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Tentauppgift

En separatmagnetiserad likströmsmotor driver via en växel en
lyftkran. Motorns magnetiska flöde är konstant och dess
ankarresistans är 0,55 Ω. Kranen lyfter en viss last med
lyfthastigheten 0,45 m/s vid ankarspänningen 130 V.
Ankarströmmen är d̊a 40 A. Bortse fr̊an borstspänningsfall och
friktion samt anta att maskinen är linjär.

a) Hur stor ankarspännning behövs för att lyfta samma last med
hastigheten 1,5 m/s? (3 poäng)

b) Hur stor ankarspänning behövs för att lyfta en last med
dubbla massan i hastigheten 1,5 m/s? (2 poäng)

c) Vid start f̊ar inte ankarströmmen överstiga 60 A. Beräkna
största till̊atna startspänning samt största möjliga lyftkraft vid
start. (3 poäng)
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Dynamik och reglering
För dynamisk analys av en separatmagnetiserad motor modellera
rotorns tröghet J och rotorns induktans La:

J
dωm

dt
=

EaIa
ωm

− Tload

Ea = Kf If ωm

Va = Ea + RaIa + La
dIa
dt

Rotorstyrning.

a) Fix spänning:

Va = Va0

b) PI-reglering:

Va = Va0 + Kp(ωref − ωm) + KI

∫ t

0
(ωref − ωm)dt
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Steg i last

I Oreglerad

I PI-reglerad
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Elektronik för styrning
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Konstruktioner för att styra ankarspänningen

Variabel likspänning
+
-

Vdc

+

-
Va

Pulsbreddsmodulering (pwm)

+

-
Vdc

D

+

-
Va

Frihjulsdiod

Medelspänningen blir

V̄a = DVdc

där 0 ≤ D ≤ 1 är andel tid
som brytaren är tillslagen.

H-brygga

+

-
Vdc

+ -
Va

S4S1

S2 S3

H-brygga för polaritetsväxling:
−Vdc ≤ Va ≤ Vdc .
S1 pulsas, S2 och S4 avslagna,
S3 p̊aslagen ger Va ≥ 0.
S4 pulsas, S1 och S3 avslagna,
S2 p̊aslagen ger Va ≤ 0.
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Konstruktioner för att styra fältströmmen
Seriekopplad potentiometer R

+

-
Vdc

+

-
Vf

If Rf

Lf

R
If =

Vdc

R + Rf

I ökar R ger minskat If
I mindre förluster än för

seriereglering ty effekten är
mindre i fältlindningen

Pulsbreddsmodulering

+

-
Vdc

D

+

-
Vf

If Rf

Lf

Medelspänningen blir

V̄f = DVdc där 0 ≤ D ≤ 1

Om induktansen är stor s̊a gäller

If =
V̄f

Rf
= D

Vdc

Rf
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