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Tiivistelmd - Sammandrag

Vaihtovirtamoottorin (40), kuten hissinosturin epatahtimoottorin ohjausjarjestelma, joka
vasteena teholdhteen (10) hdirislle, kuten kayttokeskeytykselle, vaihehidiridlle ja vastaa-
valle, toimii ensimmaisessd varaohjausmuodossa ja toisessa varaohjausmuodossa. Ensimmai-
sessd varaohjausmuodossa kaytetdan dynaamista jarrutusta moottorin (40) hidastamiseksi.
Toisaalta, toisessa varaohjausmuodossa, joka kiynnistetdan kun moottoria (40) kdytetaan
regeneraatiomuodossa regeneroidun tehon uudelleen kierrdttidmiseksi moottorin hidastusta
varten, kdytetddn mekaanista jarrua. Toisen varachjausmuodon toiminnan aikana valvotaan
teholdhteen (10) tilaa sen hdirién ilmaisemiscksi, jolloin ohjausmuoto kytketdan toisesta
varaohjausmuodosta ensimmdiscen varaohjausmuotoon. Kytkentd toisesta varaoh jausmuodosta
ensimmdiseen varaohjausmuotoon varmistaa invertterin ja moottorin (40) synkronisen toimin-
nan teholdhteen (10) syotén palautuessa moottoriin (40) tapauksissa, joissa tehon syotto-

hdirio on kestoltaan lyhyt,



Styrsystem f8r en vixelstr&msmotor (40), sasom en asynkronmotor fdr hisskorg, vilket i
respons pa stoérning i effektkillan (10), sasom effektbortfall, fasstdrning och motsvaran-
de, fungerar i en forsta nddstyrform och en andra nddstyrform. I den fdrsta nddstyrformen
anvinds dynamisk bromsning f&r sinkning av motorns (40) hastighet. I den andra no&dstyr-
formen, som pabdrjas da motorn (40) drivs regenereringsvis for Atercirkulation av regene-
rerad effekt och sinkning av motorhastigheten, anvinds mekanisk bromsning. Under den
andra nidstyrformens funktion Overvakas effektksdllans (10) tillstand fdr detektering av
stdrningar didri, varvid styrformen kopplas fra&n den andra nddstyrformen till den fdrsta
nédstyrformen. Omkopplingen fran den andra nddstyrformen till den fo&rsta nddstyrformen
sikrar inverterns och motorns (40) synkrona funktion, i det att tillforsel fran effekt-
xdllan (10) till motorn (40) &ter pabdrjas i de fall, d&r stdrningen i effekttillfdrseln

dr kortvarig.
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Hataohjauksen kdasittavad vaihtovirtamoottorin ohjausjarjes-
telma

Esilld oleva keksintd kohdistuu yleisesti vaihto-
virtamoottoria, kuten epdtahtimoottoria varten olevaan
ohjausjarjestelmadn. Keksintd kohdistuu erityisesti in-
vertteripiirin sisdltavdan ohjausjarjestelmdin hissinos-
turin ep&dtahtimoottorin kdyttamiseksi. Keksint® kohdistuu
erityisesti sellaiseen hissii kdyttidvan epatahtimoottorin
invertteripiiriin, joka siirtyy hitdohjaustoimintatilaan
sahkékatkon, kuten kdyttohadirién tai muun keskeytyksen
aikana.

Tasmallisemmin sanottuna tamién keksinndn kohteena
on ohjausjdrjestelmd vaihtovirtamoottoria varten, jota
kdytetdan valikoivasti tehotilassa, jossa vaihtovirtateho
syotetdaan siihen ja regeneraatiotilassa, jossa teho re-
generoidaan siind, joka jarjestelma kiasittaa:

ensimmdisen laitteen, joka on kytketty vaihtovita-
tehon ldhteeseen vaihtovirtatehon muuttamiseksi tasavirta-
tehoksi tehotilassa ja tasavirtatehon muuttamiseksi vaih-
tovirtatehoksi ldhteeseen sydttamistd varten regeneraa-
tiotilassa;

toisen laitteen, joka on kytketty ensimmidiseen
laitteeseen muutetun tasavirtatehon vastaanottamiseksi
siitd tasavirtatehon muuttamiseksi taajuudeltaan ja amp-
litudiltaan ohjatuksi vaihtovirraksi vaihtovirtamoottoriin
syottamista varten;

kolmannen laitteen, joka liittyy toiseen laittee-
seen ja on vasteellinen sellaiselle jannitteen tasolle,
joka ylitt&dad ennalta mddrdtyn tason ensimmiisessa lait-
teessa epatahtimoottorin regenerointitilan toiminnan ai-
kana moottorin kayttadmiseksi pysdhtymista varten sen jal-
keen kun sahkokatko on kestdnyt ennalta maaratyn ajan ja
kun kolmas laite havaitsee sen jialkeen liian suuren jan-
nitteen, moottorin dynaamista jarruttamista varten; ja
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neljannen laitteen, joka liittyy vaihtovirtamootto-
riin mekaanisen jarrutuksen aikaansaamiseksi; ja

viidennen laitteen toisen laitteen ohjaamiseksi
kdyttamddn moottoria sdadettdvalla nopeudella, viidennen
laitteen sisdltdessd ensimmdisen hdtdohjauslaitteen, joka
on vasteellinen sahkokatkosignaalille ensimmdisen laitteen
regeneroidun vaihtovirtatehon teholdhteeseen sy&ttdmisen
estamiseksi ja toisen laitteen antotehon virran suuruuden
pienentdmiseksi ennalta mdaratylle minimirajatasolle, joka
on riittavdn pieni synkronisen suhteen ylldpitdamiseksi
toisen laitteen ja moottorin v&lilla kolmannen laitteen
tekemiseksi aktiiviseksi moottorin dynaamista jarrutusta
varten sen jalkeen kun sahkokatko jatkuu ennalta maaratyn
ajan.

Kdaytettdessd invertteria hissin kdyttdéjdrjestelmés-
sa syotetdadn Jjannitteeltadn Jja taajuudeltaan muuttuva
kayttéteho hissikoria kayttavéan epatahtimoottoriin sen
kiihdyttamiseksi ja hidastamiseksi. Epdtahtimoottoriin
syotettavan kayttotehon maardd ohjataan pulssinleveysmo-
dulaatiolla (PWM) ja pitamdlld invertteriin sydtettdvan
virran taso vakiona.

