Ogolna struktura sterowanego napedu elektrycznego
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Schematy uktadu z sztywnym potgczeniem:
a) kinematyczny, b) blokowy
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Schematy uktadu z potgczeniem elastycznym:
a) kinematyczny, b) blokowy
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Réwnania opisujgce uktad napedowy z potgczeniem
elastycznym
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gdzie:K,, — wspoétczynnik spzystasci watu (Nm/rad),
Dy, — wspotczynnik ttumienia (Nm/rad/s).




Logarytmiczne charakterystyki czestotliwosciowe uktadu
z potgczeniem sprezystym:
a) dla transmitancji G, ,.(j2xf), b) dla transmitancis,, ,,,(j2nxf)
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Schemat blokowy uktadu o0 momencie bezwtadnosci
zaleznym od kagta obrotu
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Struktura uktadow regulacji potozenia i predkosci kagtowej
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Rys. Schemat blokowy kaskadowego uktadu regulapseniad z podporzadkowary regulacy
predkosci w i momentu silnikan (1 — zadajnik, 2 — regulator pafenia, 3 — regulator pdkaosci,
4, 5 — zadajnik i regulatory galu i strumienia, 6 — przeksztattnik mocy,
7 — obwody elektromagnetyczne silnika, 8 €s¢anechaniczna ngpu, 9 — pomiap, w)

Regulacja predkosci - materiaty pomocnicze
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Predlkogciowe sprzezenie zwrotne ®
Polozemowe sprzezenie zwrotne

Schemat blokowy uktadu regulacji potozenia o
strukturze kaskadowej




Wymagania stawiane uktadom regulacji predkosci
| potozenia

- brak uchybow predkosci i potozenia w stanach ustalonych

- nieduza wartos¢ catki uchybu predkosci przy obcigzeniu momentem
oporowym

- ograniczenie maksymalnych wartos¢ prgdu, momentu, przyspieszenia i
predkosci

- brak przeregulowania w odpowiedziach skokowych

- szybkie nadgzanie za zmianami sygnatow zadanych innych niz skokowe

- odpornos¢ na zmiany parametrow uktadu napedowego

- niewrazliwo$¢ na zakiécenia i szumy pomiarowe

Dobor regulatora predkosci wg kryterium modutu
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Rys. Przebieg odpowiedzi skokowej uktadu II rzedu dla réznych wartosci
wspoiczynnika ttumienia &

Dobor regulatora predkosci wg kryterium symetrii
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Odpowiedz na zmiane skokowg predkosci zadanej dla regulatora predkosci dobranego wg
kryterium modutu; bez ograniczenia i z ograniczeniem sygnatu wyjsciowego
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Odpowiedz na zmiane skokowg predkosci zadanej dla regulatora predkosci dobranego wg
kryterium symetrii; bez i z filtrem wejsciowym
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