
Вариант №__.

1 Исходные данные:

Кинематическая схема механической части электропривода механизма приведена на рисунке 1.
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Таблица1. -  параметры заданных значений:

2J 3J 4J 1C 2C 3C 1дфC 2дфC
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2 Постановка задачи на моделирование:

Для  заданной  кинематической  схемы  (рис.  1)  электропривода  (ЭП),  параметры  которой 
приведены в таблице (п.п.1.2), разработать динамическую модель и осуществить расчет переходных 
процессов  изменения  скорости  и  момента  ЭП  за  время пуска  на  холостом ходу и  при набросе 
нагрузки. 


