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скорость достижения определенности данной системы. При этом будем пони-

мать, что рассматривается переход системы от самого неопределенного состо-

яния (внешней среды) к самому определенному её состоянию (проектной си-

стеме). Темпоральность устанавливает однозначную связь между изменениями 

определенностей пространства и времени. Графическое представление темпо-

ральности имеет вид, показанный на рис. 2. 

 
Рисунок 2 – Графическое представление темпоральности  

Введем координатные показатели τ и s, отражающие, соответственно, со-

стояния времени и пространства. Взаимосвязь между состояниями пространства 

и времени отражается линейной функцией: 

,s          (9) 

где α – коэффициент наклона прямой, отражающий темпоральность. 

При этом видно, что при α = 0, прямая вырождается в ось состояния вре-

мени, а при α = ∞ – в ось состояния пространства. В данных случаях введение 

понятия темпоральности не имеет смысла, что необходимо учитывать при ана-

лизе экономических систем.  

Дальнейшими направлениями исследований авторы считают анализ и по-

иск практического применения понятий активности и интенсивности, а также 

аппарата теории игр к разработанной математической модели. 
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ПРИМЕНЕНИЕ MATLAB ДЛЯ МОДЕЛИРОВАНИЯ ЭЛЕКТРОМЕХА-

НИЧЕСКИХ СИСТЕМ С РАСПРЕДЕЛЕННЫМИ ПАРАМЕТРАМИ 

 
Представлен способ моделирования систем с распределенными параметрами. Для мо-

делирования использован способ замены непосредственных вычислений резонансных частот 

интерполяцией значений. Разработаны модели в MATLAB в Simulink с применением элемен-

тов библиотеки Power System Blockset. Получены графики тока при частотах меньше и 

равной первой резонансной частоте. 
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Наличие в передаточных функциях систем с распределенными параметрами 

(СРП) гиперболических функций делает моделирование СРП в общем виде во 

временной области затруднительно, так как существующие математические 

программы используют численный расчет. Аппроксимация передаточной 

функции любым известным способом решает эту проблему. Но при функцио-

нировании происходит постоянное изменение собственных резонансных частот. 

Вследствие этого, необходимо постоянно рассчитывать не только резонансные 

частоты, но выполнять другие вспомогательные вычисления в зависимости от 

метода аппроксимации, например вычеты. Расчет на каждом шаге моделиро-

вания приведет к резкому увеличению мощности ПК при увеличении времени 

моделирования [1]. 

Для упрощения и ускорения процесса моделирования СРП разработан 

способ аппроксимации СРП при разложении на произведения (p
2
+ω

2
) подробно 

описанный в [2]. При такой аппроксимации не требуются дополнительные 

вспомогательные вычисления. Для еще большего упрощения и ускорения про-

цесс моделирования СРП использован способ замены непосредственных вы-

числений резонансных частот интерполяцией значений, рассчитанных в неко-

торых  промежуточных точках. При моделировании применяется метод интер-

поляции сплайнами, который является достаточно простым и точным для ин-

женерных расчетов. 

Разработанна математическая модель электромеханической системы с 

распределенными параметрами, которая представлена на рисунке 1. Математи-

ческая модель построена в MATLAB/Simulink с применением элементов биб-

лиотеки Power System Blockset. 

 
 

Рисунок 1 – Модель системы с распределенными параметрами 
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На рисунке 2 представлена модель тиристорного преобразователя, реали-

зованная при помощи моделей тиристоров для получения данных о мгновенных 

значениях напряжения и тока для каждого тиристора и всего преобразователя. 

 
 

Рисунок 2 – Модель тиристорного преобразователя 

 

Для интерполяции сплайнами значений резонансных частот, рассчитанных 

в некоторых  промежуточных точках, разработана модель вычислителя резо-

нансных частот. Теоретическое обоснование вычислителя представлено в [3]. 

Модель вычислителя представлена на рисунке 3. 

 
 

Рисунок 3 – Модель вычислителя резонансных частот 

 

Полученная модель может применяться для расчета и исследования как 

частотных, так и энергетических характеристик.  
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Математическое моделирование электромеханической системы с распре-

деленными параметрами в среде MATLAB/Simulink проводится для экспери-

ментального стенда, параметры которого представлены далее. 

P2nom=850 

Ra=2.7 

Ta=0.012 

Ia=9.6 

Ua=110 

wnom=230 

c=(Ua-Ia* Ra)/wnom 

J=0.011 

ktp=11 

Ttp=0.01 

Mcnom=P2nom/wnom 

В результате моделирования получены графики тока при частотах меньше и 

равной первой резонансной частоты [4] – представлены на рисунках 4 и 5. 
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Рисунок 2 – График тока при частоте меньше резонансной частоты 
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Рисунок 5 – График тока при частоте равной резонансной частоте 
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Выводы 

1. Разработана математическая модель электромеханической системы с 

распределенными параметрами в среде MATLAB для проверки теоретических 

расчетов. 

2 Выполнено математическое моделирование электромеханической си-

стемы с распределенными параметрами в среде MATLAB, которое подтверждает 

теоретические расчеты. 

3 Амплитуда графика тока при резонансной частоте увеличивается при-

мерно в 8 раз за 20 секунд, как  и должно быть при  резонансной частоте. 
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ОСОБЕННОСТИ ВНЕДРЕНИЯ ERP-СИСТЕМ В МАЛОМ БИЗНЕСЕ 

 
В работе рассмотрены особенности внедрения ERP-систем в малом бизнесе. Описаны кри-

терии принятия решения при выборе системы, даны рекомендации по внедрению и исполь-

зованию высокотехнологичных программных продуктов для автоматизации биз-

нес-процессов малого предприятия. 

Ключевые слова: внедрение, ERP-система, малый бизнес, организация, управление, 

автоматизация. 

 

В современных условиях рыночной экономики любая организация стре-

мится к повышению эффективности своей деятельности. Инструментом реше-

ния данной задачи может стать автоматизация бизнес-процессов. В силу наличия 

достаточно высокого уровня конкуренции малые предприятия большое внима-

ние уделяют планированию и контролю деятельности, распределению финан-

совых, трудовых, материальных и иных ресурсов. Качество работ, связанное с 

данными процессами, является одним из наиболее существенных факторов 

успеха и повышения конкурентоспособности организации, поскольку доста-

точно значимой является способность организации к быстрой адаптации и 

мгновенному реагированию на любые изменения рыночной среды.  

В настоящее время рынок консультационных услуг по внедрению 

ERP-систем [1] полностью сформирован и представлен не только производите-

лями того или иного программного обеспечения, но и консалтинговыми ком-

паниями. Благодаря соответствующему оснащению ERP-систем поддержкой 


