e

9 stycznia 1926 r. 2

Py

BIBLIOTEK A

Urzecu foo. . .0 -
Pokisit o

RZECZYPOSPOLITEJ POLSKIEJ
OPIS PATENTOWY H%%p ffo

Nr 2714.

KL 21 ¢ 49

Siemens-Schuckertwerke

Gesellschaft mit beschrankter Haftung
(Siemensstadt pod Berlinem, Niemcy).

Naped zapomoca silnikow asynchronicznych.

Zgtoszono 17 marca I92I ft,
Udzielono 27 sierpnia 1925 r.
Pierwszenstwo: 18 listopada 1919 r. (Niemcy).

We wszystkich wypadkach, w ktérych
przy rozruchu motoréw elektrycznych mo-
ment obciazenia jest nieznany, a réwnocze-
$nie przy$pieszenie nalezy nadawaé wiel-
kim masom, pozadana jest znajomo$é przy-
§pieszenia i zwalniania mas w celu utrzy-
mania pewnego wykresu ruchu lub uniknie-
cia nadmiernych wartoéci przyspieszenia i
zwalniania,

Wypadek taki zachodzi np. w urzadze-
niach wyciagowych, w ktérych cigzar przy
spuszczaniu wytwarza rozped. Aby utrzy-
ma¢é¢ pewien rozklad ruchu, potrzebne jest
stale jednakowe przyépieszenie niezaleznie
od kierunku ruchu i wielkoéci ciezaru. Nad-
miernego przy$pieszenia lub zwalniania na-
lezy unikaé ze wzgledéw bezpieczeristwa,

aby wykluczyé niebezpieczne naprezenia
lub $lizganie si¢ lin wyciagowych w syste-
mie Képego. Réwniez i w ruchu kolejo-
wym dobrze jest kontrolowaé przyépiesze-
nie, wzglednie zwalnianie, np. przy rusza-
niu pod gére, a przedewszystkiem przy ha-
mowaniu na spadkach. Kontrola taka jest
mozliwa w znanym ukladzie polaczen
Leonarda do pradu statego, gdzie kazdemu
potozeniu dZwigni sterowniczej odpowiada
okreslona mniej wiecej predkosé silnika na-
pedowego. Inaczej sig rzecz ma w tych ro-
dzajach napedu, w ktérych do rozruchu u-
zywa si¢ opornikéw w obwodzie gléwnym,
jak np. w silnikach asynchronicznych. Tu-
taj polozenie dzwigni sterowniczej nie o-
kres§la predkosci, ktéra zalezy w znacznym



&lopniu od wielkoéci i kierunku obciazenia.
Przyspieszenie lub zwalnianie nie poddaje
si¢ przeto kontroli. Obsluga silnika moze
_je jeno z trudnoscia regulowaé. Nawet zna-
jomoéé natezenia pradu lub w silnikach a-
synchronicznych zapotrzebowania mocy
nie pozwala orjentowaé si¢ nalezycie co do
istniejacego przysépieszenia lub zwalniania.
Zapotrzebowanie bowiem pradu jest wy-
laczrie miara momentu obrotowego, wy-
tworzonego przez silnik. Rzeczywiste zas$
przysépieszenie podczas rozruchu jest pro-
porcjonalne do réznicy momentu obrotowe-
go silnika i momentu obrotowego cietaru,
bedzie wiec mniejsze, réwne lub wigksze od
przy$pieszenia, wywolanego przez prad w
silniku, zaleznie od tego, czy ciezar podno-
szony jest dodatni, réwny zeru lub ujemny.
Odwrotnie, w wypadku hamowania zwal-
nianie rzeczywiste jest wieksze, réwne lub
mniejsze od zwalniania, odpowiadajacego
momentowi hamujacemu pradnicy, zalez-
nie od tego, czy ciezar hamowany jest do-
datni, réwny zeru lub ujemny. -
Wynalazek niniejszy wyzyskuje do o-
kreslania rzeczywistego przy$pieszenia lub
zwalniania silnikéw asynchroniczaych po-
bér i wydatek mocy ze strony innego silni-
ka asynchronicznego, catkowicie sprzezone-
go w sposéb elektryczny z silnikiem glow-
nym i wprowadzajacego w ruch masy za-
machowe. W tym celu uzwojenia statora
i rotora silnika pomocniczego laczy sie od-
powiednio lub naktzyz z uzwojeniami sta-
tora i rotora silnika gtéwnego.
Napiecia i czestotliwo$ci, wystepujace
w silniku pomocniczym, sg przeto zaréwno
w statorze, jak i w rotorze, zupelnie takie
same, jak w silhiku gltéwaym, a wiec w
granicach, ustalonych prrez zdolno&¢ prze-
cigzenia, silnik pomocniczy musi kopjewac
wszelkie ruchy silnika glébwnego. Ponie-
waz silnik pomocniczy porusza wylacenie
‘tasy zamachowe, wiec podezas rozruchu
wszelki przyrost predkosci jest polaczony
z poborem mocy, zaleinym tytko od prey-

