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B. Opierajac sig na obserwacji przebiegu préb, pomiary wy-
konywane pomigdzy poszczegédlnymi prébami oraz wyniki pomiardéw
kontrolnych po prébach, nalezy podsumowaé wyniki badania i
okreslié znamionows wytrzymalo$é dynamiczng badanego odtaczni-
ka, Przy ocenie wynikéw, préby szczegbdlng uwage nalezy zwrbcié
na wzrost wartosci sil potrzebnych do otwarcia biegunéw bada-
nego odtacznika i rozpatrywaé go w pordwnaniu z mozliwosciami
energetycznymi napedu.

- C. Przeprowadzié krytyczng analize stosowanych kryteridw
oceny stanu odtgacznika w czasie préb zwarciowych i po ich za-
koficzeniu,
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2. Wyznaczanie parametré4w i charakterystyk mecha.nicznych lqcz-
nikéw elektrycznych oraz ich wyposazenia

Cwiczenie 2.1. Wyzna.czania charakterystyk ruchu mechanizméw
tgcznikéw elektrycznych '

1, Wymagane wiadomoéci
1.1. Wprowadzenie

Zasadniczym zadeniem lgcznikéw elektrycznych jest dokony-
wanie taczeh w obwodach elektrycznych przy wykorzystaniu zesty-
kéw taczeniowych. Zalgczanie i wylgczanie obwod éw dokonywane
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jest droga zamykania i otwierania odpowiednich lgcznikéw elek=~
trycznych, co z kolei oznacza okreélone i odpowiednie prze-
mieszczanie stykéw ruchomych tych kacznikédw. RéZnorodne rodza=-
Jje 1 postaci konstrukcyjne Iqcznikéw elektrycznych stawiaja
réznorodne wymagania odnoénie charakterystyk ruchu przemiesz—-
czania stykéw ruchomych tgcznikéw,

Inaczej zagadnienia te wygladajg w przypadku tgcznlkéw
niskiego napiecia, inaczej w przypadku lgcznikéw Srednich i
najwyzszych napieé. Nie wchodzac obecnie blizej w te problemy
omawiane szerzej w wyktadzie z "Aparatéw rozdzieleczych"™ 1
"Techniki Iaczenia™ stwierdzimy tu jedynle, %Ze na przyklad za-
gadnienie odpowiedniego ksztaitowania charakterystyk ruchu
stykéw ruchomych posiada szczegbdlne znaczenie w budowle wygcz-
nikéw w.n,

W 2gcznikach tych na ogét predkosé otwierania stykdéw wply-
wa ﬂezpoérednio na przebleg procesu wylgczania i podobnie pred-
koéé ich zamykania (zwlaszcza przy najwysszych napigciach) wpiy-
wa bezposSrednio na wartosé wywigzujgce] sie w tuku energii przy
zatgczaniu.

Cechg charakterystyczng ruchu stykdédw ruchomych tgcznikéw
elektrycznych jest jego charakter przejéciowy. Oznacza to, ze
nle spotyka sie tutaj ani ustalonego ruchu obrotowego, ani po-
stepowego. W ciggu tego procesu ma miejsce rozpedzenie uktadu
ruchqmego, ewentualnie podtrzymanie ruchu ustalonego i1 zahamo-
wan.ie; Ponadto dochodzi :jeszcze ewentualna dodatkowa regulacja
ruchu, korygujaca ruch zasadniczy w czasie jego trwania, Taki
charakterystyczny przebileg ruchu stykéw ruchomych tgcznika w
postacl idealizowane]j pokazano na rys.78.

Charakter nieustalony ruchu stykéw ruchomych tgcznika po=-
claga za sobg zasadnicze trudnosci przy graficznym czy obli-
czeniowym wyznaczaniu przebiegu tego ruchu w postacl np. cha-
rakterystyki y = £(t) (drogl stykéw ruchomych lub innego
okreélonego punktu mechanizmu tgcznika w funkcji czasu)., Cha-
rakterystyke takg wyznaczyé moZna positkujac sie metodami dy-
namiki mechanicznych przebiegéw nieustalonych. Sposoby te jed=—
nakze s3a stosunkowo pracochtonne 1 stosowane tylko przy pro-
Jektowaniu nowych mechanizméw lgcznikédw.



