9. Naped elektryczny — test

(EL1A_W13)

9.1 Moment silnika pradu statego opisany jest zwigzkiem:
a M=oV

b. M =1¥

c. M=ol

d M =aol¥Y

(EL1A_W13)

9.2. Moment obcigzenia mechanicznego silnika o charakterze czynnym:
a. dziata zawsze przeciwnie do kierunku predkosci

b. dziata zawsze zgodnie ze kierunkiem predkos$ci

c. dziata niezaleznie od kierunku predkosci

d. ma zawsze wartos$¢ statg

(EL1A_W13)

9.3. Moment obcigzenia silnika o charakterze biernym:
a. dziata zawsze przeciwnie do kierunku predkosci

b. dziata zawsze zgodnie ze kierunkiem predkos$ci

c. dziata niezaleznie od kierunku predkosci

d. ma zawsze wartos$¢ statg

(EL1A_W13)

9.4. Przy opuszczaniu ci¢zaru ze statg predkosciag moment silnika (przy uwzglednieniu oporéw ruchu)
jest:

a. mniejszy od momentu silnika przy podnoszeniu ci¢zaru
b. wigkszy od momentu silnika przy podnoszeniu ci¢zaru
c. réwny momentowi silnika przy podnoszeniu cigzaru

d. mniejszy lub wigkszy — zaleznie od predkosci - od momentu silnika przy podnoszeniu cigzaru

(EL1A_W13)

9.5. Moc na wale silnika indukcyjnego w uktadzie kaskady inwertorowe;j jest:
a. niezalezna od predkosci silnika

b. zalezna od predkosci silnika

c. zalezna tylko od momentu obcigzenia mechanicznego silnika

d. ma statg warto$¢



(EL1A_W13)

9.6. W napedzie ,w ktorym silnik elektryczny rozwija moment Me, moment obcigzenia (wraz ze
stratami) wynosi M, stan rownowagi statycznej napedu najlepiej opisuje zalezno$é :

a. Me =-Mn
b. Me = Mp,
c. Me =J dw/dt

d. Jest wiele zaleznosci zaleznie od rodzaju silnika

(EL1A_W13)

9.7. Dla przektadni o danych: moment znamionowy Mn=160 Nm, sprawnosci znamionowej nn = 0,8
oraz przetozeniu i = 2 znamionowe straty momentu w przektadni AMy wynosza:

a. AMN =10Nm
b. AMn =20Nm
c. AMN =40Nm

d. przy tych danych nie mozna okresli¢ wielkoS$ci straty

(EL1A_W13)

9.8. W napedzie z silnikiem indukcyjnym o mocy Pn=50kW, technolog okres$lit nowe wymagania dla
maszyny roboczej: praca ze statg predkoscia w=60 [1/s] przy momencie My=1000 [Nm]. W tej
sytuacji nalezy:

a. uznac, ze napgd moze nadal pracowac
b. uznaé, ze naped moze nadal pracowa¢ pod warunkiem dodatkowego chtodzenia silnika
c. wymieni¢ naped na wigkszy, odpowiednio zwymiarowany

d. zastosowac¢ silnik synchroniczny o mocy 55 kW

(EL1A_W13)

9.9. Dozoér techniczny stwierdzil nadmierne nagrzewanie silnika napedowego. W tej sytuacji
powinien:

a. zmniejszy¢ predkos¢ silnika
b. zmniejszy¢ obcigzenie na wale
c. natychmiast wytgczy¢ naped i sprawdzi¢ warunki obcigzenia i chlodzenia silnika

d. podja¢ decyzje o natychmiastowej wymianie silnika

(EL1A_W13)

9.10. W trakcie ruchu ustalonego w gore obcowzbudnego napedu pustej windy prad twornika wyniost
100 A. Znamionowe obciazenie klatki powoduje wzrost pradu o 200 A. Jakie warto$ci pradu twornika
wystapig z cigzarem odpowiadajagcym obcigzeniu znamionowemu przy ustalonym ruchu napedu w
gore i w dot przy pominigciu oporow tarcia (staty prad wzbudzenia):



i

a) wgore +300A, w dot +300A
b) w gore +300A, w dot — 300A
c) w gore +300A, w dot — 100A
a) w gore +200A, w dot — 200A

