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Sposéb automatycznego sterowania i regulacji predkosci
pierScieniowego silnika asynchronicznego oraz uklad
do stosowania tego sposobu

‘ 1
Przedmiotem wynalazku jest spos6b automa-
tveznego sterowania i regulacji predko$ci pier-
$cieniowego silnika asynchronicznego oraz uktad
do stosowania tego sposobu, majacy zastosowanie

zwlaszeza do napedu maszyn wydiggowych, dzwi--

gow, suwnic, przenio$nikéw, wind osobowych i to-
warowych i innych.
W dotychczas znanych sposobach i uktadach do
zmiany predko$ci obrotowej pierScieniowych sil-
¢ niké6w asynchronicznych stosuje sie¢ mnastawniki
walcowe lub krzywkowe bezpos$rednio przeltgcza-
jace sekcje opornicy, umieszczonej w obwodzie
wirnika silnika, wzglednie sterowniki walcowe lub
krzywkowe posrednio przelgczajgce wspomniane
sekcje opornicy przy zastosowaniu przekaZnikéw
stykowych lub bezstykowych. Sposoby te sg sto-
sowane najcze$ciej do sterowania recznego, a rzad-
ko w regulacji automatycznej, gdyz wymagaja zbyt
skomplikowanych i trudnych do wykonania ukla-
dow najczesciej elektromechanlicznych opartych na
silnikach wykonawiczych. Znane sposoby i uklady
nie zapewniajg na driodze wylgcznie elektrycznej
peinego zautomatyzowania priacy pierscieniowego
silnika asymchronicznego. Pelne zautomatyzowanie
pracy sfilniika obejmuje automatyczny jego rozruch
i hamowanie oraz regulacje jego predkosci obrio-
towej przez utrzymywanie jej na poziomie zada-
nym programem, niezaleznie od zakl6écen spowo-
dowanych ma przyklad zmianami obcigzenia sil-
nika. ;
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- Tych wad nie ma spos6b automatycznego ste-
rowania i regulacji predko$ci pierScieniowego sil-
nika asynchronicznego wedlug wynalazku, polega-
jacy na poréwnywaniu sygnatu predkosci zada-
nej z sygnatem predkosci rzeczywistej, celem au-
tomatycznej regulacji predko$ci silnika w czasie
jego rozruchu, pracy i hamowania. Do stosowania
tego sposobu wykorzystuje sie zamkniety uklad
automatycznego sterowania i regulacji , zawiera-
jacy p6iprzewodnikowy dyskryminator napiecia,
przelgczajgcy sekcje opornicy regulacyjno-rozru-
chowej, umieszczonej w obwodzie wirnika pier-
Scieniowego silnika asynchronicznego. Dyskrymi-
nator ten sklada sie dla okre§lonej iloSci sekeji
opornicy rozruchowej, z dwoéch specjalnie wyko-
nanych opornikéw, okreSlonej iloSci diod Zenera
lub diod lawinowych oraz przekamikéw wzglednie
stycznikéw, przelaczajacych odpowiednie sekicje
cpornicy regulacyjno-rozruchowej. . ' ‘

Uklad automatycznego sterowania i regulacji
predkosci pier§cieniowego silnika asynchronicznego
wedtug wynalazku jest przedstawiony w przykla-
dowym rozwigzaniu na rysunku, na ktérym fig. 1
przedstawia schemat strukturalny tego ukladu, a
fig. 2 schemat polgczei pbélprzewodnikowego dy-
skryminatora napiecia.

Spos6b automatycznego sterowania i regulacji
predkoSci pierscieniowego silnika asymchronicz-
nego polega na tym, ze zadang predkosé wybiera
sie sterownicza dzwignia 8 powodujaca zmiane kata



wychylenia wirnika bezstykowego zadajnika pred-
koSci 7a, ktéry posrednio przez generator funkcji
6a i element modutu 5a, formuje sygnat bezwzgled-
nej wartosci zadanej predkoSdi (w*) (fig. 1). Sy-
gnat predkosci zadanej (') zostaje poréwnany w
wezle sumacyjnym Az sygnalem bezwzglednej
~ warto§ci rzeczywistej predkosci (w) silnika, uzy-
skanej za pomoca pradnicy tachometrycznej Ta
poprzez element modutu 4a. W wyniku tego poréw-
nania uzyskuje sie sygnat bledu predkosci Adw,
kiory za posrednictwem regulatora 3a, wysterowuje
péiprzewodnikowy dyskryminator 1 zalaczajacy
wzglednlie wylaczajacy odpowiednie sekicje opiormi-
ay-~Ry~ umleszczoneg w obwodzie. wirnika silnika
M;- pbwodu;ac zmnne jego predko$ci wirowania.

