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22.1. Wprowadzenie

Regulacje parametréw pracy pompy stosuje si¢ w celu przystosowania pompy do
zmieniajacych si¢ (lub zmiennych) warunkéw pracy w ukladzie pompowym. Jezeli
dostosowanie parametréw pracy pompy do zmiany w ukladzie, np. zmiana poziomu
cieczy w zbiorniku dolnym lub gérnym nastgpuje samoczynnie, to nazywamy to
samoregulacjqg. W pozostalych przypadkach zmiana warto§ci parametréw pracy
pompy jest wynikiem zastosowania jednego z wielu sposobéw regulacji.

Znanych jest kilka rodzajéw regulacji, odpowiednich dla réznych typéw i wiel-
koéci pomp. Mozna je podzielié na dwie grupy: przy stalej i przy zmiennej predkosci
obrotowej (lub przy zmiennej czestotliwoéci czy liczbie cykli) organu roboczego
pompy. Celem zastosowania regulacji moze by¢ okresowa zmiana parametréw pracy
pompy lub w innym przypadku trwale ich dostosowanie do zmiennych warunkéw
pracy ukladu. Nalezy réwniez pamigtaé, iz w pompie moze wystgpowac kilka rodza-
6w regulacji jednoczeénie.

Sposéb regulowania parametréw pracy pomp moze mieé niekiedy znaczny
wplyw na stabilno$¢ pracy oraz na sprawno$¢ pompy.

22.2. Regulacja parametréw pracy pomp wyporowych

Teoretyczna charakterystyka przeplywu H =f(Q,) pompy wyporowej (rys. 22.1)
jest prosta réwnolegta do osi H, a rzeczywista charakterystyka przeptywu H = f(Q,)
jest linia pionowa, nieznacznie odchylajaca si¢ ku mniejszym wartoSciom Q ze
wzrostem wysoko$ci podnoszenia, co jest spowodowane wzrostem strat nieszczel-
noéci.

Przy wspélpracy pompy wyporowej z ukiadem o znanej charakterystyce H, = f(Q)
(rys. 22.1), przy zmianie wysoko$ci podnoszenia, wynikajacej ze zmiany warunkéw
pracy ukladu, np. zmiana statycznej wysoko$ci podnoszenia (krzywa H) =f(Q))
lub zmiana oporéw przeptywu (krzywa H.={(Q)), wydajno$é pompy pozostaje
prawie niezmienna. Pompa wyporowa nie ma zatem zdolnodci do samoregulacii.
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