épieszenia. Skladowa motna (watowa) pra-
du, pobieranego przez silnik pomocniczy,
po potraceniu nieznacznej czeéci na pokry-
cie strat wlasnych, jest wiec miara przy-

. $pieszenia jego mas. Poniewaz jednak sil-
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nik pomocniczy kopjuje wszystkie ruchy
silnika gté6wnego, przeto prad mocny (wa-
towy), pobierany przezef, jest réwniez mia-
ry rzeczywistego przyépieszenia silnika
gtéwnego, niezaleznie od kierunku i wielko-
$ci obcigZenia tego silnika, gdyz prad sil-
nika kopjujacego réwniez jest niezalezny
od tych wielkosci. Wobec tego mozna uwi-
doczni¢ przyépieszenie i zwalnianie przez
zastosowanie watomierza lub, jezeli nie
chodzi o wielky doktadnoéé, amperomierza.
Przyrzady te wlacza sie¢ w ten obwéd sil-
nika pomocniczego, ktéry zasila sie pradem
o czestotliwosci sieci.

Na fig. 1 przedstawiony jest przyklad
wykonania wynalazku. @ oznacza silnik a-
synchroniczny tréjfazowy, zasilany od sieci
b i poruszajacy koto linowe c¢ urzadzenia
wyeciagowego. Jego predkosé reguluje sie
oporem d. Zgodnie z wynalazkiem do sta-
tora i rotora tego silnika jest przylaczony

inny maly silnik asynchroniczny e z masa -

rozpedowsq f, przyczem celem obnizenia na-
piecia pomiedzy silnik e i stator silnika wy-
ciagowego a jest wiaczony transformator g.
Do mierzenia mocy, doprowadzanej do sil-
nika kopjujacego e, stuzy watomierz h, kto-
rego wskazania pozwalajg okre§la¢ przy-
épieszenie silnika wyciaggowego i dokony-
waé regulacji silnika od reki.

Mo#na réwniez urzadzi¢ samoczynne
regalowanie przyspieszenia silnika wyciago-
wego, jezeli zamiast zwyklego watomierza
zastosuje si¢ przekaznik o uktadzie wato-
mierzowym, dziatajacy na silnik stuiebny
{serwomotor), ktéry badZ zmienia opér po-
$lizgowy d silnika wyciagowego, badz tez
oddzialywa na swobode ruchu dzwigni ste-
rowniczej. Przekaznik zacryna dzialaé,
skoro przyépieszenie maszyny wyciagowej
odchyli si¢ od okreslonej wartosci. Prze-




kaznik nastawia si¢ na zadane przyspiesze-
nie przez dobranie oporu dodatkowego
cewki bocznikowej, przez zmiane napreze-
nia sprezyny lub przez przestawienie sty-
ku. To ustawienie przekaznika, a wiec i
wielko§é rzeczywistego przy$pieszenia,
mozna zmieniaé podczas biegu w zalezno-
$ci od przebytej drogi, np. zapomoca tarczy
krzywolinijnej, poruszanej od wskaznika
glebokoéci. W ten spos6b mozna samoczyn-
nie osiagnaé dowolny wykres ruchu o zmien-
nem przys$pieszeniu.

