ

a
д Заданная производительность;

k
1
— конструктивный коэффициент двигателяД

1
.

Вследствие статических ошибок в контурах

обратных связей по напряжениюи току формула

(25)с учетом (15) примет вид:

+ ‘1)" (26)

Здесь IQ,AL/
1
, A/

1
— абсолютные отклонения

производительности, напряженияи тока от задан-

ных значений. Изменением

брегаем.

6Jtfl

1
31'
•1«

прене-

Раскрывая скобкии вычитая из (26) выраже-

ние (25), получим

вид

kO!!*t! lзад 1 + lзад 1
(27)

После деления на (25) выражение (27) примет

зад lзад lзад 30131 lзад

!*
1
.(28)

Поделив числительи знаменатель правой ча-

сти выражения (28) на L/
1.as *1зад Получим

Здесь $Q

1 —

Qзaд'

М01 1

lзад

М01 1

lзад

lзад
(29)

lзад

относительные ошибки стабилизации производи-

тельности, токаи напряжения. Пренебрегая чле-

ном второго порядка малости 6L/ ^›1 после не-

сложных преобразований получим

#Q——#>+

I1зaд

(30)

Как видно из выражений (24)и (30), относи-

тельная ошибка стабилизации производительно-

сти при двухдвигательном автоматизированном

электроприводе рабочих органов определяется

относительными ошибками стабилизации момен-

таи скорости (рисунок 2a) или токаи напряжения

(рисунок За)и существенно зависит от нагрузочно-

годиапазона двигателя »1
Для определения статических ошибокв кон-

турах обратной связи по моментуи скорости, на-

пряжению и току составим систему уравнений,

описывающую поведение двухдвигательного авто-

матизированного электропривода рабочих органов

(рисунок 2a, За). При выводе уравнений сделаны

следующие допущения: пренебрегаем пульса-

циями тока, напряженияи скорости двигателейи

оперируем их средними значениями; считаем, что

электромеханические постоянные времени приво-

дов много больше электромагнитных постоянных

двигателей; принят пропорциональный закон регу-

лирования.

d=i
dt (31)

F ——h х В х р, (32)

› 4s х Me, (33)

'*’ • › (34)

^ i ' kы(^вx1 Йіkтг i)— hmm (35)

^’і 'k’ы(^’..›— г’^ ) —› ‹’.›, (35')

= Ь4і —*m4i, (36)

У2= kн2( вх2" 32ki!1) " 12 л2 (37)



32 = 02+ kзР t)+ J2

d 2

dt

302 ' f( 2)'

*—J'2(t)

Q ——v х F,

rf**2 (38)

dt

(39)

(40)

(41)

(42)

(43)

гдеF — возмущающее воздействие;

u,— средняя скорость кормав плоскости съе-

ма;

J1— приведенныйк валу двигателя 31 момент

инерции привода;

h, В,р — средняя ширина, высотаи плотность

кормав плрскости съема;

* ' k,», — переменный для двигателя

последовательного возбуждения коэффициент

пропорциональности между электромагнитным

моментоми током двигателя »1'

°1— переменный, для двигателя последова-

тельного возбуждения, коэффициент пропорцио-

нальности между токоми потоком возбуждения;

у
1
,k’,
1
,V
1
,Г
1
— коэффициент обратной связи

по напряжению, коэффициент усиления по напря-

жению, входное напряжениеи выходное сопротив-

ление преобразователя PHI (рисунок За);

y
1
,k,
1
,V
1
,Г
1
— коэффициент обратной связи

по скорости, коэффициент усиления по напряже-

нию, входное напряжениеи выходное сопротивле-

ние преобразователя PHI (рисунок 2a);

k.,— передаточный коэффициент тахогенера-

тора ТГ (рисунок 2a);

Г
1
"Гд
1
+r
1
— суммарное сопротивление двигате-

ляД
1
и преобразователя PHI;

»2* M2,=2— напряжение, ток, электромагнит-

ный моменти угловая скорость двигателя »2
у„k
2
, L/, r

2
— коэффициент обратной связи

по току, коэффициент усиления преобразователя

PHII по напряжению, входное напряжениеи вы-

ходное сопротивление преобразователя PHII (ри-

сунок 2a, За);

k
l
— передаточный коэффициент датчика тока

ДТ (рисунок 2a, За);

