Лекція 13
Характеристики, передатні функції двигунів постійного струму
На рис. 11.34 зображено механічні характеристики різних двигунів постійного струму: крива 1 стосується двигунів з незалежним збудженням; крива 2 – двигунів з послідовним збудженням; крива 3 – двигунів з паралельним збудженням і постійними магнітами.

Режим холостого ходу (Мн=0) в двигунах з послідовним збудженням неможливий, оскільки при цьому кутова швидкість стає дуже великою і перевищує допустиму, тобто момент навантаження Мн тут не повинен бути нижчим за певний поріг.

Передаточні функції керованих двигунів за різних методів керування мають такий вигляд [56]: 

1. Якірне керування:
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де k=Uя/n, В/об/хв; Uя – напруга обмотки якоря, В; n – кутова швидкість обертання ротора, об/хв; Rя – активний опір якоря. Ом; Iя – момент інерції ротора двигуна, кг(м2; с – коефіцієнт тертя. 

2. Полюсне керування:
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де k’=Uя/Iз; Iз – сила струму в обмотці збудження; Lз, Rз – відповідно індуктивний та активний опір цієї обмотки. 

3. Двигун з послідовним збудженням:
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Рис. 11.34. Механічні характеристики різних двигунів 
постійного струму
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де k=Uя/n, В/об/хв; Uя – напруга обмотки якоря, В; n – кутова швидкість обертання ротора, об/хв; Rя – активний опір якоря. Ом; Iя – момент інерції ротора двигуна, кг(м2; с – коефіцієнт тертя. 

2. Полюсне керування:
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Рис. 11.34. Механічні характеристики різних двигунів 
постійного струму
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