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Vynalez se tykd regulace elektrického po-
honu s asynchronnim motorem napéjenym
z meénife frekvence s transformaci fyzikal-

nich veli€in z trojidzového na dvoufdzovy
systém.

Utelem vynéalezu je zv&tSeni rozsahu re-
gulace rychlostl nebo polohy pohonu s a-
synchronnim motorem a zlepSeni jeho sta-
tickych a dynamickych vlasinosti.

Uvedeného ufelu se dosdhne transformaci
trojfazového proudu asynchrouniho motoru
na dvoufdzovy systém, pFitemZ z podélné
sloZky proudu se vyhodnoti frekvence a
transformadni thel asynchronniho motoru.
Do obvodu regulace rychlosti a polohy se
zavadi Zadand hodnota polohy a zp&tni
vazba z Cidla rychlosti a polohy, pFidem?
vystupni signal z regulatoru rychlosti se v
zp&tné transformuje na trojfdzovy systém LI

a zavadi do reguldtoru okamZitych hodnot E
trojldzového proudu. Vystupnimi signély i
regulatoru trojfdzového proudu se fidi mé- | izl

ni¢ frekvence napdjejici asynchronni motor.
Krom& uvedenych znakl existuji jesté dal3i
varianty a zapojeni. !
Podstata vyndlezu je nakreslena na obr. 1. [
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Vyndlez se tyka zplsobu regulace rych-
losti nebo polohy pohonu asynchronniho
motoru a zapojeni k jeho provadéni. Asyn-
chronni{ motor je napdjeny z mé&nife frek-
vence s fizenym napéti i frekvence ve stri-
dadi a s transformaci fyzikalnich wvelifin z
trojfazového na dvoufazovy systém.

Dosud Zndmé zapojeni a zplsoby regula-
ce rychlosti nebo polohy pohonu s asyn-
chronnim motorem pouZivajici transformace
elektrickych a magnetickych veli¢in z troj-
fdzového na dvoufdzovy systém snimaji a
vyhodnocuji magneticky tok ve vzduchoveé
mezeie motoru bud pfimo snimanim pomo-
c¢i Hallovy sondy, nebo nepfimo mélfenim
napéti na vinutich asynchronniho motoru,
pfipadné& na specidlnich civkdach ve statoru.
Vyhodnoceny magneticky tok a tdaje o po-
délné a priéné sloZce proudu motoru se pak
vyuZivaji pri regulaci pohonu. Tyto zpiso-
by regulace vyZaduji vlioZeni magnetickych
sond nebo civek do statoru asynchronniho
motoru, coZ znamend konstruk&ni udpravy
motoru. Vyhodnoceni magnetického toku
motoru z indukovaného napéti ve vinuti
nebo civkach statoru je nepresné a nespo-
lehlivé predeviim pti malych rychlostech
motoru.

Vy8e uvedené nedostatky odstrafiuje zph-
sob regulace rychlosti nebo polohy asyn-
chronniho motoru a zapojeni k jeho prové-
déni podle vyndlezu, jehoZ podstatou je
transformace okamZitych hodnot trojfazo-
vého proudu asynchronniho motoru v obvo-
du pfimé transformace trojfazového ma
dvoufédzovy systém. Tim se ziskail stejno-
smérné signdly podélné a pritné sloZky
proudu asynchronniho motoru. Signdl po-
délné sloZky proudu se zavadi do obvodu
pro vyhodnoceni transformadéniho tihlu, kde
se z ného vyhodnotl signdly frekvence a
trasformatniho dhlu asynchronniho maoto-
ru. Ziskany signal transformacniho ahlu se
pouZije jako thlovy vstup do obvodl primé
a zpétné transformace trojfdzového na dvou-
fdzovy systém. Zadana hodnota polohy se
spolu se signdlem zp&tné vazby =z C&idla
rychlosti a polochy zavadi na vstup obvodu
regulace rychlosti a polohy, pfitemZ vy-
stupni signdl obvodu regulace rychlosti a
polohy se zpétné& transformuje jako signal
piiéné sloZky proudu v obvodu zpéiné trans-
formace dvoufdzového na trojfazovy systém
pF¥i nepouZitém nebo uzemn&ném vstupu
podélné slozky proudu. Trojidzovym vystup-
nim signdlem obvodu zpé&tné transformace
dvoufdazového na trojfazovy systém se Fidi
regulator trojfdzového proudu, ktery pak
déale ¥idi mé&nik frekvence.