Przy sprawdzaniu _lub badaniu konstrukcji istniejacych tacz-
nikéw wysokiego napiecia powszechnie uzywa sig metod ekspery-
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mentalnych wyznaczania charakterystyk ruchu. Natomiast dodwiad-
czalne zdejmowanie wykreséw ruchu dla gcznikéw niskiego na=-
piecia, np. na indykatorze bgbnowym, jest bardzo utrudnione.
Male przerwy zestykowe, powszechne w tych konstrukcjach waha- .
czowe usprefynowanie ich zespoiéw stykowych w powigzaniu z ru~-
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chem toczno-poslizgowym, wymagatyby bardzo ucigzliwych metod
zde jmowania charskterystyk ruchu - zardwno przy zapisie mecha-
nicznym jak i oscylograficznym. Stad w przypadku lgcznikéw ni-
skiego napigcia spré.wdzanie doSwiadczalne charakterystyk ruchu
zastepuje sie na ogét skontrolowaniem cech mechanicznych ukladu
stykowego (docipku; przychytu i poslizgu). Jedynie dla celéw
badah laboratoryjnych znane sq uklady do zdejmowania charak-
terystyk richu — gtéwnie stycznikéw elektromagnetycznych -
przy uzyciu oscylograféw.

1.2, Metody wyznaczania charakterystyk ruchu

Dla wyznaczania wykreséw ruchu - giéwnie rozigcznikéw i
wylacznikéw wysokiego napiecia -~ rozwinety sie u nas dwie me-
tody: metoda z zapisem mechanicznym .(pisakiem) przy uzyciu in-

dykatora bebnowego oraz metody oscylogra-—

/_i ficzne (z uzyciem przede wszystkim oscy-
. lografu petlicowego). Oprécz nich np.
4 w Zwigzku Radzieckim rozpowszechnione

jest polaczone z zapisem mechanicznym
zdejmowanie wykreséw ruchu za pomocg nie-
tiumionego elektromagnesu prgdu zmiennego
tzw, wibrografu (IL.3).
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2 1. 7 metod zdejmowania wykreséw ruchu
najprostszg 1 najezytelniejszg jest meto=-
" 5 da indykatora bebnowego, czyli walca ob-
g ~ recajgcego slg ze znang i stals predko-
/

Scig. Rysik sprzesony mechanizmem korbo-
wo-ﬁndzik‘owym z wybranym punktem mechaniz-
mu badsnego, przesuwa sie wspblosiowo
Rys.79. Uktad indy- wzgledem osi 'bgbna.,' kreslac na owijajgcym
%ﬁgiﬁﬁbﬂﬁfﬁ ;\;’ beben papierze wykres drogi wybranego
2 - walec rurowy, punktu badanego mechanizmu w funkcji cza-
giiaprozafniggikrv— su (rys.79). Odpowiedni dobér Srednicy be-
: bna i jego predkoéci obrotowej, umozli-
wla uzyskanie dogodnej podzialki czasowej wykresu indykatoro-
wego. Przyklad zapisanego na indykatorze bebnowym zestawu cha-

rakterystyk ruchu podano na rys.80.

do ogmine ruchom
mechonizmu faanika
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Na przykladzie tego rysunku objasnié moZemy dodatkowo kwe-
stie podziatki wykresu indykatorowego. W tym celu wprowadzimy

poloienie olwarcia odiacxnika

P wox * 19,2 m [sek (ramygkasic)
/ Uy = 7,6 misek

' . _ pofalens uim’gsm%
Tt S___pofolenke ramknis

Rys.80. Wykresy indykatorowe ruchu y = £(t) dla ko~
ca noza odtdcznika w wytgcznlku pneumatycznym 110 kV
(typu WP 110

poJecie wspbiczynnika odwzorowania wartoSci danej wielkosci
Pizycznej na wykresie, Jako stosunku wartosci wielkosci odwzo-
rowywanej do dtugosci odcinka odwzorowujacego. Wspdlczynnik
odwzorowania oznaczaé bedziemy litery grecks /u, z indeksem
symbolizujgcym wielkosé odwzorowywang.

