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Мета роботи. Провести аналіз чинних технічних термінів, що відповідають фізичним процесам в систе-
мі електропривода за час нетипових динамічних режимів. Виконати огляд можливих режимів в кінематичних 
ланках електропривода під час динамічних режимів, що можуть впливати на характер протікання перехідних 
процесів. Сформувати визначення технічних термінів, що характеризують реальні енергокінематичні режими 
під час рушання та пуску електропривода промислових механізмів, які раніше не розглядалися як не суттєві 
або як не існуючі. 

Методи дослідження. Для розв’язання поставлених задач проведено аналіз технічних термінів, що визна-
чені, технічною літературою, ГОСТами, ДСТУ тощо. Для формулювання нової термінології для фізичних про-
цесів нетипових режимів виконано аналіз фізико-енергетичних процесів, що протікають в електричних та 
кінематичних ланках електропривода за таких динамічних режимів. 

Отримані результати. Визначені можливі випадки виникнення нетипових режимів роботи кінематичних 
кіл та енергетичних каналів перетворення енергії за час пуску електроприводів технологічних механізмів під 
навантаженням, для характеристики яких відсутня технічна термінологія. За результатами аналізу енерго-
кінематичних режимів запропонована технічна термінологія, що в повною мірою висвітлює та характеризує 
розглянуті нетипові процеси, що мають місце під час виконання рушання та пуску технологічних механізмів. 

Наукова новизна. Вперше запропонована технічна термінологія, що характеризує енергокінематичні ре-
жими електроприводів технологічних механізмів під час пуску. 

Практична цінність. Вперше пропонується застосування технічних термінів для чіткого і наочного пред-
ставлення енергокінематичних режимів, що відбуваються під час рушання та пуску під навантаженням різних 
видів технологічних механізмів. 

Ключові слова: технічні терміни; енергокінематичні режими; рушання; стопоріння. 

I. ВСТУП

Робота електротехнічних пристроїв виконується 
за загальними принципами і складається з основних 
складових цього процесу. Для вірного уявлення, про-
цесів, що відбуваються в електричних машинах та 
електроприводі застосовується терміни, які здебіль-
шого визначені ГОСТами та ДСТУ. 

Технічна термінологія – це термінологія галузі 
техніки, яка пов'язана з окремими галузями виробни-
цтва та промисловості [1]. Термінологія (від лат. 
Terminus – «кінець, межа» та гр. Λογία – «наука, 
вчення») сукупність термінів галузей науки, техніки, 
мистецтва або всіх термінів будь-якої мови [2]. Тер-
мін – слово чи словосполучення, що означає спеціа-

льне поняття у науці, техніці, мистецтві [3]. 

II. АНАЛІЗ ДОСЛІДЖЕНЬ І ПУБЛИКАЦІЙ

Технічні терміни встановлювалися на початко-
вих етапах розвитку електропривода, тому терміни 
для деяких процесів, що відбуваються під час 
спеціа-льних режимах роботи електропривода, були 
не ви-значені, тому що розглядалися як несуттєві 
або як не можливі. 

З урахуванням інтенсивного розвитку мікропро-
цесорної техніки і методик автоматичного керування. 
які дозволяють реалізувати різні режими роботи елек-
тропривода в автоматизованому режимі з одного боку 
і зростання вимог до якісного виконання технологіч-
них операцій, виникає питання про представлення 
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термінів які чітко відображають ті фізичні процеси, 
які відбуваються в електроприводі під час виконання 
технологічного циклу.  

Застосування  нових розробок під час автомати-
зації систем електропривода технологічних механіз-
мів та розробка оригінальних алгоритмів керування 
цих систем дозволяє формувати індивідуальні режими 
роботи електроприводів технологічних механізмів які 
не мають чіткого представлення у вигляді технічної 
документації [4]-[10]. Сучасна лінгвістична наука на-
правлена на інтеграцію української технічної термі-
нології до європейського зразку та випускає із виду 
формування нових технічних термінів в сучасній віт-
чизняній науки.  

