CH 664053 AS

i

|

" |
!
\

Erfindungspatent fiir die Schweiz und Liechtenstein

WM@ SCHWEIZERISCHE EIDGENOSSENSCHAFT
.l_1u||hm"1||uu BUNDESAMT FUR GEISTIGES EIGENTUM

@ CH 664053 AS

6) Int.ClL%: HO2P 1/56
HO2P 3/18
DO1H 1/20

Schweizerisch-liechtensteinischer Patentschutzvertrag vom 22. Dezember 1978

@ PATENTSCHRIFT as

@) Gesuchsnummer: 1262/84

@) Anmeldungsdatum:

14.03.1984

Prioritit(en): 16.03.1983 DE 3309370

Patent erteilt: 29.01.1988
Patentschrift
veroffentlicht: 29.01.1988

@ Inhaber:
Zinser Textilmaschinen GmbH, Ebersbach/Fils
(DE)

@ Exfinder:
Wolf, Horst, Albershausen (DE)

Vertreter:

Scheidegger, Zwicky & Co., Ziirich

Verfahren und Antriebssteuervorrichtung zur Einflussnahme auf das Hochfahren und Auslaufen von

zwei Asynchronmotoren.

@ Die Asynchronmotoren (15, 16) dienen dem Antrieb

unterschiedlicher Organe einer Spinnerei- oder
Zwirnereimaschine (10). Zur Anpassung der Hochlaufzeit-
spanne des zum schnelleren Hochlaufen fdhigen Asyn-
chronmotores (16) an die Hochlaufzeitspanne des langsa-
mer hochlaufenden Asynchronmotores (15) wird das
Drehmoment des erstgenannten Asynchronmotores wih-
rend seines Hochlaufens im zeitlichen Mittel verringert,
und zur Anpassung der Auslaufzeitspanne des zum langsa-
meren Auslauf in den Stillstand fahigen Asynchronmoto-
res (15) an die Auslaufzeitspanne des schneller in den Still-
stand auslaufenden Asynchronmotores (16) wird der zum
langsameren Auslauf in den Stillstand fahige Asynchron-
motor (15) wihrend des Auslaufens zumindest zeitweise
gebremst.
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PATENTANSPRUCHE

1. Verfahren zur Einflussnahme auf das jeweils gleichzeitig
beginnende Hochlaufen von zwei elektrischen Asynchronmoto-
ren auf ihre Betriebsdrehzahlen und das jeweils gleichzeitig be-
ginnende Auslaufen dieser beiden Asynchronmotoren in den
Stillstand, welche Asynchronmotoren dem Antrieb unterschied-
licher Organe einer Spinnerei- oder Zwirnerei-Maschine, insbe-
sondere einer Ringspinn- oder -zwirnmaschine, dienen und
schon deshalb fiir ihr Hochlaufen auf ihre Betriebsdrehzahlen
unterschiedlich lange Zeitspannen und desgleichen fiir ihr im
Gefolge ihres Abschaltens erfolgendes Auslaufen in den Still-
stand ebenfalls schon deshalb unterschiedlich lange Zeitspannen
benétigen, dadurch gekennzeichnet, dass zur Anpassung der
Hochlaufzeitspanne des zum schnelleren Hochlaufen fahigen
Asynchronmotors an die Hochlaufzeitspanne des langsamer
hochlaufenden Asynchronmotors das Drehmoment des zum
schnelleren Hochlaufen fihigen Asynchronmotors wahrend sei-
nes Hochlaufens im zeitlichen Mittel verringert wird und dass
zur Anpassung der Auslaufzeitspanne des zum langsameren
Auslauf in den Stillstand fahigen Asynchronmotors an die Aus-
laufzeitspanne des schneller in den Stillstand auslaufenden
Asynchronmotors der zum langsameren Auslauf in den Still-
stand fihige Asynchronmotor wihrend des Auslaufens zumin-
dest zeitweise gebremst wird.

2. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet,
dass die Drehzahlen der beiden Asynchronmotoren wahrend
des Hochlaufens und des Auslaufens gefiihlt werden und so-
wohl beim Hochlaufen als auch beim Auslaufen je ein vorbe-
stimmtes Verhéltnis dieser Drehzahlen geregelt wird.

3. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet,
dass die vom zum schnelleren Hochlaufen fihigen Asynchron-
motor bendtigte Zeitspanne fiir sein Hochlaufen und die vom
zum langsameren Auslaufen fiahigen Asynchronmotor fiir das
Auslaufen benétigte Zeitspanne jeweils gesteuert werden.

4. Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspriiche,
dadurch gekennzeichnet, dass das Drehmoment des zum schnel-
leren Hochlaufen fahigen Asynchronmotors wihrend des
Hochlaufens durch Vermindern oder zeitweises Abschalten der
Stromaufnahme und/oder der Klemmspannung dieses Asyn-
chronmotors verringert wird.

5. Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspriiche,
dadurch gekennzeichnet, dass das Bremsen des zum langsame-
ren Auslaufen in den Stillstand fihigen Asynchronmotors
durch kontinuierliches oder wiederholtes Beaufschlagen seiner
Wicklung mit Gleichstrom vorgenommen wird.

6. Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspriiche 1
bis 4, dadurch gekennzeichnet, dass das Bremsen des betreffen-
den Asynchronmotors mittels einer Bremse durchgefiihrt wird,
die elektromagnetisch betdtigbar wird.

7. Antriebssteuervorrichtung zum Antrieb von Organen ei-
ner Spinnerei- oder Zwirnereimaschine, zur Durchfiihrung des
Verfahrens nach einem der vorhergehenden Anspriiche, welche
Antriebssteuervorrichtung zwei Asynchronmotoren steuert, die
dem Antrieb unterschiedlicher Organe der Arbeitsmaschine die-
nen, dadurch gekennzeichnet, dass eine Regeleinrichtung oder
eine Steuereinrichtung vorgesehen ist, die die fiir das Hochlau-
fen der beiden Asynchronmotoren (15, 16) aus dem Stillstand
auf Betriebsdrehzahlen erforderlichen Zeitspannen einander an-
passt, desgleichen die fiir ihr Auslaufen von Betriebsdrehzahlen
in den Stillstand erforderlichen Zeitspannen, indem sie wahrend
des Hochlaufens der beiden Asynchronmotoren das Drehmo-
ment des zum schnelleren Hochlaufen fahigen Asynchronmo-
tors im zeitlichen Mittel verringert und wéhrend des Auslaufs in
den Stillstand den zu langsamerem Auslaufen fihigen Asyn-
chronmotor (15) bremst.

8. Antriebssteuervorrichtung nach Anspruch 7, dadurch ge-
kennzeichnet, dass jeder Asynchronmotor (15, 16) einen Tacho-
generator (20, 21) antreibt, aus deren Ausgangssignalen in ei-

nem Rechner (22) das Drehzahlverhilinis dieser beiden Asyn-
chronmotoren berechnet wird und dass die Regeleinrichtung so-
wohl beim Hochlaufen als auch beim Auslaufen der beiden
Asynchronmotoren jeweils ein durch einen Sollwertgeber (25)
eingegebenes Soll-Drehzahl-Verhéltnis regelt.

9. Antriebssteuervorrichtung nach Anspruch 7 oder 8, da-
durch gekennzeichnet, dass der langsamer auslaufende Asyn-
chronmotor (15) mittels Gleichstrombeaufschlagung seiner
Wicklung bremsbar ist.

10. Antriebssteuervorrichtung nach Anspruch 7 oder 8, da-
durch gekennzeichnet, dass der langsamer auslaufende Asyn-
chronmotor (15) mittels einer eine mechanische Bremse (34)
aufweisenden Bremsvorrichtung bremsbar ist.
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BESCHREIBUNG

Die Erfindung betrifft ein Verfahren zur Einflussnahme auf
das jeweils gleichzeitig beginnende Hochlaufen von zwei elektri-
schen Asynchronmotoren auf ihre Betriebsdrehzahlen und das
jeweils gleichzeitig beginnende Auslaufen dieser beiden Asyn-
chronmotoren in den Stillstand geméss dem Oberbegriff des
Anspruches 1 und eine Antriebssteuervorrichtung zur Durch-
fithrung dieses Verfahrens.

An Spinnereimaschinen, insbesondere Ringspinn- und
-zwirnmaschinen ist es moglich, unterschiedliche Antriebsele-
mente oder Gruppen von Arbeitselementen (beispielsweise
Streckwerke einerseits und Spindeln andererseits) durch ge-

30 trennte Motoren anzutreiben. Wenn die Drehzahlverhéltnisse
dieser Motoren innerhalb enger Toleranzen gehalten werden
miissen, setzte man bisher Synchronmotoren ein. Synchronmo-
toren erfordern jedoch teure und baulich aufwendige Frequenz-
umrichter fiir ihr Hochlaufen auf Betriebsdrehzahlen und ihr

