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电机与拖动
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3
他励直流电动机的机械特性



一、直流电动机机械特性的一般形式 n=f(T)
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( ) 有关与 Ωφ RUTfn ,,=

( ) ⇒的关系不相同与不同 af iTI φ, 机械特性不相同

二、他励直流电动机的固有机械特性

是不变的且忽略电枢反应只要 φ⇒=≠ cIcT f,
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与负载转矩特性的配合，

决定电力拖动系统的稳定

运行和过渡过程。

(1)理想空载点（T=0，n=n0），

Ia=0，Ea=UN

(2)额定运行点N（T=TN，n=nN），

额定转速降：

N

(3)起动点（T=Tst，n=0）

（起动电流）

（起动转矩）

此时：

二、他励直流电动机的固有机械特性
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分析与设计时，

必须有电动机的机械特性

可实测求得

也可根据额定

数据计算得到

理想空载点（n=n0,T=0)

额定工作点（n=nN,TN)

由铭牌数据估算
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二、他励直流电动机的固有机械特性
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1.电枢回路串电阻时的人为机械特性

( ) 人为机械特性关系即电枢回路串电阻得到

在电枢回路中串入电阻不变及保持

Tfn

RIIUU fNfNN

=

=== ,,)(, Ωφφ

固有的机械特性 人为机械特性
φΩ ,, RU

三、他励直流电动机的人为机械特性
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2.改变端电压时的人为机械特性

( ) 为机械特性关系即改变端电压的人得到

改变电动机的不变且保持
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载转速端电压改变后的理想空

三、他励直流电动机的人为机械特性
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３.减弱电动机主磁通的人为机械特性
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( ) 机械特性关系即减弱磁通的人为得到从而

使改变电动机的且保持
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三、他励直流电动机的人为机械特性
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(1)向低速方向调节：

电枢回路串电阻、改变端电压
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(2)向高速方向调节：

减弱电动机主磁通
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三、他励直流电动机的人为机械特性
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四、电力拖动系统的稳定运行条件
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在平衡状态时
某种原因

离开平衡状态时

新的条件

扰动消失

达到新的平衡状态

恢复到原来的平衡状态

则原先的状态称为稳态平衡状态
稳定平衡状态

平衡状态
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举例1
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结论

图示的机械特性与负载转矩特性的配合，系统在原先的状态A点运行，

是处于稳态平衡状态
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举例 2 
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结论
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稳定运行条件
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 −稳定平衡运行条件

机械特性具有下降特性（他励、并励），带T=c，P=c，通风机

等不同性质的负载都稳定运行，其交点就是平衡运行点

结 论

稳定运行条件
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若由于电枢
反应去磁

机械特性上翘

运行不稳定
主磁极加一个匝数
很少的串励绕组

实际上为一台积复励电动机

机械特性与不计电枢反应的电机相同，

铭牌上仍称之为他（并）励电动机

大型机称
补偿绕组

抵消电枢反应的去磁作用，使磁通恒定，

下降特性，稳定运行，故常称为稳定绕组。

稳定运行条件
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