ELEKTRISKA PIEDZINA

Elektriska piedzina ir maciba par
elektrisko motoru racionalu
izmantosanu tautsaimnieciba
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Definicija:

Elektriska piedzina parveido elektrisko energiju
mehaniskaja un nodrosina razosanas iekartas vadibu

ar elektribu.
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NO KOMANDIEKARTAS

Elektriskas piedzinas strukturshema.




L DM ™

U=var

f=var

Reguléjamas mainstravas piedzinas strukturshema:

PP — vadams spéka elektronikas parveidotajs,
D — dzingjs jeb elektromehaniskais parveidota;s,
PM - parvades mehanisms vai reduktors un DM — darba masina.
Uv — vadibas spriegums, U1 un U2 — ieejas un izejas spriegumi,
f1 un f2 — ieejas un izejas frekvences,
ID — dzinéju strava, n1 — dzin&ja grieSanas frekvence, n2 — reduktora izejas grieSanas
frekvence, n3 — darba masinas izejas grieSanas frekvence.



Elektriskas piedzinas sastavs
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Elektriskas piedzinas sastavs
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Elektriskas piedzinas darbibas varianti

Elektroenergija — mehaniska (motors = dzingjs)
Mehaniska — elektriska (motors = generators)
O<n<n__ — nereversiva piedzina

-n___<n<n___ — reversiva piedzina
max max >



0

Elektriskas piedzinas darbibas varianti

Nereversiva piedzina

—>0
3 dt
2 dn_,
4 dt

dn

— <0
O dt

1

paatrinasana

stacionara
darbiba

bremzésana



Elektriskas piedzinas darbibas varianti

Reversiva piedzina

1,3,
I

2’47

6,8

5,9

50 paatrinasana

dn _0 stacionara
dt darbiba
dn

~— <0 reversésana =
di bremzésana
+
palaiSana pretéja
virziena



Nominalie lielumi

Nominala jauda uz varpstas P, W; kW
Nominalais rotacijas atrums n 1/min
Nominalais moments M Nm
Nominala strava |, A

Nominalais lietderibas koeficients Ny

no tikla pateréta jauda P, W; kW

zudumi motora AP, = p]/v;(ilv;\;’?zv)
N



Elektriskas piedzinas mehanika

/_\ Mdz:F*R [ Nm ]
. F,V
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V=mw*R [mis ]
P.=M,*®w [rotW]

P=F=*vy [ liIn.W ]



Parveidosana mehaniska kustiba
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Parveidosana mehaniska kustiba

motors P =n..F,

— Mred — T’redezl
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MOMENTU REDUCESANA

Reduceéetai un realai sistémai jabat ar vienam un tam
pasam kinematiskam un dinamiskam ipasibam.

a) b)

DARBA
MASIN A Oz

DZINEIS PARVADS

sz Jm

Mz . Oy
11
im

Piedzinas kinematiskas sheémas momentu reducésanai:
a — griezes kustibai; b — virzes kustibai



Momentu reducesana griezes kustibas gadijuma pamatojas uz
realas un reducetas jaudas vienadibu:

Msta)dzn =Mma)m,

kur MSt - darba masinas statiskais moments, kas reducéts uz
dzingja varpstas;
M _ - darba masinas statiskais moments uz savas varpstas;
W,,, W - attiecigi dzinéja un darba masinas varpstu lenkiskie
atrumi;
n - parvada lietderibas koeficents.
0 |
— = Mm I
a)dzn lT]

kur i=w,/w_-parvada parnesuma skaitlis.

Mst — Mm

Reducésanas izteiksme vairaku parvada elementu gadijuma ir

1
Mst :Mm . . i *
I "1yl N, N,..N,




Inerces momentu reducésana uz dzineja varpstas pamatojas uz to, ka
reducétas un realas sistémas kinétiskajam energijam ir jabat

vienadam:
2 2 2 2
Jreda)a’z — sza)dz + Jla)l 44 Jma)m ,
2 2 2 2

kur J .- uz dzingja varpstas reduceétais sistemas kopé€jais inerces moments;
J ., Jys J - attiecigo piedzinas elementu inerces momenti.

Ty =T+ J (2 4+ (B,
wdz wdz

vai

1 1
i =Jpt 5+ S, -

1 m



Virzes kustibas spéka reducésana uz dzinéja varpstas, ja
piedzinas darba masina veic darbu virzes kustiba vai pacel
un nolaiz kravu.

T CITJ%:: . Msta)dzn — Fmvm
F R
\\ Mst — mvm — mg
a)dzn Tl
o
“y

Inerces momentu reducésanu no virzes kustiba esosas
masas uz dzingja varpstu veic péc izteiksmes:

2
mvm

2
a)dz

J o =J+



Kustibas vienadojums

do

Mdz_Mst :Mdin :J dt

Mdz — motora moments, Nm

M_, — statiskais pretestibas moments, Nm
Md,.n — dinamiskais moments, Nm
J — inerces moments, kg-m?

dw/dt — lenkiskais paatrinajums, 1/s?

. 2
‘] o mrot * Rrot

M . —rotora masa, kg; R __, — rotora radius, m
rot rot



Apréekinos biezi inerces momenta vieta lieto spara momentu

GD’ =4gJ,[Nm?],

kur g - brivas krisanas paatringjums.

Tad griezes kustibas vienadojumu var uzrakstit sadi:

GDz.dn
dn 375 dt’

Kur n - grieSanas frekvence, apgr./min.

M, -M_ =M




Kustibas vienadojuma analize rada, ka iesp&jami
tris gadijumi:

a) M, >M_ -dzingjs paatrinas,

b) M, = M, - vienmériga kustiba,

d

c) M, <M, - dzingjs paléninas.