Nykyaikaisissa hissin kdyttojarjestelmissd, erityi-
sesti suurikokoisten hissien kayttojdrjestelmissa suuri
suorituskyky saavutetaan kierrattamdlla regeneroitu teho
takasin invertteripiiriin.

Kyseisissad hissin k&dyttoéjarjestelmisséd invertterit
saatetaan estotilaan vasteena kayttoéhdairiclle tai vaihe-
keskeytykselle. Hissikorin pysayttamiseen kaytetaan sil-
loin mekaanisia jarruja. Koska invertteri kyseisessa ta-
vanomaisessa kdyttodjarjestelmdssa ei ole toiminnassa kayt-
tohairioiden tai vaihekeskeytyksen laukaiseman hataohjaus-
toiminnan aikana, absorboi mekaaninen jarru yksin hissin
energian. T&min johdosta tdytyy hissin kayttéjarjestelman
hatidohjauksessa kdytetyn mekaanisen Jjarrun olla varsin
massiivinen raskaaseen kadyttoon tarkoitettu laite.
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Varsinkin nykyisin saatavissa olevien suurikokois-
ten ja suurinopeuksisten hissien tapauksessa on mekaani-
silla jarruilla vaikea saavuttaa tyydyttdvias jarrutusmo-
menttia. Edelleen epdtahtimoottorin ollessa regeneratii-
vinen moottori ei regeneroitua energiaa voida uudelleen
kierrdttdd invertteriin kayttohairién tai vaihekeskeytyk-
sen kdynnistdmédn hatdohjauksen aikana. Kyseisissai tapauk-
sissa tulee vaikeuksia regeneratiivisen energian absorboi-
misessa.

Esilla olevan keksinnén tavoitteena on siten ai-
kaansaada hissia kayttdvda epatahtimoottoria varten oh-
jausjdrjestelmd, joka ratkaisee edelld mainitut tunnetun
tekniikan mukaisissa hdtdohjausjarjestelmissa esiintyvat
ongelmat.

Keksinnén toisena tavoitteena on aikaansaada hissia
kdyttdvdd regeneratiivista epatahtimoottoria varten oh-
jausjarjestelmd, joka pystyy pienentimiin mekaaniseen jar-
ruun kohdistuvaa kuormitusta hissid pysaytettdessai, jol-
loin mekaaninen jarru voidaan tehdi pienikokoisemmaksi.

Keksinndn tavoitteena on edelleen aikaansaada re-
generatiivista epdtahtimoottoria varten ohjausjarjestelma,
joka pystyy suojaamaan ohjausjirjestelmin invertteripii-
rissd olevia kytkentdelementteja teholdhteen liialliselta
jdnnitteeltd tai liialliselta virralta.

Edelld mainittujen ja muiden tavoitteiden toteut-
tamiseksi suorittaa vaihtovirtamoottoria, kuten hissinos-
turin epdtahtimoottoria varten oleva keksinnén mukainen
ohjausjdrjestelmd hatdohjauksen vasteena teholihteen h&ii-
riolle, kuten kayttéhdiriolle, vaihekeskeytykselle ja
muulle vastaavalle, ensimméisessid hatidohjauksen toiminta-
tilassa ja toisessa hatidohjauksen toimintatilassa. Ensim-
mdisessd hdtdohjauksen toimintatilassa kaytet&in dynaamis-
ta jarrua moottorin hidastamiseksi. Toisaalta toinen hita-
ohjauksen toimintatila laukaistaan vain moottorin ollessa
regeneraatiotilassa regeneroidun tehon uudelleen kierrit-
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tdmiseksi moottorin hidastamista varten. Toisessa h&ataoh-
jauksen toimintatilassa kaytetddn mekaanista jarrua. Toi-
sen hdtdohjauksen toimintatilan toiminnan aikana valvotaan
tehosyoton tilaa sen hairidén ilmaisemiseksi ja ohjauksen
toimintatilan kytkemiseksi toisesta hdtdohjauksen toimin-
tatilasta ensimmdiseen hdtdohjauksen toimintatilaan. Hata-
ohjauksen kytkeminen toisesta hdtdohjauksen toimintamuo-
dosta ensimmdiseen hatdohjauksen toimintatilaan varmistaa
invertterin ja moottorin synkronisen toiminnan moottorin
palatessa toimintaan tapauksessa, jossa sahkokatkos on
lyhyt, kuten tilapdisessd kayttohdiridssa.

Keksinnodn eraddn nakokohdan mukaisesti on vaihtovir-
tamoottorin, jota kdytetadn valikoivasti tehotilassa, jos-
sa vaihtovirtateho syotetddn siihen ja regeneraatiotila-
ssa, jossa teho regeneroidaan siind, ohjausjarjestelmdlle
tunnusomaista se, ettda kolmas laite on vasteellinen ennal-
ta maardtyn rajan ylittdvalle virran tasolle ensimmdisessa
laitteessa regeneraatiotilan toiminnan aikana, Jja

viides laite lisdksi sisaltdaa toisen h&ataohjaus-
laitteen, joka on vasteellinen kolmannelle laitteelle joka
ilmaisee virran tason tai jadnnitteen tason ensimmdisessa
laitteessa ylittdvadn ennalta m&ardtyn tason vaihtovirta-
moottorin regeneraatiotilan toiminnan aikana neljédnnen
laitteen aktivoimiseksi ja teholdhteen tehosyodttdtilan
valvomiseksi sdhkokatkon ilmaisua varten neljannen lait-
teen ollessa aktiivinen, toisen h&atadohjauslaitteen akti-
voidessa ensimmdisen hdtdohjauslaitteen, kun sahkokatko on
ilmaistu samalla kun neljds laite pidetdén aktiivisena, ja
muutoin ohjatessa neljattad laitetta mekaanisen jarrun jar-
rutusmomentin saatamistad varten moottorin hidastamiseksi
pysdyttamista varten.