Zamiast przekaznika z silnikiem stuzeb-
nym mozna do regulowania przyépieszenia
zastosowaé, zgodnie z wynalazkiem niniej-
szym, takze silnik asynchroniczny, ktérego
stator ma uzwojenia nieskojarzone. Ten
silnik k wlacza si¢, jak wskazuje fig. 2, w
szereg z silnikiem kopjujacym. Zachowuje
si¢ on jak transformatorek pradu, odpo-
wiada wiec cewce dlawikowej, wlaczonej
przed silnik kopjujacy. Moment obrotowy
tego silnika szeregowego winien réwnowa-
zyé mechaniczny moment obrotowy, zwia-
zany z regulacja opornikéw lub polozenia
dzwigni sterowniczej, przy pewnem przy-
$pieszeniu, a wiec i pewnem naigzeniu pra-
du w obwodzie silnika kopjujacego. Po-
trzebny do tego moment obrotowy silnika
szeregowego zalezy nietylko od natezenia
pradu, ale i od napigcia, zuzytego w silniku
i wyznaczonego przez wielkos¢ oporu roto-
ra I; moment ten mozna wigc wytworzyé w
prosty sposéb przez zmiang tego oporu. Przy
natezeniach pradu, a wiec i przyspiesze-
niach, rézniacych sie od tych wartoéci, na
ktére aparat zostal nastawiony, moment
obrotowy silnika szeregowego, przy niezmie-
nionym oporze rotora I, bedzie przewazal
nad momentem obrotowym urzadzenia re-
gulujacego, lub bedzie mu ustepowal.

Jezeli silnik szeregowy ma regulowac na
inne state przysépieszenie silnika gléwnego,
to trzeba zmieni¢ albo mechaniczny mo-
ment obrotowy, ktory przestawia opory lub
d%wignie sterownicza, albo moment obroto-

wy silnika szeregowego k, wytwarzany przy
pewnem natezeniu pradu. Ta ostatnia zmia~
na osiaga si¢ poprostu przez zmiane opo-
ru [ w obwodzie rotora,

Przejécie z jednego przyépieszenia na
inne mozna przeto uskutecznié przez prosta
zmianeg oporu; wobec tego i teraz jest moi-
liwy rozruch samoczynny wedle dowolnego
wykresu. Wynalazek pozwala réwniez u-
niknaé przeholowania w regulowaniu przy-
$pieszenia, Tak np. przy uzyciu opisanego
przekaznika silnikowego wyzyskuje sie w
tym celu zalezno§¢ momentu obrotowego
silnika szeregowego od oporu, kiory sie
zmienia przy rozpoczgciu ruchu regulujq-
cego samoczynnie,

Wynalazek mozna zastosowaé réwniez
i do regulacji zwalniania przy hamowaniu
silnika gléwnego. Jezeli bowiem silnik
gtéwny, przy zatrzymaniu go i po odlacze.
niu od sieci, przeksztalcimy na pradnice
hamujaca przez wzbudzenie uzwojeri jegdo
statora: lub rotora pradem stalym (jak np.
przy pomocy baterji m na fig. 2) i przez
wlaczenie uzwojest rotora wzglednie statora
na opory hamujace, to silnik kopjujacy,
wskutek polaczenia elektrycznego uzwojeri
jego statora i rotora z uzwojeniami silnika
gl6wnego, rowniez stanje sie maszyna syn-
chroniczna, ktora pracuje réwnolegle z sil-
nikiem gtéwnym i posiada taka sama, jak
i on, predko$é. Poniewaz masa zamachowa

silnika kopjujacego usiluje utrzymaé swoj

ruch, wiec przy zwalnianiu wszelkie zmniej-
szenie predkosci jest polaczone z oddaniem
mocy, odpowiadajacej zwalnianiu, Wytwo-
rzony prad hamujacy jest wiec miara rze-
czywistego zwalniania. Wskutek tego moz-
na, jak i poprzednio, uwidoczni¢ zwalnia-
nie zapomoca watomierza lub amperomie-
rza w obwodzie silnika kopjujacego. Moz-
liwa jest réwniez i samoczynna r cja
zwalniania, a mianowicie przez oddzialtywa-
nie zapomoca urzadzenia regulujacego na
ruch dzwigni sterowniczej lub na zmiane
oporéw hamujacych silnika gléwnego,



Przez uzycie regulatora przyspieszenia
wedle wynalazku mozna osiagnaé zupelnie
samoczynny rozruch na modle sterowania
przyciskowego. W urzadzeniach wyciago-
wych np. trzeba tylko rozpoczaé rozruch
przez wlaczenie silnika wyciagowego w po-
zadanym kierunku i wyzwolenie urzadzenia
regulujacego, zamknietego w stanie spoczyn-
ku. Dalszy rozruch odbywa sie samoczyn-
nie, stosownie do nastawionego uprzednio
przyspieszenia, az do osiagniecia catkowi-
tej predkoséci, poczem osobne urzadzenie
zamyka regulator przyépieszenia. Do za-
trzymania silnika zapomoca wzbudzenia
pradem stalym, rotor odlacza sie przy po-
mocy wystepu na wskazniku gtebokosci od
oporéw rozruchowych i wlacza sie na zré-
dto pradu stalego (baterje m na fig. 2).
Réwnoczesnie odtacza sie stator od sieci i
wlacza go na opory hamujace. Za opory
hamujace moga stuzyé takze opory rozru-
chowe. Poniewaz w tym wypadku prad ha-
mujacy plynie w kierunku przeciwnym do
pradu przyépieszenia, przeto kierunek obro-
tu urzadzenia regulujacego trzeba odwrécié
w spos6b mechaniczny lub elektryczny przy
wyzwoleniu urzadzenia regulujacego.