35 synchrones Auslaufen in den Stillstand. Wesentlich kostengiin-
stiger sind Asynchronmotoren. Da die unterschiedlichen Ar-
beitselemente bzw. Gruppen von Arbeitselementen, die durch
zwei getrennte Asynchronmotoren angetrieben werden, in aller
Regel auch sehr unterschiedlichen Energiebedarf und sehr un-

40 terschiedliche Tragheitsmomente aufweisen, ist jedoch der An-
und der Auslauf der Asynchronmotoren und der von ihnen an-
getriebenen Arbeitsorgane problematisch, wenn die beiden
Asynchronmotoren ungefihr gleich schnell auf ihre Betriebs-
drehzahlen hochlaufen sollen und beim Auslaufen ungeféhr

45 gleichzeitig in den Stillstand gelangen sollen.

Es ist deshalb eine Aufgabe der Erfindung, ausgehend von
einem Verfahren der eingangs genannten Art, zu erreichen, dass
die beiden Asynchronmotoren in ungefihr denselben Zeitspan-
nen auf ihre Betriebsdrehzahlen aus dem Stillstand hochfahren

s0 und in ebenfalls ungefihr gleichlangen Zeitspannen aus ihren
Betriebsdrehzahlen in den Stillstand auslaufen, wobei sich die-
ses Verfahren mit relativ einfachen Einrichtungen durchfiihren
lassen soll.

Diese Aufgabe wird durch die in Anspruch 1 angegebene

ss Erfindung geldst. Eine Antriebssteuervorrichtung zur Durch-
fithrung des erfindungsgemassen Verfahrens ist in Anspruch 7
beschrieben.

Durch dieses erfindungsgemésse Verfahren lassen sich auf
einfache Weise ungefihr gleich lange Zeitspannen fiir das

60 Hochlaufen der beiden Asynchronmotoren aus dem Stillstand
auf ihre jeweilige Betriebszahlen erreichen, desgleichen unge-
fahr gleich lange Zeitspannen fiir ihr Auslaufen von den jewei-
ligen Betriebszahlen in ihren Stillstand, wobei sich diese Zeit-
spannen nach dem jeweils die ldngste Hochlaufzeit benétigen-

65 den Asynchronmotor bzw. nach dem die jeweils kiirzeste Aus-
laufzeit in den Stillstand ben6tigenden Asynchronmotor bemes-
sen. Hierdurch werden kiirzest mégliche Hochlaufzeiten und
Auslaufzeiten unter Einhaltung gleich schnellen Hochlaufs und
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gleich schnellen Auslaufs der beiden Motoren erreicht, so dass
keine Produktionszeit verloren geht.

Es ist selbstverstandlich moglich, an der betreffenden Ma-
schine auch noch mehr als nur zwei Asynchronmotoren erfin-
dungsgemiss beziiglich ihrer Hochlaufzeitspannen bzw. Aus-
laufzeitspannen aufeinander abzustimmen. Wenn beispielsweise
drei verschiedene oder noch mehr Asynchronmotoren vorhan-
den sind, die unterschiedliche Arbeitselemente oder Arbeitsele-
mentgruppen antreiben und deren Hochlaufzeitspannen jeweils
ungefihr gleich gross sein sollen, desgleichen ihre Auslaufzeit-
spannen, kann man so vorgehen, dass man die Drehmomente
aller Asynchronmotoren, die fahig sind, in kiirzerer Zeitspanne
hochzulaufen als der oder die die lingste Hochlaufzeitspanne
bendtigenden Asynchronmotoren, wihrend des Hochlaufens im
zeitlichen Mittel reduziert, nicht jedoch die Drehmomente des
oder der Asynchronmotoren, der oder die die lingste Hochlauf-
zeitspanne haben. Wenn mehrere Asynchronmotoren die ldng-
ste Hochlaufzeitspanne haben, versteht sich, dass diese Hoch-
laufzeitspanne fiir diese Asynchronmotoren ungeféhr gleich
lang ist. Entsprechendes gilt auch fiir das Auslaufen in den
Stillstand, wenn mehr als zwei Asynchronmotoren vorhanden
sind, deren Auslaufzeitspannen einander anzupassen sind. In
jedem Fall gilt jedoch die Lehre des Anspruches 1 fiir jeweils
mindestens zwei dieser Motoren mit der Fahigkeit unterschied-
lich langer Hochlaufzeitspannen bzw. mit der Féhigkeit unter-
schiedlich langer Auslaufzeitspannen.

In den abhéngigen Anspriichen sind Weiterbildungen der
Erfindung beschrieben.