Keksinndn erdan toisen tavoitteen mukaisesti oh-
jausjarjestelmda epatahtimoottorin ohjaamiseksi, jota kdy-
tetaan valikoivasti tehomuodossa, jossa vaihtovirtateho

syotetaan siihen ja regeneraatiotilassa, Jjossa teho re-
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generoidaan siind, kdsitt&a muuttimen, joka on kytketty
vaihtovirtatehon lahteeseen vaihtovirtatehon muuttamiseksi
tasavirtatehoksi, invertterin, joka on kytketty suhteelli-
sestl positiivisen ja negatiivisen johtimen kautta muutti-
meen tasavirtatehon invertoimiseksi taajuudeltaan, jannit-
teen ja virran suuruudeltaan sdiddettdvidksi vaihtovirtate-
hon annoksi moottorin kayttédmist&d varten, muuttimen, joka
sisdltdd regeneraatiolaitteen, joka on ohjattu sallimaan
tehon virtaus invertterista tehol&hteeseen regeneratiivi-
sen tilan aikana, sadhkovastuksen, ohjauspiirin invertterin
ohjaamiseksi  kdyttdmadn moottoria sidddettavalla no-
peudella, ohjauspiirin sis&ltdessd ensimmdisen hatidohjaus-
laitteen, joka on vasteellinen sidhkokatkolle viidennen
laitteen saattamiseksi estotilaan regeneroidun tehon teho-
lahteeseen virtaamisen estdmistd varten ja toisen laitteen
antotehon virran suuruuden pienentidmiseksi ennalta maara-
tylle minimirajatasolle, joka on riitt&van pieni synkroni-
sen suhteen ylldpitamiseksi invertterin ja moottorin va-
1illa, moottorin dynaamiseksi jarruttamiseksi kun s&hko-
katko jatkuu ennalta mé&rdtyn ensimmdisen jakson ajan, ja
toisen hatdohjauslaitteen, joka on vasteellinen sellaisel-
le virran ja jannitteen tasolle muuttimessa, joka ylitt&a
ennalta madrdtyt tasot vaihtovirtamoottorin regeneraatio-
tilan toiminnan aikana mekaanisen jarrun aktivoimiseksi
moottorin hidastusta varten, toisen hidtidohjauslaitteen
valvoessa teholdhteen tehosyodttotilaa mekaanisen Jjarrun
ollessa aktiivinen, Jja toisen h&dtidohjauslaitteen akti-
voidessa ensimmdisen hdtdohjauslaitteen kun sidhkokatko on
ilmaistu samalla kun mekaaninen jarru pidetaan aktiivise-
na, ja muutoin ohjatessa mekaanisen jarrun jarrutusmoment-
tia moottorin hidastamiseksi pysdyttimistd varten.
Edullisessa suoritusmuodossa epdtahtimoottorin oh-
jausjdrjestelmd voi k&sittdid edelleen kolmannen ilmaisi-
men, joka on kytketty teholdhteen ja regenerointilaitteen
vdlille regeneroidun tehon virtatason valvomiseksi toisen
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ilmaisusignaalin tuottamiseksi vasteena tietyn virta-arvon
ylittdvalle valvotulle virtatasolle, ja toisen ilmaisimen,
joka on kytketty muuttimen ja invertterin vdlille tehol&dh-
teesta syodotetyn tehon jannitteen valvomiseksi ensimmdisen
ilmaisusignaalin tuottamiseksi vasteena I tietyn janni-
tearvon ylittdvdlle valvotulle jadnnitteelle, ja ohjauspii-
rin toisen hdtaohjauslaitteen ollessa vasteellinen toisel-
le ensimmdisestd ja tolisesta ilmaisusignaalista hatdoh-
jaustoiminnan suorittamiseksi. Ohjauspiirin toinen hataoh-
jauslaite tarkistaa ensimmdisen ja toisen ilmaisusignaalin
ennalta mdardtyn toisen ajanjakson ajan, jossa mekaaninen
jarru pidetddn aktiivisena.

Edullisessa sovellutuksessa epdtahtimoottoria kay-
tetdaan hissikorin nostomoottorina hissikorin kdyttdmisek-
si, ja ensimmdinen ja toinen hatdohjauslaite ohjaavat toi-
minnassa ollessaan epatahtimoottoria pysdyttdmaan hissiko-
rin ennalta m&arattyyn paikkaan.

Keksinnén mukaisen ohjausjdrjestelmdn edulliset
suoritusmuodot ilmenevat oheisista epditsendisista patent-
tivaatimuksista.

Esilla oleva keksintd on ymmarrettdvissa taydelli-
semmin seuraavasta sen edullisen suoritusmuodon yksityis-
kohtaisesta selostuksesta ja mukana seuraavista piirustuk-
sista, jonka ei kuitenkaan tule katsoa rajoittavan keksin-
toa kyseiseen tiettyyn suoritusmuotoon, vaan joka on esi-
tetty vain selostuksen ja ymmarrettdvyyden vuoksi.

Keksintoa selostetaan seuraavassa lahemmin oheisten
piirustusten avulla.

Kuva 1 esittdid keksinnon mukaisesti tehdyn vaihto-
virtamoottorin ohjauslaitteen erdan suoritusmuodon lohko-
kaaviota;

Kuvat 2A-2H esittidvat keksinnon toiminnan selostuk-
sessa kaytettavia graafisia esityksia; ja

Kuva 3 esittda vuokaaviona rutiinia, Jjoka tulee
laukaistuksi vasteena liialliselle jannitteelle tai liial-
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liselle virralle kuvan 1 vaihtovirtamoottorin ohjausjar-
jestelmdn muutinpiirissd h&tdohjauksen suorittamiseksi.

Viitaten seuraavassa piirustuksiin ja erityisesti
kuvaan 1 sisdltad muutinjdrjestelma 20 ottojohtimet 11, 12
ja 13 sdhkotehon vastaanottamiseksi sopivasta kolmivaihei-
sesta vaihtovirtatehon lahteestd 10, kuten kaupallisesta
teholdhteesta. Ottojohtimet 11, 12 ja 13 kuljettavat kol-
mivaiheisen vaihtovirtatehon kolmivaiheiseen tehotasasuun-
taajaan 21, Jjoka toimii vaihtovirtatehon muuttamiseksi
tasavirtatehoksi tasavirtalinkin virroittamiseksi, joka on
esitetty suhteellisesti positiivisena johtimena 22 ja suh-
teellisesti negatiivisena johtimena 23. Tehotasasuuntaajan
21 on esitetty sisdltdvan useita sarjaankytkettyjen diodi-
en rinnakkaisia pareja. Kondensaattori 24 sditai tasavir-
talinkkid tasasuunnatun tehon tasoittamiseksi. Tasoitus-
kondensaattorin 24 yli oleva tasavirtateho sydtetdan te-
hoinvertterin 30 vastaaviin tasavirran ottonapoihin 30a ja
30b. Invertterin 30 on esitetty sisdltdvian useita sarjaan
kytkettyjen tehotransistoripiirien rinnakkaisia pareja,
jotka on jarjestetty ja ohjattu muuttamaan tasavirran ot-
toteho kolmivaiheiseksi vaihtovirran antotehoksi, jolla on
saadettava taajuus ja jannitteen suuruus. Kullakin teho-
transistoripiirilla on tunnettu rakenne, joka sisaltasa
tehotransistorin.

