SYMULACJA PROCESOW DYNAMICZNYCH W PROGRAMIE LMS AMESIM

MODEL POMPY Z NAPEDEM MECHATRONICZNYM

W oparciu o model geometryczny stworzono model matematyczny pompy topatkowej. Cze$¢é obliczen,
ktére odpowiadaty za obliczenia geometrii oraz sit przenoszonych na rotor silnika (elementy oznaczone jako
,katy”, ,,obliczanie momentu” i ,objetosci” na rysunku 2) wykonano w programie Matlab-Simulink. Model
stworzony w programie AMESim odpowiadat za obliczenia przeptywdw i przeciekéw wystepujacych w
pompie (rys. 1).
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Rys. 1: Model pompy w programie AMESim z wykorzystaniem elementow stworzony w programie MATLAB-Simulink.

Model pompy topatkowe] zostat wykorzystany do budowy catosciowego modelu pompy z napedem
mechatronicznym, w ktérym uwzglednione sa: silnik elektryczny, przeksztattnik oraz uktad sterowania
predkoscig obrotowsa silnika. Model silnika wraz z uktadem sterowania pochodzit z biblioteki programu
AMESIM. Catosciowy model widoczny jest na rysunku 2.
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Rys. 2: Model pompy z napedem mechatronicznym wraz z uktadem zasilania i uktadem hydraulicznym

Dzieki tak stworzonemu modelowi mozna bada¢ przebiegi zmian roznych parametréw pompy w czasie i ich
wzajemny wptyw na siebie. Na rys. 3 pokazane sg przyktadowo przebiegi zmian:

- ci$nienia po stronie tfocznej —rys. 3,

- cisnienia w przestrzeni miedzytopatkowej — rys. 4,
- momentu na rotorze silnika (wynikajgcy z obcigzenia pompy) — rys. 5.
Na rys. 6 widoczny jest wptyw zmian szerokosci nerek (otworéw doprowadzajgcych i odprowadzajgcych

olej) na przebieg ci$nienia w przestrzeni ttocznej (szerokos¢ kgtowa réwna 90° - gamma).
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Rys. 3: Przebieg ci$nienia w bar w przestrzeni ttocznej pompy (predko$¢ obrotowa: 1500 obr/min, ci$nienie — 160 bar)
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Rys. 4: Przebieg ci$nienia w bar w przestrzeni miedzytopatkowej pompy (predkos¢ obrotowa:1500 obr/min,
cisnienie — 160 bar)
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Rys. 5: Przebieg momentu (w Nm) na obudowie pompy/wirniku silnika elektrycznego (predko$¢ obrotowa:1500

obr/min, ci$nienie — 160 bar)
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Rys. 6: Przebieg cisnienia w bar w przestrzeni ttocznej pompy dla 5 réznych rozmiaréw katowych nerek ttocznej

i ssawne;.
MODEL HYDRAULICZNEGO UKtADU PODNOSZENIA

Przy pomocy programu LMS AMESIM dokonywane sg réwniez obliczenia przebiegéw ci$nienia w uktadach
hydraulicznych lub pneumatycznych. Przyktad analizowanego uktadu hydraulicznego pokazany jest na rys.

7.
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Rys. 7: Uktad hydrauliczny mechanizmu podnoszenia

Na rys. 8 pokazano model ukladu podnoszenia w programie AMESIM.

Rys. 8: Model uktadu podnoszenia w programie AMESIM

Na rys. 9 pakazano przebiegi czasowe cisnienia w sitowniku oraz przemieszczenia masy podnoszone;j.
Widoczne s3 przesterowania tj. oscylacje masy podnoszonej jak rdwniez pulsacje cisnienia w uktadzie
hydraulicznym. Zmieniajac parametry modelu jest mozliwe badanie dynamiki réznych konfiguracji uktadéw
w tym uktadéw mechanicznych i poprzez modyfikacje tych paramwwtréw uzyskanie optymalnych
rozwigzan konstrukcyjnych spetniajgcych wymagania odnosnie wtasnosci dynamicznych.
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Szczegbtowy opis przedstawionych tutaj modeli znajduje sie na naszej stronie internetowej w zaktadce
»Publikacje”.
issawnej(predkosobrotowa:1500 obr/min, ci$nienie — 160 bar)



