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{54) Zapojeni regulétoru proudu stejnosmérného elektromotoru

Zapojeni se tgkd reguldtoru proudu
kotvy stejnosm&rného elektromotoru pro oK R
elektricky pohon s napdjenim z tyristorové- ]
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ho usmérhovale. O&elem zapojen{ je zlepZeni

kvality regulace a dosaZen{ shodnych

dynamickych parametrd jak v oblasti

preruSovaného proudu, tak v oblasti

nep¥ferusovaného proudu kotvy. Uvedeného

uCelu je dosaZeno tim, Ze regulétor

proudu kotvy sestdvd z operalnfho zesilovale,

na jehof prvni vstup je pfipojeno &idlo '

proudu kotvy motoru a druhy vstup je .

pfipojen na zdroj signdlu Gm&rného %4dané

hodnoté proudu kotvy motoru, na néjZ

je 'svym prvnim vstupem p¥ipojen té:

nelinedrni{ funk&n{ méni&, jeho%Z druhy

vstup je p¥ipojen na zdroj signdlu Um&rného *

indukovanému nap&ti kotvy a na jehoZ [j
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vystup je svym prvnim vstupem pfipojen
s&itaci{ zesilova&, jehoZ druhy vstup

je pfipojen na vystup operainiho zesi.ovale
a jehoZ vystup je vystupem reguldtoru
proudu. '
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Vyndlez se tyk4 zapojeni reguldtoru proudu stejnosmérného elektromotoru pro elektricky

pohon s napdjenim z tyristqrového usmérnovade.

Sspinan{ tyristord napdjeciho zdroje takového elektrického pohonu je tizeno generdtorem
t{dicfch impulsd pomoci reguldtoru proudu kotvy stejnosmdrného elektromotoru. Tento reguldtor
porovndvad Zédanou a skute&nou hodnotu proudu kotvy. Struktura i parametry takového regulétoru
bgvaji pevné nastaveny tak, aby zajiktovaly %asové optimdlni pribé&h prechodovych @&jd
v oblasti spojitého prib&hu proudu kotvy. Nevyhodou tohoto tefen{ e podstatné zhorseni
dynamickych'vlastnosti v oblasti pteruovaného proudu, ve kterém md regulovand soustava
ni%sf zesileni, navic prom&nné a jeji prenosovd funkce se snifuje o jeden féd. Tento nedostatek
se zpravidla Fe8{ pouzitim adaptivnich reguldtorti proudu se znénou struktury i parametridl.

Ani toto FeSeni viak nezajistuje stejné dynamické vlastnosti pohonu v celém pracovnim reZimu,
navic je slo¥ité a drahé.

Uvedené nedostatky jsou odstrandny zapojenim reguldtoru proudu stejnosmérného motoru
podle vyndlezu, jeho# podstata spodi{vad v tom, Ze requldtor sestdvd z opera&niho zesilovale,
jeho% prvnf vstup je p¥ipojen na gidlo proudu kotvy motoru a druhy vstup je pfipojen na
zdroj signélu dmdrného $4daného hodnot& proudu kotvy motoru, na n&j% je svym prvnim vstupem
ptipojen té% nelinedrn{ funk&ni m&nig&, jeho¥ druhy vstup je ptipojen na zdroj signdlu Gm&rné-
ho indukovanému napéti kotvy a na jeho% vystup je svym prvnim vstupem ptipojen s&itaci
zesilova&, jeho? druh§ vstup je pfipojen na vystup operaénfho zesilovale, a jeho¥ vystup
je vystupem reguldtoru proudu.

2drojem signélu dmé&rného indukovanému napéti kotvy miZe byt nap&tf kotvy nebo u motortd
s konstantnim magnetickym tokem &idlo otélek motoru.

Regulétor proudu podle vynélezu zabezpeluje invariantni p¥enos ¥{zeni v oblasti pferudova-
ného proudu kotvy motoru. Re¥en{ plyne ze zékladniho vztahu pro invariantnf ptenos vzhledem
k ¥izeni

Fi(P)-FS(p) =1

kde Fs(p) je pfenos regulované soustavy a-Fi(p) je pfenos &lenu, zabezpetujfciho invariantnost.
P¥enosové funkce Fs(p) rgqulované~soustavy, tj. stejnosmérného motoru Vv oblasti pEerudovaného
proudu md p¥i zanedbé&n{ dopravniho zpoZdé&ni tyristorového usmérhovade charakter proporciondlni
- a je nelinedrné& zAvisl4 na dvou proménnych: na ¥{idicim napdti Ug uréujfcim zapalovaci Ghel
tyristorﬁ a na indukovaném nap&ti kotvy

Fs =1 (Ug,E)

Invariantni pfenos ffzeni je pak zajiitén nelinedrnim &lenem s pfenosem

_ _1
Fi = Ug(IllE) =5

kde I, je %&dani hodnota proudu kotvy motoru.