Vaikka tehotransistoripiirit ovat sindnsi yleisesti
tunnettuja alan ammattimiehelle, on tehoinvertterin 30
muodostamiseksi soveltuva tehotransistoripiiri esitetty
PCT-hakemuksessa, joka on jatetty Japanin vastaanottavalle
viranomaiselle 13. toukokuuta 1988 nimityksendain "CLIPPER
CIRCUIT FOR POWER TRANSMISSION CIRCUIT AND INVERTER CIR-
CUIT UTILIZING THE SAME", seka vireillsd olevassa ja-
panilaisessa hyodyllisyysmallihakemuksessa no. 62-71248,
joka on pdivatty 13.5.1987. Siten edelld mainitut PCT-ha-
kemus sekd japanilainen hyddyllisyysmallihakemus esitetain
tdssa viitteina.
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Kullakin tehotransistoripiirilla on kanta- tai oh-
jauselektrodi kytketty ohjauspiiriin 50, joka syodttda te-
hotransistoreja jaksoittaisilla hilapulsseilla tehotran-
sistorien saattamiseksi pdalle ennalta maaratyssd jarjes-
tyksessd ja halutulla taajuudella. Tehotransistoripohjai-
nen tehoinvertteri voidaan korvata muun tyyppisilla in-
vertteripiireilld, kuten tyristori-invertterilla, GTO-in-
vertterillid ja niin edelleen. Kolmivaiheinen vaihtovirta--
anto syotet#dan antojohtimien 31, 32 ja 33 kautta kolmivai-
heisen epatahtimoottoriin 40, jota kdytetdan kayttamdan
henkilohissin koria (el esitetty).

Epitahtimoottoria 40 voidaan pitaa liikkeessa
(moottori- tai tehotila) tai hidastuttaa (jarrutusmuoto)
halutulla tavalla muuttamalla sopivasti invertterin 30
epatahtimoottorin 40 sydttdmin heradtysvirran taajuutta ja
amplitudia. Tatd tarkoitusta varten ohjauspiiri 50 saataa
ja ohjaa invertterin 30 toimintaa ohjelmoituna vasteena
useille ottosignaaleille, jotka voivat kdsittaa signaalin,
joka edustaa haluttua moottorin nopeutta ja takaisinkyt-
kentasignaalin, joka edustaa todellista moottorin nopeut-
ta. Ohjauspiiri 50 kayttda hyvéksi pulssinleveysmodulaa-
tion (PWM) ohjaustekniikkaa hilapulssien tuottamiseksi,
jotta invertterin 30 vastaavat tehotransistorit voitaisiin
jaksollisesti kytked nopeusmallin mukaisesti, joka on oh-
jelmoitu ohjauspiiriin 50.

Invertterin 30 moottoritilan toiminnan aikana syo-
tetaan invertterin kehittami vaihtovirtateho epatahtimoot-
toriin 40 sen kayttamiseksi hissikorin kayttamistd varten.
Toisaalta jarrutettaessa epidtahtimoottoria 40 hissikorin
pysayttamiseksi, jolloin invertteri toimii regeneraatio-
tilassa, kiertaa epatahtikoneesta tuleva regeneroitu teho
uudelleen invertterin kautta ja absorboituu dynaamiseen
jarrupiiriin, joka sis&ltaa regeneroidun tehon absorboin-
tivastuksen 60 ja kytkentdtransistorin 62. Epdtahtimootto-
rin 40 regeneroitu teho absorboituu myés tasoituskonden-

saattoriin 24.
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Muutinjdrjestelmda 20 sisdltdad myds useita sarjaan-
kytkettyjen tehotransistoreiden rinnakkaisia pareja, jotka
on jarjestetty ja ohjattu syottdmddn regeneroitua virtaa
vaihtovirtateholdhteeseen 10. T&t&d tarkoitusta varten on
kunkin tehotransistorin kanta tai ohjattu elektrodi kyt-
ketty ohjauspiiriin 50. Nam& tehotransistorit voidaan kor-
vata ohjatuilla piitasasuuntaajilla tai muilla kytkenta-
elementeilld saman tuloksen saavuttamiseksi.

Ohjauspiiri 50 toimii siadetyllad tasavirtateholla,
joka syodtetddn vakiojannitteisestd sidadetystd teholihtees-
ta (PS) 52, jota puolestaan syotetddn muutinjidrjestelmasta
20 saatavalla tasavirtateholla. Ohjauspiiri 50 vastaanot-
taa ottoja useista ilmaisupiireistd, mukaanlukien s&hko-
katkon ilmaisupiiri (PF) 54, Jjannitteen puutteen il-
maisupiiri (VS) 56 ja regeneroidun virran ilmaisupiiri
(RC) 58. Sahkokatkon ilmaisupiirilld 54 on kolme ottoa,
jotka on kytketty vastaaviin ottojohtimiin 11, 12 ja 13
sdhkokatkon ilmaisusignaalin NV tuottamiseksi, kun siahk&-
katko kuten kayttoékeskeytys, avovaihehdirio tai vastaava
esiintyy. Jdnnitteen puutteen ilmaisupiirilli 56 on kaksi
ottoa, jotka on kytketty vastaavaan positiiviseen ja ne-
gatiiviseen johtimeen 22 ja 23 jannitteen puutteen osoi-
tussignaalin UV tuottamiseksi, kun jannitteen pudotus
esiintyy vaihtovirtatehon lahteessd 10 tai invertterijir-
Jestelmdssa 20. Ylivirran ilmaisupiiri 58 on kytketty ot-
tojohtimiin 11 ja 13 virtatason valvomiseksi regeneraatio-
tilan toiminnan aikana ylivirtaa osoittavan signaalin OC
tuottamiseksi ilmaistaessa ennalta mddrdtyn arvon ylitt&ava
regeneroitu signaali. N&m& signaalit NV, UV ja OC syote-
taan ohjauspiiriin 50.

