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ЗАКЛЮЧЕНИЕ
В процессе проведенных исследований в работе получены следующие основные результаты:
· Разработан способ регулирования скорости АД, базирующийся на реализации импульсного управления, отличающийся возможностью поддержания углов управления полностью управляемыми силовыми полупроводниковыми элементами для достижения coscp, близкого к 1, и изменении частоты включения силового элемента электронного ключа, закорачивающего инвертор.
· Разработана структура системы синхронизации исполнительных элементов многодвигательного ЭП, реализующая принцип дистанционного электрического вала с одним ведущим исполнительным элементом и (п-1) ведомыми.
· Предложен модифицированный алгоритм анализа и синтеза системы управления многодвигательным ЭП, комплексно учитывающий требования синхронизации работы исполнительных элементов и демпфирования колебаний ленты конвейера.
· Разработана многоканальная	система управления
многодвигательным ЭП конвейера, обеспечивающая требуемый уровень синхронизации исполнительных элементов, стабилизации по возмущению и демпфированию механических колебаний, обусловленных упругостью ленты.
· Проведены исследования на основе моделирования на примере двухдвигательного привода ленточного конвейера. Рассмотрены коэффициенты запаса по тяговой способности и распределения нагрузки между приводными барабанами ленточного конвейера для двух схем приводной станции.
Предложена структура цифровой системы управления исследуемым двухдвигательным приводом на современной элементной базе с использованием программируемого микроконтроллера. Разработан алгоритм управления рассматриваемым приводом
