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Modulazione in
sotto oscillazione
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Composizions spettrale di una tensione maodulata sinusoldalmants
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Altri tipi di
modulazione
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RC,

convertitore monofase ad onda intera



Quando la conduzione e di tipo
continuo ogni Tiristore del ponte
conduce per un intervallo di tempo

pari a mezzo periodo.
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Corrente assorbita dal convertitore
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CHOPPER
step up
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Figure 1-b: Step-up chopper
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N° 16 Modalita di conduzione

N°4 : E fase positiva | _fase positiva
N°4 : E fase positiva | fase negativa
N°4 : E fase negativa | _fase positiva

N°4 : E fase negativa | _fase negativa



N°4 : E fase positiva | _fase positiva
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Azionamenti-elettrici



Definizione di azionamento elettrico

Gli azionamenti elettrici a velocita controllata sono sistemi
che:

mediante un attuatore (motore) trasformano (in modo
reversibile) [’energia elettrica in meccanica,

avvalendosi di una apparecchiatura elettronica di potenza
(convertitore) atta a modulare I'energia elettrica,

In accordo ad una funzione di comando (controllo della

coppia, o della velocita o della posizione) che risponde ad
esigenze elaborate localmente (dove si trova I'azionamento) oppure ad un
programma elaborato da una intelligenza remota (chiamata a coordinare
piu azionamenti)




Struttura di un azionamento
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Discipline coinvolte

Modelhstica delle
macchine elettriche

Informatica J L Elettronica di
Y V polenza
AZIONAMENTO
Misure e /\ Controlh
comunicazioni automatici
Modellistica

meccanica e dei
processi




Generalita sugli azionamenti
elettrici

Azionamenti non regolati, in cui il motore & collegato alla
linea di alimentazione senza interposizione di convertitore o
sistema di regolazione;

Azionamenti controllati a catena aperta, per i quali le
grandezze di uscita sono determinate dal carico e dai valori
delle grandezze di alimentazione;

Azionamenti controllati a catena chiusa, per i quali le
grandezze di uscita devono seguire delle leggi di riferimento
fissate dall'esterno e le grandezze di alimentazione si
adeguano automaticamente quando le uscite si discostano dai
riferimenti.




Generalita sugli azionamenti
elettrici
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Azionamenti elettrici:
. struttura

+ Azionamento ad “anello chiuso”
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Azionamenti elettrici:
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Controllo del moto

+ Velocita

+ Regolazione
+ Si effettua a catena chiusa
+ Velocita misurata con opportuni trasduttori

Alimentazione
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Tipo di moto

Regolazione
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Tipo di motore  peiy-
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Non regolati
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