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1. Structura generală a unui sistem de acţionare electrică 

Noţiunea de acţionare presupune efectuarea unui lucru mecanic. Prin 

acţionare electrică se înţelege faptul că energia mecanică se obţine de la un 

motor electric. În sensul clasic o acţionare electrică cuprinde [23], [24], [67], 

[81], [84] (Fig. 1.1): 
 

 
  energie electrică 

  energie mecanică 
 

Fig. 1.1. Schema bloc a unei acţionări electrice 
 

S.E.E. – sursa de energie electrică, care furnizează energia electrică având parametrii 

corespunzători funcţionării motorului electric. 

M.E. – motorul electric; transformă energia electrică în energie mecanică cu anumiţi 

parametrii. De regulă această energie se materializează printr-o mişcare de 

rotaţie astfel încât parametrii ce o caracterizează sunt:  

m – cuplu [N·m]; 

ω – viteza unghiulară [rad/s]; 

p = m·𝜔 – puterea mecanică [W]. 

M.T. – mecanismul de transmisie. Are rolul de a adapta parametrii energiei 

mecanice furnizate de motorul electric la cerinţele mașinii de lucru [M.L]. 

Uneori poate schimba şi tipul mişcării (de exemplu mecanismul bielă-

manivelă care transformă mişcarea de rotaţie în mişcare de translaţie sau 

invers). Parametrii ce caracterizează mecanismul de transmisie sunt [24]: 

i =𝜔/𝜔s – raportul de transmisie; 

η M.T - randamentul mecanismului de transmisie. 

M.L. – maşina de lucru, reprezintă instalaţia care transformă energia mecanică în 

lucru mecanic util, sau în produs finit. Exemple: tramvai, locomotivă, maşini-

unelte, roboţi industriali, roboţi casnici, etc [81], [84]. 

ms 

ωs m 

S.E.E M.E M.T M.L 

ω 
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Acţionările electrice au ponderea cea mai mare în consumul de energie 

electrică. Se apreciază că peste 60% din energia electrică produsă este 

folosită în acţionările electrice. 

Dezvoltarea electronicii de putere şi a electronicii de comandă a 

determinat apariţia unui flux informaţional foarte important, dar şi 

completarea structurii energetice, astfel încât, în prezent, se discută despre 

sisteme de acţionare electrică [67], [81], [84]. 

Schema bloc a unui sistem de acţionare electrică este prezentată în 

figura 1.2 [11], [12], [84]: 

 

 
Fig. 1.2. Schema bloc a unui sistem de acţionare electrică 

 

Pe fluxul energetic constatăm apariţia a două noi blocuri: 

B.A.P. – bloc de adaptare şi protecţie, care are rolul de a adapta 

parametrii energiei electrice (de ex. transformatoarele electrice) şi 

îndeplinește anumite funcţii de protecţie (exemplu: protecţia la scurtcircuit, 

la supratensiuni); 

C.S. – convertor static, transformă energia electrică de un anumit tip 

(c.c. sau c.a.), având de regulă parametrii constanţi, tot într-o energie 

electrică ai cărei parametrii pot fi modificaţi prin comandă. 

Convertoarele statice sunt echipamente electrice realizate cu elemente 

specifice electronicii de putere (diode, tiristoare, tranzistoare) având şi o 

parte de comandă importantă. 

 

Partea de comandă are rolul de a furniza şi distribui semnalele de 

comandă în funcţie de topologia părţii de forţă, astfel încât, să se comande 

puterea electrică transmisă motorului. 

B.I.D 

S.E.E 

B.R / B.C 

C.S B.A.P M.E M.T M.L 

C.M.M 
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Astfel, convertoarele statice (C.S.) au, într-un sistem de acţionare, o 

importanţă cel puţin egală cu cea a motorului electric [11], [12], [15]. 

 

Pe fluxul informaţional (săgeata continuă simplă) se identifică: 

B.I.D – bloc de introducere a datelor. Acesta poate fi constituit dintr-un 

sistem de chei şi butoane, poate fi terminalul de intrare pentru un sistem de 

calcul (tastatură, unitate de disc, etc.) și are rolul de a introduce în sistem 

datele primare necesare funcţionării acestuia.  

B.R. – blocul regulator, are rolul de a realiza o anumită lege de comandă 

în funcţie de tipul regulatoarelor componente. Funcţionează pe baza erorii 

dintre mărimile prescrise (dorite) primite de la blocul de introducere a 

datelor şi mărimile reale existente în sistem.  

În sistemele moderne între B.I.D. şi C.S. se interpune un bloc de calcul 

(B.C.). Blocul de calcul conţine un microsistem sau un calculator specializat 

ce realizează sub formă numerică inclusiv legea de comandă. Se vorbeşte în 

acest caz de un sistem de conducere numerică directă. 

Pe fluxul informaţional invers este prezent blocul C.M.M. – convertor 

al mărimilor măsurate. Acesta are rolul de a culege din sistem anumite 

mărimi (tensiune, curent, cuplu, viteza, etc.) şi de a le transforma în mărimi 

electrice de nivel şi formă corespunzătoare şi apoi de a le transmite către 

B.R. sau B.C. 

C.M.M. conţine un set de traductoare, convertoare analog-numerice, 

blocuri de eşantionare, de memorare, etc. 

În concepţia modernă C.M.M. are structura unui sistem de achiziţie şi 

prelucrare de date. 

Pe lângă fluxul informaţional util, în sistemele de acţionare apar o serie 

de mărimi, independente de voinţa noastră, care îşi exercită influenţa asupra 

acestuia. Aceste mărimi poartă denumirea de mărimi perturbatoare. 

Exemple de perturbaţii: temperatura mediului ambiant, fenomene 

atmosferice (descărcări electrice), variaţii ale energiei primită de la sursa 

primară, cuplul static ca perturbaţie asupra motorului electric, etc. 

 
 
 
 
 