Wenn man geméss Anspruch 2 vorsieht, dass die Drehzah-
len der beiden Asynchronmotoren wahrend des Hochlaufens
und des Auslaufens gefiihlt werden und sowohl beim Hochlau-
fen als auch beim Auslaufen je ein vorbestimmtes Verhéltnis
dieser Drehzahlen geregelt wird, lésst sich dieses Drehzahlver-
hiéltnis in besonders engen Grenzen konstant halten.

Wenn dieses Drehzahlverhiltnis weniger genau eingehalten
werden muss, reicht es in vielen Fillen auch aus, vorzusehen,
dass die vom zum schnelleren Hochlaufen fihigen Asynchron-
motor bendtigte Zeitspanne fiir sein Hochlaufen und die vom
zum langsameren Auslaufen fihigen Asynchronmotor fiir das
Auslaufen benétigte Zeitspanne jeweils gesteuert werden.

Der Asynchronmotor, dessen Drehmoment wahrend des
Hochlaufens im zeitlichen Mittel verringert wird, kann je nach
Sachlage der Asynchronmotor sein, welcher wiahrend des Aus-
laufens in den Stillstand gebremst wird. In den meisten Fillen
diirfte es jedoch so sein, dass, wenn der eine der beiden
Asynchronmotoren wihrend des Auslaufens in den Stillstand
zur Anpassung der Auslaufzeitspanne an die des anderen Asyn-
chronmotors gebremst werden muss, dann der andere Asyn-
chronmotor derjenige ist, dessen Drehmoment wihrend des
Hochlaufens auf die Betriebsdrehzahl im zeitlichen Mittel ver-
ringert wird.

Die Verringerung des Drehmomentes des einen Motors beim
Hochlaufen kann durch wiederholtes kurzzeitiges Abschalten
dieses Motors oder durch kontinuierliches oder kurzzeitig wie-
derholtes Vermindern seiner Speisespannung bzw. seines Speise-
stromes oder auf sonstige geeignete Weise erfolgen. Auch das
Bremsen des beim Auslaufen zu bremsenden Motors kann un-
stetig oder stetig erfolgen.

In der Zeichnung sind Ausfiihrungsbeispiele der Erfindung
dargestellt. Es zeigen:

Fig. 1 ein ausschnittsweises Schemabild einer Ringspinnma-
schine, die an der ausschnittsweise dargestellten Maschinen-
langsseite eine Reihe von Spindeln und drei der entsprechenden
Streckwerksreihe zugeordnete Unterwalzen aufweist, wobei eine
Regelvorrichtung zum Regeln des Drehzahlverhéltnisses der bei-
den Antriebsmotoren fiir diese Spindeln und die Unterwalzen
sowohl wahrend ihres Hochlaufens vom Stillstand auf Betriebs-
drehzahlen als auch wihrend ihres Auslaufens von ihren Be- *
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triebsdrehzahlen in den Stillstand in Blockbilddarstellung mit
eingezeichnet ist,

Fig. 2 und 3 je ein Drehzahl-Zeit-Diagramm des Hochlau-
fens (Fig. 2) bzw. des Auslaufens (Fig. 3) der in Fig. 1 darge-

s stellten beiden Asynchronmotoren,

Fig. 4 eine schematische, ausschnittsweise Ansicht einer
Spinnmaschine dhnlich der nach Fig. 1, wobei jedoch die Ver-
gleichmissigung der Zeitspannen fiir das Hochlaufen bzw. fiir
das Auslaufen der beiden Asynchronmotoren mittels einer in

10 Blockbilddarstellung dargestellten Steuereinrichtung erfolgt.

Bei der in Fig. 1 und 4 ausschnittsweise dargestellten Spinn-
maschine 10 handelt es sich jeweils um eine Ringspinnmaschine,
die an einer oder an beiden Léngsseiten je eine Reihe von
strichpunkftiert angedeuteten Spindeln 11 und je eine Reihe von
Streckwerken, denen die langen Unterwalzen 12, 13, 14 zuge-
ordnet sind, hat. Die Spindeln 11 werden durch einen sténdig
mit ihnen in Antriebsverbindung stehenden Asynchronmotor 15
mittels eines Tangentialriemens 17 angetrieben, der eine auf der
Liuferwelle des Asynchronmotors 15 befindliche Riemenschei-
be 18 zu seinem kraftschliissigen Antrieb teilweise umschlingt.
Die Lauferwelle des Motors 15 treibt ferner einen Tachogenera-
tor 20 an, der ein zur Drehzahl des Asynchronmotors 15 pro-
portionales elektrisches Signal als Drehzahl-Istwert n; in einen
Rechner 22 eingibt.