Kuten on esitetty kuvassa 1, on tasoituskondensaat-
tori 24 kytketty rinnan dynaamisen jarrupiirin kanssa,
joka sisaltdad vastuksen 60 ja kytkentdtransistorin 62.
Kytkentdtransistorin 62 kanta tai ohjattu elektrodi on
kytketty JA-verdjan 64 antoon. JA-verdjdn 64 otto on kyt-
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ketty ohjauspiiriin 50 ja toinen otto on kytketty ylijan-
nitteen ilmaisupiiriin (OV) 66. Ylijé&nnitteen ilmaisupii-
rilld 66 on kaksi ottoa, jotka on kytketty positiiviseen
ja negatiiviseen johtimeen 22 ja 23 ylijdnnitteen osoitus-
signaalin OV tuottamiseksi suuritasoisen signaalin I muo-
dossa JA-verajadan 64 ylijdnnitteen ilmaantuessa muutinjar-
jestelman 20 antoon. Tulee luonnollisesti huomata, etta
kytkentdtransistori 62 voidaan korvata ohjatulla pii-
tasasuuntaajalla tai muulla kytkentdelementilla.

Vasteena sahkokatkon osoitussignaalille NV tai jan-
nitteen puutteen osoitussignaalille UV suorittaa ohjaus-
piiri 50 seuraavat ohjaustoimenpiteet. Ensimmdiseksi oh-
jauspiiri 50 ohjaa muuttimen 20 tehotransistoreita kes-
keyttamaan regeneroidun virran virtaaminen vaihtovirtate-
holdhteeseen 10. Taman suojaa tehotransistoreita liialli-
sesta virran virtauksesta johtuvalta rikkoutumiselta kun j
sahkokatko esiintyy regeneratiivisen tilan aikana. Toisek-
si, ohjauspiiri 50 ohjaa invertterid 30 pienentamaan I
antovirtaansa ennalta maarattyyn minimiraja-arvoon, Jjoka
on riittavian alhainen synkronisen suhteen yllédpitdmiseksi
I invertterin 30 Jja epatahtimoottorin 40 valilla. Tama
pitdsd epdtahtimoottorin kdynnissd minimoiden samalla joh-
timien 22 ja 23 valillad olevan tasajdnnitteen pudotuksen
epatahtimoottorin toiminnan palauttamisen helpottamiseksi
tehosydtdn palautuessa sdhkokatkon jalkeen. Kolmanneksi,
ohjauspiiri 50 tuottaa suuritasoisen signaalin JA-veré&jan
64 avaamiseksi. JA-verdjan 64 anto muuttuu suureen tasoon-
sa saattaen tehotransistorin 62 paalle jarrutusvastuksen
60 kytkemiseksi kondensaattorin 24 yli kun ylij&nnitteen
ilmaisupiiri 66 tuottaa ylijédnnitteen osoitussignaalin OV.
Tama suojaa tehotransistoreita ja kondensaattoria 24 1lii-
allisesta virran virtauksesta aiheutuvalta rikkoutumisel-
ta, joka aiheutuu sen jdlkeen kun regeneroidun virran vir-

taus on keskeytynyt.
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Keksinnén toiminta on paremmin ymmidrrettiavissi seu-
ravasta selostuksesta mukana seuraaviin kuviin 2A-2H ja 3
viitaten. Oletetaan, ettd sahkokatko esiintyy ajanhetkena
t, kuten on esitetty kuvassa 2B, moottoritilan toiminnan
aikana, jolloin ohjauspiiri 50 ohjaa invertteria 30 kayt-
tamaan epatahtimoottoria 40 tavoitenopeudella Ns, kuten on
esitetty kuvassa 2A. Ajanhetkenid t, tuottaa sahkdkatkon
ilmaisupiiri 54 tai jannitteen puutteen ilmaisupiiri 56
sahkokatkoa osoittavan signaalin ohjauspiiriin 50, kuten
on esitetty kuvassa 2D. T&dlle katkon osoitussignaalille
vasteena saattaa ohjauspiiri 50 muutinjarjestelman 20 te-
hotransistorit pois pddltd regeneroidun virran estamiseksi
virrata vaihtovirtateholdhteeseen 10, kuten on esitetty
kuvassa 2F. Ohjauspiiri 50 ohjaa invertterid 30 pienenti-
maan epatahtimoottoriin 40 menevda antovirtaa ennalta maa-
rattyyn minimiraja-arvoon, joka on riittdvdn pieni synk-
ronisen suhteen ylldpitédmiseksi invertterin 30 ja epatah-
timoottorin 40 valills, kuten on esitetty kuvassa 2H. Sa-
maan aikaan ohjauspiiri 50 syottod suuritasoisen signaalin
JA-verajaan 64.

Jos on tarpeen, voidaan dynaamiseen jarrupiiriin
liittad sita varten oleva turvajidrjestelma, kuten on esi-
tetty PCT-hakemuksessa PCT/JP88/00212. Edella mainitun
PCT-hakemuksen selostus esitetddn esilla olevan selostuk-
sen viitteena.

Kun tehol&dhteen tehosyottd palautuu suhteellisen
lyhyen ajanjakson puitteissa, esimerkiksi muutamassa kym-
menessd sekunnissa, ohjaa ohjauspiiri 50 JA-verajaa 64
pienitasoisen signaalin aikaansaamiseksi siihen. Titen
saatetaan kytkentdtransistori 62 pois p&aaltd, jolloin dy-
naaminen jarrupiiri tulee ei-johtavaksi. Samaan aikaan
lakkaa epdatahtimoottoriin 40 kohdistettu dynaaminen jarru-
tus. Toisaalta, jos s&hkokatko jatkuu ennalta maaratyn
ajan T,, esimerkiksi useita kymmenid sekunteja, ilmaisee
ohjauspiiri 50 sahkokatkon keston ylittdvan ennalta miaara-
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tyn ajan T, ajanhetkenda t,, kuten on esitetty kuvassa 2E,
ja ohjaa invertteria 30 kayttédmadan epatahtimoottoria 40
hidastukseen, kuten on esitetty kuvassa 2A, vapauttaen
samaan aikaan virtarajoituksen, kuten on esitetty kuvassa
2C. Naissa olosuhteissa virta virtaa epdtahtimoottorista
40 invertterin 30 kautta kondensaattorin 24 varaamiseksi,
mikda aiheuttaa liiallisen jannitteen johtimien 22 ja 23
yli. Ylij&dnnitteen ilmaisupiiri 66 ilmaisee tamdn liialli-
sen jannitteen ja kehitt&da ylijdnnitteen osoitussignaalin
OV. Koska JA-veraja 64 on avattu, muuttaa ylijdnnitteen
osoitussignaali OV JA-verdjan 64 annon suureen tasoonsa
saattaen pdalle tehotransistorin 62 jarrutusvastuksen 60
kytkemiseksi kondensaattorin 24 yli ajanhetkena t,. Naissa
olosuhteissa jarrutusvastus 60 absorboi dynaamisen jarru-
tuksen kehittadman energian epdtahtimoottorin 40 hidasta-
miseksi ja regeneroidun virran pienentamiseksi. Ajanhetke-
na t., kun johtimien 22 ja 23 yli oleva jénnite putoaa en-
nalta madratyn rajan alapuolelle, lakkaa ylijénnitteen
ilmaisupiiri 66 kehittam&dsta ylijannitteen osoitussignaa-
lia OV ja saattaa tehotransistorin 62 pois padltd dynaami-
sen Jjarrutuksen lopettamiseksi. Taman jalkeen kaytetddn
mekaanista jarrutusta hissin pysdyttamiseksi.