Pélprzewodnikiowy dyskryminator mapiecia skta-
da sie przyktadowo dla dziesieciu sekcji opornicy
regiflacyjno-rozruchowej ze specjalnie wykonanych
opornik6w Ri i Rs: (fig. 2). Stycznik hamowania
dynamicznego w. stanie otwartym powoduje swio-
imi pomoeniczymi stykami h zamkniecie doptywu
napiecia. Ud sygnailu bledu predkosci do oporni-
ka Ry, a odigozeniie sygnatu biedu Ud lod opor:-
nika Rp. Natomiast w stanlie zamknietym stycz-
nik swoimi pomocniczymi stykami h otwiera do-
plyw napiecia Ud od opornika R;, a zamyka doplyw
- mapiecia Ud od opornika Rs.

Od opornika R; jest odprowadzonych 10 galezi
z 110 diodami Zenera do 10 przekaznikéw ozna-
czonych od I do X, przelagczajgcych sekcje opor-
nicy regulacyjno-rozruchowej silnika (fig. 1 i
fig. 2). Natomiast od opornika Rz jest odprowa-
dzonych 10 gatezi z 55 diodami Zenera do tych
samych przekaznik6w I do X. Zesp6l diod Zenera
przyporzadkowany opornikowi Ri, w zaleznosci od
sygnalu napiecia Ud, wykonuje za pofrednictwem
przekaznikéw I do X zwieramie i rozwieranie od-
powiednich sekcji opornicy regulacyjno-rozrucho-
wej w celu regulacji predkosci silnika w czasie
jego rozruchu, pracy i zwalniania. Zesp6t diod
Zenera przyporzadkowany opornikowi Re, w za-
lezno$ci od sygnalu napiecia Ud powoduje analo-
gicznie jak poprzednio zwieranie lub rozwieranie
odpowiednich sekcji opornicy regulacyjno-rozru-
chowej w czasie hamowania dynamicznego silnika.

Wymagany kierunek obrotéw wirnika silnika M
uzyskuje sie przez wychyleme dzwigni 8 w kie-
runku pozycji p lub 1 (fig. 1). Wychylenie dZwigni
8 na przyktad w kierunku pozycji p powoduje
pojawienie sie za generatorem funkcji 6a dodat-
niego sygnatu zadamej predkoéei w*, ktérego znak
dodatni wysterowuje, za poSrednictwem dedek-
tora 9 i elementu przelaczajacego 10, zalaczenie
stycznika P prawego kierunku wirowania wirnika
silnika M.

Wychyleni»e dzwigni 8 w kierunku pozycji 1, ana-
10g1czme Jak poprzedmo powoduje pojawienie sie
24 gener.at:orem funkcji 6a ujemnego sygnatu pred-
kosci zadanej w*, ktérego zmak ujemny wystero-
wuje zataczenie stycznika L lewego kierunku wi-
rowania wirnika silnika M. Przelgczajacy element
13 zadaJe Wymaga.ne wspbldzialanie elektryczne

stycanik6w P i L z wylacimikiem mocy W, Précz -

oméwionej automatycznej zmiany predkoéci silni-
ka a wiec i jej zwalniania pod wplywem ruchu
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diwigni 8 w kierunku pozycji 0, istnieje réwniez
mozliwo§é szybkiego zmniejszania predkoéci sil-
nika przez hamiowanie dy-n"amixc'me.' Celem przej-
§cia na hamowanie dynamiczne zamyka sie lgcz-
nik E i wychyla dZwignie 8 w kierunku pozycji 0.