Die drei Unterwalzen 12, 13, 14 stehen in stidndiger An-
triebsverbindung mit einem zweiten Asynchronmotor 16. Die
Unterwalzen 12, 13, 14 der den Spindeln 11 vorgeordneten
Streckwerksreihe sind iiber ein Zahnradgetriebe 23 miteinander
verbunden, dessen Eingangswelle durch den Asynchronmotor
16 angetrieben wird, durch dessen Lauferwelle ein zweiter Ta-
chogenerator 21 angetrieben wird, dessen Ausgangssignal dem
Istwert der Drehzahl n; dieses Asynchronmotors 16 entspricht.
Dieser Istwert np wird ebenfalls in den Rechner 22 eingegeben,
der fortlaufend das Drehzahlverhéltnis n)/n; berechnet. Das
Ausgangssignal dieses Rechners 22 wird in ein Regelabwei-
chungsglied 24 eingegeben, dem ausser dem vom Rechner 22
berechneten Istwert (n;/ny)st auch ein an einem Sollwertgeber
25 eingestellter, vorbestimmter Sollwert (n1/nz)sory, eingegeben
wird.

Der Rechner 22 berechnet fortlaufend die Regelabweichung
Any/ny = (n/na)st — (n1/n2)sory, und gibt sie zwei getrennten
Reglern 26, 27 als jeweils auszuregelnde Regelabweichung ein.
Der Regler 27 dient der Regelung des Drehzahlverhéltnisses der
beiden Motoren 15, 16 wihrend des Hochlaufens der Ring-
spinnmaschine bzw. der betreffenden Léngsseite der Ringspinn-
maschine aus dem Stillstand auf die jeweils vorgesehene Be-
triebsgeschwindigkeit und der andere Regler 26 dient dem Re-
geln dieses Drehzahlverhiltnisses wihrend des Auslaufens der
Ringspinnmaschine bzw. der betreffenden Maschinenléingsseite
von der jeweiligen Betriebsgeschwindigkeit in den Stillstand.

Ausser der die beiden Drehstrom-Motoren 15, 16 aufweisen-
den, dargestellten Antriebsvorrichtung kann der Spinnmaschine
bzw. Spinnmaschinenléingshélfte noch mindestens ein anderer
Antriebsmotor zugeordnet sein, beispielsweise zum Antrieb der
55 Ringbank. Es ist jedoch auch mdglich, den Antrieb der Ring-

bank von einem der beiden Asynchronmotoren 15, 16 mit vor-
zunehmen. Die beiden Motoren 15, 16 kénnen dem Antrieb al-
ler Spindeln an beiden Maschinenldngsseiten und entsprechend
dem Antrieb aller Streckwerksunterwalzen an beiden Maschi-

60 nenlédngsseiten dienen oder nur dem Antrieb der Spindeln und
der Streckwerke an einer Maschinenldngsseite. Falls im letzte-
ren Falle die Spinnmaschine auch an der anderen Maschinen-
langsseite Spindeln und Streckwerke aufweist, kann dann dieser
anderen Maschinenldngshélfte eine zweite derartige Antriebs-

65 vorrichtung zugeordnet sein, die unabhéngig von der dargestell-
ten Antriebsvorrichtung ist.

Es ist auch méglich, dass jeder Spindel 11 ein eigener, nur
sie antreibender Asynchronmotor zugeordnet ist, die Spindeln
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also Einzelantriebe aufweisen, und dass alle Asynchronmotoren
einer oder beider Spindelreihen gemeinsam gespeist werden und
die Drehzahl eines dieser Asynchronmotoren mittels eines Ta-
chogenerators gefiihlt wird, wogegen die anderen Einzelan-
triebsmotoren der Spindeln keine Tachogeneratoren zugeordnet
haben.

Der Asynchronmotor 16 muss fiir den Antrieb der Streck-
werke sehr leistungsstark sein, hat jedoch beim Hochlaufen nur
relativ geringe Beschleunigungsmomente aufzubringen, so dass
er bei vollem Drehmoment, also bei voller Klemmenspannung
unter Antrieb der Streckwerke aus dem Stillstand auf seine Be-
triebsdrehzahl ny gemiss der Kurve a der Fig. 2 sehr rasch
hochlaufen wiirde, so dass die Streckwerke entsprechend
schnell auf ihre Betriebsgeschwindigkeit hochlaufen wiirden
und die Betriebsdrehzahl des Asynchronmotors 16 und damit
auch die Betriebsgeschwindigkeit der Streckwerke bereits zum
Zeitpunkt t; erreicht wire.