Piednosti uvedeného zpéisobu regulace
rychlosti nebo polohy asynchronniho moto-
ru je presnd regulace rychlosti a polohy v
celém regulaénim rozsahu vcetné nejmen-
gich rychlosti, coZ je ddno zpasobem vy-
hodnoceni frekvence w1 a transformagniho
Ghlu 461 asynchronniho motoru z okamZi-
tych hodnot trojfdzového proudu i, i, I

4

ProtoZe transformace trojfdzového systému
na dvoufadzovy se provadi p¥i mulové podél-
né sloZce proudu iy =0, jsou obvody pIimé
a zpétné transformace trojfdzového na dvou-
fazovy systém jednoduché ve srovnéni s do-
sud zndmymi IeSenimi. Pohon je z hlediska
energetického staticky i dynamicky optimal-
ni, zvldst& pouZije-li se obvodu G€iniku.

Na pfipojenych vykresech je nakresleno
na obr. 1 zapojeni regulatnich obvodd pro
regulaci rychlosti nebo polohy trofdzového
asynchronniho motoru napdjeného z ménice
frekvence s ¢idlem rychlosti a polohy, na
obr, 2 je nakreslena Gprava (dsti zapojeni
regulacdnich obvodi zahrnujici obvod pro
vyhodnocen{ transforma¢niho thlu wv&etné
obvodu pro regulaci rychlosti a na obr. 3
je nakresleno jiné moZné zapojeni regulace
proudu s reguldtorem pricéné sloZky proudu.

Trojfdzovy asynchronni motor 1 podle
obr. 1 je napdjen =z tranzistorového nebo
tyristorového ménice frekvence 2 a v pii-
vodu k motoru 1 je umisténo &idlo okamZi-
té hodnoty trojfdzového proudu 8, jeZ je
tvoleno tiemi samostatnymi ¢idly proudu
81, 82, 83 zapojenymi v kaZdé fdzi motoru
1. Vystup z ¢idla trojfdzového proudu 8 je
zapojen jednak na zpé&tnovazebni vstup ob-
vodu reguldtoru proudu 3 @ jednak na troj-
fazovy vstup obvodu primé transformace 4
trojfazového na dvoufdzovy systém. Vystup
podélné sloZky obvodu pfimé trasformace 4
trojfazového na dvoufdzovy systém je pfi-
pojen na vstup obvodu pro vyhodnoceni
transformat¢niho thlu B. Vystup pricné sloZ-
ky obvodu pPffmé transformace 4 neni pou-
7it, takZe v tomto pripadé& ¢&islicovEé analo-
gové prevodniky 47, 48, 49 by bylo moZno
vypustit.

Signal podélné sloZky proudu p¥ichazi
na vstup regulatoru frekvence 61 a vystup
regulatoru frekwence 61 je spojen jednak
se vstupem &lenu absolutni hodnoty 62 a
jednak vstupem kompardtoru 63. Vystup
tlenu absolutni hodnoty 62 ¥idi nap8tim
fizeny oscildtor 84 a impulsy z napétim I'i-
zeného oscilatoru, jejichZ ¢etnost je Gmérnd
frekvenci ot motoru 1, pFichdzeji na ¢itaci
vstup obousmérného &itace 65. Smér &itani
udava komparator 63, jehoZ vystup je pii-
pojen na smd&rovy vstup obousmérného Ci-
tate B5. Vystup obousmé&rného &itate 65 je
soutasnd vystupem obvodu pro vyhodnoceni
transformadéniho uhlu 6, udavajici hodnotu
transformac¢niho thlu #1. Nastaveni pocatec-
niho obsahu obousmérného &itace 65 se pro-
vadi obwvodem nastaveni 66.

Signdl z &idla rychlosti a polohy 10 vstu-
puje «do obvodu regulace rychlosti a polohy
7 a prichdzi jednak na vstup plevodniku
rychlosti 76, a jednak na vstup pfevodniku
polohy 78. Signal z prevodniku polohy 75
vstupuje do reguldtoru polohy 71 spolu se
signdlem Zadané hodnoty polohy z obvodu
zadéani polohy 77.

