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Математична модель перетворення енергії при перетоках потужності між 

накопичувачем і тяговими електродвигунами базується на балансі механічної 

потужності між ЕРС, що пересувається лінійно, та ротором інерційного 

накопичувача. Передавальною ланкою є електричні ланцюги тягового 

електроприводу і СЕМПЕ накопичувача. Система керування погоджує роботу 

накопичувача і режими руху електричного рухомого складу Управління 

процесом рекуперації програмно реалізується у відповідності зі схемою, 

зазначеної на рис. 1, на підставі логічних елементів. 

У блоці керування реалізовані функції: 
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Рисунок 1 – Система керування 

 

При цьому виконуються наступні умови. 

Для режиму гальмування: 

1. Якщо струм інвертора  ,; maxmin iiiinv   то ),( pssetchch vTfK  , ),( pssetee vTfK  . 

2. Якщо ,maxiiinv   то maxchch KK  , maxee KK  . 

3. Якщо ,miniiinv   то minchch KK  , 
4

),( pssete
e

vTf
K  . 

Для режиму розгону: 

1. Якщо струм інвертора  ,; maxmin iiiinv   то ),( pssetchch vTfK  , ),( pssetee vTfK  . 

2. Якщо ,maxiiinv   то minchch KK  , 
4

),( pssete
e

vTf
K   

3. Якщо ,miniiinv   то maxchch KK  , maxee KK  . 

Таким чином, отримана система управління, яка програмно реалізує 

перетоки потужності в режимі тяги і гальмування рухомого складу на підставі 

логічних елементів. 
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