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В данной работе рассматриваются следующие способы реализации канала 

тока в имитационной модели: 
- реализации канала тока с использованием ПИ-регулятора тока с 

применением преобразования Лапласа; 
- реализации канала тока с использованием ПИ-регулятора тока с Z-

преобразованием; 
- реализации канала тока с использованием блока Relay. 
Первый способ реализации канала тока с использованием ПИ-регулятора 

тока с применением преобразования Лапласа. Передаточная функция в s-
области будет иметь вид: 

                                      (1) 

где Крт – коэффициент передачи пропорциональной части регулятора тока; 
Трт – постоянная времени регулятора тока. 

Структурная схема будет иметь вид: 

 

Рисунок 1. Упрощенная структурная схема регулятора тока 

На основании (1) реализуется имитационная модель, которая представлена 

на рисунке 2. 
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Рисунок 2. Имитационная модель ПИ-регулятора тока сиспользованием 

преобразования Лапласа в Simulink 

Второй способ реализации канала тока с использованием ПИ-регулятора 
тока с применением Z-преобразования, передаточная функция в z-области: 

;                                       (2) 

где Тинв – период квантования тока [1]. 

На основании (2) получаем имитационную модель, которая представлена 
на рисунке 3. 

 

Рисунок 3. Имитационная модель ПИ-регулятора тока с использованием Z-

преобразования в Simulink 

В третьем способе канал тока реализован с использованием релейного 
элемента Relay[2]: 

 

 

 

Рисунок 4. Имитационная модель канала тока с использованием релейного 
элемента Relay 

Моделирование системы управления проходческим комбайном показало, 
что применение регулятора показанного на рисунке 3 позволяет улучшить 
динамические показатели всей системы. 
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