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Стоит отметить, что двигатели переменного тока также часто используются в 
сельскохозяйственных роботах из-за их низкой стоимости, высокой надежности и простого 
управления скоростью двигателя. Гевара и др. использовали два двигателя переменного тока 
для привода двух резиновых гусениц в конструкции автономного мобильного робота для 
сканирования сельскохозяйственных сред [3]. Однако, в сравнении с вентильными 
электродвигателями, асинхронные электроприводы обладают худшими энергетическими 
показателями и требуют наличия дорогого инвертора напряжения.  
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Одним из основных компонентов, влияющих на состав и параметры системы 

управления беспилотных летательных аппаратов (БПЛА) является его система 
электропитания.  

В состав устройства управления электроприводом БПЛА входит система 
электропитания СЭП, система автоматического управления электроприводом САУ и 
собственно электропривод постоянного тока ДПТ.  

На рис. 1 представлена обобщенная модель СЭП. 
В состав СЭП входит аккумуляторная батарея АБ и стабилизатор напряжения питания 

СН. Обобщенную модель СЭП представлена виде динамической модели аккумуляторной 
батареи АБ [1] и модели стабилизатора напряжения питания в виде звена с насыщением СН. 

Компьютерная модель системы управления электроприводом БПЛА с учетом 
ограничений, накладываемых динамической моделью СЭП, представлена на рис.2. 

Проведено исследование влияния величины параметра Uп на время переходного 
процесса электропривода при единичном изменении момента сопротивления Mc (рис. 3). 

Исследование проводилось для различного типа электроприводов при изменении Uн 
от 5 до 20 В с учетом допустимых параметров напряжения питания и ускорения 
приведенных к выходному валу масс исполнительных устройств. Полученные результаты 
будут использованы при модернизации систем управления БПЛА. 
  



Секция 2: Энерготехнологии и автоматизация технологических процессов АПК 
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Рисунок 1 – Обобщенная модель СЭП: 
АБ – аккумуляторная батарея, СН - стабилизатор напряжения, Uн – напряжение питания 

 
 

 
Рисунок 2 - Компьютерная модель системы управления электроприводом БПЛА 

 

 
Рисунок 3 - Влияние величины параметра Uн на время переходного процесса электропривода t 
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