III. МЕТА РОБОТИ

Використовуючи існуючі ГОСТи, ДСТУ, техніч-
ну літературу та технічні словники проведено аналіз 
існуючих технічних термінів які відповідають фізич-
ним процесам що проходять в системі електроприво-
да під час не типових динамічних режимах.  На базі 
сучасних розробок щодо систем керування електро-
приводом і розробки оригінальних алгоритмів керу-
вання технологічними процесами виконати огляд мо-
жливих режимів в кінематичних ланцюгах електро-
привода під час динамічних режимів, що можуть 
впливати на характер протікання перехідних процесів.  
На базі отриманих досліджень сформувати визначен-
ня технічних термінів які позначають реальні енерго-
кінематичні режими під час рушання та пуску елект-
ропривода промислових механізмів, які раніше не 
розглядалися як не суттєві або як не існуючі. 

Таким чином мета роботи є обґрунтування техні-
чних термінів для представлення реальних процесів 
під час енергокінематичних режимів. Обґрунтування 
та пояснення нового технічного терміну - енергокіне-
матичні режими. 

IV. ВИКЛАДЕННЯ ОСНОВНОГО МАТЕРІАЛУ
ТА АНАЛІЗ ОТРИМАНИХ РЕЗУЛЬТАТІВ

Основний етапи роботи будь-якого електропри-
воду - це пуск, робота, процес гальмування та зупин-
ка, як закінчення виконання технологічної операції. 
Ці етапи можуть складатися з кількох складових, які 
визначають той чи інший фізичний процес, позначе-
ний відповідним технічним терміном під час прохо-
дження електроприводом цих етапів. (рис.1)  

Розглянемо детально ці процеси та їх технічні 
терміни. 

За тлумачним словником Ушакова, запуск - при-
ведення чогось до руху, в дію [11]. Пуск [2] це момент 
приведення до руху. Пуск електропривода по 
ГОСТу [12] визначається як процес приведення 
машини зі стану спокою та зняття напруги у стан 
обертання.

Наведені джерела акцентують увагу, що цей 
процес включає увімкнення  напруги, рушання, при-
скорення і, якщо потрібно, синхронізацію з живлен-
ням. 
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Рисунок 1. Типова циклограма електроприводу 
технологічного механізму при пуску під 
навантаженням при некерованій роботі(1), при 
керованій роботі(2): I – рушання; II – запуск; III – 
робота; IV – гальмування; V – зупинка. 

Як видно процес пуску складається з наступних 
складових: рушання, прискорення і точки виходу на 
усталений режим роботи.  

Процес пуску в сучасних дослідженнях розгля-
дається за різних умов навантаження. Якщо це пуск 
електропривода без навантаження або на холостий хід 
механізмів без складного кінематичного ланцюга, то 
процес пуску представлений етапами: пуск, розгін і 
точкою виходу на робочий режим (рис 2). 
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Рисунок 2. Графік етапу пуску (I), розгону (II) та 
точка виходу на робочий режим 

Якщо пуск електропривода виконується у важ-
ких умовах (під навантаженням) або зі складним кі-
нематичним ланцюгом етапи пуску починається з 
процесу рушання, а потім безпосередньо пуск, розгін і 
робота (рис. 3). 
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Рисунок 3. Графік етапу рушання, пуску та розгону: I 
– перехід електромеханічної системи зі стану спокою 
до стан руху; II – рушання (руйнування сил 
взаємотяжіння); III – розгін 

Рушання може характеризуватись рухом магніт-
ного поля в електричній машині або зміною внутрі-
шньої пружності кінематичного тіла. Таким чином 
описується процес переходу фізичного тіла зі стану 
спокою до стан руху (рис. 3, I). Рушання по [13] - ру-
хатися з місця, здійснювати рух. Рушання електро-
двигуна - стан машини в момент виходу зі стану спо-
кою до стан обертання [12]. У [14] поняття рушання 
визначається як момент початку руху фізичного об'-
єкта, опір руху у якого значно більше, ніж при вста-
новленому русі. 

У [11] поняття рушання як такого не розгляда-
ється там представлене дієслово рушати – зрушувати-
ся з місця, прямувати кудись. 

Спираючись на закони фізики можна стверджу-
вати, що рушання є процес який відбувається під 
впливом зовнішньої сили, прикладеної до маси або до 
точки з'єднання кінематичної пари у початковій ну-
льової позначки і перевищує сили опору, що призво-
дить до руху маси або руху в кінематичній парі.  