Tulee huomata, ettd ajanhetken t, ja ajanhetken t,
valisena ajanjaksona invertteri 30 toimii normaalilla ta-
valla antovirtaansa lukuunottamatta, joka on ennalta maa-
ratyssa raja-arvossa. Oletetaan nyt, ettad sdhkokatko lak-
kaa ajanhetkena t,;, joka on ennen ajanhetkea t,, kuten on
esitetty katkoviivalla kuvassa 2B, sahkokatkon osoitussig-
naali lakkaa ajanhetkena t;, kuten on esitetty katkoviival-
la kuvassa 2D, jolloin ohjauspiiri 50 ohjaa invertteria 30
palauttamaan antovirtansa alkuperdiseen suuruuteensa, ku-
ten on esitetty katkoviivalla kuvassa 2H, ja saattaa muu-
tinjarjestelman 20 tehotransistorit pa&dlle regeneroidun
virran sallimiseksi virrata vaihtovirtatehol&dhteeseen 10,
kuten on esitetty katkoviivalla kuvassa 2F. Lisaksi oh-
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jauspiiri 50 pitda JA-verajan 64 suljettuna jarrutusvas-
tuksen 60 dynaamisen jarrutustoiminnan estamiseksi, kuten
on esitetty katkoviivalla kuvassa 2G.

Kuten edelld on esitetty, on ohjauspiiri 50 vas-
teellinen sahkokatkolle regenerointitoiminnan estamiseksi
ja invertterin antovirran pienentdmiseksi ennalta mairia-
tylle tasolle, joka on riittdvdn pieni synkronisen suhteen
yllapitdmiseksi invertterin 30 ja epdtahtimoottorin 40
valilla. Jos sahkékatko lakkaa ennalta middrdtyn ajanhetken
T, puitteissa, palauttaa ohjauspiiri 50 invertterin 30 nor-
maaliin toimintatilansa. Muutoin ohjauspiiri 50 komentaa
epatahtimoottoria 40 toimimaan dynaamisessa jarrutusmuo-
dossa. Jos s&hkokatko esiintyy regeneratiivisen tilan ai-
kana, tuottaa ylijédnnitteen ilmaisin 66 vylijannitteen
osoitussignaalin epatahtimoottorin dynaamisen jarrutustoi-
minnan aloittamiseksi ennen ajanhetken T, kulumista, jol-
loin epdtahtimoottori voidaan pysayttai.

Kun teholdhteen 10 hdiri6 esiintyy muutinpiirin 20
toimiessa regeneraatiotilassa, on mahdollista ettid otto-
johtimissa 11, 12 ja 13 oleva ottotaso pysyy normaalina
regeneroidun energian olemassa olosta johtuen. Kyseisessai
tapauksessa voi sdhkoékatkon ilmaisupiiri 54 epdonnistua
sahkdkatkon ilmaisussa. Siksi ohjauspiiri 50 voi yllapitaa
normaalimuodon ohjausta vaikka jarjestelmd toimii re-
generaatiotilassa. Hat&dpysaytystoiminta suoritetaan muu-
tinpiirissd 20 ja invertteripiirissa 30, kun liiallinen
jdnnite tai liiallinen virta ilmaistaan tehotransistorien
suojaamiseksi muutinpiirissd ja invertteripiirissa. T&ssa
hatdpysaytystoiminnassa epidtahtimoottoria 40 hidastetaan
sen pysdyttdmiseksi mekaanisen jarrun avulla tai mekaani-
sen ja dynaamisen jarrun yhdistelmdn avulla. T&md pyrkii
tuhoamaan invertterin 30 ja epdtahtimoottorin 40 vilisen
synkronisen suhteen. Siksi jos tdmi suoritetaan kuten en-
nestaan tunnetussa tekniikan tasossa, tulee synkroninen
toiminta tilapdisen kadyttokeskeytyksen jidlkeen mahdotto-

maksi.
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Taman valttamiseksi suorittaa keksinndn mukaisen
epatahtimoottorin ohjausjadrjestelmén edullinen suoritus-
muoto hatidohjaustoiminnan kuvassa 3 esitetyn rutiinin mu-
kaisesti, kun teholdhteen epanormaalisuus ilmaistaan re-
generaatiotilan toiminnan aikana. Kuten havaitaan, koska
teholahteen 10 epanormaalisuus ilmaistaan regeneroidun
virran ilmaisupiirilld 58 tai ylijannitteen ilmaisupiiril-
14 66, on ohjauspiiri 50 vasteellinen regeneroidun virran
ilmaisupiiristd 58 saatavalle ylivirtaa osoittavalle sig-
naalille OC ja/tai ylijannitteen ilmaisupiirista 66 saa-
tavalle ylivirtaa osoittavalle signaalille OV jarjestelmdn
regeneratiivisen muodon toiminnan aikana, hé&tdohjaustoi-
minnan kaynnistamiseksi kuvan 3 rutiinin mukaisesti.

Keksinnoén edullisessa suoritusmuodossa, koska joh-
timissa 22 ja 23 oleva ylijannite heijastaa muutinpiirissa
20 olevaa ylijannitettd ja johtimissa 11 ja 13 oleva yli-
virta heijastaa muuttimessa olevaa ylivirtaa, kdynniste-
taan hataohjaustoiminta vasteena muuttimessa 20 olevalle
ylijannitteelle tai ylivirralle.