(EL1A_W13)

9.11. W trakcie ruchu ustalonego w gore, przy statej warto$ci oporéw ruchu, obcowzbudnego napedu
ze statym wzbudzeniem pustej, zrownowazonej windy (ciezar klatki rowny ciezarowi przeciwwagi),
prad twornika wynidst 100 A. Znamionowe obcigzenie klatki powoduje wzrost pradu o 200 A. Jakie
wartosci pradu wystapia z cigzarem odpowiadajagcym momentowi znamionowemu przy ustalonym
ruchu napedu w gore i w dot:

i

a) wgore +300A, w dot +300A
b) w gore +300A, w dot — 300A
c) wgore +300A, w dot + 100A
d) w gore +200A, w dot — 100A

(EL1A_W13)

9.12. O maksymalnej wartosci przyspieszenia pojazdu elektrycznego decyduje:
a) maksymalna warto$¢ momentu rozwijanego przez silnik trakcyjny

b) maksymalna moc rozwijana przez silnik trakcyjny

¢) maksymalna pr¢dkos¢ obrotowa silnika trakcyjnego

d) maksymalna sprawnos¢ silnika trakcyjnego



(EL1A_W13)

9.13. W pracujacym uktadzie napgdowym dwukrotnie wzrdst moment bezwladnosci na wale i
dwukrotnie zmalato przyspieszenie kagtowe. Oznacza to, ze:

a) moment dynamiczny zmalat czterokrotnie
b) moment dynamiczny zmalat dwukrotnie
¢) moment dynamiczny nie zmienit si¢

d) moment dynamiczny wzrést dwukrotnie

(EL1A_W13)

9.14. W uktadzie napgdowym rozwijajacym staty moment Mg moc na wale silnika:
a) nie zalezy od predko$ci obrotowej watu

b) zmienia si¢ liniowo z predkoscig obrotowa watu

¢) zmienia si¢ kwadratowo z predkoscig obrotowa watu

d) zmienia si¢ zaleznie od momentu obcigzenia na wale

(EL1A_W13)

9.15. Ktéra z ponizszych charakterystyk przedstawia obcigzenie typu momentu czynnego?

a) b) c) d)

(EL1A_W13)

9.16. Ktéra z ponizszych charakterystyk przedstawia obciazenie typu wentylatorowego?

® ® ® ®

a) b) c) d)



(EL1A_W13)

9.17. Poczatkowy prad bezposredniego rozruchu silnika obcowzbudnego pradu stalego o
nastepujacych danych znamionowych: U = 200V; n = 1000 obr/min, Ri(twornika) = 1 Q, L; (twornika)
~ (0 wynosi:

a.5A
b.0,5A
c. 200 A
d. 1000 A

(EL1A_W13)

9.18. W napedzie elektrycznym, model matematyczny (dynamika) silnika obcowzbudnego, ktory
uwzglednia zard6wno obwdd twornika jak i stojana zapisuje si¢ rOwnaniami rézniczkowymi
zwyczajnymi rzgdu:

a. 1l
b. 2.
c. 3.
d. 4.

(EL1A_W13)

9.19. Ostabienie pola w napedach elektrycznych stosuje si¢ do:

a. pracy ze statym, znamionowym momentem elektromagnetycznym
b. pracy z predkoscia katowa wigksza od predkosci znamionowej

c. pracy z predkoscia katowa mniejsza od predkosci znamionowe;j

d. nie mozna sformutowac ogolnej zasady

(EL1A_W13)

9.20. Silnik obcowzbudny zasilany z przeksztattnika tyrystorowego jest w stosunku do uktadu
zasilania silnika z generatora pradu stalego (uktadu Leonarda) rozwigzaniem lepszym z uwagi na:

a. znacznie wyzsza sprawnos¢ uktadu napedowego

b. szerszy zakres regulacji predkosci

c. mniejsze zakldcenia wprowadzane do sieci zasilajacej
d. ma znacznie lepsze przyspieszenia