W interesujacym nas przypadku indykatorowege wykresu ruchu
memy de czynienia z odwzorowaniem dwéch wielkosci fizycznychs:

- czasu odmierzanego w osi poziomej wykresu (osi wzdluz
ktérych skierowane sg wektory predkosci obrotowych bebna indy-
katora.),

- drogi odmierszanej w osi prostopadlej do osi czasu i zgod~
nej z kierunkiem ruchu pisaka indykatora.

Odwzorowanie takie wzdluz dwéch prostopadiych wzajemnie
osl wykresu wyznaczaja zatem odpowiednio dobrane ws;:blczmi—
Xi: : _

- odwzorowania czasu MU . W przykiadowych jednostkach %}E;

- odwzorowania drogl U, W przykiadowych dednostkach%;

Dysponujac zatem wspbiczynnikaml odwzorowanla czasu i dro-
gl dla danego wykresu moZemy przykiadowo wyznaczyé dla frag-
mentu wykresu zamykania z rys.81 wartosé skalarng predkoscl w
punkcile N, prowadzac do wykresu styczng w tym punkcie i budu-
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Jac réwnolegle do osi y,t trdjkat o diugosciach bokéw wzajem-

nie prostopaditych 11;‘11:2 i T

v | Poniewaz

s P Yo = 3
> > o =220
N Ty = by
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Rys.81. Wyznaczanie nodutu predkosci 172
w punkcie N wykresu y = £(%t) meto- powiada czas
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Przykzad: Wyznaczymy wspbéiczynnik odwzorowania cza=-
su dla indykatora bgbnowegzo o danych:

- Srednica bebna indykatora D = 122 mm,
~ obroty znamionowe bgbna indykatora n = 300 ;br .

Znamionowa predko&é obwodowa bebna v, wyniesie
_n obr
Vo X E) e TR @A

Wspdiezynnik odwzorowenla czasu wyznaczymy z zaleZnosci

t =7V, mm < 300eJ-122°

Mo =3 1000 BSCE _ BQ 1000 _ 0,522 BSek,
(o]

Przy zdejmowaniu wykresdéw ruchu mechanizmdw tgcznikéw in-
teresvje nas zwykle najbardziej przebieg ruchu stykéw rucho-
mych. Nie zawsze jednak istnieje mozliwo&é polgczenia bezpo-
Sredniego lub poprzez dodatkowy przekladnig, rysika indykato-
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ra ze stykaml (stykiem) ruchomymi badanego lécznika; Wtedy
rysik indykatora bezpofrednio lub z poérednictwem dodatkowe]
przekladni, gczymy z innym dogodnym punktem potozonym na ktd-

a)

Rys,.82,8chemat sprzezenia rysika indykatora bgb-

nowego z, mechanizmem odigcznika mocy: a-schemat

kinematyczny uktadu, b-szkic konstrukeyjny Xkof-

ca stykowego noZa obrotowego badanego odtgcznika
(fragmentu N)

rymé z ogniw mechanizmu Xgcznika. Bardzo czesto bedzie to wal
gtéwny ?.qezﬁika." Majac zaplisany wykres ruchu dla jednego punk-
tu mechanizmu mozemy wyznaczyé - znajac schemat kinematyczuy
mechanizmu - wykres ruchu dla kazdego dowolnie obranego punktu
mechanizmu, korzystajac z metody plandw predkosdci (T 3).
Tlustracje dla powy%szego moze stanowié rys.82, pokazujacy
sposéb vstawienia indykatora bebnowego dla zde jmowania wykre-~
su ruchu mechanizmu roztgcznika, Na rysunku pokazana Jest je-
dynie przekladnia czworobokowa 04A302 mechanizmu z waitu gidw-



- 186 -

nego 04 na obrotowe styki ruchome O,EK. Rysik indykatora beb-
nowego sprzezony tu zostal z badanym mechanizmem przy usyciu
dodatkowej przektadni korbowo-wodzikowej 02013, przy czym Jjako
ogniwo 0,C (kxorba mechanizmu) wykorzystany zostal styk obrpo-
towy rozlacznika. Ogniwem dodatkowym jest tgcznik tej prze-—
ktadni CD.