Valittomasti hatdohjaustoiminnon kdynnistyksen jal-
keen mekaaninen jarrutus kohdistetaan epatahtimoottoriin
40 tai hissikoriin hidastusta varten, vaihe 100. Tdma&n
mekaanisen jarrutuksen avulla tapahtuvan hidastuksen aika-
na tarkistetaan sahkdkatkoa osoittavan signaalin NV sig-
naalitaso jaksoittaisesti vaiheessa 102. Kun sahkdkatko on
ilmaistu vaiheessa 102, suoritetaan vaiheessa 104 hatdoh-
jaus vasteena sahkokatkolle, kuten on esitetty kuvan 2
ajoituskaavion yhteydessa.

Toisaalta, kun sihkokatkoa ei ilmaista siten kuin
vaiheessa 102 on tarkistettu, tarkistetaan kulunut aika
vaiheessa 106. Kun vaiheessa 106 tarkistettu kulunut aika
on lyhyempi kuin tietty ajanjakso, suoritetaan vaiheen 102
kiasittely uudestaan. Siten tietyn ajanjakson puitteissa
suoritetaan vaiheet 102 ja 106 jaksoittaisesti ja toistu-
vasti teholdhteen 10 hairién ilmaisemiseksi hidastuksen
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aikana. Jos teholdhteen 10 h&diriota ei ilmaista tietyn
ajanjakson aikana vaiheissa 102 ja 106 tapahtuvan kdsitte-
lyn johdosta, jatkuu mekaaninen jarrutus aktiivisena ja
jarrutusvoimaa voidaan lisdtd epatahtimoottorin 40 pysayt-
tédmiseksi vaiheessa 108.

Edella olevan kdsittelyn avulla voidaan teholdhteen
10 epdnormaalisuudet, kuten kayttokeskeytys, avovaihe-
hdiri6 ja vastaava aina ilmaista, myds silloin kun jérjes-
telmd toimii regeneraatiotilassa. Siksi kun sihkoékatko on
ilmaistu voidaan sahkokatkolle vasteellinen hatidohjaus
suorittaa kuten on selostettu kuvan 2 ajoituskaavion yh-
teydessa. Nain valtetadn epatahtimoottorin hatdpysdytyksen
tarve vasteena teholdhteen epdnormaalisuudelle. Edelleen,
suorittamalla sdhkodkatkolle vasteellinen hatdohjaus voi-
daan invertteripiirin ja epdtahtimoottorin toiminta ylla-
pitaa synkronisena vaikka teho tilapdisesti keskeytyisi-
kin.

Vaikka esilla olevaa keksintéad on selostettu sen
edullisen suoritusmuodon avulla keksinnén paremman ymmar-
tamisen helpottamiseksi, tulee huomata, ettd keksintd voi-
daan toteuttaa useilla tavoilla keksinnén periaatteesta
poikkeamatta. Siksi keksinnon tulee ymmartdid sisdltivan
kaikki mahdolliset suoritusmuodot ja esitettyjen suoritus-
muotojen muunnelmat, jotka voidaan toteuttaa mukana seu-
raavissa patenttivaatimuksissa mddritellyn keksinnén peri-
aatteesta poikkeamatta.

Esimerkiksi, vaikka epdtahtimoottorin kdytén oh-
jausjdrjestelman esitetty suoritusmuoto suorittaa mootto-
rin nopeuden ohjauksen h&tidohjaustoiminnassa, voi olla
mahdollista kayttad samaa ajatusta tai menetelmdi epdtah-
timoottorin vaantomomentin ohjauksen hdtdohjaukseksi. Ky-
seisessa tapauksessa voidaan kdyttda edullisesti moottorin
vaantomomentin ohjausta, joka on esitetty PCT-hakemukses-
sa, Joka on pdivatty Japanin vastaanottavalla viranomai-
sella 13. toukokuuta 1988 nimityksendan "REVOLUTION SPEED
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CONTROL SYSTEM FOR INDUCTION MOTOR WITH FEATURE OF TEMPE-
RATURE DEPENDENT SPEED CONTROL DEPENDING UPON SECONDARY
COIL IN INDUCTION MOTOR"™, jossa esitetty keksintd on esi-
tetty myods japanilaisessa patenttihakemuksessa no.
62-116444, joka on paivdatty 13. toukokuuta 1987. Siten
esitetdan edelld olevien PCT-hakemuksen ja japanilaisen
patenttihakemuksen selostukset esilléa olevan hakemuksen
viitteina.

Edelleen, vaikka esitetty suoritusmuoto yksinker-
taisesti palauttaa epatahtimoottorin ja invertterin synk-
ronisen toiminnan tehosydtén palauduttua tilapdisen kayt-
tokeskeytyksen jalkeen, voi olla mahdollista kiihdyttaa
moottori kaytdén palautumisen jalkeen tai tilapdisesti py-
sayttda moottori ja sen jdlkeen uudelleen kaynnistaa se.
Toisin sanoen, moottorin kdyttomalli keskeytyneen tehon
palautumisen jalkeen voidaan valita vapaasti.

Lisdksi, kun hissikorin nostosuunta tehosyoton epéa-
normaalisuutta ilmaistaessa vaatii kayttdmomenttia re-
generaatiotilassa, voi olla mahdollista hatdohjausmuodossa
pysayttad hissikori 1lahimpaan kerrokseen. Edelleen, ta-
pauksessa jossa sahkokatko esiintyy tehomuodon toiminnan
aikana, jos hissikorin nopeus on suuri Jja turvalliseen
hidastukseen vaadittava matka on pitkd, voidaan moottorin
kdyttonopeusmallia hidastus- Jja jarrutusmomenttia varten
ohjata hiatidohjausmuodossa hissikorin pysdyttamiseksi paik-
kaan, jossa hissin ovi voidaan turvallisesti avata ja sul-

kea.
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Patenttivaatimukset

1. Ohjausjdrjestelmd vaihtovirtamoottoria (40) var-
ten, jota kaytetdan valikoivasti tehotilassa, jossa vaih-
tovirtateho sydtetdan siihen ja regeneraatiotilassa, jossa
teho regeneroidaan siind, joka jarjestelmd kasittdi:

ensimmdisen laitteen (20), joka on kytketty vaihto-
vitatehon l&hteeseen (10) vaihtovirtatehon muuttamiseksi
tasavirtatehoksi tehotilassa ja tasavirtatehon muuttami-
seksi vaihtovirtatehoksi lahteeseen syottamista varten
regeneraatiotilassa;