Po zpracovéani vystupniho signdlu z re-
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guldtoru polohy 71 v optimalizatnim &lenu
72 vstupuje signal do reguldtoru rychlosti
73, pritemZ skutetnd hodnota signélu rych-
losti prichazi na vstup reguldtoru rychlosti
73 z pirevodniku rychlosti 78. Po omezeni
vystupniho signdlu z reguldtoru rychlosti
73 v omezovadi Z4dané hodnoty proudu 74
vstupuje signdl do obvodu zpé&tné transfor-
mace 5 dvoufdazového na trojfdzovy systém.
Vstup obvodu zpétné transformace 5 je
vstupem pPFiné slozky Zadané hodnoty
proudu, pli¢emZ vstup podélné sloZky prou-
du je uzemnén, takZe tato ¢dst zpéiné trans-
formace 5 neni pouZita. Zpétn& pletrans-
formované signaly Zadané hodnoty trojfa-
zového proudu na vystupu obvodu zpé&tné
transformace 5 dvoufdzového na trojfdzovy
systém jsou zavedeny na Fidici vsiup obvo-
du regulatoru trojfdzového proudu 3, ktery
mé t¥i samostatné reguldtory okamZité hod-
noty proudu 31, 32, 33. Vystupnimi signaly
z obvodu reguldtoru trojfdzového proudu 3
je Fizen méni¢ frekvence 2.

Vystup z obvodu pro vyhodnoceni trans-
formadniho Ghlu 6, udéavajici transformadni
thel $1 v Cislicové formé je spojen s ahlo-
vym vstupem obvodu p¥imé 4 a zpétné 5
transformace trojfazového na dvaufdzovy
systém. Obvody pfimé 4 a zpdtné 5 trans-
formace trojfazového na dvoufdzovy systém
tvo¥i permanentni paméti 41, 42, 43; 51, 52,
53, v nichZ se ¢islicovy tGdaj transformalni-
ho dhlu & pievddi na trigonometrické funk-
ce

3 2

cosdy, cos(#1 — —ZL, CosiL + —a—1);

3 3
Iy = 2 —l—i 0031‘)1————--2 L iy sini1
t 3 k(l ¢ 3 kq q
i 2 i 2n 2
I = 3 Tk, iq cos(i1 — —_5—] -
: 2 1, 2r 2 1
i = 37 & iq cos(f1 + 3 ] — Y —g

pricemZ id = 0,
iy

dt
a kde kd = kq = konstanta

—= (5l

Ma-1i regulaéni pohon pracovat pfi konstant-
nim, nebo pfedem zadnaném u&iniku cossg,
je zapojeni doplnéno obvodem ufiniku 2.
Obvod u¢iniku 9 je pripojen na trojfazové
napéti asynchronniho motoru 1. Méienim
okamZitych hodnot napgti trojfdzového mo-
toru 1 ¢idlem napéti 91 a provedenim trans-
formace méFeného napéti na dvoufdzovém
systému v ohvodu transformace nap8éti %2
se ziskaji podélnd u, a pFicnd u, sloZzka na-
péti. Obé sloZky nap8ti se privadéji na
vstup regulatoru Gfiniku 94. Pomér veli-

2w 2
ST sin (i1 + —-5’1—]

sindy, sin(# —

NaceZ tyto funk&éni hodnoty signalu vstu-
puji do <&islicové analogovych nésocbicich
prevodnikt 44, 45, 46; 54, 55, 58 a pripadn&
47, 48, 49; 57, 58, 59, v nichZ se uskutef-
fluje néasobeni trigonometrickych funkci
fazovymi proudy v pripadé€ pFimé transfor-
ky proudu v pifipadé zp&iné transformace
trojfazového na dvoufdzovy systém. JelikoZ
transformace je do soufadnych os d, g, O
otatejicich se synchronné s magnetickym
polem statoru, jsou transformované signaly
harmonickych proudd stejnomérné veliiny
a plati:

Pro piFimou transformaci trojfdzového na
dvoufazovy systém

ig = kg [i,costr -+ i,cos(¥ — ----—}"4,-
9
21
+i.cos{dt + ; 1]
) C o o 2%
ig = — kg [l.sindt + ipsin(d — «-»~3-—] +

+isin{f+ ——]]
o]

Pro zp&tnou transformaci dvoufdzového
na trojfdzovy systém

2n
3

iq sin{#1 —

)

