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Tentauppgift

En separatmagnetiserad likstromsmotor driver via en vaxel en
lyftkran. Motorns magnetiska fléde ar konstant och dess
ankarresistans ar 0,55 Q. Kranen lyfter en viss last med
lyfthastigheten 0,45 m/s vid ankarspanningen 130 V.
Ankarstrommen ar d3 40 A. Bortse fran borstspanningsfall och
friktion samt anta att maskinen &r linjar.

a) Hur stor ankarspannning behdvs for att lyfta samma last med

hastigheten 1,5 m/s? (3 podng)
b) Hur stor ankarspanning behdvs for att lyfta en last med
dubbla massan i hastigheten 1,5 m/s? (2 poing)

c) Vid start far inte ankarstrommen Overstiga 60 A. Berdkna
storsta tilldtna startspanning samt stérsta mojliga lyftkraft vid
start. (3 podng)



—— Dynamik och reglering ——



Dynamik och reglering
For dynamisk analys av en separatmagnetiserad motor modellera
rotorns troghet J och rotorns induktans L;:
dwm  Esly
J— = - T
dt O load
Ea = Kf/fwm

dl
Va = Ea + Rala + Ladii



Dynamik och reglering
For dynamisk analys av en separatmagnetiserad motor modellera
rotorns troghet J och rotorns induktans L;:

dwm  Esly

J— = - T
dt O load
Ea = Kf/fwm
dl
Vo= E,+ Ral, + Lad—;’
Rotorstyrning.
a) Fix spanning:
Va = VaO

b) Pl-reglering:

t
Va = VaO + Kp(wref - Wm) + KI / (Wref - Wm)dt
0
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—— Elektronik for styrning ——



Konstruktioner for att styra ankarspanningen

Variabel likspanning

Pulsbreddsmodulering (pwm)

D
+ +
Vdc Va
Frihjulsdiod
H-brygga
S Sa
V, g
dc_ T -
SV, S3

+ +
CER

Medelspanningen blir
\_/a = DV

dir 0 < D <1 &r andel tid
som brytaren ar tillslagen.

H-brygga for polaritetsvaxling:
_Vdc S Va S Vdc-

51 pulsas, S och S5 avslagna,
S3 paslagen ger V, > 0.

S4 pulsas, S; och S3 avslagna,
S> paslagen ger V, < 0.



Konstruktioner for att styra faltstrommen

Seriekopplad potentiometer R

R Ir Rf

Vie Vs Ls

Pulsbreddsmodulering

D Ir R

T
Ve V¢ Lf

Vdc
R+ Rf

I =

> Okar R ger minskat /r

» mindre forluster an for
seriereglering ty effekten ar
mindre i faltlindningen

Medelspanningen blir
Vi=DVydir0<D<1

Om induktansen ar stor s3 galler

\_/f -D Vdc

lr = — =
F= R Ry
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