Так само можна стверджувати, що рушання є ре-
зультатом дії імпульсу сили, тобто під дією великої 
сили протягом короткого періоду (фактично це вихо-
дить "удар") енергія імпульсу руйнує існуючі сили 
взаємотяжіння контактуючих поверхонь у кінематич-
них парах або перетворюється на кінетичну енергію, 
яка в свою чергу призводить масу до початку руху у 
напрямку прикладеного імпульсу.  

Таким чином можна припустити, що рушання це 
процес переходу тіла зі стану спокою в стан руху під 
впливом зовнішніх сил, що перевищують внутрішні 
та зовнішнє сили взаємодії складових об'єкта. 

Ґрунтуючись на цих положеннях видно, що ру-
шання відбувається в короткий період часу і є проце-
сом зміни енергії в кінематичних з'єднаннях техноло-
гічних механізмів таким чином до цього явища можна 
застосувати термін – енергокінематичний режим. 

При динамічних режимах після рушання, як пра-
вило, слідує етап розгону. За визначенням [11] розгін 
представляється, як рух з швидкістю, що поступово 
збільшується. За наведеним у [13] понятті розгін цей 
рух із поступово зростаючою швидкістю. Збільшення 

швидкості може відбуватися за лінійним законом 
(рис. 4,2) або за експонентним (рис. 4,1), однак обидва 
процеси будуть відноситися до розгону. Варто зазна-
чити, що при спеціальних режимах електропривода 
розгін може відбуватися за змінним законом, який 
визначається від моменту опору і представлений як 
функція від моменту опору a = F(Mc) (рис. 4,3).   

t, c

w,1/c
2
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II
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Рисунок 4. Графік процесу розгону: 1 – 
експоненціальна залежність; 2 – лінійна залежність; 3 
– залежність від a = F(Mc). 

Процес розгону в електроприводі - це необхід-
ність створення рушійного моменту електродвигуном, 
який буде приводити в рух кінематичний ланцюг ро-
бочого обладнання, робочий орган і робоче середо-
вище або об'єкт. Момент електропривода повинен 
бути достатнім, щоб подолати зусилля  внутрішнього 
опору системи електропривода і забезпечити кінема-
тичною енергією сам робочий об'єкт, який приводить-
ся до руху і повинен рухатися із заданою робочою 
швидкістю. 

Безпосередній перехід при русі робочого об'єкта 
від нульової швидкості до встановленої, за певний 
час, що формується з урахуванням масогабаритів ро-
бочого об'єкта та моментів сформованими електро-
двигуном у технічній літературі визначається як роз-
гін [15]–[17]. 

Якщо розглядати фізичні процеси, що відбува-
ються в реальних технологічних механізмах, то про-
цес рушання і розгону може супроводжуватися різким 
припиненням руху, саме робочого об'єкта, тобто елек-
тропривод створює момент руху, робочий орган надає 
кінематичну енергію в робочий об'єкт, але сам об'єкт 
не рухається. Таке явище по [1], [18] визначається як 
стопоріння. 

У довідниках стопоріння визначається як техно-
логічний процес, що забезпечує нерухоме з'єднання 
частин машини, часто за допомогою спеціальної дета-
лі-стопора. 

Однак стопоріння може бути причиною не тільки 
спеціального механічного пристрою, але реакцією на 
фізичні процеси, які можуть виникати: при аварійних 
режимах роботи електропривода, поломка кінематич-
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них з'єднань у процесі перевантаження та втоми мета-
лу, при простою обладнанні із залишками робочої 
сировини або зміни фізико-хімічних властивостей 
самого технологічне обладнання (загусання мастила, 
ржавіння з'єднань, адгезія дотичних поверхонь, по-
трапляння сторонніх речовин тощо). Знову ж таки під 
час стопоріння в кінематичних з'єднаннях технологіч-
ного механізму відбуватиметься перетворення кінети-
чної енергії, за короткий період часу, в потенційну 
внаслідок удару, так і в теплову, знову ж таки, в на-
слідок удару, таким чином формується енергокінема-
тичний режим. 

ωд*, 1/с

t, с

Стопорение 

 

Рисунок 5. Моменти стопоріння на графіку пуску 
електропривода 

Тому можна припустити, що визначення [1], [18] 
не відповідає дійсності і вимагає доповнення. Таким 
чином щоб повністю уявити процес стопоріння, ви-
значення необхідно доповнити наступним виразом: 
або є наслідком стрибкоподібного збільшення момен-
ту опору працюючого об'єкта, який значно перевищує 
рушійну силу електропривода. 