.. 1 2n
iy sin(d1 4 3 )

kosti podéiné a pritné sloZky mnapéti udava
vztah
Uqg

Tu o tgp

Tento pomér je konstantni, kdyZ cosp =
= konst., nebo zAavisly na zatiZeni motoru 1,
coZ urduje hodnota zaddvaného dClenu %3
v priéné sloZce. Zadavaci &len %3 md cha-
rakter absolutni hodnoty. Vystup reguldtoru
uéiniku 94 se privadi na vstup podéiné neho
piiéné sloZky proudu obvodu zp&tné trans-
formace 5 dvouféazovéhn na trojfdzovy sys-
tém. Signdlem z vystupu reguldtoru 0finikn
94 se koriguje proud, aby u€inik pohonu
mé! Zddanou velikost. Obvod Géiniku 9 ma-
Ze byt vytvoren téZ pouZitim &idla spfaZe-
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nych tokd (¢a, ¢b, ¢ ¢a, ¢) msto pouZiil
¢idla nap8ti (u,, Uy, U, Ug, U,).

Zapojeni pro regulaci rychlosti asynchron-
niho motoru 1 bez pouZiti tachodynama
umoZiiuje aprava obvodu pro regulaci rych-
losti a polohy 7 podle obr. 2. Na prvni vstup
pievodniku rychlosti 76 pfichazeji nyni im-
pulsy z vystupu napétim fizeného oscilatoru
B4. Podet impulsi oscilatoru 64 za jednotku
tasu je tumérny frekvenci asynchronniho
motoru 1. Na druhy vstup p¥evodniku rych-
losti 76 je zapojen vystup z kompariioru
63, ktery uddvad smér otddeni asynchronni-
ho motoru ¥. Od v¢stupnihg signdlu pre-
vodniku rychlosti 78 se ode&ita sigdl z vy-
stupu reguldtoru rychlosti 73 zesileny v ze-
silovadi 79.

Vysledny signdl dany rozdilem signalt z
vystupu pifevodniku rychlosti 76 a zesilova-
¢e 79, ktery je imérny rychlosti ssynchron-
nitho motoru 1, pfichazeji na zpétnovazeshni
vstup regulatoru rychlosti 73. Zddand hod-
nota rychlosti z obvodu zaddni rychlosti 75
je ptipojena na Fidici vstup regulatoru rych-
losti 73. Po omezen{ vystupniho signdlu re-
guldtoru rychlosti 73 v omezovadi Zddané
hodnoty proudu 74 vstupuje signal do ob-
vodu zpétné transformace 3 dvoufdzového
na trojfdzovy systém.

Ostatni ¢dsti zapojeni pro regulaci rych-
losti asynchronniho moteru s ménifem
frekvence jsou stejné jako na obr. 1. ¥%apo-
jeni pro regulaci rychlosti podle obr. 2 se
pouZije pri men3ich marocich ma presnost
regulace nebo pro mnohomotorovy pohon.

Odvod reguldtoru trojfdzového proudu 3
je moZno vypustit a nahradit ho jedinym
reguldtorem momentu 30 podle obr. 3 tak,
Ze vystup z obvodu regulace rychlosti a po-
lohy 7 vstupuje do reguldtoru momentu 373
jako Zadand hodnota momentu, pricem#
zpétnovazebnim vstupem tohoto reguldtoru
30 je vystup pFitné slozky proudu obvodu

piimé transformace 4 trojfdzového na dvou-
fédzovy systém. Vystup reguldtoru momentu
31 je spojen se vstupem piitné slozky prou-
du obvodu zpétné transformace 5 dvoufazo-
veho na trojfazovy systém, jehoZ trofazovy
vystup Tidi méni¢ frekvence 2. Vstup podél-
né sloZky proudu obvodu zp&tné transforma-
ce § dvoufdzového na trojfazovy systém ne-
ni pouZit nebo je uzemnén.

Uvedené zapojeni je moZno pouZit pro
regulaci polohy servomechanismu s podra-
zenou rezulatni smytkou rychlosti, nebo
jen pro regulaci rychlosti, vyradi-li se z
¢innosti regulator polohy 71 a na vstup re-
gulatoru rychlosti 73 se plipoji obvod za-
dani rychlosti. P¥i realizaci zapojeni je mo#-
no n&které ¢dsti zafizeni nebo vSechny Fi-
dici a regulagni obvody YeSit jako &islicové
pouZitim mikroprocesoru a dalSich pomoc-
nych obvod{l. Regulatni pohon s asynchron-
nim motorem 1 je moZno provozovit bez ob-
vodu tuciniku 9, nebo pFi zadaném cosg,
pfipadné s obvodem tfiniku 8, jeZ nahra-
di pouZiti obvodu p¥imé transformace 4.
Misto uvedenych tii ¢idel proudt 81, 82,
33 je moZno pouZit pouze dvou ¢idel proudu
a vyhodnotit okamZité hodnoty trojfdzového
proudu z méleni okamZitych proudit dvou
fazi.

