ELEKTRISKAS PIEDZINAS
PAREJAS PROCESI



Elektromehanisko parejas procesu raksturojumi
Parejas procesu jedziens

Par elektriskas piedzinas parejas procesu (rezimu) uzskata pareju no viena
nostabilizéta stavokla uz citu, kad izmainas griesanas frekvence, moments un
strava.
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Lineariz€tas piedzinas parejas reZimi: a - palaiSana; b - bremzeSana
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Linearizetas elektriskas piedzinas mehanisko parejas
procesu analitiskais aprekins
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kur M, un M_ - dzingja un mehanisma momenti pie nulles atruma;

Bunf, - attiecigo mehanisko raksturlikpu cietibas moduli.
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kur GDy - elektriskas piedzinas mehaniska laika
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- nostabilizejusies grieSanas frekvence.



kur C - integréSanas konstante.

Pie sakuma nosacijumiem, ja n=n__, t=0, integréSanas konstante C=n_ -n__.
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Lineariz€tas piedzinas grieSanas frekvences

izmainas grafiks, ja M_ = const



Piedzinas parejas procesu aprekins ar grafisko integrésanu

M, M, Ao
J At

vai
M, —-M_ ~ An

GD2?/375 At



¥

Dy

D,

D3

Piedzinas parejas procesa laika noteikSana izmantojot proporciju metodi



PAREJAS PROCESI
LIDZSTRAVAS PIEDZINA



Parejas procesi lidzstravas piedzina ar neatkarigas ierosmes dzineju
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Lidzstravas neatkarigas ierosmes dzingjs:
a - vienpakapes palaiSanas shéma, b - mehaniska raksturlikne

Elektromehanisko raksturlikni apraksta ar elektriska lidzsvara vienadojumu
U=E+i1R=c,Pn+1R

Kustibas vienadojumu var uzrakstit Sadi:
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kur n,=U/c @ -1dealas tukSgaitas grieSanas frekvence;

2
T = GD” _ Rehaniska laika konstante;
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An =M R/c.c, ®° - grieSanas frekvences lieluma izmainas
pretestibas momenta M_ iedarbibas rezultata.

t

n=n,(l-e ™)



g ‘a
f|
!!I
|
! 2
o
Tt o o el i s i i s
b
o” ;, !
AN 1
e 7
i/t
17 :
|
! t
O Tm L¢

Lidzstravas neatkarigas ierosmes dzin€ja vienpakapes palaiSanas raksturliknes:
a- n(t); b- i(t); 1 - arslodzi, 2 - tukSgaita
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Palaisana ar daudzpakapiju reostatu

Lidzstravas neatkarigas ierosmes dzin€ja daudzpakapju palaiSana ar reostatiem:
a -sléguma shéma; b - elektromehaniskas raksturliknes; ¢ - n(t) un i(t)



Laiku, kura dzingja enkura strava izmainas no Ipl lidz Ip2» nosaka pec izteiksmes:
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kur t - dzingja palaiSanas laiks attiecigaja pakapg;

T - attiecigas reostata palaiSanas pakapes mehaniska laika konstante,
kas atkariga no enkura k€des kopg€jas aktivas pretestibas.
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Katrai nakosai palaiSanas pakapei laiks samazinas t, > t, > t,. Peédgjas
pakapes laiku (Rp =0unl_ = Ipr) nosaka péc empiriskas formulas

)[3;3 Tm.dz.

Dzingja palaiSana ar daudzpakapju reostatu kop¢jais laiks ir
vienads ar visu atsevisko pakapju laiku summu.



Pretslequma bremzesana un reversesana
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Lidzstravas neatkarigas ierosmes dzin€ja pretsléguma bremze€Sanas un reverséSanas rezimi:

a - sleguma shéma; b - mehaniskas raksturliknes; ¢ - reverséSanas diagrammas n(t) aktiva pretestibas

momenta gadijuma (1), reaktiva (3) un tuksgaita (2); d - 1(t) diagrammas revers€Sanas gadijuma



Aktiva pretestibas momenta gadijuman__=-(n,+An_),n_ =n_ un iegist:
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Dinamiska bremzéesana
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Lidzstravas neatkarigas ierosmes dzing€ja dinamiska bremzeSana:

a - sléguma shéma; b - mehaniskas raksturliknes



Dinamiskas bremzeSanas procesu raksturo vienadojumu sistema:
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kur R=R_+ R, -enkurak&des aktiva pretestiba.
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sak
kur An_=M_R/c_c, ®*. Atrisinot un ievietojot C, iegiist izteiksmi
st st E™M

Ar — (0, + ApHe i

Tuksgaita, ja M_=0, An_=0 un n izteiksme vienkarSojas: N =1N,€

kO’



-Anst

Dinamiskas bremzg€Sanas parejas procesa raksturliknes:
a - n = f(t) pie slodzes (1) un tuksgaita (2); b - 1 = {{(t) pie slodzes (1) un tuksgaita (2)



Dzin€ja enkura stravas izmainu laika dinamiskas bremzesSanas rezima pie
noraditajiem sakuma nosacijumiem apraksta izteiksme:
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Bremzesanas procesa laiks ir:

Dinamiski bremzgjot konstanti slogotu dzin€ju Iidz tas apstajas n, = 0, parejas

procesa laiku nosaka péc vienkarSotas izteiksmes: Ap +
t: =T In =
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st

Ja bremz&jam dzingju tuksSgaita pie nosactjuma, ka I _= 0, An_ = 0, tad pienemts
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bremzeSanas laiku noteikt ka

t. =3T_



Parejas procesi lidzstravas piedzina ar pusvaditaju parveidotaju
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Lidzstravas piedzinas palaiSana ar pusvaditaju parveidotaju:

a- sléguma shéma; b - dinamiska raksturlikne; c - n = f(t), M = {(t)
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