(EL1A_W13)

9.21. Regulacj¢ predkosci w zakresie predkosci mniejszych od predkosci znamionowej

w napedzie z silnikiem obcowzbudnym pradu statego realizuje si¢ przez:

a. sterowanie napi¢ciem twornika przy znamionowym pradzie wzbudzenia

b. sterowanie prgdem wzbudzenia przy znamionowym napigciu twornik,

c. jednoczesne, proporcjonalne sterowanie napigciem twornika i pradem wzbudzenia zachowujac staty
stosunek napigcia do pradu wzbudzenia

d. jednoczesne sterowanie napigciem twornika i pradem wzbudzenia zachowujac staty iloraz napigcia
do pradu wzbudzenia



(EL1A_W13)

9.22. W maszynie obcowzbudnej o znamionowym napi¢ciu obwodu wzbudzenia 100V, zasilanego z
przeksztattnika tyrystorowego zastosowano uktad forsowania pradu wzbudzenia o maksymalnym
napigciu 500V. Jaka winna by¢ moc przeksztattnika (chwilowa) uktadu zasilania wzbudzenia?

a. rowna mocy znamionowej uzwojenia wzbudzenia
b. 2x moc znamionowa wzbudzenia
. 5x moc znamionowa wzbudzenia

d. brak wystarczajacych danych do okreslenia

(EL1A_W13)

9.23. Czy w wyniku forsowania napigciowego wzbudzenia generatora uzyskujemy?
a. zmiang szybkos$ci zmian (szybko$ci narastania) pradu wzbudzenia

b. zmiang ustalonej wartosci pradu wzbudzenia

c. zmniejszenie stalej czasowej obwodu wzbudzenia

d. zadnego z wymienionych efektow

(EL1A_W13)

9.24. Klatkowy silnik indukcyjny ma znamionowy moment krytyczny Mim. Ile bedzie wynosit
moment krytyczny, gdy stojan zasilimy napieciem 0,9 Up?

a' 119 Mkrns
b' 0!9 Mkrn;

C. 0,81 Mkm.
d. 0,729 Mkrn-
(EL1A_W13)

9.25. Silnik asynchroniczny pracuje przy stalej wartosci napigcia zasilania i obcigzeniu momentem
Mnm. Przy spadku napigcia zasilania o 10% nastgpi rownocze$nie:

a. zmniejszenie poslizgu krytycznego i wzrost pradu silnika

b. spadek predkosci silnika i zmniejszenie poslizgu krytycznego
c. zmniejszenie momentu krytycznego i spadek predkosci silnika
d. zmniejszenie wspotczynnika mocy

(EL1A_W13)

9.26. Silnik asynchroniczny pierscieniowy pracuje przy statej wartosci napigcia stojana i przy
obcigzeniu momentem M. Po wlgczeniu rezystancji dodatkowej w obwod wirnika nastgpi
rownoczesnie:

a. zmniejszenie poslizgu krytycznego i wzrost pradu silnika
b. spadek predkosci silnika 1 powigkszenie poslizgu krytycznego
c. zmniejszenie przecigzalnosci silnika

d. spadek momentu krytycznego i poslizgu krytycznego



(EL1A_W13)

9.27. Uktad energoelektroniczny SOFTSTART stosowany do rozruchu napedéw pradu przemiennego
umozliwia redukcje pradu rozruchowego w efekcie:

a. zmniejszenia napiecia zasilajacego silnik
b. zwigkszenia reaktancji indukcyjnej wlaczonej pomiedzy sie¢ zasilajaca i zaciski silnika
c. zmniejszenia momentu obcigzenia silnika

d. wlaczenia w obwodd wirnika rezystancji dodatkowej o kontrolowanej wartosci

(EL1A_W13)