2. Przy przeprowadzaniu badai tgczeniowych lgcznikéw zwia-
szgza badah zwarciowej zdolnoSci taczenia, zapls wykresbdw ru-
chu za pomocg prostego indykatora bebnowego juz na ogdt nie
wystarcza. Zalezy nam wtedy na wprowadzeniu wykresu ruchu me-—
chanizmu (napedowego, przektadni, komory gaszacej lub innych),
badanego lgcznika na oscylogram préby wspdlnie z przebiegami
wielkoéci elektrycznych. W takim przypadku mamy do wyboru dwie
drogl - stosowanie indykatora bebnowego ze sterowaniem zapisu
mechanicznego albo zastosowanie ele.k-tryczn;rch przetwornikow
drogi (liniowej, katowej lub zakreslonej ruchem ptaskim ogél-
nym), pracujacych w obwodach petlic (lub plyt odchylowych (o=
scylograféw zaplsujgcych charakterystyki ruchu,

Indykator bebnowy ze sterowanym zaplsem zmajduje zastoso-—
wanie giéwnie przy badaniach aczeniowych lacznikédw w.n., ktéry-
mi niei bedziemy sie w tym miejscu blizeJ zajmowaé, Nieco sze-
rzej natomiast oméwimy oscylograficzne uktady zdejmowania cha=
rakterystyk ruchu. Wtedy mianowicie 04 czasu dla charakterysty-
ki ruchu jest odmierzana przez Jednostajny przesuw papieru
Sfwiatloczutego lub filmu w oscylografie petlicowym., Droga nato-
miast, Jak wspomnielifmy wyZeJj, przetwarzana jest na odpowia-

'dajqce, jej zmiamy prgdu w obwodzie petlicy oscylografiéznej.
Owe przetworniki, zwane dalej znacznikami drogl, rozwlgzuje

‘sie w dwéch zasadniczych odmianach: znacznikédw liniowych i sko-
kowych., : B ' '

Znaczniki liniowe wykonuje sig¢ w postaci réwnomiernie na-
winietych opornikéw drutowych, zasilanyeh z pomocniczego: Zré-—
dta naplecia statego, z k:t:érych_potenc;}ometrycznie stykiem
Slizgowym sprzeionym z ogniwem ruchomym mechanizmu badanego
tgcznika zdejmuje sie¢ wartosé napiecia, proporcjonalng do aktu-
alnego potozénia mechanizmu (rys.83). Metoda ta w tej postaci
nadaje sie szczegbdlnie do zépisu malych przemieszczeh, gdy cal-
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kowita dopuszczalna zmiana pradu 'w obwodzie petlicy odpowiada
stosunkowo maZemu przemieszczeniﬁ badanego mechanizmu. Przy-~
kladowo ma to miejsce przy zapisie ruchu tloka réznicowego w
komorach wytgcznikéw matoolejowych.,

8)

do ognawa ruchomege

)
F mechanirme h:mlm
Ue

Rys.83. Ukad do oscylograficznego zapisu prze-—
biegu y=£(t) z wykorzystaniem potencjometrycz-

nego znacznika drogl wukladzie prostym: a-sche-
mat uktadu, b- przykitad oscylogramu

Uy 2y R
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a 5)
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3 ayanm reshensys

L —
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Rys.84. Ukiad do oscylograficznego zapisu przebiegu

y = £(t) z wykorzystaniem wielosegmentowego poten~

cjometrycznego znacznika drogi: a - ‘schemat ukladu,
b - przykiad oscylogramu przy R, = Ry = R5
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a)
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Rys.85. Uktad do oscylograficznego zapisu prze-
biegu y = £(t) z oznaczaniem poczatku i kelica
ruchu za pomocg zestykdédw pomocniczych a, b.:
a - gchemat rozwiniety, b - przyktad oscylogramu

W przypadku potrzeby wykorzystanih tej metody przy wieck-
szych przemieszczeniach punktu (ogniwa) odniesienia mozna
wykorzystaé ukled z rys.84, gdzie wykorzystuje sie mozliwosé
wielosegmentowego podzialu potencjometru przetwornika., W ukia-
dzie tym dla oznaczenia na oscylogramie wykorzystania poszcze-
gélnych segmentéw potencjometru mozna dobieraé réizre wartosdci
Riy By 1 Ri'