Tim je zabezpeleno, fe reéulaéni smy¥ka proudu mé prakticky shodné dynamické vlastnosti
jak v oblasti p¥eruovaného proudu, tak v oblasti spojitého proudu kotvy.

p¥iklad provedeni zepojeni reguldtoru proudu stejnosmdrného elektromotoru podle vynélezu
je uveden na prilo¥engych vykresech, na nich¥ na obr. 1 znézornéno blokové schéma regulaéni
smy&ky zajiBtujfci p¥enos invariantni vzhledem k #fizen{, na obr. 2 je nakresleno blokové
' schéma elektrického pohonu s regulac{ proudu kotvy, na obr. 3 je blokové schéma zapojeni{
regulétoru proudu a na obr. 4 jsou charakteristiky nelinedrniho &lenu, zabezpe&ujiciho
invariantnost vzhledem k fizenf.
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Podle obr. 2 sestdvd predmétny elektricky pohon ze stejnosmérného elektromotoru 1 napdje~
ného z tyristorového usmérfiovate 2, ktery je ¥fzen gener&torem 3 zapalovacich impulsi s regulé-
torem 4 proudu kotvy. V obvodu napdjeni stejnosm&rného motoru 1 je zapojeno &idlo 5 proudu
kotvy, na jehoZ vystup je pIipojen prvni vstup 11 reguldtoru 4 proudu, jehoi druhy vstup
12 je pripojen na zdroj signdlu f4dané hodnoty proudu a jeho¥ tietf vstup 13 je p¥ipojen
na vystup ¢idla 6 napét{ kotvy. Vystup 14 reguldtoru 4 proudu je veden na generdtor 3 ¥f{dicich

impulst.

) Na prvnf vstup 11 reguldtoru 4 proudu se p¥ivadi vystupni signdl &idla 5 proudu,
odpovidajici skuteéné hodnoté& proudu kotvy stejnosmérného elektromotoru 1, na druhy vstup

12 se ptivadi tidici signdl odpovidajici Zddané hodnoté proudu kotvy stejnosmdrného elektromo-
toru 1 a na t¥etf{ vstup 13 reguldtoru 4 proudu se privad{ vystupni signdl &idla 6 kotvy
stejnosmérného elektrdbmotoru, ktery je druhym Fidicim signdlem regulétoru 4 proudu.

Podle obr. 3 reguldtor 4 proudu kotvy stejnosmérného elektromotoru sestdvd z opera&niho
zesilovaCe 10, nelinedrniho funk&niho ménife 20 a s&itaciho zesilovade 30. Operaé&nf zesiiovaé
10 je pripojen svym prvnim vstupem 101, ktery je soudasnd prvnim vstupem 11 regulédtoru
4 proudu, na vystup ¢idla 5 proudu kotvy motoru a svym druhym vstupem 102, ktery je i druhym
vstupem 12 reguldtoru 4 proudu, na zdroj signdlu Gmérného £&4dané hodnot& proudu kotvy.

, ot

Na zdroj tohoto signdlu je rovnéZ svym prvnim vstupem 201 p¥ipojen neline&drn{ funk&nf
ménil 20, jehoZ druhy vstup 202, ktery tvo¥{ tfetf{ vstup 13 regulétoru 4 proudu, je p¥ipojen
na ¢idlo 6 napét{ kotvy motoru. Na vystup 203 nelinedrnfho funk&nfho m&nie 20 je pripojen
svym prvnim vstupem 301 s&itac{ zesiloval 30, jehoZ druhy vstup 302 je pf¥ipojen na vystup

103 operaéniho zesilovade 10.
Vystup 303 s¢i{tacfho zesilovafe 30 je vystupem 14 reguldtoru 4 proudem.