Wychylenie dzwigni 8 w kierunku pozycji 0 po-
woduje pojawienie sie w wezle sumacyjnym A
ujemnego sygnalu bledu dw, ktéry swoim zna-
kiem, przechodzgc przez zamkniety lgcznik E i
dedektor znaku 9 powioduje za posrednictwem prze-
lyczajacego elementu 10 otwarcie wylgcznika W
i styczniké6w P i L kierunku wirowania, a zam-
knigcie stycznika hamowania dynamicznego H,
ktérego styki pomocnicze h réwnoczeSnie prze-
laczaja ukiad dyskryminatora 1 na sekcje diod
hamowania dynamicznego. Zamkniecie stycznika
hamowania dynamicznego H powoduje zalaczenie
duo uzwojen stcjana silnika M stcpnia hamowania
dynamicznego 2, stanowigcego zrodio pradu sta-
lego o posrednio regulowanym napieciu dzwignig 8§,
réwnoczesnie z regulacja obrotéw silnika.

Wychylenie dzwigni 8 w kierunku pozycji 0,
w obwodzie hamowania dynamicznego powoduje
zmiane kata wychylenia wirnika bezstykowego za-
dajnika predkosci Tb, ktéry posrednio przez ge-
nerator funkcji 6b i element modutu 5b, formuje
sygnat bezwzglednej wartosci .zadanej predkosci
(w*). Sygnat bezwzglednej wartiosci zzJanej pred-
kosci (w*') zostaje poréwnany w wezle sumacyj-
nym B z sygnalem bezwzglednej wartosci rzeczy-
wistej predkosci (w) silnika, uzyskanej za pomoca
tachometrycznej pradnicy Tb poprzez element mo-
dutu 4b. )

W wyniku tego poréwnania uzyskuje sie sygnal
bledu predkoéci dw, ktéry za posrednictwem re-
gulatora 3b wysterowuje stopien hamowania dy-
‘namicznego 2. Jaki stopien mocy hamowanfa 2
slosuje -sie przetwornice wiirujgca,. amplidyne.
Wzmacniizcz magnetyczny, statyczny przeksztattnik
rteciowy lub poélprzewodnikiowy i inne. Jako re-
gulatory 3a i 3b stosuje sie amplidyne, wzmac-
niacz magnetyczny, wzmacniacz lampowy, wzmac-
niacz tranzystorowy i inne. '

Spos6b automatycznege sterowania i regulacji
predkosci pier§cieniowego silnika asynchroniczne-
go, oraz uklad do stosowania tego sposobu wedlug
vrynalazku cechuje mozliwo§¢ zmiany predko$eci ob-
rot6w od zera do warntosci inlom.ilmahnej oraz utrzy-
mywanie predkosci na zadanym poziomie, niezalez-
nie od kierunku wirowania- i obcigzenia silnika.
Sposéb ten poza normalnym zvsalnianiem predko-
§ci obrotowej, zapewnia réwniez mozliwo§¢é hamo-
wania dynamicznego silnika.

Dzieki =zastosowaniu pélprzewodnikowego dy-
skryminatora, regulacja predkosci oraz hamowanie
dynamiczne, pierScieniowego silnika asynchro-
nicznego sa zrealizowane w zamknietym ukladzie
autormatycznego sterowania i regulacji na drodze
wylacznie elektryczmej, w zaleznoSci od wartoéci
sygnatu bledu, réwnego réznicy miedzy sygnatem
warto§ci zadanej i sygnalem wartoSai rzeczywistej
predkoéei wirowania silnika. Ponadto przy zasto-
sowaniu statycznego przeksztaltnika tyrystorowego
jako stopnia mocy hamowania dynamicznego,
uklad jest praktycznie bezinercyjny.
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Zastrzezenia patentowe

