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Т. к. средняя скорость выражается в оборотах в минуту то и время разгона необходимо 
перевести в минуты:  

мин;00184,0
60

 пуск
пуск

t
t        (3) 

об.38,100184,0*86,752 пускN       (4) 

Зная число оборотов за время пуска можно определить путь S, проходимый тросом. 

м.0628,038,1*02,0*14,3***2  NRS бпуск        (5) 

После разгона двигатель выходит на установившуюся скорость рад/с7,156хх .  

Принятое время работы двигателя на холостом ходу с5,0xxt . Количество оборотов 

барабана за время работы двигателя на холостом ходу составит:  

оборотов1345,12017.01497  xxxxхх tnN ,    (6) 

где об/мин1497
14,3

307,15630









хх

xxn .  

Зная число оборотов двигателя за время работы на холостом ходу, диаметр барабана, 
можно определить путь, проходимый тросом следующим образом: 

м82,01314,322,0  xxбxx NDS  .       (7) 

Т. к. высота стенда статических нагрузок h = 2,5 м, то допустимый путь проходимый 
грузом под нагрузкой может быть не более м2нагS .  

Зная диаметр барабана, можно определить число оборотов барабана: 

оборота3284,31
14.302,0

2
.. 







б

наг
нагрраб D

S
N     (8) 

Из найденного числа оборотов барабана при работе двигателя под нагрузкой, опреде-
литься время работы двигателя: 

c.96,1
8,1483

32

..

..
.. 

нагрраб

нагрраб
нагрраб n

N
t      (9) 

где   

об/мин.8,1483
303,15530..

.. 








 нагрраб
нагррабn     (10) 

где ..нагрраб  определяется из рис. 10. 

По режиму торможения (рис. 11) на самовыбеге было определены время торможения 
tтормож = 2,23 - 1,96 = 0,27 с. Скорость в начальный момент торможения 

рад/с3,155..  нагрраб , а скорость в конечный момент времени 0. конеч . 

Среднюю скорость двигателя за время разгона можно найти как среднее арифметиче-
ское между начальной и конечной скоростью установившейся на холостом ходу: 

.рад/с7,77
2

3,155

2
..

.. 


 конечнагрраб
тормср


     (11) 

Для определения числа оборотов двигателя до выхода на установившуюся скорость 
за время разгона tпуск  можно воспользоваться следующим расчетным соотношением: 

,*.. тормтомсрторм tnN          (12) 
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где об/мин.87,741
14,3

307,77

14,3

30..
. 





 тормср

пусксрn


  

Т. к. средняя скорость выражается в оборотах в минуту то и время разгона необходимо 
перевести в минуты:  

мин.0045,0
60

 торм
торм

t
t                (13) 

.об34,30045,087,741 тормN  

Для АД серии АИР 56АУ3 с помощью метода последовательных итеграций [7] были 
определены параметры однофазной эквивалентной схемы замещения, на основе которых 
выполнены расчеты и построение в Mathcad (рис. 12) статических механических характери-
стик по формуле Клосса, по уравнению механической характеристики с использованием 
параметров схемы замещения, а так же по уточненной формуле Клосса. 
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Рис. 11. Статические механическиехарактеристики 
 

На рис. 12 приведены графики статических механических характеристик с нанесенными 
на них характерными точками. Проведя перпендикуляр к оси моментов из точки скорости 
реального холостого хода (рис. 12, а) можно определить момент холостого хода асинхронного 
двигателя. Аналогичным образом находится момент результирующей нагрузки из рис. 12, б. 

 

а – Определение момента холостого хода б – Определение момента нагрузки 
Рис. 12. Определение нагрузки двигателя при различных режимах работы с помощью 

статической механической характеристики 
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Из графиков видно, что момент реального холостого хода:  

Мхх = Мс1=0,080773 Нм (рис. 12, а), а Мнагр = Мс2 = 0.14801 Нм (рис. 12, б). 

Таким образом момент реальной прикладываемой нагрузки Мр.н составит:  

Мр.н = Мнагр - Мхх= 0,14801 - 0,080773 = 0,06723 Нм 

Зная радиус барабана Rб = 0,01 м можно определить массу поднимаемого груза  
mгруза = Мр.н/(Rбg) = 0,006723/(0,01*9.8) = 0,686 кг. 

С помощью полученной диаграммы (рис. 10) были определены значения фазных токов 
статора на холостом ходу(13) и под нагрузкой (14): 

;4949,0
2

7,0

2

max
A

I
I

xx
xx        (13) 

.5161,0
2

73,0

2

max
.. A

I
I

н
нагрпож        (14) 

ВЫВОДЫ 
Таким образом, в результате выполненной модернизации стенда были аналитически 

определены параметры однофазный эквивалентной схемы замещения двигателя и построены 
статические механические характеристики с помощью которых и проведением ряда экспе-
риментов были для стенда определены: 

– время разгона привода на холостом ходу tразгона = 0,11 с;  
– установившееся значение скоростей работы привода на холостом ходу и под нагрузкой 

ωхх = 156,7 рад/с, ωнагр = 155,3 рад/с; 
– моменты сопротивления работы привода на холостом ходу и под нагрузкой 

Мс1 = 0,080773 Нм, Мс2 = 0.14801 Нм; 
– путь, проходимый двигателем S = 2 м; 
– длина провисания троса до его замыкания и подхвата нагрузки = 0,0628 м. 
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