Ogélng niedogodnoscig metod potencjometrycznych jest mala
czytelnoéé zspisu charakterystyki ruchu na poczgtku i prazy
koficu ruchu, powodowans giéwnie stosunkowo znaczng gruboécig
linii wykresu pisane]j przez petlice cscylografu, Mozliwoéé o=
minigcia tej niedogodnoscil pokazuje rys;BB, gdzie poczatek 1
koniec ruchu oznaczone sa wyrainie dzigki wprowadzeniu (ze-



styk a) 1 usuwaniu (zestyk b) z obwodu petlicy oporu Re; Oczy=-
wista trudnoé&é tej metody polega na koniecznoéci nabudowywania
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b)

Rys.86. Elementarny skokowy znacznik drogi:
a - schemat ukltadu,b- przykiad oscylogramu.
Uwaga: Przykiadowo na odcinku miedzy

stykami 8-11 predkos$é sSrednia Vin =%
na badanym aparacie specjalnych zestykéw znaczgcych krancowe
potozenia mechanizmu,

Przy zapisie charakterystyk ruchu dla wigkszych przemiesz—
czeh punktu (ogniwa) badanego mechanizmu korzysta sl¢ najcze-
fcie] ze znacznikéw skokowych drogi. Najprostszy znacznik sko-
kowy drogi liniowej wykonany jest w postacl listwy izolacyj-
nej z wpasowanymi réwnomiernie roziozonymi na diugosci styka=-
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mi, Styki te sa przyigczone do jednego bieguna napiecia pomoc-
niczego s'baleg;o; Do drugiego oscylografu poprzez petlice przy-
tgczony jest styk 4lizgowy sprzeZony z wybranym punktem bada-

a)

2R )

do ogaima ruchom
mechanizmu J’qaml:z‘

omego
nika
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Rys.87. Uktady potaczer skokowych znacznikéw drogi:
a -pradowy (szeregowy), b=~ napigciowy (réwnolegty)

nego mechanizmu (rys.86). W czasie ruchu mechanizmu, a zatem
puchu styku $lizgowego na przemian po przewodzacych sfykach

znacznika 1 warstwach dzielace] je izolacji, peplica oscylo-
g:r:ai‘u zapisuje szereg impulséw prostokgtnych pradu stalego o
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czasie trwania odwrotnie proporcjonalnym do predkosci wybrane-
go punktu mechanizmu. Sposéb ten wymaga specjalnego skalowania
znacznika, pozwalajgacego podporzadkowaé okreSlonym stykom
znacznika okreSlone punkty drogi wybranego w mechanizmie punk-
tu odniesienia, Wadg tego uktadu jest to, ze nie informuje on .
o ewentualnych drganiach mechanizmu taczniMda, wystepujacych np.
Z reguly w koncowych okresach jego ruchu zamykania lub otwie=-
rania, 5
Doskonalsze sg tez z tego wzgledu zne.czniki d:cogi pokaza=—
ne na rys.B'?. Tutaj styki znacznika rozdzielone sa przykladowo
na 3 grupy, przytaczone do jednego bieguna napiecia pomocni-—
czego stalego poprzez oporniki o réinych wartosciach opormoéci
(R, 2R, 3R), w ukladzie szeregowym (rys.87a) lub do . rbéznych
zaczepbw potencjometru (rys;‘B?b); Do drugiego bieguna napie—
cla pomocnickego przyltaczona jest petlica oscylografu poprzez
opornik dodatkowy Ry 1 styk 8lizgowy znacznika sprzezony 2z
ogniwem ruchomym mechanizmu tgcznika,.

W tym ukladzie przy ruchu mechanizmu w jednym kierunku o-
trzymujemy na oscylogramie kolejno powtarzajace sig po 3 im-
pulsy prostokatne o réinej (np. rosngcej) wysokosei, ktérych
czasy trwania - jak w ukladzie ‘prostym - sq odwrotnie propor-
cjonalne do predkoéci wybra.nego punktu me chani zmu, Przy zmia=—
nie kierunku ruchu mechanizmu zamiast dotychczasowej kolejno-
Scl impulséw otrzymamy kole jnosé odwrécona, potaczong z cig- -
glem impulséw sprzed zmiany kierunku ruchu powtérzeniem im=
pulsu o jednej z wysokoSci.
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2, Pomiary

W ramach éwiczenia wyznacza sie charakterystyke ruchu wy-
lacznika w.n. metodg indykatora begbnowego ocraz metoda oscylo-

graficzng.,
2.1. Wyznaczanie charakterystyki ruchu metoda indykatora
bebnowe go
N>

a) - __I:

RN e

— e
—— e —

Siinik na
b)

slan zamkaiety mylacznika

linia roxdrialu stykem

charaklecysiypka richa
Laf( ¢)

" | Stan ofwarty wylacrakea /\ -
4
LY \/

Rys.88. Wyznaczanie charakterystyki ruchu metoda

indykatora bgbnowego:' a - schemat uktadu pomiaro-

wego, b ~ przyktad wykresu 1 = £(t). Oznaczenia:

W1, W2 - wytaczniki laboratoryjne, E,~elektro-

magnes wyzwalacza pomocniczego,L — lampa sygnali-
zacyjna
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2,1. Wyznaczanie charakterystyki ruchu metods indykatora

bebnowego

W ¢éwiczeniu uZzywamy indykatora bebnowego o ukladzie omb-
wionym w punkcie 1. Schemat prostego uktadu pomiarowego i przy-
ktad zdjetego tq metodg wykresu ruchu przy otwieraniu wytacz-
nika pokazane S§ na rys.88, '

Po zaXozeniu papieru na bebnie indykatora uruchamiamy jego
silnik napedowy (wytacznik W1),Po uzyskaniu przez beben jedno-
stajnej predkosci obrotowej i1 sprawdzeniu wiagciwego ustawie-
nia pisaka,otwieramy wytgcznik badany (wylgcznik W2) w celu za-
pisania wykresu jego otwierania na zaloZonym na bebnie indyka-
tora papierze.Przed otwarciem wylgcznika zapisujemy na papierze
linieg, odpowiadajgcg jego stanowi zamknietemu, po otwarciu wy-
tacznika natomiast linig¢, odpowiadajacg stanowi jego otwarcia.

Dodatkowo przy wykorzystaniu wskafnika Swietlnego I zapi-
sujemy linie, odpowiadajgca rozdzialowi stykéw wylacznika.

Omawlane wykresy indykatorowe przy otwieraniu nalezy wyzna=—
czyé dla kilku standéw nastawienia systemu amortyzacjli wylacz—
nika w celu stwierdzenia mozliwoéci wplywania na charaktery-
styke ruchu wylacznikd w pozgdanym kierunku.

2,2; Wyznaczanie charakterystyki ruchu metoda oscylogra-
' ficznag

W éwiczeniu uzywamy znacznika drogi ukadu ruchomego wy—
*gcznika w postaci réwnomiar:nie nawinigtego opormnika drutowego
zasilanego z pomocniczego Zrédia napiecia .stza.}:ego.'I Schemat u-
ktadu pomiarowego podany jest na rys.89.

. Na oscylogramie obok cha.ra]rterystjki ruchu (petlica 2-P2)
zapisujemy przebieg pradu w uzwnjeﬁiu elektromagnesu wyzwala-
cza pomocniczego (P1) 1 oznaczamy chwile rozdziatu stykéw (P3).
Dodatkowa czwarta petlice, wykorzystujemy zwykle dla zapisu
przebiegu napiecia okresowo-zmiennege o znanej czestotliwosci
w celu dokladnego mkdlowania osi czasowe] oscylogramu.

Przyktad zdejmowanego w tym uktadzie oscylogramu z zazna-
czonymi interesujgcymi nas wartoiciami czaséw i odcinkéw drogl
podany jest na rys.90. _

Sterowanie przebiegiem préby w ukiadzie z rys.89 stanowi
przyktad najprostszego sterowania programowego ~ ktére powin-
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i2¥=

W

|Zapis charoki.
ruchu

\lapis preebiegu
pradu

Jmpulsy podilegajace 1y

Programend :
poi = ZZTTTET N
B e R
2 |
P2 ,_AJ_I

Schemat progromu

iw

Rys.89. Schemat ukladu do oscylograficznego zdejmowania cha-
rakterystykl ruchu wytacznika w.n. Oznaczenia: Wi, W2 -wy=-
tgczniki laboratoryjne, PP - przekaZnik pomocniczy,Ew -elek-

tromagnes wyzwalacza pomocniczego, Pn = petlice oscylografu
z opornikami wstepnymi R4, (n = 1,2,3), B - bocznik, J1-ze-

styk dla uruchamiania zapisu oscylograficznego, J2 - zestyk,
dla pobudzania Ew; %, = czas wyprzedzenia zspiau oscylogra=

ficznego (odeinki pogrubione oznaczaja czasy wiasne)



g=1
0 f
{= 5
f
‘ i \ Pellica 1 - zapis produ w —EE
|
|
| |
| |
f.izl 1a Petiica 3 - 0znocrenie chwili rotalriaty $igkow
e — ey
i 12,