Na prvn{ vstup 11 regulétoru 4 proudu, ktery je soufasn& prvnim vstupem 101 opera&niho
zesilovaCe 10, se p¥ivadi signdl odpovidajici skute&né Hodnoté proudu kotvy stejnosmérného
elektromotoru 1. Na druhy vstup 12 regulétoru 4 proudu, ktery je soulasnd druhym vstupem
102 operacniho zesilovale 10 a prvnim vstupem 201 nelinedrnfho funk&niho ménide ggﬁ je
pfiveden ¥idici sign&l, odpo&idajici Zéddané hodnoté proudu. Operadni zesilova® 10 porovnava
signdl Z&dané hodnoty proudu se signdlem skute&né hodnoty proudu, nelinedrnf funk&ni ménid&
20 zpracovdvd pouze signdl Z4dané hodnoty proudu v z4dvislosti na nap&t{i kotvy. Signdly
2 vystupu 103 opera&nfho zesilovafe 10 a z vystupu 203 nelinedrniho funk&nfho m&nile 20
se s&itajf na vstupech 302 a 303 s&ftacfho zesilova&e 30. Vystupn{ signdl z vystupu 303
s¢itacito zesilovate 30, ktery je vystupnim signdlem regulétoru 4 proudu, slou¥f k ¥fzenf

-

generdtoru 3 ¥idicich impulst.

Na obr. 4 jsou uvedeny charakteristiky nelinedrniho funk&énfho m&ni&e 20. Vodorovné
osa uddvd Zédanou hodnotu proudu kotvy stejnosm&rného elektromotoru 1, svisld osa ud4vé
Fidici napéti generdtoru 3 ¥fdicfch impulsd. Posun charakteristik ve svislé ose je Ffzen
signdlem Umérnym napéti kotvy stejnosmérného elektromotoru 1 takovym zpisobem, ¥e pro nulové

napét{ kotvy je charakteristika symetrick& vzhledem k pod&tku souradnic.

Charakteristiky nelinedrnfiho funk¢éniho ménife 20 majf{ p¥ibli¥n& takovy prtib&h, aby
kompenzovaly proménné zesileni proudové regulalni smy&ky pohonu v oblasti pYerufovaného
proudu kotvy. Tyto charakteristiky je moZro stanovit vypo&tem nebo mé&¥enim.

Pri pouZitf{ stejnosm&rného elektromotoru 1 s konstantnim magnetickym tokem lze misto
¢idla 6 nap&ti kotvy motoru pouzit &idlo ot&lek tohoto motoru, v obou p¥ipadech se jedn&

o zdroje signdlu Gm&rného indukovanému nap&tf{ kotvy motoru.

Nelinedrni funkéni ménid 20 miZe byt s vyhodou realizovdn jako opera&nf zesilovad

s diodovym funkénim ménilem ve zp&tné vazb&.
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zapojeni reguldtoru proudu kotvy stejnosmérného elektromotoru podle vyndlezu se hodl
pro elektrické pohony s vysokou nérotnostf na dynamiku requlace, nap¥. pro pohony vieten

a posuvil obrébécfch stroju.

PREDMET VYNALEZU

1. Zaéojeni regulédtoru proudu kotvy stejnosmé&rného elekromotoru pro elektricky pohon
s napéjenim z tyristorového usmériovade, vyznadujici se tim, Ze prvni{ vstup (101) opera&nfho
zesilovate (10), je pfipojen na &idlo (5) proudu kotvy elektromotoru a jehof druhy vstup
(102) je pfipojensna zdroj signdlu Umérného Zadané hodnot& proudu kotvy elektromotoru,
na ndj% je svym prvnim vstupem (201) p¥ipojen nelinedrnf funk&ni m&ni& (20), jehof druhy
vstup (202) je pripojen na-zdroj signdlu Umdrného indukovanému napétf{ kotvy a na jehoZ
vystup (203) je svym prvnim vstupem (301) p¥ipojen s&ftact zesilova& (30), jeho% druhy
vstup (302) je pfipojen na vystup (103) opera&niho zesilova&e (10) a jeho? v¢stup (303)
je vystupem (14) reguldtoru (4) proudu. .

2. zapojeni regulétoru proudu podle bodu 1, vyzna¥ujici{ se tim, ¥e druhy vstup (202)
funkéniho m&ni&e (20) je p¥ipojen na &idlo (6) napdti kotvy elektromotoru.

3. Zapojeni reguldtoru proudu podle bodu 1, vyznadujict se tim, Ze druhy vstup (202)
funk&niho m&ni&e (20) je pEipojen na %idlo oté&dek motoru.

4. zapojeni reguldtoru proudu podle bodu 1, vyznadujicf se tim, Ze nelinedrn{ funk&ni
ménid (20) je realizovén jako diodovy.

2 vykresy
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