Der andere Asynchronmotor 15 hat dagegen beim Hochlau-
fen die Spindeln 11 auf ihre sehr hohen Drehzahlen zu be-
schleunigen, so dass seine Drehzahl nach dem Einschalten aus
dem Stillstand unter entsprechendem Antrieb der Spindeln bei
voller Klemmenspannung nur relativ langsam geméss der Kurve
b (Fig. 2) ansteigt. Seine Betriebsdrehzahl njo hat er also erst
zum Zeitpunkt t; erreicht. Wenn der Beginn des Anlaufens,
d.h. der Beginn des Hochlaufens der Motoren 15, 16 aus dem
Stillstand mit to bezeichnet wird, betrdgt die Zeitspanne fiir das
Hochlaufen des Asynchronmotors 15 und damit fiir das Hoch-
laufender Spindel At = t ~ to. Geméss dem erfindungsgemas-
sen Verfahren soll dafiir gesorgt werden, dass auch der andere
Asynchronmotor 16 trotz seiner Fahigkeit des viel rascheren
Hochlaufens dennoch erst zum Zeitpunkt t, seine Betriebsdreh-
zahl erreicht und damit die Streckwerke ihre Betriebsgeschwin-
digkeit erreichen, er also fiir das Hochlaufen dieselbe Zeitspan-
ne At wie der andere Asynchronmotor 15 benétigt. Dabei soll
das Drehzahlverhiltnis dieser beiden Motoren 15, 16 wahrend
des Hochlaufens ungefdhr konstant bleiben, was besonders
zweckmissig ist, damit die wihrend des Hochlaufens vom
Streckwerk zu den Spindeln 11 laufenden Fadenbereiche unge-
fahr dieselbe Drehung erhalten wie die anschliessend bei den
Betriebsdrehzahlen der beiden Asynchronmotoren gesponnenen
Fadenbereiche. Diesem Zweck dient der Regler 27. Seine Aus-
gangsleitung 28 ist zu einem Stellglied 29 fiir das Verstellen der
Klemmenspannung und damit des Speisestromes des Asyn-
chronmotors 16 gefiihrt, wobei in diese Ausgangsleitung ein
Schalter 30 zwischengeschaltet ist, der normalerweise gedffnet
ist und bei geschlossenem Schalter 40 nur wihrend des Hoch-
laufens des Asynchronmotors 16 aus dem Stillstand auf seine
jeweilige Betriebsdrehzahl geschlossen ist. Zu diesem Zweck
kann der Schalter 30 durch ein nicht dargestelltes Steliglied so
betitigt werden, dass er wihrend des dem Hochlaufen vorange-
henden Stillstandes der beiden Asynchronmotoren oder zu Be-
ginn ihres Einschaltens eingeschaltet wird, beispielsweise durch
den dem Einschalten der beiden Asynchronmotoren 15, 16 die-
nenden Hauptschalter 40 und ungefahr zum Zeitpunkt t, wieder
ausgeschaltet wird, beispielsweise mittels eines Zeitschaltwerkes
oder indem das Ausgangssignal n, des Tachogenerators 20 dar-
aufhin iiberwacht wird, wenn es der vorbestimmten Betriebs-
drehzahl njo des Asynchronmotors 16 entspricht. Das Stellglied
29 kann beispielsweise ein die Klemmenspannung des Asyn-
chronmotors 16 stetig oder in kleinen Stufen verstellender
Transformator sein, der einen vom Regler gesteuerten Stellmo-
tor zum Verstellen seiner Ausgangsspeisespannung aufweist
oder anstelle eines solchen Transformators konnen es auch ein
oder mehrere durch einen Stellmotor verstellbare Wirkwider-
stande sein, die der Wicklung des Asynchronmotors 16 zur ste-
tigen oder in kleinen Stufen erfolgenden Verstellung der dem
Motor zugefiihrten Klemmenspannung vorgeschaltet sind. Auch
andere Stellglieder 29 zur Verminderung des Drehmomentes des

Asynchronmotors 16 wahrend seines Hochlaufens sind mog-
lich, beispielsweise eine Phasenanschnittssteuerung mittels eines
Drehstromstellers.

Die beiden Motoren 15, 16 werden mittels desselben Haupt-

5 schalters 40 ein- und ausgeschaltet, der in eine direkt vom
Drehstromnetz 42 kommende Dreiphasen-Zuleitung 41 zwi-
schengeschaltet ist.

