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Regulacja parametrow pracy ukiadow
pompowych pomp gtebinowych poprzez
zmiane obrotow silnikow giebinowych

Czesc 1

Bezposrednia regulacja predkosci obrotowej silnikow gtebinowych przez zmiane czestotliwosci napiecia zasilajacego znajduje sto-
sunkowo czeste zastosowanie w uktadach pompowych na ujeciach gtebinowych.

miana predkosci obrotowej pompy glebinowej wywoluje

zmiang jej charakterystyki przeptywu H = f{Q). Praktycznie
po obnizeniu predkosci obrotowej powstaje nowa charakterystyka
pompy, ktéra tworzy nowy punkt pracy w danym uktadzie pom-
powym — Rys. 1 — Rys. 2. Praktycznie w uktadach pompowych
pomp glebinowych stosuje si¢ wylacznie tzw. regulacje ,, w dét” —
tj. predkosé obrotowa pompy nigdy nie przekracza wartoéci pred-
koéci nominalnej, a jej wartoé¢ minimalna nie powinna by¢ nizsza
niz 75% obrotéw znamionowych. Wydajno$¢ pompy w punkcie
jej najwyzszej sprawnosci maleje proporcjonalnie do spadku jej
predkosci obrotowej natomiast wysoko$é podnoszenia maleje
w drugiej potedze za$ pobér mocy w trzecie;.
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Rys. 1. Zmiana charakterystyki H = f(Q) pompy w zaleznosci od jej predkosci
obrotowej
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Rys. 2. Zmiana punktu pracy pompy w funkcji obrotow z uwzglednieniem
charakterystyki instalacji

1. Regulacja predkosci obrotowej

Silniki gtebinowe sa to silniki asynchroniczne, tréjfazowe,
klatkowe przystosowane do pracy w wodzie. Najczgsciej silniki te
s3 to tzw. ,silniki mokre” charakteryzujace sie tym, ze ich wngtrze
podczas pracy jest w catosci wypelnione czysta, pitng woda lub
jej mieszaning ze §rodkiem obnizajacym temperatur¢ zamarzania
i poprawiajacym wtasnoéci smarne. Woda, ktéra znajduje si¢ we
wnetrzu silnika petni funkeje czynnika chtodzacego oraz smaru-
jacego jego tozyska promieniowe i poosiowe, w wodzie tej pracuje
réwniez uzwojenie stojana oraz wirnika silnika.

Ze wzgledu na podstawy fizyczne dziatania tych silnikéw ich
predkosé obrotowa jest wprost proporcjonalna do czg¢stotliwosci
napiecia zasilania.
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gdzie:

f — czestotliwosé pradu zasilajacego(Hz),

s — poslizg (%) okreslony jako réznica pomiedzy predkoscig
synchroniczna wirujacego pola magnetycznego, a obrotami
silnika,

p — liczba par biegunéw.

Przy danej czestotliwosci w sieci (w Polsce: 50 Hz) oraz kon-
strukgji silnika, liczba wiaczonych par biegunéw (1-5) i poslizg
(3-12%) sg ustalone w warunkach nominalnych, za§ moment
obrotowy M (Nm) oraz moc 3-fazowego silnika P (W) mozna
obliczy¢ z zaleznosci [2]:
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w ktérych:
n — predkosé obrotowa (obr./min),
U — napigcie (V),
I — natezenie pradu (A),
cos ¢ — wspolezynnik mocy (stosunek mocy czynnej do pozornej).

Wartoéci nominalne napigcia i pradu, czestotliwosci, cosd,
mocy na wale i sprawnoéci silnika, a ponadto typ potaczen i prad
rozruchu oraz wartoéci krytyczne sa podstawowymi parametrami
podawanymi na tabliczce znamionowe;j silnika.

Ze wzoru [1] wynika, ze regulacja predkosci obrotowej takiego
silnika moze by¢ realizowana poprzez:
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