Rys. 16.13. Wyznaczanie charakterystyki przeplywu H=f(Q) pompy wirowejiz kierownica
bezlopatkowa na podstawie obliczeri; I — straty Ak, w kierownicy beztopatkowej, 2 — straty
Ah,, oporéw przeplywu przez pompg (z pominigciem strat w kierownicy beztopatkows;),

3 — straty Ah,; niestycznego naptywu na lopatki wirnika

iz przy nominalnej wydajnosci On straty przeplywu w pompie z kierownica fopatkows
sq muiejsze, za$§ wysoko$é podnoszenia oraz sprawnos¢ wigksze niz w pompie z kie-
rownica beztopatkowa.

16.5. Powinowactwo charakterystyk przeplywu

16.5.1. Charakterystyki przy zmianie predkosci obrotowej

Przy zmianie predko$ci obrotowej n otrzymamy podobnie jak uprzednio szereg
krzywych charakterystycznych H = f(Q), P,, = f(Q) i n = f(Q) o podobnym przebiegu.

Rys. 16.14
Powierzchnia charakterystyczna pompy
wirowej H=1{(Q, n) (wg C. Pfleiderera)
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Miedzy krzywymi tego samego rodzaju, lecz przy réznej predkosci n wystepuje
powinowactwo, co oméwiono dokladniej w nastgpnym punkcie. Wspélzalezno§é
parametréw mozna przedstawié w przestrzennym ukladzie wspoirzednych o osiach
0, H, n, jak to pokazano na rys. 16.14. Otrzymamy trzy powierzchnie charaktery-
styczne H=1£(Q, n), P, =f(Q, n) i n="1(Q, n). Przedstawiony na rys. 16.14 uklad
jest bardziej zrozumialy przy polgczeniu z trescia p. 16.5.2.

16.5.2. Wyznaczenie charakterystyk powinowatych

Rozpatrzmy teraz zmiang przebiegu podstawowej charakterystyki przeplywu H =
= f(Q) przy zmiennej predkoéci obrotowej n. Z rzeczywistej charakterystyki prze-
plywu H = f(Q), wlaéciwej dla danej predkosci obrotowej, mozemy otrzyma¢ cha-
rakterystyke przeptywu dla innej predkosci wykorzystujac wzory wynikajace z teorii
podobieristwa dynamicznego (rozdz. 10)

01/Q; = ny/n, (16.13)
Hy[H, = (ny/n,)* = (04/Q2) (16.14)
P[Py = (ny[ny)’ (16.15)

Rys. 16.15

Powinowactwo charakterystyk przeptywu H=£(Q)
przy réznych predkosciach obrotowych n; 4 — punkt
odpowiadajacy nominalnym parametrom pracy

Q pompy

Wzory (16.13), (16.14) i (16.15) zostaly wyprowadzone przy przyjeciu niezmiennej
sp.rawnos’ci pompy. Kazdemu punktowi charakterystyki I (rys. 16.15) bedzie odpo-
wiadal punkt na charakterystyce II i IIT spelniajacy podane wyzej zaleznosci, przy

czym ze wzoru (16.15) wynika, Zze punkty powinowate beda lezaly na parabolach
o réwnaniu

2.\
H.=H (5) (16.16)

majgeych wierzchotki w poczatku uktadu wspétrzednych, MozZna przy tym udowod-
nié, ze warto$§¢ wyréznika szybkobieznoéci w punktach powinowatych, np. 4, 4,,
A3, jest niezmienna. Parabole okre§lone wzorem (16.16) nazywamy czesto krzywym
stalej sprawno$ci hydraulicznej (bo tak zatozyliémy), a niekiedy krzywymi jednako-
wego zasilania wirnika, bowiem punkty na nich lezace spelniaja zalezno$é (16.13).
Szczegélnie wazna jest parabola przechodzaca przez punkt 4, odpowiadajacy nomi-

nalnym warto$ciom parametréw pompy, a wiec bezuderzeniowemu doptywowi do
wirnika.

348





