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(54) Zapojeni pro regulaci rychlosti nebo polohy syncoronniho motoru s polovodidovym

ménilem frekvence

Vyndlez se tykd zapojeni pro regulaci rychlosti nebo polohy pohonu se synchronnim
trojfdzovym motorem napdjenym z p¥imého ¢&i neprimého polovodiéového ménide frekvence,

Dosud zndmi zapojeni pro regulaci rychloasti nebo polohy synchronniho motoru pouzivaji
pro snimini polohy a rychlosti &idel mechanicky spojenych s hiidelem motoru. $idla monto-
veni na motoru zvitduji celkovy moment setrvadnosti a &ini potiZe pri montdZi a ddribé,
Pritom ddaje o skutedné poloze a rychlosti motoru jsou pro reguladni obvody potfebné, aby
pohon byl optimdlnd Fizen.

Vyse uvedené nedostatky odstraﬁuje zapojeni pro regulaci rychlosti nebo polohy syn-
chronniho motoru podle vynélezu, jeho¥ podstatou je, Ze trojfdzovy gynchronni motor je pPi-
pojen na vystup ménide frakvence, pPidem? v pifivodu k sypchronnimu motoru je zapojeno &id-
1o trojfizového proudu. Vistup z didla trojfdzového proudu je ptipojen jednak na zpdtnova-
zebni vstup obvodu reguldtoru trojfééového ;roudu a jednak ha trojfizovy vetup obvodu pii-
mé transformace trojfidzového na dvoufézovj systém, Vystup z obvodu piimé transformace troj-
fizového na dvouféZovj.systémAje p¥ipojen na wstup obvodu pro vyhodnoceni rychlosti a polo-
hy, p¥idem# rychlostni vjsthp z obvodu pro vyhodnoceni rychlosti a polohy je spojen se
zpdtnovazebnim rychlostnim vstupem obvodu regulace rychlosti a polohy.

Polohovy v¥stup obvodu pro vyhodnoceni rychlosti a polohy je zapojen na zpéinovazebni

polohovy vstup obvodu regulace rychlosti a polohy, pridem# na jeho Fidici vstup je p¥ipo-
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jen obvod zaddni polohy. Vystup obvodu regulace rychlosti a polohy je spojen s ${dicim
vetupem obvodu zpétné transformace dvoufdzového na trojfdzovy systém, a vystup obvodu
zpdtné transformace je spojen s $#fdicim vstupem obvodu reguldtoru trojfdzového proudu.
Vyatup z obvodu reguldtoru trojfédzového proudu je spojen se vstupem ménide frekvence, Po=-
lohovy v¥stup obvodu pro vyhodnoceni rychlosti a polohy Jje ddle zapojen na polohovy vetup
obvodu pPimé i zpitné transformece systému, Prednosti uvedeného zapojeni je ziskdni signd-
18 skutedndho hodnoty rachlosti a polohy rotoru synchronniho motoru nep¥imo z okamZitych
veli&in troijfdzového proudu pouZitim obvodi pro pfimou a zpdtnou transformaci trojfdzové-
ho na dvoufdzovy systém a obvodu pro vyhodnoceni rychlosti a polohy. Tim je odstranédna nut-
nost pouiti primych &idel rychlosti a nolohy. Deldi vyhodou uvedeného zapojeni je opti-
mélni regulace synchronniho motoru z hlediska energetickych ukazatelll jako cos ¢y =1
(nebo kapacitni), optimdlni @dinnost a optimdlni dynamické vlastnosti pohonu.

Na vykresu je nakresleno zapojeni regulaénich obvodd pro regulaci rychlosti a polohy
trojfédzového s&nchronnihd motoru napéjepého 2z ménide frekvence,

Troifdzovy synchronni motor 1L je napijen z tranzistorového nebo tyristorového ménide
frekvence 2 a v piivodu k motoru 1 je unistdno &idlo okam?ité hodnoty trojfdzového proudu

8, jer je tvoPeno t¥emi gamostatnymi &idly proudu gl, g2

éz zapojenymi v kazdé fdzi moto-

.ru., Vyestup z ¢idla trojfdzového proudu

8 je zapojen jednak na zpétnovazebni vetup obvodu
reguldtoru proudu 3 a jednak na trojfdzovy vétup obvodu p#imé transformace 4 tfojfézového
na davoufdzovy systém, Vystup obvodu p*imé transformace 4 trojfézovéno na dvoufdzovy systém
je piipojen na vstup obvodu pro vyhodnoceni rychlosti a polohy 6, jenz m4 dva Qjatupy. Je-
ho rychlostpi vystup je pPfipojen na rychlovazebni vstup obvodu regulace rychlosti a polohy
1, kdeito jého polohovy vystup je spojen se zpétnovazebnim polohovym vstupem obvodu regu=
lace rychlosti a polohy I.