Na vstup reguldtoru frekvence 81 je moi-
no zapojit vystup podélné a pFiéné sloZky
proudu obvodu p¥imé transformace 4 troj-
fazového na dvoufdzovy systém a soufasnd
na oba vstupy zpétné transformace 5 dvou-
fazového na trojfdzovy systém zapojit vy-
stup obvodu regulace rychlosti a polohy 7,
¢im se umoZni obecné pouZiti obvodd re-
gulace pohonu. PFfitom je moZno vytvofit
opatné usporddédni, kdy se funkce obou slo-
Zek podélné a pritné zaméni. Vystup obvo-
du uinku 9 je moZno zapojit téZ na vstup
obvodu pro vyhodnoceni transformadniho
uhlu 6.

PREDMET VYNALEZU

1. Zptisob regulace rychlosti nebo polohy
asynchronniho motoru s ménidem frekven-
ce, s reguldtorem trojfazového proudu a
nadFazenymi reguladtory rychlosti a polohy,
s obvody pfimé a zpé&tné transformace troj-
fazového ma dvoufdzovy systém, vyznadeny
tim, Ze okamZité hodnoty trojfazového
proudu asynchronniho motoru se transfor-
muji z trojfdzového na dvoufdzovy systém
na signdly podélné a pii¢né sloZky proudu
asynchronniho motoru, pfifemZ signal po-
délné sloZky proudu se zavadi na vstup ob-
vodu pro vyhodnoceni transformadéniho
thlu, v némZ se vyhodnoti signdly frekvence
a transformacnfho thlu asynchronniho mo-
torn, nafeZ vyhodnoceny signdl transfor-
macniho @hlu se pouZije jako wvstupni
thlovy signdl do obvodd pPimé a zpst-
né transformace trojfdzového na dvou-

‘f.ézovy’r systém, a Ze na vstup obvodu

regulace rychlosti a polohy se pfivadi
signdl Zadané hodnoty polohy soudasné
se signdlem zpé&tné vazby z &idla rychlosti
a polohy, pfiemZ vystupni signdl obvodu
regulace rychlosti a polohy se zpétné trans-
formuje jako pfi¢na slozka proudu 7 dvou-
fdzového na trojfdzovy systém a ziskanym
vystupnim trojfdzovym signdlem se Fidi re-
gulator trojfdzového proudu, jehoZ zpé&tnou
vazbu tvofi signdly okamZitych hodnot troj-
tazového proudu asynchronniho motoru, na-
tez vystupnimi signdly regulatoru trojfdzo-
vého proudu se Fidi mé&nié frekvence.

2, Zapojeni k provadéni zplsobu podle
bodu 1, vyznatené tim, Ze asynchronni mo-
tor (1) je p¥ipojen na vystup trojfdzového
ménie frekvence (2), pfifemZ v pFivodu
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k asynchronnimu motoru (1) je zapojeno
gidlo trojfdzového proudu (8), obsahujici
tFi samostatna jednofazova &idla proudu (81,
82, 83}, zapojena v kazdé féziasynchronniho
motoru (1), a Ze vystup z ¢idla trojidzovehs
proudu (8) je pripojen jednak na zpétno-
vazebni trojfazovy vstup obvodu regulatoru
trojfazového proudu (3) a jednak na troj-
fazovy vstup obvodu piimé transformace
(4) trojfazového na dvoufdzovy systém, a
7o vystup podélné sloZky obvodu pfimé
transformace (4) trojfdzového na dvouféd-
7Zovy systém je spojen se vstupem obvodu
pro vyhodnoceni transformaéniho dhlu (6],
a %e vystup obvodu pro vyhodnoceni trans-
formacniho dhlu (6) je zapojen na uhlovy
vstup obvodu pfimé transformace (4] troj-
fazového na dvoufdzovy systém a soudasné
na thlovy vstup obvodu zpétné transforma-
ce (5) dvoufazového na trojfdzovy systém,
a Ze vystup z ¢idla rychlosti a polohy (10]
je zapojen jednak ma zpé&tnovazebni poloho-
vy vstup obvodu regulace rychlosti a polochy
(7), piitemZ #idici polohovy vstup obvodu
regulace rychlosti a polohy (7] je spojen
s obvodem zadéni polohy (77}, a jednak na
rychlostni zpé&tnovazebni vstup obvodu re-
gulace rychlosti a polohy (7], a Ze vystup
obvodu regulace rychlosti a polohy {7) je
spojen se vstupem piitné sloZzky obvcdu
zpétné transformace (5) dvoufdzového na
trojfazovy systém, pritemZz vstup podélné
sloZky obvodu zp&tné transformace (5] je
uzemnén a Ze trojfazovy vystup obvodu zpé&t-
né transformace (5) dvoufdzového na troj-
fazovy systém je spojen s trojfdzovym ridi-
cim vstupem obvodu reguldtoru trojfazo-
vého proudu (3) a trojfdzovy vystup obvodu
reguldtoru trojfdzového proudu (3} je spo-
jen s trojfdzovym Fidicim vstupem ménicCe
frekvence (2].