Стопоріння технологічного механізму у процесі 
розгону чи роботи супроводжується динамічними 
навантаженнями.  

Динамічне навантаження, це навантаження яке 
характеризується швидкою зміною у часі його зна-
чення, напрямом швидкості, тобто наявності приско-
рень до точки докладання що викликає в елементах 
конструкції значні сили інерції [1].  

До динамічних навантажень відносять ударні на-
вантаження. Під ударом розуміється взаємодія двох 
рухомих мас (провідної та веденої), пов'язане з різкою 
зміною швидкості однієї з маси за дуже малий промі-
жок часу. 

Час удару вимірюється в тисячних, котрий іноді 
мільйонних частках секунди, а сила удару сягає вели-
кої величини, за рахунок зменшення швидкості робо-
чої маси майже до нуля, протягом малого проміжку 
часу. Цей процес формує момент напруги та дефор-
мацію у системі технологічного механізму, яка дося-
гає найбільших значень [19]. 

З технічної літератури [19]–[21] відомо, що під 
час удару дотримується закон збереження енергії, 
тобто. кінетична енергія, якою володіє маса, що руха-

ється, в момент удару переходить в потенційну енер-
гію пружно деформованого тіла: 

 

T = U∂ + T1,              (1) 

 

де Т – кінетична енергія маси що ударяє (системи), 
яку вона має в момент удару; U∂ – потенційна енергія 
пружно деформованої ударної маси (системи); T1 – 
кінетична енергія руху ударної маси (системи) [19]. 

Одним з різновидів ударного моменту є удар, що 
скручує, який має місце при різкому зниженні кутової 
швидкості валу з маховиком, при раптовій його зупи-
нці [20], [21]. Такі удари можуть виникати при ру-
шанні технологічного механізму, і при розгоні. 

Процес розгону робочого механізму закінчується 
точкою переходу до стционарного режиму. Встанов-
лений режим – стан системи під час встановленого 
(стаціонарному) режиму описують її поведінку, як не 
зміною за часом (рис. 6,1) чи зміною за періодичністю 
від часу (з постійним періодом, амплітудою і фазою) 
(рис. 6,2) [20]–[22].  

У [18] режим роботи трактується як режим робо-
ти, при якому нормальні характеристики об'єкта не 
виходять за межі допустимих відхилень протягом до-
вільного періоду часу. 

Очевидно, що в досить складній системі елект-
ропривода режиму, що повністю встановився, не іс-
нує, так як зі збільшенням числа елементів, об'єдна-
них в систему, ймовірність того, що хоча б один з них 
змінить свій робочий стан або свій режим роботи до-
сить велика [23]. Внаслідок цього можна вважати, що 
в єдиній системі постійно відбувається один або кіль-
ка перехідних процесів і енергосистема постійно пе-
ребуває в перехідному режимі. З іншого боку, для 
дослідження більшості процесів у великій енергосис-
темі можна розглядати режими, що квазі встановле-
ний, тобто такі режими, коли параметри змінюються 
незначно за періодичним законом і цими змінами мо-
жна знехтувати. 

Такі режими роботи відображені в [18], а саме 
режим роботи системи, що встановився, має місце 
при постійному навантаженні або при випадкових 
плавних, ступінчастих і імпульсно-періодичних нава-
нтаженнях, амплітудне значення струму яких в імпу-
льсі не більше 7 % номінального амплітудного зна-
чення струму каналу (джерела), під час зміни частоти 
обертання генераторів не більше ніж на 1% в 1 сек. 
або коливання цієї частоти не більше ніж на 0,2% но-
мінального значення з періодом більше 0,33 сек. 

У режим роботи можуть бути включені перехідні 
процеси з меншими відхиленнями характеристик, ніж 
відхилення, встановлені для нормальної роботи [18]. 
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Рисунок 6.  Графік швидкості при режимі роботи: 1 – 
робочий режим; 2 – квазівстановлений режим 

Закінчення технологічної операції супроводжу-
ється процесом гальмування. Гальмування в механіці – 
уповільнення, зупинка руху об'єкта за допомогою 
гальма [13]. За джерелом [1] гальмування – уповіль-
нення руху чогось чи зупинка чогось (зазвичай з до-
помогою гальма). 