74dani hodnota polohy je zaddvdna z obvodu za & 4ni polohy 9. Vstupni signdl z obvodu
regulace rychlosti a polohy 7 prichdzi na $idici vetup obvodu zpitné transformace 5 dvou-
rizového na trojfdzovy systém, Zp3tnd pietransfofmované signdily #ddané hodnoty trojfézovéé

5 dvoufdzového na trojfédzovy systém jsou

ho proudu na vystupu obvodu zpétné transformace
zavedeny na ridiei vstup obvodu reguldtoru trojfizového pfoudu 3, ktery md t¥i gamogtatné
reguldtory 31, 32, 33. V§stupnimi signdly z obvodu reguldtoru trojfdzového proudu 3 Je
#{zen ménid frekvence 2. Polohovy vystup z obvodu pro vyhodnoceni rychlosti a polohy [
vetupuje ddle do obvodi piimé 4 a zpétné 5 transformace trojfizového na dvoufdzovy systém
jsou tvoreny permanentnimi pemé%mi 41, 42, 43; 31, 22, 53, v nich% se 3islicovy tidaj o po-
loze rotoru ﬁb'synchronniho m@toru 1 prevddi na trigonometrické funkce cos Wﬁ, cos

('lf) - 2T /3), cos(P +2T/3), aint® . sin(Ph - 27/3). sin('li’ + 27T /3), NaBei tyto
funkdni hodnoty signdlu piichdzeji do %islicové analogovych ndsobicich prevodnikid 44, 45,
46; 54, 55, 56 a soulasn¥ té% do 41, 48, 495 51, 38, 29, v nich% se uskutednuje ndsobeni
trigonometrické funkce fizovym proudem v p¥ipadd p¥imé transformace systému, anebo Zdda-
nou hodnotou vektoru proudu, to je vysﬁupnim pigndlem z obvodu regulace rychlostl a polo-

hy 1, v pFipadd zpétné transformace gyetému podle rovnics
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Pro piimou transformaci trojfizového na dvoufdzovy systém
r
iq = de}acosﬁa + 1bcos(1$ - 27 /3) + iccos(éA +27/3)
1q = -kq[iasinvﬁw + 1ein(h - 27/3) + 4 sin(h + 27/3),

pro zpdtnou transformacl dvoufézového na trojfézovy systém

1, = 2/3 1/k figc08 - 2/3 1/k (1, sin )
1, = 2/3 1/kdﬁacas(1}’ - 277/33 - 2/3 l/kigin(vg - 27773ﬂ

1, = 2/3 1/xdEdcoa(1/°’ + 27/'/3ﬂ - 2/3 Uk fpin(? + 27/3)]
PridemZ id/iq = tg(? + /@ )s
kde Y 4-/3 = 0 nebo konstanta, /3: z4t8Eny dhel

kg = kq -nkonstanta.
Na vstup obvodu pro vyhodnoceni rychlosti a polohy 6 p¥ichdzi vyytupni signdl z obvodu
p#imé transformace 4 trojfdzového na dvoufdzovy systém. Signdl vstupuje do reguldtoru po-
aé1né slo¥ky proudu 1. Vystup reguldtoru podélné slozky proudu 61 je spojen se vstupem
$lenu absolutni hodnoty 62 a soufasné se vstupem komapardtoru 63. Vystupnim signdlem Sle-
pu absolutni hodnoty 62 se Fidi nepétim ¥izeny oscildtor 64, Impulsy 2 napétim ¥izeného
oscildtoru 64 prichdzeji na vstup obousmirného Sitade 65, Smdr itdni obousmdrného Eitade
65 se Fidai vystupnim signdlen z kompardtoru 63, Frekvence 1?p91§EAna vystupu napétim fi-
zeného oscildtoru 64 je Umdrnd rychlosti gynchronniho motoru 1 a vistupni napdti kompard-
“toru 63 uddvé smér otd3eni motoru 1. Vystup obousmérného 3itafe 65 pak uddvd v éisiicové
form$ polohu rotoru synchronniho motoru 1. Nulovdni obousmdrného 3itade 65 se provddi sig-
nédlem od nulové polohy rotoru, nap#. p¥i prichodu indukovaného napdti fdze a nulou. Sig-
nil o voloze vstupuje do obvodu regulace rychlosti a polohy I a prichdzi ne vetup &isgli-
cové analogového p¥evodniku polohy 15 a pak na vstup reguldtoru polohy 71 spolu se signd-
1em 34dané hodnoty polohy z obvodu zad4ni polohy 9. Po zpracovdni vystupniho signdlu z
reguldtoru polohy 11 v optimalizadnim &lenu T2 vstupuje signdl do reguldtoru rychlosti 13,
pridem¥ skutednd hodnota gigndlu rychlosti prichdzi do reguldtoru rychlosti 73 z cislico-
v& analogového prevodniku rychlosti 76. Po omezeni vystupniho signdlu z reguldtoru rych-
losti 73 v omezovall ¥4dané hodnoty proudu T4 pPichdzi vystupni gigndl z omezovale 14 na
vystup obvodu regulace rychlosti a polohy T jako ¥4dand, hodnota vektoru proudu,
P¥i konkrétni realizaci zapojeni je no¥né nikteré Sdsti nebo vdechny Fidici a régulaéni
obvody Fe8it jako gislicové pomoci mikroprocesoru. Vyradi~1i se z &innosti reguldtor po-
lohy 71 a na vatup reguldtoru rychlosti 13 se pPipoji éédanélﬁodnota rychlosti, zapojeni
glou%i jako regulalni pohon 8 regulaci rychlosti.
Uvedendho zapojeni je rovnd% moZno pouZit pro viechny elektrické stroje gynchronniho typu
to&ivé i1 s linedrnim pohybem, buzené, 8 pamétnimi magnety i pro reakdéni a krokové motory.
Kromd trojfdzového motoru je moZno pouzit i jiny polet f4zi m, pou¥ije-1i se obvodi primé
a zp&tné transformace m pézového na dvoufdzovy systém.