Spos6b automatycznego sterowania i regulacji
predkosci pierScieniowego silnika asynchronicz-
nego, znamienny tym, ze zadawany sygnal pred-
ko$ci wykorzystuje sie do sterowamia opornicg
regulacyjno-rozruchowg (R) silnika (M), za po-
moicg poélprzewodnikowego dyskryminatora (1)
w zamknietym ukladzie regulacji, w- ktérym
bezwzgledng warto§¢ zadanej predko$ci porow-
nuje sie w wezle sumacyjnym (A) z bezwz-
gledng wartoScig predkosSci rzeczywistej sil-
nika, przy czym Kkierunek obrotéw silnika jest
sterowany znakiem sygnatu predkosci zadanej
za plomiocg dzwigni (8) przez dedektor znaku 9),
ktory réwnocze$nie w zaleznoSci od znaku u-
chybu regulacji predko$ci, podanego za po-
Srednictwem Ijcznika (E) powoduje zaljczenie
silnika na hamowanie dynamiczne, za§ czlonem
hamowania dynamicznego (2) steruje sie row-
noczesnie zadawanym sygnalem predkosci w
zamknietym obwodzie regulacji, w ktorym
bezwzgledng wartos¢ zadanego sygnalu por6w-
nywuje sie w wezle sumacyjnym (B) z bez-
wzgledng wartosScig sygnatu rzeczywistej pred-
kosci silnika.

Uklad do stosowania sposobu wedlug zastrz. 1,
skladajacy sie z bezstykowych zadajnikéw
predkosci, generatoré6w funkcji, elementéw mo-
dutu, regulatoré6w, pradnic tachometrycznych,
stopnia hamowania dynamicznego, dedektora
znaku, elementu przelaczajgcego, stycznikéw,
piersScieniowego silnikia asynchronicznego i o-
pornicy regulacyjnej, znamienny tym, Zze de-
dektor znaku (9) polaczony z elementem prze-
taczajacym (10) jest sterowany réwnocze$nie
znakiem sygnatu btedu z sumacyjnego wezla (A)

1 zniakiem -sygnatu predkosSci zadanej z gene-
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ratora funkcji (6a), a element przelgczajacy
sekcje regulacyjnej opornicy (R) jest pélprze-
wodnikowym dyskryminatorem (1) sterowanym
réwnoczeSnie regulatorem predkos$ci (3a) i stycz-
nikiem hamowania dynamicznego (H), przy
czym zadajniki predkosci (7a i 7b), generatory
funkcji (6a i 6b), elementy modutu (5a i 5b) sag
tgczone do wezlé6w sumacyjnych (A i B) sta-
nowiacych elementy dwéch zamknietych lobiwio-
déw regulacji, z ktérych jeden zawiera kolejne
polaczenie silnika (M) tachometrycznej pradnicy
(Ta), elementu modulu (4a), regulatora (3a),
péiprzewodnikowego .dyskryminatora (1) i re-
gulacyjnej opornicy (R), a obwo6d drugi zawiera
kolejne potgczenie silnika (M), . tachometrycz-
nej pradnicy (Tb) elementu modulu (4b), suma-
cyjnego wezta (B), regulatora (3b) stopnia Aha-
mowaniia dynamiczmego (2) i stycznlika hamlo-
wania dynamicznego (H).

znamienny tym, ze
péiprzewodnikowy dyskryminator (1) ma wej-
Scie przelaczane pomocniczymi stykami (h)
stycznika hamowania dynamicznego do dwéch
opor6éw (Ry i Rsg), z ktérych od oporu (Ri) jest
odprowadzona dla okre$lonej iloSci sekcji opor-
nicy taka sama ilo§¢ galezi z jednakowg iloScig
dla kazdej gatezi diod Zenera lub lawinowych,
z wzrastajaca iloScig diod, wlgczonych prze-
ciwsobnie szeregowo w kazdej galezi odpowied-
nio do wzrostu numeru galezi, a od oporu (Rg)
jest odprowadzona taka sama ilo§¢é galtezi jak
dla oporu (R;) z wazrastajgcy ilo§cia w kazdej
gatezi diod Zenera lub lawinowych, wigczonych .
zgodnie szeregowo, odpowiednio do wznostu nu-
meru gatez, przy czym wszystkie gatezie dio-
dowe sg wilaczone do przekaznikéw przelgczaja-
cych sekcje regulacyjnej opornicy (R) silni-
ka (M),
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