При розгляді режимів гальмування електропри-
воді їх можна розділити на види. Перший вид гальму-
вання найпростіший у виконанні, це відключення еле-
ктропривода від джерела живлення і гальмування ви-
конується під впливом зовнішніх сил. Другий вид га-
льмування — коли виконується за допомогою зміни 
електромагнітних параметрів самого електропривода, 
тобто механізм переходить у стан спокою під впли-
вом внутрішніх сил електричної машини. Третій вид 
гальмування – це гальмування за допомогою механіч-
них пристроїв, встановлених на технологічному обла-
днанні [15]–[17], [21]–[23] 

Гальмування в системі електропривода викону-
ється за рахунок зміни напрямку рушійного моменту 
або за відсутності рушійного моменту за рахунок реа-
ктивного моменту, що формує технологічний меха-
нізм [21]–[23]. 

Отже, можна припустити, що визначення термі-
ну гальмування електропривода як таке невизначене. 
Тому авторами запропоновано вести до визначення 
гальмування, наступні пояснення. Якщо розглядати 
фізичний процес, то гальмування електропривода є 
перехід системи електропривода зі стану режиму, 
що встановився, в стан повного не руху або спокою 
під впливом або зовнішніх механічних сил, або внут-
рішніх сил опорів, або зміни параметрів електричного 
і електромагнітного поля електричної машини. 

Режим гальмування закінчується повною зупин-
кою технологічного об'єкта. 

t, c

ω, 1/c

1

2

I II III

 

Рисунок 7. Графік гальмування електропривода: 1 – 
під навантаженням; 2 – без навантаження,  
де I – робочий режим, II – режим гальмування, III – 
зупинка 

Останов – вид механічного гальмівного при-
строю, призначений виключно для утримання ванта-
жу при його прагненні до руху [7]. В інших джерелах 
[4], [6] термін Зупинка - припинення руху будь-кого 
або будь-що або перерва у будь-якій дії, роботі. У 
джерелі [11] наведено більш повне визначення – зу-
пинка без припинення живлення привода, при якому 
не виконується подальший рух об'єкта. 

Якщо розглядати процес зупинки електромехані-
чної системи технологічного механізму, то найвірні-
ше говорити про режим переходу зі стану руху в не-
рухомому стані технологічного об'єкта з запасом ене-
ргетичних сил, що залишився, і розсіювання їх протя-
гом часу, тобто зміні електромагнітних і енергокіне-
матичних властивостей електромеханічної системи 
технологічного механізму. 

Для наочного уявлення всі варіанти визначення 
розглянутих термінів зведено табл. 1. 

У представленому матеріалі була виконана спро-
ба систематизувати фізичні явища, які описують про-
цеси при роботі електропривода технологічних меха-
нізмів і встановити відповідне визначення для термі-
нів, що позначають їх і відображають реальні процеси 
що відбуваються під час не типових динамічних ре-
жимів системи електропривода. 

Пропонується застосувати визначення до техніч-
них термінів, наведених у табл. 1, які розглядалися 
вище. 
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Таблиця 1. Визначення для термінів за наданими джерелами 

Т
ер
м
ін
и Тлумач-

ний слов-
ник Уша-
кова 

Тлумач-
ний сло-
вник 

Ожегова 

ГОСТ IEC 
60050-

411-2015 

Вікіслов-
ник 

Словник-
довідник тер-
мінів нормати-
вно-технічної 
документації. 

Визначення для термінів 

П
ус
к

 

Дія дієсло-
ва. пустити 

Момент 
приве-
дення в 
рух 

Процес 
приведення 
машини зі 
стану спо-
кою та 

зняття на-
пруги у стан 
обертання. 

Те саме, що 
запуск; 

приведення 
чогось у 
рух 

Перехід машини 
або однієї з її 
частин стану 
спокою в стан 

руху. 

. 

Р
уш

ан
н
я 

Дія дієсло-
ва. 

– Стан ма-
шини в 
момент 
виходу зі 
стану спо-
кою у стан 
обертання. 