N
_,}___
A

|
|
|
Kowa |
.
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Odllegloge
miedrysty

Poloiense
pemphabege i, HIE
ofnarcia

chnila ckosoma

|
|
|
|
]
F
|
f Pociatek ofwierania Z&CZHM'Q

Rys.90. Oscylograficzne wyznaczanie charakterystyki ruchu. w
uktadzie z rys.89. Przyktad oscylogramu. Oznaczenia {(wg pro-
jektu normy PN-62/E-01001): 1-chwila wystapienia impulsu ste-
rowniczego powodujacego otwieranie aparatu laczeniowego, 2 =

chwila wystapienia impulsu wyzwalajacego mechanizm napedowy

aparatu Zaczeniowego, 3-chwila utraty stycznoéci stykdéw w da-
nym biegunie, 5—chwiia osiggniecia po raz pierwszy polozenia
otwarcia przez styki ruchome (bieguna, ktéry jako ostatni o=
sigga stan otwarcia), tqo~czas wlasny wyzwalacza pomocniczego

elektrycznego, t2§-cza.s wiasny mechanizmu napedowego aparatu

taczeniowego przy otwieraniu (liczony wzgledem ewentualnego
ostatniego otwierajgcego sie bieguna), t13-cms wlasny apara-—

tu taczeniowego przy o‘l:wiera;:iu (uwaga jw.), t,15 1ub t25-czas
otwierania aparatu laczeniowego (uwaga jw.)
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no za}_}ewrtié pewne wyprzedzenie w uruchomieniu zapisu oscylo=-

i srai’icznegé w stosunku do _?‘ocze,tku zapisywanych na oscylogra=
mie przebiegdédw. Wyprzedzenie to mozZna zrealizowaé stosujgc na-
stawnik czasowy, budujac w tym celu uklad przekaZnikowy opdi~
nienia impulsu J2 1lub stosujgce odpowiednio przystosowang do
tego éutomatyk@ oscylografu petlicowego (mozliwe np. w oscy-
lografie typu MPO-2).

2. Protokdé pomiardw

A, Parametry wylacznika badanego:
Tm ......j..m.lnsoph ni=o.-l kv’ Un=l.ll. kv
Jn = loooooo; L’ sw’.?'l = .ese¢ MVA PTZY esseve kV

J1sek = swese k—A. iza.l = esse k.Am

lma.‘x Sisese mm

B. Parametry indykatora bebnowego i przektadni pomiarowej: -
Srednica bebna indykatora D = ..... mm.
Obroty znamionowe bebna indykatora n = .... SPL.

Znamionowa predkosé ‘obwodowa. bebna v, =—§U :—211% « ¥ ¢« D mm.

Wspbétczynnik odwzorowania czasu

S msek _
ﬂt=v°.1m0 m—-n"oul

mm
mm

Wspélc-zmik Od.wzoi‘ow’&nia dl‘ogi }“1 = .oa-o.

U w a g a: Przy wyznaczaniu wspdiczynnika odwzorowania d.T.‘;D—
gl nalezy podaé zwymiarowany szkic przekiadni miedzy rysikiem
indykastora a wybranym punktem mechenizmu wylgcznika,

Ce Wy]mésy indykatora ruchu zdjete dla trzech 'réznych ata-
néw amortyzacji. '

D. Parametry elementéw uktadu pomiarcwego dla oscylogra—
ficznego wyznaczania charakterystyki ruchu. :
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8. Oporowy indykator ruchu wykonany w ukladzie elektrycz-—
nym i o konstrukcji podanej na dolgczonych do protokoiu szki-
cach.

b. Do rejestracji zastosowano oscylograf petlicowy typu ..
wytwérni ......, TOK DUAOWY evevnnnn

c. Do zapisu poszczegblnych przebiegbw zastosowano petli-
ces

1. Zapis charakterystyki ruchu - petlica tyPU ees..

s 1 = see m' fo=... Hz' Rd2=--a-o\§)..-

2. Oznaczenie chwili rozdzialu stykéw - petlica typu e...
imaxzonl II!.A.' f°=l.. Hz' Rd3=-ao..lg
U = ssens v.

3. Zapis przebiegu pradu w Ew - petlica fypu seeee

imax=0.. mﬂ.' fozonu HZ, Rd.’l =...¢.Q-

E, Oscylogramy charakterystyki ruchu i przebiegédw zwigza-
nych zdjete dla 3 réznych standw amortyzacji.