Poniewaz silnik kopjujacy dokladnie na-
$laduje ruchy silnika wyciagowego, wiec
mozna go réwnoczeénie uzyé¢ do obracania
tachografu i urzadzen, zabezpieczajacych
od nadmiernej predkosci.

Silnik kopjujacy, ktéry, jak opisano wy-‘
zej, stuzy do wskazywania przy$pieszenia
i zwalniania silnikéw asynchronicznych, mo-
ze by¢ uzyty réwniez i do okreslania wiel-
kosci i kierunku momentu obciazenia. Takie
okreélenie jest wazne mnp. przy obstudze
stawidla w urzadzeniach wyciagowych. Gdy
bowiem obstugujacy odrazu spostrzeze po-
dtug dzwigni sterowniczej, ze ciezar opu-
szczany jest znaczny, to moze on zapobiec
rozbiegowi silnika przez szybkie przetoze-
nie dZwigni sterowniczej przy rozruchu w
potozenie zwarcia rozrusznika. Oczywiscie
musi si¢ on wtedy pogodzi¢ z uderzeniami

i §lizganiem si¢ liny z powedu zbyt wielkie-
go przy$pieszenia.

Dobrze jest znaé¢ wielko$é i kierunek
momentu obciazenia i woéwczas, gdy silnik
asynchroniczny wskutek doprowadzenia don
pradu stalego stanie si¢ maszyna synchro-
niczna, by zapobiec przekroczeniu przez sil-
nik predkosci synchronicznej, tudziez by go
wykorzystaé¢ do elektrycznego hamowania
przy zwalnianiu. W pierwszym wypadku
jest pozadane, aby silnik, pracujacy jako
pradnica synchroniczna, zwracat energje do
sieci bez przesuniecia faz. Do tego jednak
potrzeba réznego wzbudzenia przy réznem
obciazeniu. Gdy wiec wzbudzenie nie jest
dopasowane do obciazenia, to zachodzi nie-
bezpieczefistwo, ze moment obciazenia prze-
wazy moment synchronizujacy maszyny i
maszyna rozbiegnie sie, W drugim znéw
wypadku, przy elektrycznem hamowaniu
(zwalnianiu), energja hamowania, ktéra ma-
szyna ma wytworzyé, jest dla jednej i tej
samej drogi hamowania rézna zaleznie od
wielkosci 1 od kierunku nadmiaru obcigze-
nia, podlegajacego hamowaniu. Wytworzo-
na energja hamowania zalezy od wielkosci
oporu hamujacego i wielkoéci wzbudzenia.
Poniewaz zawsze bedzie si¢ pracowaé z tym
samym oporem hamujacym, ktéry zmniej-
sza sie¢ zapomoca stawidla proporcjonalnie
do zmniejszenia predkosci, to, by otrzymaé
te sama droge hamowania, nalezy dopaso-
waé wzbudzenie do wielkosci i kierunku ob-
ciazenia.

Wedle wynalazku wielko$é i kierunek
nadmiaru obciazenia okresla sie przez okre-
$lenie réznicy miedzy poborem mocy przez
silnik kopjujacy i poborem mocy przez sil-
nik napedowy. Moc, pobierana przez silnik
kopjujacy podczas rozruchu, odpowiada w
kazdej chwili réznicy miedzy momentem
obrotowym M, silnika napedowego i mo-
mentem obciagzenia A/, tego silnika. Moc,
pobierana z sieci przez silnik napedowy,
jest miarag momentu obrotowego A/ ., wy-
twarzanego przez ten silnik. Réznica obu



mocy jest wiec miara momentu obrotowego
obciagzenia M, . Moment ten moze byé wy-
znaczony w ten sposéb, ze prady, odpowia-
dajace obu mocom, dziatajg na o$ obrotowa
przyrzadu w kierunkach przeciwnych, przy-
czem sa one sprowadzone do wartosci, na-
dajacych si¢ do poréwnania, zapomoca
transformatorkéw pradu, ktére i tak sa po-
trzebne. Moment wypadkowy, dziatajacy
na o obrotowa przyrzadu, bedzie wtedy
réwny :