9.28. W silniku asynchronicznym z regulacja czestotliwosciowa, zasade U/f = const stosujemy, aby
uzyskac:

a. regulacj¢ na staty prad stojana
b. regulacj¢ na staty moment
c. regulacj¢ na staty strumien

d. nie jest zadna z wymienionych regulacji

(EL1A_W13)
9.29. Urzadzenia SOFTSTART do rozruchu maszyn indukcyjnych realizuja:

a. obnizenie napiecia stojana maszyny w czasie rozruchu, za pomoca fazowo sterowanych tacznikéw
tyrystorowych,

b. zmiang czestotliwosci zasilania stojana

c. regulacje napigcia wirnika maszyny, realizowana poprzez zwieranie wirnika tgcznikami
sterowanymi fazowo

d. regulacje napigcia wirnika maszyny, realizowana poprzez zwieranie wirnika tagcznikami
pracujacymi z modulacja szerokos$ci impulsu (PWM)

(EL1A_W13)

9.30. W uktadzie kaskady inwertorowej podsynchronicznej z silnikiem indukcyjnym,
a) moc elektryczna z wirnika (po przeksztatceniu) jest oddawana do sieci zasilajace;j
b) moc elektryczna z wirnika (po przeksztatceniu) jest pobierana z sieci zasilajacej

¢) moc elektryczna z wirnika (po przeksztatceniu) jest przekazywana do dodatkowej maszyny, na
wspolnym wale

d) moc elektryczna z wirnika (po przeksztatceniu) jest pobierana z dodatkowej maszyny, na
wspolnym wale

(EL1A_W13)

9.31. W uktadzie kaskady inwertorowej z silnikiem indukcyjnym, pracujacej w podsynchronizmie:
a. brak elektrycznego momentu hamujacego

b. elektryczny moment hamujacy ma statg wartosé¢

c. elektryczny moment hamujacy zalezy od wartosci predkosci

d. elektryczny moment hamujacy zmienia si¢ wraz z wartoscig momentu obcigzenia mechanicznego



(EL1A_W13)

9.32. Silnik synchroniczny wyposazony w uktad regulacji pradu wzbudzenia w stanie
przewzbudzenia:

a. pracuje z pojemnosciowym wspoétczynnikiem mocy
b. pracuje z indukcyjnym wspdiczynnikiem mocy
c. pracuje z jednostkowym wspotczynnikiem mocy

d. pobiera wytacznie moc czynna

(EL1A_W13)

9.33. Okreslenie naped bezczujnikowy (sensorless) oznacza brak zastosowania w uktadzie regulacji:
a) przetwornikow pomiarowych pradu

b) przetwornikow pomiarowych napiecia

¢) przetwornikow pomiarowych predkosci lub potozenia katowego

d) dowolnych przetwornikéw pomiarowych

(EL1A_W16)

9.34. Zalezno$¢ opisujaca moment zastgpczy silnika z przewietrzaniem wlasnym opisany jest
zaleznoscig:

M, t +M2t +M2, Moment silnika

a.
t, +1, +t + ft, My
0 Mt +M2tZ2 + M2t2 I
' Lt +, 4L, Mo
M M/t2 + M2t2 + M2t?
oo t+t, +1 Czas [s]
d M, = M, t +M t +M t >
t,+t, +t, +t,
M3

A
\4
A
\4
A
\4
A
v

t t t3 t



(EL1A_W16)

9.35. W uktadzie napgdowym z przektadnia mechaniczng jak na rysunku, zredukowany na wat silnika
moment zast¢pczy obcigzenia wynosi:

a) 100 Nm
silnik [ ] b) (80 + 20 sign ®) Nm
elektryczny | i ¢) 80 Nm
=08 d) (100 + 60 sign w)Nm
Mpm =160Nm
(EL1A_W16)

9.36. Uktad napedowy ztozony jest z silnika rozwijajacego moment elektryczny Me i maszyny
roboczej wytwarzajacej moment mechaniczny M. Przebieg charakterystyk obu momentoéw
przedstawia rysunek obok:

N Czy punkty rownowagi statycznej A i B sa:

© a) oba punkty A i B sg stabilne
b) oba punkty A i B sg niestabilne
c) punkt A jest stabilny, B jest niestabilny
d) punkt A jest niestabilny, B jest stabilny
(EL1A_W16)

