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Задача 7
Для привода производственного механизма используются один или два двигателя постоянного тока независимого возбуждения, работающие на один вал. Двигатели получают питание от реверсивного тиристорного преобразователя. Заданная мощность привода, а также номинальное напряжение двигателей, выбираются в соответствии с вариантом по таблице 3.10. Для двухдвигательного привода в таблице 3.10 указана мощность одного двигателя.
Таблица 3.10 - Варианты задания к задаче 7
	Последняя цифра шифра
	0
	1
	2
	3
	4
	5
	6
	7
	8
	9

	Количество двигателей
	2
	1
	2
	1
	2
	1
	2
	1
	2
	1

	Мощность, кВт
	160
	780
	500
	200
	160
	900
	250
	320
	200
	320

	Напряжение, В
	440
	750
	660
	440
	220
	750
	220
	440
	220
	220


Регулирование скорости вращения двигателя однозонное. Диапазон регулирования скорости выбирается по таблице 3.11.
Таблица 3.11 - Варианты задания к задаче 6
	Предпоследняя цифра шифра
	0
	1
	2
	3
	4
	5
	6
	7
	8
	9

	Диапазон регулирования
	8
	10
	6
	8
	8
	10
	10
	6
	10
	6


Привод работает в повторно-кратковременном режиме. 
Требуется:
1. Выбрать по каталогам и справочникам требуемый двигатель и выписать все его технические данные.
2. Выбрать по каталогам тиристорный преобразователь для питания двигателя (двигателей).
3. Рассчитать параметры и выбрать по каталогам необходимое силовое оборудование (трансформатор или токоограничивающие реакторы, сглаживающий дроссель).
4. Вычертить упрощенную схему электропривода.
5. 
Рассчитать и построить регулировочную характеристику преобразователя .
6. Рассчитать и построить электромеханические характеристики в двигательном режиме и в режиме рекуперативного торможения при работе привода на максимальной, средней и минимальной скоростях.
7. Рассчитать и построить на одном графике с электромеханическими характеристиками границу прерывистого режима и границу безопасного инвертирования.
3.7 Методические указания к задаче 7
1. При выборе преобразователя и основного оборудования можно воспользоваться 
[7, 12, 13]. Преобразователь выбрать с раздельным управлением группами вентилей.
2. При питании двух двигателей от одного преобразователя их удобно заменить одним эквивалентным двигателем, для которого необходимо определить все параметры (номинальные значения напряжения и тока, сопротивления якоря и т.д.). Например, при параллельном соединении двигателей эти параметры определяются следующим образом: номинальное напряжение равно напряжению одного двигателя, сопротивление якоря - половине сопротивления якорной цепи одного двигателя; номинальный ток - удвоенному току одного двигателя и т.д.
3. 
Расчет зависимости  провести по уравнениям:
	

 при ;
	

	

 при ,
	

	где
	

	‑
	для нулевых схем выпрямления;

	
	

	‑
	для мостовых схем;

	
	

	‑
	число фаз питающей сети.


4. Расчет электромеханических характеристик вести по методике [3] без учета режима прерывистых токов. При расчете принять линейное согласование характеристик вентильных групп. Минимальный угон регулирования определить из условия, что при холостом ходе выпрямленное напряжение должно быть равно номинальному напряжению эквивалентного двигателя.
При расчете электромеханических характеристик определить значение углов регулирования, обеспечивающих эти характеристики
Расчет сопротивлений фазы трансформатора, приведенных ко вторичной обмотке, можно провести по уравнениям:
	
,
	

	
;
	

	где
	

	‑
	коэффициент, учитывающий индуктивность сети переменного тока;

	
	

	‑
	ЭДС короткого замыкания трансформатора;

	
	

	‑
	номинальное значение первичных фазных напряжения и тока трансформатора;

	
	

	‑
	коэффициент трансформации;

	
	

	‑
	мощность короткого замыкания трансформатора;

	
	

	‑
	число фаз первичной обмотки.



Активное сопротивление сглаживающего дросселя и соединительных проводов приближенно можно принять равным .
5. Границу режима прерывистых токов и границу безопасного инвертирования рассчитать по уравнениям [3].
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