PEEDMET VYNALEZU

1. Zapojeni pro regulaci rychlosti nebo polohy gynchronniho motoru s polovodidovym méni-

gem frekvence s reguldtorem trojfdzového proudu, s nadrazenymi reguldtory rychlosti ne-

bo polohy a s obvody primé a zpStné transformace trojfézového na dvoufdzovy systém, vy-
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znadeného tim, %e trojfézovy synchronni motor (1) je p¥ipojen na vystup trojfézového
ménide frekvence (2), phi¥em? v piivodu k synchronnimu motoru (1) je zapojeno &idlo
trojfézového proudu (8), obsahujici t#i samostatnd jednofdzovd &idla proudu (81, 82, 83)
zapojend v ka%dé fdzi synchronniho motoru (i), a Ze vystup z ¢idla trojfdzového proudu
(8) je pripojen jednak na zp¥tnovazebni trojfdzovy vjstup obvodu reguldtoru trojfdzové-
ho proudu (3), a jednak na trojfdzovy vstup obvodu primé transformace (4;‘trojfézového
na dvoufdzov§ systém, a ¥e vystup obvodu pPimé transformace (4) trojfdzového na dvoufé-
zovy systém je spojen se vatupem obvodu pro vyhodnoceni rychlosti a polohy (6), pridem%
amplitudovy i znaménkovy rycilostni vystup obwodu pro vyhodnoggni rychlosti a polphy

(6) je po Padd spojen s amplitudovym & znaménkovym zpstnovazebnim rychloetnim vstupem
obvodu regulace rychlosti a polohy (7) a polchovy v§stup obvodu pro vyhodnoceni rychlos-
ti a polohy (6) je zapojen na zpptnovazebnl polohovy vstup obvodu regulace rychlostl a
polohy (7), p¥idem% ¥idici polohovy vstup obvodu regulace rychlosti a polohy (7) je spo-
jen & obvodem zaddni polohy (9), a %e vystup obvodu regulace rychlosti a polohy (T) 3e
spojen s ${dicim vetupem obvodu zp&tné transformace (5) dvourdzového na trojfizovy sys-
tém, pridem¥ trojfédzovy vystup obvodu zp¥tné transformace (5) dvoufdzového na trojfdzo-
vy syetém je spojen s trojfdzovym ?{dicim vstupém obvodu reguldtoru trojfdzového proudu
(3) a trojfédzovy vystup obvodu reguldtoru trojfdzového proudu (3) je spojen s trojfizo-
vym vetupem minide frekvence (2), a Z%e polohovy vystup obvodu ﬁfo vyhodnoceni rychlosti
a polohy (6) je déle zapojen na polohovy vstup obvodu p¥imé transformace (4) trojfdzové-
ho na dvoufdzovy systém a na polohovy vstup obvodu zpétné transformace (5) dvoufidzového
na trojfdzovy systém,

Zapojeni pro regulaci rychlosti a polohy synchronniho motoru podle bodu 1, vyznalené

“ tim, Ze vystup z obvodu p*imé transformace (4) trojfdzového na dvoufazovy systém spoje-
ny se vetupem obvodu pro vyhodnoceni rychlosti a polohy (6) je zapojen na vstup reguld-
toru podélné sloiky proudu (61), vystup reguldtoru podé1lné slotky proudu (61) je zapo-
jen jednak na vstup Slenu absolutni hoanoty (62), a jednak‘na'vstup komparétbru (63),
pridem# vystup dlenu absolutni hodnoty (62) je spojen se vstupeh napétim fizeného osci-
14toru (64) a Ye vystup nap&tim Fizeného oscildtoru (64) je pripojen na ditaci vstup
obousmdrného $itade (65) a soudasnd na amplitudovy rychlostni vystup. obvodu pro vjhbd-v,
noceni rychlosti a polohy (6), pFidem? vystup kompardtoru (63) je spojén ge’ emérovym
vetupem obousmérného &itade (65) a soudasnd je spojen se znaménkovym rychlostnim vystu-
pem obvodu pro vyhodnoceni rychlosti a polohy'(G), zatimeo vstup obousmirného ditade
je polohovym vystupem obvodu pro vyhodnoceni rychlosti a polohy (6), pridemz vstup pfo.

nulovdni obousmirného &itade (65) je spojen s vystupem snimade nulové polohy rotoru, -

1 vykres -
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