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Вступ 

 

Пристрій відноситься до техніки вимірювання неелектричних величин і може 

бути використаний для виміру моментів, швидкості і прискорення асинхронних 

двигунів з моментом опору навантаження.  

Для отримання сигналу про величину швидкості і прискорення найбільш час-

то використовують вимірювачі прискорення сейсмічного типу та інтегратори для 

отримання сигналу швидкості, або здійснюють диференціювання сигналу тахоге-

нератора [1, 2]. Відомий пристрій для вимірювання моменту асинхронного двигу-

на [3], що містить обчислювач, що визначає за величиною струмів і напруг у фа-

зах електромагнітний момент. Однак для визначення швидкості і прискорення 

двигуна необхідно використовувати додаткові датчики та здійснювати диферен-

ціювання або інтегрування їх сигналів.  



 
 

4 

Метод обчислення неелектричних величин двигуна 

 

Вимірювання швидкості і прискорення досягається тим, що в пропонований 

пристрій додатково введені блок моделювання моменту опору виконавчого меха-

нізму, безперервна розгортка якого створюється за допомогою генератора пило-

подібної напруги і блок обчислення прискорення та швидкості із залежностей.  

 

 (Mе – Mс),  , 

 

де j - приведений момент інерції, при цьому виходи блоку моделювання та об-

числення електромагнітного моменту з'єднані з входами блоку обчислення прис-

корення та швидкості.  

W - швидкість.  

На рисунку 1 показана блок-схема пропонованого пристрою для вимірювання 

моменту асинхронного двигуна.  

Вимірюють дійсні значення струмів і напруг статора двигуна і подають на вхід 

обчислювального пристрою. За допомогою обчислювального пристрою визнача-

ють електромагнітний момент електродвигуна по залежності  

 

M0= iст 

або 

Ме = ( iy - ix); 

де  - результуючий вектор потокозчеплення статора  

, - миттєві значення складових  за двома прямокутними координа-

тами «x» та «y».  

iст - результуючий вектор струму статора;  
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ix, iy - миттєві значення складових iст за двома прямокутним координатами «x» 

та «y». 

Складові результуючих векторів струму статора iст та напруги статора обчис-

люють по залежності  

ix=ia    iy=   

Vx=Vy Vy = , 

 

де iа, ib, ic - струми фаз статора  

Va, Vb, Vc - напруги.  

Складові результуючого вектора потокозчеплення статора знаходять по зале-

жності.  

 

 

      де Rs - активний опір фази статора.  

Всі обчислення, вказані вище, робляться автоматичними за допомогою обчис-

лювального пристрою.  

У блоках 1 та 2 виділяються складові Vx, Vy, ix, iy, в блоках 3 і 4 визначаються 

похідні потокозчеплення.  

 

 

У блоках 5 і 6 відбувається інтегрування та обчислення . Блоки 7 і 8 

служать для перемноження величи н . У блоці 9 реалізується залеж-

ність  
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У блоці 10 проводиться моделювання моменту опору Мз виконавчого механі-

зму, який вводиться в блок 11. Момент опору можна вводити в обчислювальний 

пристрій безпосередньо з датчиків для вимірювання моментів виконавчого меха-

нізму. У блоках 11 та 12 реалізується залежність з визначенням прискорення  

 

, 

де W - швидкість,  

j - приведений момент інерції.  

У блоці 13 відбувається інтегрування та обчислення швидкості по залежності  

 

У блоці 14 формуються пікоподібна напруга для створення безперервної роз-

гортки моменту опору в часі.  
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Рисунок 1 – Блок схема пристрою для вимірювання потужності, швидкості і прис-

корення асинхронного двигуна. 
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Висновки 

 

Для виміру моменту асинхронного двигуна, навантаженого на виконавчий ме-

ханізм, що містить обчислювач електромагнітного моменту за діючими значення-

ми струму і напруги в фазах з метою вимірювання швидкості і прискорення в 

пристрій введені блок моделювання моменту опору виконавчого механізму і блок 

обчислення прискорення та швидкості по різниці електромагнітного моменту і 

моменту опору, при цьому виходи блоку моделювання та обчислення електромаг-

нітного моменту з'єднані з входами блоку обчислення і прискорення та швидкос-

ті.  
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