M
02— момент холостого хода привода продоль-

ного транспортера;

k
3
P(t) — полезный момент, обусловленный пе-

ремещением корма, вес которогоР изменяется со

временем;

J — приведенныйк валу двигателяД
2
момент

инерции привода;

2(›) — переменный момент инерции, обуслов-

ленный находящимсяв бункере кормом;

2 '

1 — переменный, для двигателя

2 2

последовательного возбуждения, коэффициент

пропорциональности между электромагнитным

моментоми током двигателя Др;

k ,Ф
2
—конструктивный коэффициенти поток

возбуждения двигателя »2
f
2
"Гд
2
+ r
2
— суммарное сопротивление двига-

теляД
2
и преобразователя PHII;

k
4
— переменный коэффициент, учитывающий

проскальзывание корма по продольному транс-

портеру;

2 — передаточное число передачи между ва-

лом двигателя Дри валом продольного транспор-

тера;

c(t) — коэффициент, учитывающий упругие

свойства корма.

Полученная система уравнений позволяет

определить статические ошибкив контурах обрат-

ных связей двухдвигательного автоматизирован-

ного электропривода. Из выражения (35’) получим

статическую нагрузочную характеристику преоб-

разователя PHI (рисунок За)

l

и относительную ошибку стабилизации напряже-

ния двигателяд
1
в схеме рисунка За

k'nl 'вх1 'l 'п1

(45)

где› 1— некоторое значение тока ›1 при котором

определяется заданное напряжение »1
Заменивв (36) L/

1
на выражение (35)и решив

полученное выражение относительно •›1 получим

уравнение скоростной характеристики двигателя

Д
1
длясхемы рисунка 2,a

“
l
k •ll+k kxrJl

(46)

Относительная ошибка стабилизации скорости

(44)

, (47)

где • 1’› 1 — некоторые значение коэффициен-

та •1и тока ›1 при которых определяется заданная

скорость •1”
Для контура обратной связи по току (рисунок

3 а) из выражений (31), (33), (37), (40), (41)и (42)

ПолучИм



filйfol+ kok42kп2 вх23132
F

l
— kok4

F

2 V1V2’22

F

(48)

Из выражения (48), пренебрегая потерямив меди якорной цепи двигателяД
2
, получим выражение

относительной ошибки стабилизации тока

fi1Mo1+ kok42kn2 вх21 2
1
) 1+ kok42k.2 2 1 '

1 -l-kok42k 2 321 2J
1
) d1Mol+ kok42kn2 вх21 '

F’
2
= , (49)

F’
2
**

где Д’
2
и F’ — некоторые значения коэффициентаД

2
и линейной плотности призмы корма F,при кото-

рых определяется заданный ток.

Из выражения (48)с учетом (33) получим

M1 =

йfol+ kok42kп2 вх232
F

^*1

F

^*1

F

^*1
(50)

Пренебрегая потерямив меди якорной цепи двигателяД
2
, получим относительную ошибку стабили-

зации моментаM
1
.

Mol+ kok42kn2 вх232

1 + kok42kn232 1 2

Заключение. Какпоказывает анализ, однодви-

гательный автоматизированный привод рабочих

органов имеет ряд существенных недостатков:

усложнение кинематической схемы из-за уста-

новки редуктора с переменным передаточным

отношением, сложность регулирования произ-

водительности, высокая погрешность 6Q за счет

значительного изменения скорости ш
1
(16), (17).

Проведенный анализ, показывает, что на кор-

мораздатчике для привода рабочих органов более

целесообразен автоматизированный двухдвига-

тельный электропривод: один двигатель на привод

продольного транспортера и битеров, другой —

на привод поперечного транспортера.

Полученные выражения (45), (47), (49), (51)

с учетом (24)и (30) позволяют по заданной стати-

ческой ошибке 6Q определить параметры систем

регулирования автоматизированного двухдвига-

тельного электропривода рабочих органов кормо-

раздатчика,и наоборот, по параметрам автомати-

зированного электропривода определить величи-

ну статической ошибки 6Q.

Проведенные теоретические исследования

носят предварительный характер, требующий экс-

периментального подтверждения, что заложено

на перспективу.

1)

F
1 + kok42k»232 1 '

1

) йfol+ kok42kп2 вх2'

F’
2
=

F’
2
=

(51)
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