9.37. Charakterystyki mechaniczne silnika obcowzbudnego pradu statego przedstawione na rysunku
dotycza hamowania:

a. przeciwlaczeniem
b. dynamicznego

c. z odzyskiem energii
d. potencjalnego
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9.38. Dla przypadku hamowania silnika jak na rysunku ustalonym punktem pracy bedzie:
a. punkt A

b. punkt B

c. punkt C

e. punktD

Charakterxstyki silnika Prqdkos’c’Asilnika
] \\

~
~
| ~

v

Prad silnika
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(EL1A_W16)

9.39. W silniku szeregowym jaki uktad polaczen uniemozliwia rozbieganie silnika:
a. bocznikowanie twornika.

b. bocznikowanie uzwojenia wzbudzenia.

c. rdwnoczesne bocznikowanie twornika i uzwojenia wzbudzenia

d. nie mozna zabezpieczy¢ silnika przed rozbieganiem

(EL1A_W16)

9.40. Warunkiem hamowania dynamicznego samowzbudnego silnika szeregowego pradu statego jest:
a. istnienie remanentu maszyny,

b. istnienie zewngtrznego zrodta napiecia statego

c. nie istniejg zadne ograniczenia

d. hamowania w takim uktadzie nie jest mozliwe dla maszyny szeregowej

(EL1A_W16)

9.41. Regulacja na stata moc w napgdach elektrycznych jest opisywana funkcja (charakterystyka
mechaniczna):

a. liniowa,
hiperboliczna,
c. cksponencjalna,
d. zadna z wyzej wymienionych.

(EL1A_W16)

9.42. Hamowanie dynamiczne maszyny indukcyjnej jest realizowane przez:

a. przylaczenie stojana do sieci i zasilenie wirnika pradem statym,

b. odlaczenie stojana od sieci i zasilenie wirnika pradem statym,

C. odlaczenie stojana od sieci i zasilenie go pradem stalym (obwod wirnika zamknigty),
d

odlaczenie stojana od sieci i zasilenie wirnika pradem statym,

(EL1A_W16)

9.43. W bezszczotkowej maszynie pradu statego (DC brushless motor) do wyznaczenia punktow
komutacji najczesciej wykorzystuje sie:

a) amplidyne
b) tachopradnice
€) wzmacniacz elektromaszynowy

d) czujniki Halla

(EL1A_W16)



9.44. Zastosowanie uktadu softstart do zasilania silnika indukcyjnego klatkowego prowadzi do
nastepujacych zmian naturalnej charakterystyki mechaniczne;j:

a) zmniejszenie poslizgu krytycznego,
b) zwigkszenie poslizgu krytycznego,
¢) zwiekszenie momentu krytycznego,

d) zadna z powyzszych odpowiedzi.

(EL1A_W16)

9.45. Tzw. charakterystyke koparkowa napedu z silnikiem obcowzbudnym pradu statego w uktadzie
Leonarda mozna zrealizowaé w uktadzie:

O, ([:_ —> —>
wl w2 q)wl (DWZ
4_
R
Uzad t];d :
a) b)
22N aas
_>
—» f\;_\r\ q)wz (DWZ
Dy | |Dwe TG
4_
t'_ Uz v U ogr
zad
c) d)
(EL1A_W16)

9.46. Model matematyczny dowolnego silnika pradu przemiennego w wirujacym (z dowolna
predkoscia) uktadzie wspotrzednych jest w postaci:

a) réwnan algebraicznych
b) réwnan stanu
) transmitancji operatorowej

d) wylacznie réwnan rézniczkowych liniowych

(EL1A_W16)

9.47. W wektorowych metodach sterowania silnikiem indukcyjnym uktadem odniesienia moze by¢:
a) wektor pradu stojana

b) strumien skojarzony wirnika

c¢) polozenie katowe wirnika

d) predkos¢ katowa wirnika



(EL1A_W16)