4, Opracowanie b omiardéw 1 dyskusja
wynikoéw

A. Na podstawie jednego z wykreséw 1 = £(t) wyznaczonych
metodg indykatora bebnowego nalezy drogg dwukrotnego rdéiznicz-
kowania graficznego wyznaczyé wykres v = £(t) 1 a = £(¢t) 1
zaznaczyé na nim wartosé predkosci w momencie rozdzialu sty-
kéw oraz najwicksza wartosé przyspieszenia (opéznienia). Na
dwu pohostalych wykresach nalezy wyznaczyé predko$é w momen—
cie rozdzialu stykéw oraz predkoéci érednie.

Charakterystyki ruchu 1 = £(t) dla réznych stanéw amorty-
zacji otrzymsne metoda indykatora bgbnowego nalezy pordéwnaé
z fabrycznym wykresem wzorcowym i okreslié wiadciwy stopien
amortyzacji; )

B. Oscylogramy charakterystyki ruchu i przebiegbéw zwlgza-
nych nalezy opisaé i wyznaczyé liczbowe wartoéci charaktery-
stycznych dla przebiegu otwierania wytgcznika czaséw. Dodat-
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kowo wyznaczy¢ nalezy uchyb pomiaru w stosowanej w tym éwicze-
niu metodzie oscylograficznej.

Cwiczenie 2.2. Préby urzadzen wyzwalajacych wyktacznikéw w.n

1. 0b j asdn i enia wstepne do ¢wiczenia

1.1. Klasyfikacja wyzwalaczy

Wyzwalacze elektromagnetyczne stanowig niezbedne wyposa-
zenie samoczynnych aparatéw laczeniowych zaréwno niskiego jak
i wysokiego napiecia. Zwigzane z tematem podstawowe definicje
s3 nastepujace:

Wyzwalacz jest to przyrzad, ktéry pod wpiywem od-
powiedniej zmiany natezenia pradu w jego uzwojeniu powoduje w
sposéb mechaniczny otwarcie (zamkniecie) elektrycznego apara-
tu laczeniowego.

W odréznieniu od wyzwalacza przekaznik jest to
przyrzad, ktéry pod wpiywem odpowiedniej zmiany wielkosci elek-
trycznej w obwodzie Jjego uzwojenia dokonuje swyml zestykami
zmiany w obwodach sterowniczych innych przyrzgddw.

W przypadku potaczenia uzwojenia wyzwalacza (lub przekas-
nika) w szereg z biegunem aparatu lgczeniowego — méwimy o wy-
zwalaczw (przekazniku) be zpo dre dn i m. .

Jesli uzwojenie wyzwalacza (przekafnika) zasilane jest
przez przektadnik lub z pomocniczego trédia pradu - méwimy o
wyzwalaczu (przekazniku) p o § r'e d n i m. ‘

Ograniczajac w dalszym ciggu swoje zainteresowanie do wy=-
zwalaczy wprowadzimy ich bardzo istotny podzial na wyzwalacze
pomiarowe (zabezpieczeniowe) i pomocnicze.

Wyzwalacze pomiarowe majq za zadanie pordwnaé z okreélong
doktadnoécig wartoéé rzeczywista oddzialywujacej na nig wiel-
kosci fizycznej z wartoécia rozruchowg tej wielkoscli i w zalei-
nosci od wyniku poréwnania dokonujgce lub nie wyzwolenia tgcz=~
nika. '

flyzwalacze pomocnicze natomiast dzialajg na skutek pojawie-
nia sie¢ lub zmiany dzialajacej na nie wielkoéci fizycznej -
przy czym ich pewnos$é dziatania musi byé Eapewniona W pewnym
przedziale dzialajacej na nie wielkosci, Przykladowo w przy-