– – Процес переходу фізичного об'єкта 
зі стану спокою до стану руху під 
впливом зовнішніх сил, що переви-
щують внутрішні та зовнішнє сили 

взаємодії складових об'єкта 

Р
оз
гі
н

 
(п
р
и
ск
ор
ен
н
я)

 

Дія дієсло-
ва. розігна-

тися-
розганяти-

ся 

Теж що й 
розігнати. 
когось. 
Довести 
рух на 
великій 
швидко-
сті. 

Процес 
збільшення 
частоти 
обертання 
машини 
після ру-
шання 

Дія за зна-
ченням гол. 
розганяти, 
розганяти-
ся; рух з 

швидкістю, 
що посту-
пово збі-
льшується 

Явище або ве-
личина, що змі-
нюється між 

двома станами, 
що встановили-
ся, за інтервал 

часу 

Перехід руху робочого об'єкта від 
нульової швидкості до встановленої, 
за певний час, що формується з ура-
хуванням масогабаритів робочого 
об'єкта та моментів сформованими 

електродвигуном 

С
то
п
ор
ін
н
я 

– – – затримува-
ти рух чо-

гось 

Різке припинен-
ня руху за раху-
нок жорсткої 
кінематичної 
фіксації з'єд-
нань, що руха-

ються 

Технологічний процес, що забезпе-
чує нерухоме з'єднання частин ма-
шини, часто за допомогою спеціа-
льної деталі-стопора або є наслід-
ком стрибкоподібного збільшення 
моменту опору об'єкта, що працює, 
що значно перевищує рушійну силу 

електропривода. 

В
ст
ан
ов
л
ен
и
й

 р
еж

и
м

 – – – – Режим роботи, 
за якого норма-
льні характерис-
тики електро-
енергії не вихо-
дять за межі 

допустимих від-
хилень протягом 
довільного пері-

оду часу. 

Стан системи можна вважати та-
ким, що встановився (стаціонар-

ним), якщо параметри, що описують 
її поведінку, не змінюються у часі 
або змінюються за періодичним за-
коном від часу (з постійним пері-

одом, амплітудою та фазою) у допу-
стимому діапазоні, який не викликає 

зміни режиму роботи 

Г
ал
ьм

ув
ан
н
я 

Дія дієсло-
ва. гальму-
вати. Ав-
томатичне 
гальмуван-

ня. 

– – – Процес ство-
рення та зміни 
штучного опору 

руху 

Перехід системи електропривода 
або фізичного об'єкта зі стану ре-
жиму, що встановився, в стан пов-
ного не руху або спокою під впли-
вом або зовнішніх механічних сил, 
або внутрішніх сил опорів, або змі-
ни параметрів електричного та еле-
ктромагнітного поля електричної 

машини. 
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Зу
п
и
н
к
а 

Дія дієсло-
ва. зупиня-
ти, когось. 
Припинити 
рух когось, 
чогось, 
утримати 
на місці. 

– – Примушу-
вати когось 
чи щось 

припинити 
рух; при-
пинення 
руху 

Зупинка без 
припинення жи-
влення приводу, 
при якому не 
виробляються 
подальші рухи. 

Перехід зі стану руху до нерухомо-
го стану технологічного об'єкта з 
запасом енергетичних сил, що за-

лишилися, і розсіюванні їх протягом 
часу, тобто зміні електромагнітних і 
енергокінематичних властивостей 
електромеханічної системи техно-

логічного механізму 
 

V. ВИСНОВКИ 

У роботі виконана спроба визначення і обґрунту-
вання ведення нових технічних термінів які визнача-
ють реальні процеси в електроприводі під час нестан-
дартних режимів рушання та пуску під навантажен-
ням технологічних механізмів. Аналіз фізичних про-
цесів в кінематичних ланцюгах електропривода які 
протікають під час переходу технологічного механіз-
му із стану спокою в стан руху під навантаженням, за 
наведеними в основному тексті посиланнями, показав 
що дані явища значно впливають на формування ене-
ргетичних показників електропривода. Тому обґрун-
товано можна стверджувати що ці явища взаємо-
пов’язані і повинні мати відповідний оригінальний 
термін. Тому було запропонована вести новий техніч-
ний термін - енергокінематичні режими.  

Авторами зазначено що запропонований термін 
складається з наступних складових - технічний термін 
рушання та стопоріння, так як ці явища є наочним 
прикладом впливу зусиль що формуються в кінемати-
чних з’єднань на формування енергетичних показни-
ків електропривода технологічних обладнання. 