9.48. Polowo zorientowane sterowanie silnikami indukcyjnymi prowadzi do:

a) eliminacji momentu bezwtadnosci

b) eliminacji momentu obcigzenia

c) odseparowania toru regulacji momentu elektromagnetycznego i strumienia skojarzonego

d) sprzegnigcia toru regulacji momentu elektromagnetycznego i strumienia skojarzonego

(EL1A_W16)

9.49. Wektorowe metody sterowania silnikami indukcyjnymi w poréwnaniu do metody U/f=const
wymagaja:

a) pomiaru czestotliwosci napiecia i pradu sieci zasilajacej
b) zastosowania wylacznie przemiennika czestotliwosci z falownikiem pradu
c) zastosowania wylacznie przemiennika czgstotliwosci z falownikiem napigcia

d) znajomosci pradow ptynacych w uzwojeniach silnika oraz predkosci katowej

(EL1A_W16)

9.50. Metody polowo zorientowane sterowania silnikami pradu przemiennego bazuja na
przetwarzaniu:

a) wartos$ci skutecznych sygnatow
b) wartosci srednich sygnalow
¢) wartosci chwilowych sygnatow

d) nie wymagaja uktadow pomiarowych

(EL1A_W16)

9.51. Dowolny bezszczotkowy silnik pradu statego z magnesami trwalymi moze by¢ zasilany:
a) bezposrednio z sieci jednofazowej

b) nawrotnego przeksztattnika tyrystorowego

¢) bezposrednio z sieci trojfazowe;j

d) uktadu energoelektronicznego z falownikiem napigcia

(EL1A_W16)

9.52. W bezszczotkowej maszynie pradu przemiennego (PM Synchronous Motor) do procesu
komutacji najczesciej wykorzystuje sig:

a) resolwer lub enkoder absolutny
b) tachopradnice

€) wzmacniacz elektromaszynowy
d) czujniki Halla

(EL1A_W16)



9.53. Na rysunku przedstawiono przebiegi pradu twornika i predkosci katowej kaskadowej struktury
regulacji nawrotnym napedem pradu statego (rozruch i obcigzenie). W chwili t=1.5s silnik zostat

obcigzony momentem o warto$ci znamionowe;j.
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Z przedstawionych przebiegéw wynika, ze:

a) przebiegi l1,an oraz I, @, uzyskano z regulatorami predkosci typu PI posiadajgcymi rozne nastawy

oraz regulatorami pradu typu PI posiadajgcymi rézne nastawy.

b) przebiegi 11, oraz 1, a» uzyskano z regulatorami predkosci typu PI posiadajagcymi rézne nastawy

oraz regulatorami pradu typu PI posiadajacymi identyczne nastawy.

c) przebiegi |1, uzyskano z regulatorem predkosci typu P i regulatorem pradu typu PI, natomiast
przebiegi 12, @, uzyskano z regulatorem predkosci typu PI i regulatorem pradu typu P.

d) przebiegi 11,an uzyskano z regulatorem predkosci typu PI i regulatorem pradu typu PI, natomiast
przebiegi Iz, @, uzyskano z regulatorem predkosci typu P i regulatorem pradu typu PI.
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9.54. Na rysunku przedstawiono przebiegi pradu twornika i predkosci katowe]j kaskadowej struktury
regulacji nawrotnym napgdem pradu statego (rozruch i obcigzenie). W chwili t=1.5s silnik zostat
obcigzony momentem o warto$ci znamionowe;j.

—nI(t) [ ]
----------- My (t) "]
-
2 25 3
80 . .
635t /AN e
e
Sosob ]
3 —uwi(t)
7 wa ()]
% 05 1 15 2 25 3

t [s]

Z przedstawionych przebiegéw wynika, ze:

a) dla I, o - zamkniety uktad regulacji pradu jest elementem oscylacyjnym, natomiast zamknigty
obwod regulacji predkosci jest elementem inercyjnym co najmniej drugiego rzgdu.

b) dla Iz, @, - zamknigty uktad regulacji pradu jest elementem inercyjnym co najmniej drugiego rzedu,
natomiast zamknigty obwod regulacji predkosci jest elementem inercyjnym co najmniej drugiego
rzedu.