(Mm_ Mq)_Mm_ Mq}

skoro obciazenie , jest dodatnie.  Dla ob-
ciazenia ujemnego otrzymujemy znak od-
wrotny. Gdy obciazenie — 0, to znaczy
gdy ciezar podnoszony jest réwny opuszcza-
nemu M, — 0 i na przyrzad nie dziala za-
den moment obrotowy. Jako przyrzadu po-
miarowego mozna uzyé watomierza z dwo-
ma ukladami cewek, jak to bywa przy po-
miarze mocy w sieci tr6jfazowej, nieréwno-
miernie obciazonej. Przyrzad ten wskazu-
je natychmiast przy rozpoczeciu rozruchu
wielko$é i kierunek nadmiaru obciazena.

Na fig. 3 rysunku przedstawiony jest od-
powiedni przyktad wykonania. Z sieci tréj-
fazowej b czerpie moc motor asynchronicz-
ny a, obracajacy koto wyciagowe ¢, ktérego
predkosé reguluje sie oporem d. Do ozna-
czenia wielkosci i kierunku nadmiaru obcia-
zenia ¢ uzwojenia statora i rotora silnika
navedowedo @ sa polaczone z uzwojeniami
statora i rotora silnika kopjujacego e z ma-
sa zamachowa, f. Dalej mamy watomierz h
z dwoma uktadami cewek i i k. ktére dzia-
taia na wspélna o§ I. Uklad i jest wlaczo-
ny w przewody od sieci do silnika kopiuja-
cego, uklad drugi w przewody do silnika
nanedowego, Oba uktadv sa tak wlaczone.
iz ich momenty obrotowe dzialaja na of [
w kierunkach przeciwnvch. Réznice momen-
téw obrotowych, proporcionalna do wielko-
éci ciezaru q, pokazuje skazéwkal o na skali
p. Kierunek obciazenia poznaje sie po kie-

runku odchylenia skazéwki. Postepuje sie
wtedy odpowiednio do wskazania, statego
podczas calego okresu rozruchu. Napiecie
wzbudzajace pradu statego, odpowiadajace
wyréwnanemu obciazeniu, zmniejsza sig
przy odchyleniu skazéwki, ktéra odpowiada
kierunkowi pedzonego ciezaru, i wzmacnia
si¢ przy odchyleniu, odpowiadajacem cie-
zarowi pedzacemu. To nastawianie napie-
cia wzbudzajacego dokonywa si¢ reczmie
lub samoczynnie zapomoca silnika stuzeb-
nego.

Do samoczynnego regulowania napiecia
wzbudzajacego pradu stalego mozna uzyé
dwéch motoréw asynchronicznych r i s, jak
wskazuje fig. 4. Jeden z nich wlaczony
jest w szereg z czescia, silnika kopjujacego,
zasilana od sieci b za posrednictwem trans-
formatora g. Drugi wlacza sie przez stator
silnika wyciagowego a za posrednictwem
transformatorka pradu f. Oba silniki dzia-
taja w kierunkach przeciwnych na wspélna
0§ u, na ktérej jest osadzone koto zebate v.
Kolo to przestawia opér w, - regulujacy
wzbudzenie pradu stalego, dostarczanego
przez maszyne pradu stalego n. Jezeli sil-
nik wyciagowy @ ma podnie§é ciezar do-
datni, to przewaza moment obrotowy silnika
przekaznikowego s, polaczonego z @, 1 zmie-
nia nastawienie wzbudzenia dopéty, dopéki
ten nadmiar momentu nie zostanie zréwno-
wazony przez odwrotny moment obrotowy,
powstajacy wskutek naprezenia sprezyny x,
odchylonej od jej poltozenia $redniego. Je-
zeli za§ mamy do czynienia z ci¢zarem pe-
dzacym, to przewaza moment obrotowy sil-
nika przekaznikowego, potaczonego z silni-
kiem kopjujacym, i zmienia wzbudzenie w
kierunku przeciwnym, réwniez az do zréw-
nowazenia przez sprezyng y, coraz wiecej
naprezana przy nacigganiu, Wyréwnanie
momentéw obrotowych wzglédem siebie, tu-
dziez wzgledem przeciwdzialajacych mo-
mentéw sprezyn dokonywa sig tatwo przez
zmiang oporé6w w obwodach rotoré6w obu
motoréw przekaznikowych.



