Temat: Podstawowe wiadomosci o napedzie elektrycznym.

Elektryczny uktad napedowy sktada si¢ z nastepujacych elementow:

1. Maszyna robocza — jest to urzadzenie mechaniczne wykonujace okreslong prace. Moze to
by¢ prosty element mechaniczny taki jak beben dzwigu na ktory jest nawijana lina lub
skomplikowany zespot elementow mechanicznych przetwarzajacy energi¢ na rézne sposoby.

2. Silnik elektryczny — jest to maszyna elektryczna przetwarzajaca energi¢ elektryczng na
energi¢ mechaniczng. Tradycyjne silniki wytwarzaja energi¢ mechaniczng w ruchu
obrotowym. Silniki liniowe przekazujg energie w ruchu postepowym.

3. Uklad sterowania i regulacji — w jego sklad wchodzi uklad zasilania oraz wszystkie
elementy elektryczne ktore decydujg o parametrach energii zasilajacej. Uktad ten stuzy w
najprostszym przypadku do zatgczania 1 wylaczania silnika, a w bardziej skomplikowanych
rozwigzaniach do zmiany predkosci lub utrzymania jej na statym poziomie.

4. Przekladnie mechaniczne — jest to element ktérego zadaniem jest dopasowanie
parametréw mechanicznych wytwarzanych przez silnik do wymagan maszyny roboczej.
Stosuje sie je w przypadku, gdy nie ma mozliwos$ci bezposredniego dobrania silnika. Nalezy
pamigta¢, ze kazda przekladnia powoduje pewne straty energii, dlatego staramy si¢
ogranicza¢ ich wykorzystanie do przypadkow koniecznych.

Poniewaz zadaniem uktadu napgdowego jest uzyskanie wymaganych parametréw pracy
maszyny roboczej, najwazniejszym kryterium jego konstruowania jest uzyskanie zalozonych
warunkow pracy. Warunki te powinny by¢ okreslone przez producenta maszyny roboczej w postaci
wartosci lub zakresu momentow 1 predkosci obrotowych wymaganych na wale napedzajagcym
maszyne.

W przypadku bardzo prostych i malo wymagajacych rozwigzan producent moze
bezposrednio wskaza¢ rodzaj i parametry silnika ktéry nalezy wykorzystac.

Projektowanie  ukladu napedowego przeprowadzamy analizujac  charakterystyki
mechaniczne maszyny roboczej oraz silnika elektrycznego pod katem mozliwosci uzyskania
wymaganych parametrow.

Charakterystyki mechaniczne maszyn elektrycznych przedstawia wykres ponize;.
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Zasadniczo spotykamy si¢ z trzema rodzajami charakterystyk mechanicznych silnikow
elektrycznych, a mianowicie:

1. Idealnie sztywng: predko$¢ obrotowa silnika o charakterystyce mechanicznej idealnie
sztywnej jest stata 1 nie zalezy do wielko$ci rozwijanego momentu. Takg charakterystyke
maja wylacznie silniki synchroniczne.

2. Sztywna: jezeli ze wzrostem obcigzenia pr¢dko$¢ obrotowa silnika maleje nieznacznie,
praktycznie biorac liniowo i méwimy wtedy, ze charakterystyka mechaniczna silnika jest



sztywna. Do grupy tej zaliczmy silniki bocznikowe pradu statego, silniki asynchroniczne (w
zakresie momentéw roboczych) i silniki bocznikowe komutatorowe pradu przemiennego.
Taka charakterystyke¢ nazywamy czesto bocznikowa.

3. Podatng: Jezeli ze wzrostem obcigzenia predko§¢ maleje bardzo znacznie, prawie
hiperbolicznie, méwimy, ze charakterystyka mechaniczna takiego silnika jest podatna
(miekka). Charakterystyke mechaniczng podatng majg silniki szeregowe pradu stalego i
komutatorowe pradu przemiennego, jednofazowe oraz trdjfazowe.
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zrédto: Drinz. Jerzy Szymaniski, ELPOL Centrum Elektroniki i Automatyki Sp. z 0.0. (www.elpol.biz)

Tabela powyzej przedstawia podstawowe rodzaje charakterystyk mechanicznych maszyn
roboczych:

* do grupy 1 zalicza si¢ wickszo$¢ maszyn nawijajacych i naciggajacych,

* do grupy 2 nalezg np.: przenosniki taSmowe, suwnice, wyciagarki, pompy o niewielkiej
wydajnosci, jak 1 obrabiarki,

* grupa 3 sktada si¢ z maszyn takich jak walcarki, obrabiarki automatyczne,

* grupa 4 sktada si¢ z maszyn wykorzystujacych site odsrodkowa np: wirowki, pompy wirowe -
odsrodkowe, wentylatory.



Przedstawione zostaty charakterystyki momentu na wale maszyny w funkcji obrotow M=f(n) oraz
mocy na wale w funkcji obrotoéw P=f(n).
Poniewaz wzor na zalezno§¢ mocy mechanicznej od momentu mechanicznego ma postac

P= oM = 2mnM
to moc opisuje funkcja o jedng potgge wyzsza niz opisujagca moment.

Jezeli chcemy wiedzie¢ jak bedzie si¢ zachowywal uktad napedowy w czasie pracy, to musimy
natozy¢ na siebie charakterystyki mechaniczne M=f(n) silnika i maszyny robocze;j.
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Wykresy powyzej przedstawiajg poroéwnanie charakterystyki napedu suwnicy za pomoca silnika
indukcyjnego klatkowego (z lewej) oraz silnika szeregowego pradu stalego (z prawe;j).

Zachowanie uktadu w danych warunkach okresla moment dynamiczny ktory jest réznica momentu
napedowego wytwarzanego przez silnik oraz momentu obcigzajagcego wytwarzanego przez
maszyn¢ robocza:

Mg =M; - M,

Sa mozliwe trzy stany pracy uktadu napedowego:
Mg >0, M > M, - uktad napedowy rozpedza sie.

My <0, M; <M, - uktad napedowy zwalnia.
My =0, M= M, - uktad napedowy pracuje ze statg predkoscia.