c) dla l1,an - zamkniety uktad regulacji pradu jest elementem inercyjnym pierwszego rzedu, natomiast
zamkniety obwod regulacji predkosci jest elementem co najmniej drugiego rzgdu.

d) w obydwu przypadkach - zamkniety uktad regulacji pradu jest elementem oscylacyjnym co
najmniej drugiego rz¢du, natomiast zamknigty obwod regulacji predkosci jest elementem inercyjnym
co najmniej trzeciego rzgdu.
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9.55. Na wielko$¢ przeregulowania pradu twornika w uktadzie kaskadowej regulacji nawrotnego
napedu pradu statego (jak na rysunku) maja wptyw:

in:‘
a B |
i
Lo LU
Blokada |,
pradow wyréwnaw. [
(impulsow) .
WZ

I
- Regw—*jc—fo_—» Reg |
=

Wpom

a) dla rozruchu i stabilizacji jedynie nastawy regulatora pradu.
b) dla rozruchu jedynie nastawy regulatora pradu, a dla stabilizacji nastawy obu regulatorow.
¢) dla rozruch nastawy regulatora pradu, a dla stabilizacji nastawy regulatora predkosci.

d) dla rozruchu i stabilizacji nastawy obu regulatorow.
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9.56. Nastawne ograniczenie pomiedzy regulatorem nadrzednym a podrzednym, napgdu jak na
rysunku, ma wptyw na:

:Um
i
a B |
R
o LU
Blokada |,
pradow wyréwnaw. [
(impulsow) .
WZ

Wpom

I
- Regw—*%—fo_—» Reg |
=

a) wielko$¢ przeregulowania pradu twornika.
b) ograniczenie maksymalnej wartosci predkosci katowe;.
C) ograniczenie przyspieszenia napedu.

d) liniowy charakter zadawania warto$ci pradu Iz.
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9.57. Rewers silnika pradu statego jak na rysunku jest realizowany w uktadzie z prostownikiem
nienawrotnym.

Predkoscsilnika

Prad twornika

Ktora z ponizszych sekwencji zmian konfiguracji uktadu pozwala zrealizowac¢ prace silnika w
czterech ¢wiartkach uktadu wspotrzgdnych jak na rysunku?

a) A B,CD




b) A C,B,D
¢) ADCB
d ACD,B
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9.58. Maszyna szeregowa pracowata w uktadzie jak na rysunku 1.

Y

Rysunek 1.

Jak trzeba przetgczy¢ uktad, aby przejsc do hamowania dynamicznego w uktadzie samowzbudnym?
- >+ T 5 T
' V- U,

L e
Robc Robc
a) b)
— - +
- 0 > + U, ~
Ly
Rdw
c) d)
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9.59. Praca generatorowa kaskady inwertorowej z maszyng indukcyjng (na staty moment):
a) nie jest mozliwa — kaskada inwertorowa nie moze rozwing¢ momentu generatorowego

b) jest mozliwa przy osiagnigciu predkosci obrotowe] wyzszej niz odpowiadajaca predkosci biegu
jatowego (dla pracy generatorowej) przy danym kacie wysterowania przeksztattnika i tylko przy
jednym kierunku predkosci obrotowe;j

c) jest mozliwa przy osiggnigciu predkosci obrotowej wyzszej niz odpowiadajaca predkosci biegu
jatowego (dla pracy generatorowej) przy danym kacie wysterowania przeksztattnika w obu kierunkach
predkosci obrotowe;j

d) jest mozliwa tylko przy predkosci obrotowe;j lezacej w zakresie pomigdzy predkosciami biegu
jatowego dla obu kierunkéw wirowania
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9.60. Przetaczalny silnik reluktancyjny (SRM ) to silnik, ktory:

a.
b.
C.

posiada wydatne z¢by na stojanie i na wirniku, i tylko stojan jest uzwojony
stojan i wirnik sg uzwojone
posiada wydatne zeby na uzwojonym stojanie i cylindryczny, nieuzwojony wirnik

posiada wydatne ze¢by na uzwojonym stojanie, wirnik posiada uzwojenia rozmieszczone w
ztobkach