Waihrend des Hochlaufens ist also der Schalter 30 geschlos-
sen und das Ausgangssignal des Reglers 27 bewirkt fortlaufend

10 Verstellung des Stellgliedes 29 des Asynchronmotors 16 in je-
weils dem Sinn, dass die momentane Regelabweichung An;/n,
verkleinert wird. Das Regeln kann beispielsweise durch Zwei-
punktregelung oder durch stetige Regelung erfolgen. Durch die
Regelung lduft der Motor 16 nicht geméss der Kurve a (Fig. 2),

15 sondern geméss der Kurve a” hoch und es bleibt das Drehzahl-
verhiltnis der beiden Asynchronmotoren 15, 16 wahrend des
Hochlaufens der Spindeln 11 und der Streckwerksunterwalzen
12, 13, 14 aus dem Stillstand auf die jeweils vorgesehenen Be-
triebsdrehzahlen ungefihr konstant und die fiir den Asynchron-

20 motor 15 kleinstmdgliche Hochlaufzeitspanne At; gilt hier-
durch auch fiir das Hochfahren des anderen Asynchronmotors
16, obwohl dieser an sich die Streckwerksunterwalzen 12-14 we-
sentlich schneller auf die Betriebsdrehzahl beschleunigen konn-
te. Der Vorteil liegt in ungefahr konstanter Drehung der wih-

25 rend des Hochlaufens gesponnenen Fadenbereiche, die der Dre-
hung der anschliessend bei der jeweiligen Betriebsgeschwindig-
keit der Maschinen oder Maschinenléngshélfte gesponnenen
Fadenbereiche entspricht. Hierdurch wird nicht nur die Dre-
hung der wihrend des Hochlaufens gesponnenen Fiden ver-

30 gleichmissigt und der wihrend des normalen Betriebs vorlie-
genden Fadendrehung angepasst, sondern auch die Zahl der Fa-
denbriiche beim Hochlaufen verringert. Entsprechendes gilt
auch fiir das Auslaufen der beiden Motoren 15, 16 in den Still-
stand. Dies sei anhand der Fig. 3 erldutert.

35 Mittels des Hauptschalters 40 werden zum Zeitpunkt to; die
Motoren 15, 16 zum Anhalten der Maschine 10 oder der betref-
fenden Maschinenldngsseite ausgeschaltet. Der Motor 15 wiirde
dann wegen der hohen Drehzahlen der Spindeln 11 zu Beginn
des Auslaufens relativ langsam gemdss der Kurve c der Fig. 3 in

40 den Stillstand (t3*) auslaufen, wogegen der Streckwerkantriebs-
motor 16 sehr schnell gemiss der Kurve d in den Stillstand (t2")
auslduft. Damit nun der Motor 15 gleichfalls zum Zeitpunkt t,’
und nicht geméss der Kurve ¢ erst zum Zeitpunkt t;* zum Still-
stand gelangt, wird dieser Motor 15 wihrend des Auslaufens in

45 den Stillstand variabel so gebremst, dass seine Drehzahl gemiss
der Kurve ¢’ absinkt, derart, dass das Drehzahlverhéltnis der
beiden Motoren 15, 16 wiederum ungefihr konstant bleibt und
dem weiterhin wihrend des Spinnens mit Betriebsgeschwindig-
keit vorliegendem Drehzahlverhaltnis entspricht. Diesem Zweck

so dient der Regler 26, dessen Ausgangsleitung 31 an ein Stellglied
32 angeschlossen ist, das dem variablen Bremsen dieses Motors
15 durch Gleichstrombremsung dient, d.h. durch Beaufschla-
gung der Wicklung des Motors 15 mit von einer Gleichspan-
nungsquelle 33 geliefertem Gleichstrom. Es kann hier nur zeit-

55 weises Einschalten dieser Gleichspannung im Sinne einer Zwei-

punktregelung des Drehzahlverhéltnisses n;/n; oder auch stetige

Verstellung des Bremsmomentes vorgesehen sein. Damit der

Regler 26 den Motor 15 nur wihrend des Auslaufens in den

Stillstand bremsen kann, ist in die Leitung 31 ein Schalter 43

zwischengeschaltet, der normalerweise ge6ffnet ist und nur ab

dem Zeitpunkt to eingeschaltet wird und bei Erreichen des Still-
standes des Motors 15 oder wihrend dessen Stillstand wieder
geOffnet wird.

Die Auslaufzeitspannen beider Motoren 15 und 16 betragen
also ty” - to.