Ja moments jeb spéks veicina kustibu pienemtaja
pozitivaja virziena, tad sadu momentu jeb spéku

pienem par pozitivu, ja pretojas, tad par negativu.



Elektriskas piedzinas kursa izmanto sadu
sakaribu starp momentu un jaudu:

M =9SSO£,

n

kur P -dzingja jauda, kW.



Pretestibas moments

1 — aktivais A Mt

- celamas ietaises




Pretestibas moments

2 — reaktivais

% E S % % n
Mst :Mo +(Mb _Mo)(n_)a
N

M; — M; / MN - stgtivské_momenta dala, kas nav atkariga no
griesanas frekvences;
M; =M, /MN - statiska momenta dala, kas atkariga no
grieSanas frekvences;
M, - nominalais darba masinas statiskais
moments;
n - darba masinas griesanas frekvence;
n, - nominala grieSanas frekvence;

- pakapes raditajs



Pretestibas moments
2 — reaktivais

Myt Mgt Mgt Mgt
=l
a=10 Mﬂtg) a=1 a=2 / 4 K
M*/
n . n n n
0 0 0 0
/ -Mp K \
_M=]+:=)
a=O,Mst=c.:or?st a=1,M,=n a=2,l\/-lstEn.2 a=-1,M3tE1{n
- transportieri ar - generators, kas - ventilatori - metalapstvr?des
nemainigu kravu baro patérétaju - kompresori darba masinas
- dazi ar nemainigu - sukni
metalapstrades pretestibu
darbagald - transporta

masinas



Piedzinas darbibas stabilitate

n < N n < ng

M—Mstsz—i)>0 M-M. =79 <o
St t

Stabila piedzinas Nestabila piedzinas

darbiba Aarhiha



Elektriskas piedzinas nostabilizéjusos rezimu raksturo lidzsvars starp darba
masinas pretestibas momentu un dzingéja griezes momentu pie noteiktas

griesanas frekvences M — M_ = 0.
z st

Mdz - Mst

My

M
.

Piedzinas dzingja, darba masinas un dinamiska momenta raksturlikne



Elektriskiem dzinejiem izskir dabisko un
maksligo mehanisko raksturlikni.

Par dabisko dzineja mehanisko raksturlikni sauc
n = f(M) vai w = f(M) grafisko attelu,
kas ir dzinejam ar normalu sleguma shemu un
nominaliem barosanas avota parametriem.



Dzinéju mehaniskas raksturliknes

) : 1 — absoldti cieta

2 — cleta

3 - miksta

=




Vel elektrisko dzinéju raksturliknes raksturo péc kritérija, ko
sauc par cietibu jeb stingumu:

dM

tgff =|—.
gp ’»

Raksturliknes cietiba nosaka dzinéja griesanas frekvences
izmainu atkariba no slodzes mainas.

Jo mazak izmainas grieSanas frekvence, mainoties slodzes

momentam, jo stabilaks piedzinas darbs un lielaka cietiba.



Visu elektrisko dzin€éju mehaniskas raksturliknes iedala trijas
grupas:

1. Raksturlikne ir absoluti cieta, ja grieSanas frekvence
n = const. Tada mehaniska raksturlikne ir sinhronam  dzin&jam

stabila darba rezima.

2. Raksturlikne ir cieta, ja grieSanas frekvence samera maz
izmainas, mainot slodzi. Tadas mehaniskas raksturliknes ir
neatkarigas ierosmes lidzstravas dzingjam un asinhronajam dzin€jam

nominalas slodzes robezas.

3. Raksturlikne ir miksta, ja grieSanas frekvence strauji mainas
atkariba no slodzes. Tada raksturlikne ir lidzstravas virknes

ierosmes dzin€jam.



Griesanas frekvences regulésanu

I

raksturo raditaji:

Regulésanas diapazons

Regulésanas vienmérigums

Regulésanas ekonomiskums

GrieSanas frekvences stabilitate

. Regulésanas virziens

. Pielaujama dzingja slodze



1. Regulésanas diapazons ir maksimalas un minimalas grieSanas
frekvences vai lenkiska atruma attieciba pie noteiktas regulésanas
precizitates:




2. Regulésanas vienmérigumu raksturo grieSanas frekvences léciens
no esosa atruma uz nakoso tuvako.

To var novértét ar plistamibas koeficientu:

.

l

gopl —
n;_

kur n. un n_, — grieSanas frekvences attiecigi uz i-tas
un (i-1) — tas pakapes.

Pie plistoSas regulésanas ¢, — 1.

Gt o

dab. \b.
) \ "

W




3. Regulésanas ekonomiskumu raksturo reguléjamas piedzinas
uzstadisanas un ekspluatacijas izdevumi.

Reguléjamas piedzinas jaudas koeficients cos ir nozimigs

ekonomisks raditajs.

Tas norada uz iekartas reaktivas energijas patérinu. Vairumam

dzingju COSQPy oy = 0,8-0,9.



4. Griesanas frekvences stabilitati raksturo tas izmaina noteiktas

slodzes momenta robezas.

Skaitliski $o raksturojumu var noteikt, izvéloties dazadam

raksturlikném vienu un to pasu momenta pieaugumu A M un atrodot

tam atbilstoSu An.

Kurai raksturliknei AM/An lielaks skaitlis, ta ir ar augstaku grieSanas

frekvences stabilitati. iy




5. Regulésanas virziens nosaka ka var mainit piedzinas grieSanas

frekvenci, virs vai zem nominalas.

dab.

dab.
dab.

J
v
T

L

VIrs zZem divzonu

¥
L

6. Pielaujamo dzin€ja slodzi raksturo maksimalais

dzingja attistitais moments.



