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Vyndlez se tykd zapojeni pro regulaci rychlosti synchronniho motoru napéjeného z mé-
liiZe frekvence s Fizenim nap&ti i frekvence ve strfidadi.

Dosud zndm4 zapojeni a zpOsoby regulace rychlosti synchronniho motoru pouZivaji pro
méifeni rychlosti &idla rychlosti, mechanicky spojeného s hFidelem motoru. Cidlo rychlosti
zvétiuje moment setrva&nosti motoru, zvdt3uje zastavdny prostor a ¥ini potiZe pifi udribé
a montéZi,

Vy3e uvedané nedostatky odstrafiuje zapojeni pro regulaci rychlosti synchronniho mo-
toru podle vynélezu, jehoZ podstatou ‘je, %e vystup podélné sloiky toku obvodu pro p#imou
transformaci signald z trojfédzového do dvojfdzového systému.je pfipojen na zdporny vstup
reguldtoru toku obvodu pro vyhodnoceni polohy rotoru, kdeZto 34dand hodnota toku je pfi-
pojena na kladny vstup reguldtoru toku tohoto obvodu a vystup polohy rotoru obvodu pro
vyhodnoceni polohy rotoru je pi#ipojen na Ghlové vstupy obvodl pro pfimou a zpé&tnou tran-
sformaci signédld, pFilemZ v{stup rychlosti obvodu pro vyhodnoceni polohy rotoru je pfipo-
jen na zéporny vstup reguldtoru rychlosti, kdezto 24dand hodnota rychlosti je pfipojena
na kladny vstup reguldtoru rychlosti e vystup reguldtoru rychlosti je pfipojen ples ome-
zova& na vstup pifi&ne sloZky proudu obvodu pro zpé&tnou transformaci z dvbjfézoveho na
trojfézovy systém, pritem vstup podélns slo2ky proudu je uzemnén,

P¥ednosti uvedeného zapojeni pro regulaci rychlosti synchronniho motoru je ziskani
signdld rychlosti a polohy rotoru stroje nep*imo ze spfaZeného magnetického toku., Tim je
odstrandna nutnost pouZiti pfimych &idel rychlosti a polohy rotoru pro regulaéni obvody.
Dalsi vyhodou uvedendho zapojeni je optimalni #izeni synchronniho motoru v okoli jeho ma-
ximdlniho momentu. ’

Na piipojeném vykrese je nakresleno zapojeni regula&nich obvodd pro regulaci rychlos-
ti trojfédzového synchronniho motoru napdjeného z mnile frekvence se $irkovZ impulsni mo-
dulaci vystupniho nap&ti.

Trojfazovy synchronni motor 2 je napéjen z tranzistorového nebo tyristorového mé&nice
1 frekvence a v ptivodu k motoru 2 jsou pfipojena &idla 3 okamzitych hodnot fézovych prou-
d@. Vystupy z &idel 3 proudd jsou piipojeny jednak na zp&tnovazebni vstupy regulédtord 6
proudu a jednak na proudové vstupy &idel 4 indukovanych napé&ti. Napé&ftové vstupy Cidel 4
indukovanych nap&ti jsou pfipojeny na nap&ti motoru 2. Vystupy z &idel 4 indukovanych na=~
psti jsou piipojeny na vstupy -integratord §, takZe integraci signalé indukovanych nap&ti
motoru 2 se ziskaji signdly spfazenych magnetickych tokd jednotlivych fazi stroje. Vystu-
py z integrétor@ 5 jsou piipojeny na trojfazové vstupy obvodu 7 pro piimou transformaci
signdld spiaZenych magnetickych tok& z trojfazového do dvojfézového systému. Vystup 71
podélné slozky toku obvodu 7 pro piimou transformaci spolu s 2é4danou hodnotou 73 toku
jsou pfipojeny po Fad& na zdporny a kladny vstup obvodu 9 pro vyhodnoceni polohy rotoru,
ktery je pfipojen na vstup reguldtoru 91 toku. Jeho vystup 97 je pfipojen jednak na za-
porny vatup reguldtoru 10 rychlosti jako signdl rychlosti motoru 2 a jednak pfes &len
93 absolutni hodnoty na vstup oscildtoru 94. Vystup oscildtoru 94 je pfipojen na vstup
vratného &itate 95 spolu s vystupem z komparétoru 92. TakZe na vystupu 86 obvodu S a
také na vystupu vratného &itafe 95 je v &iselné form& informace o poloze rotoru synchron-
niho motoru 2. Vystup 96 je piipojen na vstupy transforma&nich obvodd 7 pro pFimou a
obvodd 8 pro zp&tnou transformaci.

