Zasada dzialania silnika i pradnicy pradu stalego:

Sita dziatajaca na przewodnik z pradem w polu magnetycznym:

b- warto$¢ chwilowa indukcji
I — warto$¢ pradu chwilowa pradu
| — dlugos¢ przewodnika

Moment elektromagnetyczny jest rowny:

M. —Fr=F2
2

M, — moment pojedynczego pr¢ta
I — promien wirnika

D — srednica wirnika

dla z zwojow potaczonych szeregowo:

I\/Ie=Bit2|z
2

Strumien magnetyczny:
é=BS = BDI

Stad:
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Sita elektromotoryczna pojedynczego preta:
e, = Blv

v —warto$¢ chwilowa predkosci

o - predkos¢ katowa
e, =Blo—

Dla z zwojow potaczonych szeregowo:

e = bla)%z =%z¢a)= Kopw

Rownanie obwodu twornika, zgodnie z prawami Kirchhoffa:
. di,
W—Ruﬂ+ga¥
Réwnanie obwodu wzbudzenia:
di
— 1 W
uW-RMW+lW—aF

W stanie ustalonym:

UW = RWIW
U, =RI+E,



U, =R I +kdow
— Ut - Rt It
K¢
Pradnica w stanach ustalonych:
U, =E -Rl,
U, =kdbow— R,
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W nowszej literaturze wystgpuja rOwnoznaczne oznaczenia zwiazane

Z modelami maszyny uogdlnionej:

|\/Ie :Wdiq
d_iOI
dt
dy

:
dt

u, =R I,toy, +L,

u, =R I, tow, +



Dla maszyny pradu stalego, wykorzystywanej jako element automatyki,
wyznaczmy wybrane transmitancje. Sygnatem wejsciowym moze by¢ np.
napiecie twornika (dla maszyny obcowzbudnej) a sygnatem wyjSciowym
predkos$¢ obrotowa. Korzystajac z rownan wyprowadzonych wyzej otrzymamy

roOwnanie obwodu elektrycznego:
. di,
Ut = Rt|t+k¢a)+ L[ E

Réwnanie dynamiki:

dw
J—=M,—-M_ =Kk
" A,

Przyjmijmy, Ze moment obciazenia jest rtowny My=0, otrzymamy:

dw . ] dw
J—=Kk '
dt 4 " dt

Jda) d 6 J do

W=Riga TR G

0 =R 292 o, L9
k¢ dt k¢ dt?

Dokonujac transformaty Laplace'a (przy zalozeniu zerowych warunkéw

poczatkowych) otrzymamy:

u =R kigb sa(s) + kga(s) + L, ki¢ s*w(s)

Transmitancj¢ wyznaczamy zatem z zalezno$ci:
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Oznaczmy:
L
Te - Et — elektromagnetyczna stata czasowa
1

k ¢2 elektromechaniczna stala czasowa

1

- k¢ - wzmocnienie

Otrzymamy:

K

G(s) =
(5) TT,s+T,s+1




Przebieg wartosci predkosci katowej przy skokowej zmianie napigcia
zalezy od biegundéw transmitancji. Bieguny transmitancji maja posta¢ zalezna od

wartosci:
A=T2 —4T,T,
Jesli A>0 bieguny maja tylko czg$¢ rzeczywista postaci:
. _—TuxV4
ST, T,

Przebieg predkosci ma wowczas charakter aperiodyczny, natomiast

w przypadku gdy:
A=T2 —4T,T.<0
Przebieg ma charakter oscylacyjny ttumiony. Bieguny przyjmuja wartosc:
o _-Tutiva
R Y

Z warunku tego wynika, ze oscylacyjna odpowiedz predkosci wystepuje,

gdy spetniona jest zaleznos¢:

T, <A4T,



