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1. Structura generala a unui sistem de actionare electrica

Notiunea de actionare presupune efectuarea unui lucru mecanic. Prin
actionare electrica se intelege faptul ca energia mecanica se obtine de la un
motor electric. In sensul clasic o actionare electrici cuprinde [23], [24], [67],
[81], [84] (Fig. 1.1):

ms

SEE — M.E M.T M.L

 E— energie electrica
— energie mecanica

Fig. 1.1. Schema bloc a unei actiondri electrice

S.E.E. - sursa de energie electrici, care furnizeaza energia electrica avand parametrii
corespunzatori functionarii motorului electric.

M.E. - motorul electric; transformi energia electrica in energie mecanica cu anumiti
parametrii. De regula aceasta energie se materializeaza printr-o miscare de
rotatie astfel incat parametrii ce o caracterizeaza sunt:

m - cuplu [N-m];

W - viteza unghiulara [rad/s];

P = m'w - puterea mecanica [W].

M.T. - mecanismul de transmisie. Are rolul de a adapta parametrii energiei
mecanice furnizate de motorul electric la cerintele masinii de lucru [M.L].
Uneori poate schimba si tipul miscarii (de exemplu mecanismul biela-
manivela care transforma miscarea de rotatie in miscare de translatie sau
invers). Parametrii ce caracterizeaza mecanismul de transmisie sunt [24]:

i =w/ws - raportul de transmisie;

N m.1 - randamentul mecanismului de transmisie.

M.L. — masina de lucru, reprezinta instalatia care transforma energia mecanica in
lucru mecanic util, sau in produs finit. Exemple: tramvai, locomotiva, masini-
unelte, roboti industriali, roboti casnici, etc [81], [84].
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Actionarile electrice au ponderea cea mai mare in consumul de energie
electrica. Se apreciaza ca peste 60% din energia electrica produsa este
folosita in actionarile electrice.

Dezvoltarea electronicii de putere si a electronicii de comanda a
determinat aparitia unui flux informational foarte important, dar si
completarea structurii energetice, astfel incat, in prezent, se discuta despre
sisteme de actionare electrica [67], [81], [84].

Schema bloc a unui sistem de actionare electrica este prezentata in
figura 1.2 [11], [12], [84]:

SEE |—> B

AP > €S —> ME ‘-; M.T )—; M.L
¥ ¥ ¥ ) 5

Fig. 1.2. Schema bloc a unui sistem de actionare electricd

Pe fluxul energetic constatam aparitia a doua noi blocuri:

B.A.P. - bloc de adaptare si protectie, care are rolul de a adapta
parametrii energiei electrice (de ex. transformatoarele electrice) si
indeplineste anumite functii de protectie (exemplu: protectia la scurtcircuit,
la supratensiuni);

C.S. - convertor static, transforma energia electrica de un anumit tip
(c.c. sau c.a.), avand de regula parametrii constanti, tot intr-o energie
electricd ai carei parametrii pot fi modificati prin comanda.

Convertoarele statice sunt echipamente electrice realizate cu elemente
specifice electronicii de putere (diode, tiristoare, tranzistoare) avand si o
parte de comanda importanta.

Partea de comanda are rolul de a furniza si distribui semnalele de
comanda in functie de topologia partii de forta, astfel incat, sa se comande
puterea electrica transmisa motorului.
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Astfel, convertoarele statice (C.S.) au, intr-un sistem de actionare, o
importanta cel putin egala cu cea a motorului electric [11], [12], [15].

Pe fluxul informational (sageata continua simpla) se identifica:

B.L.D - bloc de introducere a datelor. Acesta poate fi constituit dintr-un
sistem de chei si butoane, poate fi terminalul de intrare pentru un sistem de
calcul (tastatura, unitate de disc, etc.) si are rolul de a introduce in sistem
datele primare necesare functionarii acestuia.

B.R. - blocul regulator, are rolul de a realiza o anumita lege de comanda
in functie de tipul regulatoarelor componente. Functioneaza pe baza erorii
dintre marimile prescrise (dorite) primite de la blocul de introducere a
datelor si marimile reale existente in sistem.

In sistemele moderne intre B.LD. si C.S. se interpune un bloc de calcul
(B.C.). Blocul de calcul contine un microsistem sau un calculator specializat
ce realizeaza sub forma numerica inclusiv legea de comanda. Se vorbeste in
acest caz de un sistem de conducere numerica directa.

Pe fluxul informational invers este prezent blocul C.M.M. - convertor
al marimilor masurate. Acesta are rolul de a culege din sistem anumite
marimi (tensiune, curent, cuplu, viteza, etc.) si de a le transforma in marimi
electrice de nivel si forma corespunzatoare si apoi de a le transmite catre
B.R. sau B.C.

C.M.M. contine un set de traductoare, convertoare analog-numerice,
blocuri de esantionare, de memorare, etc.

In conceptia moderni C.M.M. are structura unui sistem de achizitie si
prelucrare de date.

Pe langa fluxul informational util, in sistemele de actionare apar o serie
de marimi, independente de vointa noastra, care isi exercita influenta asupra
acestuia. Aceste marimi poartda denumirea de marimi perturbatoare.
Exemple de perturbatii: temperatura mediului ambiant, fenomene
atmosferice (descarcari electrice), variatii ale energiei primita de la sursa
primara, cuplul static ca perturbatie asupra motorului electric, etc.
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