Vystup reguldtoru 10 rychlosti, na jehoZ kladny vstup je p¥ipojena 24dand hodnota
12 rychlosti, je pi‘ipojen p¥es omezova& 1l na vstup 8l p#i&né slozky proudu transformal-
niho obvodu 8 pro zp&tnou transformaci, pfiZemZ vstup 82 podélné slozky obvodu 8 je u-
zemndn. Potom vystupy obvodu 8 zp&tné transformace jsou Zadané hodnoty fazovych proudd,
které jsou pFipojeny na vstupy reguldtorl 6 fézovych proudf. Vystupy regulédtord 6 prou-
du jsou pfipojeny na #idici vstupy m&nife 1 frekvence.

Obvody p*imé a zp&tné transformace trojfdzového na dvojfazovy systém realizuji né-
sledujici matematické vztahy.
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Pro piimou transformaci spfafenych magnetickych tok& plati

Pro zp&tnou transformaci 24danych hodnot proudd plati

kde eeeesee jsou signdly sprfaZenych magnetickych tok8 synchronniho
motoru
cecesse jsou signdly 24danych hodnot proudt,
esessese je Uhel natoleni rotoru,
seceses jsou konstanty.

ProtoZe je nulovéd podélnd sloZka proudu, pracuje synchronni motor v okoli maximdlni-
ho momentu.

P#*i realizaci zapojeni je moZné #e3it obvody analogovou technikou, nebo &islicovou
technikou pomoci mikropo&itale.
Jako signdlu skuteiné rychlosti synchronniho motoru lze také pouZit vystupu oscilédtoru
94, jehoZ frekvence je umérnd rychlosti otaleni synchronniho motoru. Cidlo indukovanych
napéti lze pfipojit také na vystupy regulédtord proud(l a na vystupy obvodu pro zpé&tnou
transformaci, namisto fadzovych nepdti motoru a &idla proudu., Lze také pouZit samostat-
nych vinuti ve statoru motoru, ve kterych se indukuje nap&ti, které se pouZije na ziskda-
ni signédld spifaZenych magnetickych tokd, popi*ipadd je moZné pouzit pFimych &idel toku,

PREDMET VYNALEZU

1, Zapojeni pro regulaci rychlosti synchronniho motoru, napédjeného z m&nile frekvence,
kde v p#ivodu k synchronnimu motoru jsou pFipojena &idla fézovych proudf a &idla in=-
dukovanych napéti motoru, pfifemZ vystupy z &idel indukovanych napdti jsou pfipojeny
na vstupy integrétord, jejichZ vystupy jsou pfipojeny na vstupy obvodu pro pfimou
transformaci signéld spraZenych magnetickych tokd& z trojfdzového do dvojfazového
systému a kde vystupy z obvodu zp&tné transformace z dvojfdzového do trojfdzového
systému jsou pfipojeny na #idici vstupy reguldtor@ proudu, prilem2 na zp&tnovazebni
vstupy reguldtord proudu jsou piipojeny vystupy z &idel proudd a kde vystupy regulétort
proudu jsou pfipojeny na fidici vstupy ménide frekvence, vyznadujici se tim Ze vystup
(71) podélné sloZky toku obvodu (7) pro pfimou transformaci signdld z trojfdzového do
dvojfdzového sys}ém& je pfipojen na zdporny vstup reguldtoru (91) toku obvodu (9) pro
vyhodnoceni polohy rotoru, kdeito Zzddand hodnota (73) toku je p¥ipojena na kladny vstup
reguldtoru (91) toku obvodu (9) e vystup (96) poiohy rotoru obvodu (9) pro vyhodnoceni
polohy rotoru je p#ipojen na uhlové vstupy obvodd (7) pro p¥imou @ obvodu (8) pro zp&t-
nou transformaci signédlé, prifemZ vystup (97) rychlosti obvodu (9) pro vyhodnoceni polo-
hy rotoru je pfipojen na zéporny vstup regulédtoru (10) rychlosti a Zddand hodnota (12)
rychlosti je p#ipojena na kladny vstup reguldtoru (10) rychlosti, a vystup regulétoru
(10) rychlosti je pfipojen pres omezova& (1ll) na vstup (Bl) pfi&né slo2ky proudu obvo-
du (8) pro zp&tnou transformaci z dvojfdzového na trojfézovy systém, piilemZ vstup (82)
podélné slozky proudu tohoto obvodu (8) je uzemn&n.

2. Zapojeni pro regulaci rychlosti synchronniho motoru podle bodu 1, vyzna&ujici se
tim, 2e vstup obvodu (Y) pro vyhodnoceni polohy rotoru je pfipojen na vstup regulé-
toru (91) toku, jehoX vystup je pFipojen jednak na vstup kompardtoru (92) a jednak
na vstup &lenu (93) absolutni hodnoty a jednak na vystup (97) rychlosti, pridem2
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vystup &lenu (93) absolutni hodnoty je pFipojen na vstup oscilatoru (94), jehoZ vystup
.jJe ptipojen na &itaci vstup obousm&rného &itale (95) a na smé&rovy vstup obousm&rného &i-
tale (95) je prfipojen vystup kompardtoru (92), p*item% vystup obousm&rného Citefe (95)
je vystupem (96) obvodu (9) pro vyhodnoceni polohy rotoru.
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