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Automatyka napedu elektrycznego
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1.1. Ogdlna struktura zautomatyzowanego uktadu
elektromechanicznego (napedowego)
1.2. Opis czesci mechanicznej napedu

2. Regulacja predkosci obrotowej
2.1. Struktura obwodu regulacji predkosci
2.2. Synteza regulatora predkosci
2.3. Dynamika uktadu dla matych i duzych wymuszenh
2.4. Uproszczona analiza procesow rozruchu,
hamowania i nawrotu
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3. Regulacja potozenia katowego
3.1. Struktura obwodu regulacji potozenia
3.2. Czasooptymalne pozycjonowanie serwomechanizmu
3.3. Regulacja nadazna potozenia z wyprzedzeniem
3.4 Metody cyfrowego pomiaru potozenia i predkosci.

4. Uktady regulacji predkosci napedu pradu statego

4.1. Metody regulacji predkosci obrotowej silnika obcowzbudnego
pradu statego

4.2. Struktura napedu tyrystorowego nienawrotnego

4.3. Naped tyrystorowy nawrotny
- sposoby zmiany kierunku momentu (nawrotu)
- ukfady regulacji z blokadg pragdéw wyréwnawczych

4.4, Regulacja dwustrefowa predkosci obrotowej

4.5. Regulacja predkosci obrotowej za pomocg sterownika
impulsowego napiecia statego

5. Regulacja predkosci obrotowej silnika indukcyjnego klatkowego
5.1. Sposoby regulacji predkosci silnika klatkowego
5.2. Czestotliwosciowa regulacja skalarna predkosci obrotowej (U/f);
5.3. Regulacja wektorowa predkosci obrotowej z odniesieniem

strumieniowym
5.4. Metoda bezposredniego sterowania momentem i strumieniem
(DTFC)

5.5 Uktad tagodnego rozruchu

6. Sterowanie silnikiem synchronicznym o magnesach trwatlych
6.1. Model matematyczny silnika synchronicznego o magnesach
trwatych
6.2. Zasada regulacji czestotliwosciowej — strategie sterowania
6.3. Struktury uktadéw regulaciji silnika
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7. Sterowanie silnikami o komutacji elektronicznej

7.1. Sterowanie silnikiem bezszczotkowym pradu statego (BLDCM)
- zasada dziatania i opis matematyczny
- ukfad regulacji predkosci obrotowej BLDCM

7.2. Sterowanie silnikiem reluktancyjnym przetgczalnym (SRM)
- opis matematyczny, zasada dziatania
- struktura przeksztattnika, sterowanie napieciowe i prgdowe
- struktura uktadu regulaciji

7.3. Napedy z silnikiem krokowym
-charakterystyka katowa momentu
-zalezno$¢ momentu od czestotliwosci impulséw
-sterowanie petno-krokowe i utamkowo-krokowe

8. Sterowanie bezczujnikowe
8.1 Metody sterowania bezczujnikowego;

8.2 Odtwarzanie (estymacja) wybranych zmiennych stanu silnika
indukcyjnego klatkowego

8.3 Sterowanie bezczujnikowe silnikiem BLDC.
9. Sterowanie silnikami PMSM i SynRM w napedach pojazdéw

10. Generatory wiatrowe
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Ogdlna struktura sterowanego napedu elektrycznego
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Roéwnania ruchu
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Schematy ukfadu z sztywnym potgczeniem:
a) kinematyczny, b) blokowy
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Réwnania opisujgce uktad napedowy z potgczeniem
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gdzie: K,, — wspotczynnik sprezystosci watu (Nm/rad),
D,, — wspotczynnik ttumienia (Nm/rad/s).

Schematy ukfadu z potgczeniem elastycznym:
a) kinematyczny, b) blokowy
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Schematy ukfadu z potgczeniem elastycznym:
a) kinematyczny, b) blokowy
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Roéwnania opisujgce ukfad napedowy z potgczeniem
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Réwnania opisujgce uktad napedowy z potgczeniem
elastycznym
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Logarytmiczne charakterystyki czestotliwosciowe uktadu
z potgczeniem sprezystym:
a) dla transmitancji G,,_,,(j2xf), b) dla transmitancji G,,_, .,(j27f)
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Schemat blokowy uktadu 0 momencie bezwtadnosci
zaleznym od kata obrotu
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CHARAKTERYSTYKI MECHANICZNE MASZYN
ROBOCZYCH

y=-1

P = vF = const

Q_v
"R

M,, = FR = Fv—

25.02.2020



= -1 — urzadzenia zwijajaco-rozwijajgce (przy statym naciggu nawijanej tasmy)
y =0 — weciggarki (dzwigi pionowe, mechanizmy podnoszenia suwnic,
maszyny wyciagowe z ling zréwnowazona, itp.) m,, = const.
y =1 — pradnica obcowzbudna obcigzona statg rezystancja,
kalandry i walcarki w przemysle gumowym, tworzyw sztucznych i hutniczym.
y = 2 — wszystkie mechanizmy wykorzystujgce zasade sit odsrodkowych,
jak pompy wirowe, turbosprezarki, wentylatory, dmuchawy i wiréwki.
y > 2 — opory ruchu pojazdéw trakcyjnych oraz niektérych urzadzen technologicznych.
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Przyktady charakterystyk momentu oporowego czynnego (1,2) i biernego (3)
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