Zastrzezenia patentowe.

1. Naped zapomocy silnikéw asynchro-
nicznych, znamienny tem, ze do stwierdze-
nia (wyznaczenia) przyspieszenia i zwalnia-
nia silnikéw sluzy pobér i wydatek mocy
silnika asynchronicznégo pomocniczego, za-
opatrzonego w masy rozmachowe i sprzezo-
nego z silnikiem gléwnym w sposéb elek-
tryczny przez podwéijne zasilanie pradem.

2. Naped wedlug zastrz. 1, znamienny
tem, ze wielko§¢ przyspieszenia i zwalnia-
nia wskazuja przyrzady pomiarowe, kté-
rych wskazania zaleza od mocy lub tez na-
tezenia pradu silnika asynchronicznego po-
mocniczego.

3. Naped wedlug zastrz. 1, znamienny
tem, ze przekaznik, ktorego dzialanie zale-
zy od mocy lub pradu watowego silnika po-
mocniczego, reguluje samoczynnie wielko$é
przyspieszenia lub zwalniania silnika gltow-
nego przez oddzialywanie na mechanizm
sterowniczy.

4. Naped wedlug zastrz. 1 i 3, zna-
mienny tem, ze przekaznik wywiera wplyw
na ruchliwoéé dZzwigni sterowniczej.

5. Naped wedlug zastrz. 1 i 3, zna-
mienny tem, ze przekaznik przestawia opo-
ry regulacyjne silnika gléwmego.

6. Naped wedlug zastrz. 1 i 3, zna-
mienny tem, ze za przekaznik sluzy silnik
asynchroniczny, polaczony w smeg z sxlm-
kiem pomocniczym. o

7. Naped wedlug zastrz. 1, 3 i 6, zna-
mienny fem, 2ze moment obrotowy silnika
asynchronicznego, polaczonego w szereg,
nastawia si¢ przez zmiane oporu jego ro-
tora. - ’

8. Naped wedlug zastrz. 1 i 3—7, zna-
mienny tem, ze organy wlaczajace i ste-
rownicze urzadzenia silnikowego po ukori-
czeniu pewnej czynnos$ci przygotowuja sie
do nastepnej samoczynnie.

9. Naped wedlug zastrz. 1, znamienny
tem, ze silnik pomocniczy uzywa si¢ rowno-
czeénie do napedu urzadzen bezpieczefi-
stwa.

10. Naped zapomoca silnikéw asyn-
chronicznych, znamienny tem, ze silnik po-
mocniczy z masami rozmachowemi, sprze-
zony wedlug zastrz. 1 z silnikiem napedo-
wym na drodze elektrycznej, uzywa si¢ do
stwierdzenia wielkosci i kierunku nadmiaru
obciazenia.

11. Naped wedlug zastrz, 10, znamien-
ny tem, ze do wyznaczenia wielkosci i kie-
runku nadmiaru obcigzenia sluzy réznica
poboru mocy silnika napedowego i silnika
pomocniczego,

12, Naped wedlug zastrz. 101 11, zna-
mienny tem, ze wielkosé i kierunek nadmia-
ru obciazenia cokresla si¢ przy pomocy przy-
rzadu pomiarowego, w ktérym o$ obrotowa
znajduje si¢ pod dzialaniem réznicy pobo-
ru mocy silnika napedowego i pomocniczego.

13. Naped wedlug zastrz. 10—12, zna-
mienny tem, ze wzbudzenie pradem stalym
silnika napedowego podczas ruchu synchro-
nicznego i hamowania przy zwalnianiu pod-
lega wplywowi przekaznika, zaleznego od
dziatania réznicy poboru mocy przez silnik
napedowy i pomocniczy.

14. Naped wedlug zastrz. 10, 11 i 13,
znamienny ‘tem, ze za przekainik stuza
dwa silniki asynchroniczne, z ktérych jeden
jest polaczony w szereg z uzwojeniem silni-
ka pomocniczego, zasilanem od statora sil-
nika gléwnego, drugi za$ dotaczony jest za-
pomoca transformatorkéw pradu do prze-
wodéw, doprowadzajacych prad z sieci do
silnika gtéwnego.

- Siemens-Sc¢huckertwerke
Gesellschaft mit beschridankter
Haftung.

Zastepca: 1. Myszczyiiski,
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