Anstelle der Gleichstrombremsung des Asynchronmotors 15
kann auch vorgesehen sein, ihm eine mechanische oder sonstige

Bremse 34 zuzuordnen, beispielsweise ihn als Bremsmotor mit
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einer mittels eines Elektromagneten rasch liiftbaren mechani-
schen Bremse auszubilden. Der Elekiromagnet dieser Bremse 34
wird von dem Regler 26 beim Auslaufen des Motors 15 so ange-
steuert, dass das durch den Sollwertgeber 25 vorbestimmte
Drehzahlverhéltnis wahrend des Auslaufens der beiden Asyn-
chronmotoren in den Stillstand durch mechanisches Bremsen
des Motors 16 geregelt wird.

Es ist auch moglich, das Drehzahlverhéltnis der beiden Mo-
toren nicht zu regeln, sondern das Verlangsamen des Hochlau-
fens des Motors 16 und das Abbremsen des anderen Motors 15
beim Auslaufen nur zu steuern, wenn niedrigere Anforderungen
an die Genauigkeit der Drehzahlverhiltnisse der Motorenl5, 16
beim Hochlaufen und Auslaufen gestellt werden. Ein Ausfiih-
rungsbeispiel einer solchen Steuerungseinrichtung ist in Fig. 4
dargestellt. Diese Steuerungsvorrichtung ist an der Ringspinn-
maschine 10 der Fig. 1 anstelle der in Fig. 1 dargestellten Regel-
vorrichtung vorgesehen,

Die Klemmenspannung des Motors 16 kann wiederum mit-
tels eines einen Stellmotor aufweisenden Stellgliedes 29" ver-
stellt werden, das beispielsweise wiederum einen Transformator
oder verstellbare Wirkwiderstéinde aufweisen kann. Es ist eine
Programmsteuervorrichtung 36 vorhanden, die das Stellglied
29" wihrend des Hochlaufens des Motors 16 aus dem Stillstand
auf die Betriebsdrehzahl zeitabhédngig so verstellt, dass die
Drehzahl n, des Motors 16 wiederum ungefihr gemiss der Kur-
ve a’ der Fig. 2 ansteigt und er seine Betriebsdrehzahl also wie
der gleichzeitig mit ihm eingeschaltete Motor 15 erst ungefihr
zum Zeitpunkt t; erreicht.

In dem Ausfiihrungsbeispiel nach Fig. 4 wird ferner das
Auslaufen des Motors 15 in den Stillstand ebenfalls gesteuert,
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indem eine zweite Programmsteuervorrichtung 37 vorgesehen
ist, die wihrend des Auslaufens des Motors 15 in den Stillstand
diesen mittels der elektromagnetisch einschaltbaren Bremse 34
zeitabhéngig programmiert bremst, vorzugsweise getaktet
bremst (die Bremsung wird im vorbestimmten Takt ein- und
ausgeschaltet, wobei auch das Verhéltnis von Einschaltzeit zu
Ausschaltzeit pro Takt und die Taktldnge zeitlich verdndert
werden kann) oder stetig bremst. Die Bremsung erfolgt mit
konstanter oder zeitabhéingig veridnderlichem Bremsmoment so,

10 dass die Drehzahl des Motors 15 etwa gemadss der Kurve ¢’

(Fig. 3) abnimmt. )

Es versteht sich, dass auch andere Steuerungen als die an-
hand der Fig. 4 beschriebenen Programmsteuerungen in Frage
kommen, beispielsweise konstantes oder periodisch wiederhol-

15 tes Einschalten der entsprechend eingestellten Bremse oder im

Falle der Gleichstromsteuerung des dem Bremsen dienenden
Gleichstromes. Auch beim Hochlaufen der beiden Motoren aus
dem Stillstand kénnen anstelle der vorstehend beschriebenen
Steuerung andere Steuerungen vorgesehen sein.

Erfindungsgemisse Antriebssteuervorrichtungen kénnen be-
vorzugt an Ringspinn- und -zwirnmaschinen vorgesehen sein.
Jedoch kénnen sie auch an anderen Spinnereimaschinen, bei-
spielsweise an Flyern, Strecken, Karden usw. desgleichen auch
an anderen Zwirnereimaschinen, z.B. an Doppeldrahtzwirnma-
schinen, zweckdienlich sein.

Die Motoren 15, 16 sind zweckmdssig Drehstrom-Asyn-
chronmotoren mit Kurzschlussldufern, doch konnen gegebenen-
falls auch andere Asynchronmotoren vorgesehen sein, beispiels-

30 weise Reluktanzmotoren.
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