Тому пропонується застосування наведених тех-
нічних термінів для чіткого представлення  енергокі-
нематичних режимів що відбуваються під час рушан-
ня та пуску під навантаженням різних видів техноло-
гічних механізмів. 
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электропривода Кременчугского национального университета имени Михаила 
Остроградского, Кременчуг, Украина. е-mail: zip1981@ukr.net 

Цель работы. Провести анализ действующих технических терминов, отвечающих физическим процессам 
в системе электропривода за время нетипичных динамических режимов. Выполнить обзор возможных режи-
мов в кинематических звеньях электропривода при динамических режимах, которые могут влиять на харак-
тер протекания переходных процессов. Сформировать определение технических терминов, характеризующих 
реальные энергокинематические режимы при трогании и пуске электропривода промышленных механизмов, 
которые ранее не рассматривались как существенные или как существующие. 

Методы исследования. Для решения поставленных задач проведен анализ определенных технических 
терминов, технической литературой, ГОСТами, ДСТУ и т.д. Для формулирования новой терминологии для 
физических процессов нетипичных режимов выполнен анализ физико-энергетических процессов, протекающих 
в электрических и кинематических звеньях электропривода при динамических режимах. 

Получены результаты. Определены возможные случаи возникновения нетипичных режимов работы ки-
нематических кругов и энергетических каналов преобразования энергии при пуске электроприводов технологи-
ческих механизмов под нагрузкой, для которых отсутствует техническая терминология. По результатам 
анализа энергокинематических режимов предложена техническая терминология, которая в полной мере ос-
вещает и характеризует рассмотренные нетипичные процессы, которые имеют место при выполнении тро-
гания и пуска технологических механизмов. 

Научная новизна. Впервые предложена техническая терминология, характеризующая энергокинемати-
ческие режимы электроприводов технологических механизмов при запуске. 

Практическая ценность. Впервые предлагается применение технических терминов для четкого и на-
глядного представления энергокинематических режимов, происходящих при трогании и пуске под нагрузкой 
различных видов технологических механизмов. 

Ключевые слова: технические термины; энергокинематические режимы; трогания; стопорение. 

STARTING AND STOPPING AS ENERGOKINEMATIC REGIMES OF 
ELECTRIC DRIVES OF INDUSTRIAL MECHANISMS  

RODKIN D.I. Doctor of Engineering, professor of the departments of automatic control system and elec-
tric drive of the Kremenchuk Mykhailo Ostrohradskyi National University, Kremenchuk, 
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ZACHEPA IU.V. Candidate of Technical Sciences, Associate professor of the departments of automatic 
control system and electric drive of the Kremenchuk Mykhailo Ostrohradskyi National 
University, Kremenchuk, Ukraine. e-mail: zip1981@ukr.net 

Purpose. To analyze the current technical terms that correspond to the physical processes in the electric drive sys-
tem during atypical dynamic modes. Review possible modes in the kinematic parts of the electric drive during dynamic 
modes that may affect the nature of the transients. To form a definition of technical terms that characterize the real en-
ergy-kinematic regimes when moving and starting the electric drive of industrial mechanisms, which were not previ-
ously considered as insignificant or as non-existent.  

Methodology. In order to solve the set tasks, the analysis of the technical terms defined by the technical literature, 
GOST, DSTU, etc. was carried out. To formulate new terminology for physical processes of atypical modes, the analy-
sis of physical and energy processes occurring in the electrical and kinematic parts of the electric drive under such 
dynamic modes is performed.. 

Findings. Possible cases of atypical modes of operation of kinematic circuits and energy channels of energy con-
version during the start-up of electric drives of technological mechanisms under load, for the characteristics of which 
there is no technical terminology, are identified. Based on the results of the analysis of energy-kinematic regimes, tech-
nical terminology is proposed, which fully covers and characterizes the considered atypical processes that take place 
during the moving and start-up of technological mechanisms. 

Originality. For the first time, technical terminology has been proposed that characterizes the energy-kinematic 
modes of electric drives of technological mechanisms during start-up. 

Practical value.  For the first time, the use of technical terms is proposed for a clear and visual representation of 
energy kinematic modes that occur during the moving and start-up under load of different types of technological 
mechanisms. 

Keywords: technical terms; energy kinematic modes; movement; locking. 
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