3. Zapojeni podle bodu 2, vyznaCené tim,
Ze wstup obvodu pro vyhodnoceni trans-
formadniho dhlu (6] je spojen se vstupem
regulatoru frekvence (61), a Ze vystup re-
guldtoru frekvence (61) je zapojen jednak
na vstup ¢&lenu absolutni hodnoty (62) a
jednak na vstup kompardtoru (63), pliCemZ
vystup ¢lenu absolutni hodnoty (62) je spo-
jen s Fidicim vstupem napé&tim Fizeného
oscilatoru (64), a Ze vystup napétim Tize-

i0

ného oscilatoru (64) je pripojen na Citaci
vstup obousmérného citale (65), a Ze vy-
stup kompardtoru (63) je spojen se sSmeéro-
vym vstupem obousmérného C¢&itae (65),
pritem# vystup obousmérného Citate (65} je
vystupem obvodu pro vyhodnoceni trans-
forma&niho dhlu (6), kdeZto nastavovaci
vstup obousmérného ¢&itace (65) je spojen
s vystupem obvodu nastaveni (66]).

4. Zapojeni podle bodu 2, vyznafené tim,
Ze zapojeni je doplnéno obvodem uGdiniku
(9), jehoZ trojfazovy vstup je pripojen na
trojfazové napéti asynchronnfho motoru (1),
priemZ vystup obvodu tfiniku (9) je pri-
pojen na vstup podélné nebo piitné sloZky
obvodu zpétné transformace (5) dvoufdzo-
vého na trojfazovy systém.

5. Zapojeni podle bodu 4, vyznacdené tim,
Ze trojfdzovy vstup obvodu uciniku (9) je

- spojen s trojidzovym vstupem ¢idla napéti

(91), pricemZ trojfdzovy vystup ¢idla napéti
(91) je spojen s trojfdzovym vstupem obvo-
du transformace napéti (92), a Ze uhlovy
vstup obvodu transformace mnapéti (92) je
spojen s wystupem obvodu pro vyhodnoceni
transformadnihe dhlu (6}, pridemZ vystup
podélné slozky obvodu transformace napéti
(32) je spojen s prvnim wstupem reguléto-
ru Géiniku (94}, kdezto vystup pritné sloz-
ky obvedu transformace napéti (92) je spo-
jen se vstupem zaddvaciho Clenu (93}, jehoZ
vystup je spojen s druhym vstupem regula-
toru G¢iniku {94), a Ze vystup reguldtoru
duéiniku (94} je spojen s vystupem obvodu
adiniku (9).

6. Zapojeni podle bodu 2, vyznacdené tim,
Ze vystup z obvodu regulace rychlosti a po-
lohy (7) je spojen s ridicim vstupem regu-
latoru momentu (30}, pficemZ zpétnovazeb-
ni vstup reguldtoru momentu (30) je spo-
jen s vystupem pricné sloZky obvodu primé
transformace (4) trojfdzového na dvoufé-
ZOovy systém, a Ze vystup reguldtoru momen-
tu (30) je spojen se vstupem pricné sloZky
obvodu zpétné transformace (5) dvoufazo-
vého na trojfdzovy systém, priCemZ vstup
podélné sloZky obvodu zpé&tné transformace
(5] je uzemnén, a Ze trojfdzovy vystup ob-
vodu zpétné transformace dvoufdzového na
trojidzovy systém je spojen s Fidicim troj-
fazovym vstupem ménife frekvence (2).

2 listy vykrest
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