toisen laitteen (30), joka on kytketty ensimmidiseen
laitteeseen (20) muutetun tasavirtatehon vastaanottamisek-
si siitd tasavirtatehon muuttamiseksi taajuudeltaan ja
amplitudiltaan ohjatuksi vaihtovirraksi vaihtovirtamootto-
riin sydttamista varten;

kolmannen laitteen (58,66), joka liittyy toiseen
laitteeseen (30) ja on vasteellinen sellaiselle jannitteen
tasolle, joka ylittda ennalta mddratyn tason ensimmiisessa
laitteessa (20) epatahtimoottorin (40) regenerointitilan
toiminnan aikana moottorin (40) kayttdmiseksi pysahtymista
varten sen jadlkeen kun sadhkokatko on kestidnyt ennalta mai-
ratyn ajan ja kun kolmas laite havaitsee sen jalkeen liian
suuren jannitteen, moottorin (40) dynaamista jarruttamista
varten; ja

neljédnnen laitteen, joka liittyy vaihtovirtamootto-
riin (40) mekaanisen jarrutuksen aikaansaamiseksi; ja

viidennen laitteen (50) toisen laitteen (30) ohjaa-
miseksi kayttamdan moottoria (40) sdddettivialla nopeudel-
la, viidennen laitteen sisdltdessd ensimmiisen hatdohjaus-
laitteen, joka on vasteellinen sidhkdkatkosignaalille en-
simmdisen laitteen regeneroidun vaihtovirtatehon teholdh-
teeseen (10) syodttamisen estdmiseksi ja toisen laitteen
antotehon virran suuruuden pienentimiseksi ennalta maira-

tylle minimirajatasolle, joka on riittdvan pieni synkroni-
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sen suhteen ylldpitamiseksi toisen laitteen (30) ja moot-
torin (40) vadlilla kolmannen laitteen tekemiseksi aktiivi-
seksi moottorin dynaamista jarrutusta varten sen jalkeen
kun sahkokatko jatkuu ennalta mddrdtyn ajan, t u n -
nettu siitd, etta

kolmas laite on vasteellinen ennalta mddrdtyn rajan
ylittdvdlle virran tasolle ensimmdisessa laitteessa (20)
regeneraatiotilan toiminnan aikana, ja

viides laite (50) lisaksi sis&ltda toisen h&ataoh-
jauslaitteen, joka on vasteellinen kolmannelle laitteelle
(58, 66) joka ilmaisee virran tason tai jannitteen tason
ensimmdisessd laitteessa ylittavdn ennalta md@dratyn tason
vaihtovirtamoottorin (40) regeneraatiotilan toiminnan ai-
kana neljédnnen laitteen aktivoimiseksi ja teholahteen (10)
tehosyottotilan valvomiseksi sdhkokatkon ilmaisua varten
neljannen laitteen ollessa aktiivinen, toisen h&tdohjaus-
laitteen aktivoidessa ensimmdisen h&dtdohjauslaitteen, kun
sahkokatko on ilmaistu samalla kun nelj&s laite pidetédén
aktiivisena, ja muutoin ohjatessa neljatta laitetta me-
kaanisen jarrun jarrutusmomentin sdatamista varten mootto-
rin (40) hidastamiseksi pysdyttamista varten.

2. Patenttivaatimuksen 1 mukainen vaihtovirtamoot-
torin ohjausjarjestelmd, t unnettu siitd, etta
kolmas laite lisadksi kdsittdd ensimmdisen ilmaisimen (58),
joka on kytketty teholahteen (10) ja ensimmdisen laitteen
vdlille regeneroidun tehon virtatason valvomiseksi ensim-
maisen ilmaisusignaalin aikaansaamiseksi vasteena tietyn
annetun virta-arvon ylitt&dvalle valvotulle virtatasolle,
ja toisen ilmaisimen (66), joka on kytketty ensimmdisen
(20) ja toisen (30) laitteen valille teholahteesta syédte-
tyn tehon jdnnitteen valvomiseksi toisen ilmaisusignaalin
alkaansaamiseksi vasteena tietyn annetun Jannitearvon
ylittavalle valvotulle j&annitteelle, ja sita etta viiden-
nen laitteen (50) toinen hatdohjauslaite on vasteellinen
ensimmdiselle tai toiselle ilmaisusignaalille h&tdohjaus-

toiminnan suorittamiseksi.



10

15

20

'35

100148

19

3. Patenttivaatimuksen 2 mukainen vaihtovirtamoot-
torin ohjausjérjestelmd, t u n n e t t u siiti, etta
viidennen laitteen (50) toinen h&tiohjauslaite tarkistaa
ensimmdisen ja toisen ilmaisusignaalin tietyn annetun
ajanjakson ajan, jossa nelj&tta laitetta yllapidet&ddn ak-
tiivisessa tilassa mekaanisen jarrun kiyttidmiseksi.

4. Patenttivaatimuksen 1, 2 tai 3 mukainen vaihto-
virtamoottorin ohjausjérjestelmd, tunne t tu siiti,
etta viides laite (50) sisiltd&d ensimmdiseen hitdohjaus-
laitteeseen liittyvdn laitteen invertterin antotehon vir-
ran suuruuden palauttamiseksi alkuperdiseen arvoonsa, kun
sahkdkatko jatkuu ennalta mddratyn ajan.

5. Patenttivaatimuksen 4 mukainen vaihtovirtamoot-
torin ohjausjdrjestelmd t unne t tu siita, etta vii-
des laite (50) sis&dltaa laitteen toisen laitteen (30) oh-
jaamiseksi kdyttam&dn moottoria (40) hidastetulla no-
peudella, kun sahkokatko jatkuu ennalta md&dridtyn ajan.

6. Jonkin edelld olevan patenttivaatimuksen mukai-
nen vaihtovirtamoottorin ohjausjarjestelma t unn e t -
t u siitd, ettd ensimmdinen laite sisdltda useita kytken-
tdelementteja, jotka on ohjattu valikoivasti sallimaan ja
estamaan tehon virtaaminen toisesta laitteesta teholdhtee-
seen regeneraatiotilan aikana.

7. Jonkin edell& olevan patenttivaatimuksen mukai-
nen vaihtovirtamoottorin ohjausjirjestelmd, t unne t -
t u siit&d, ettd toinen laite (30) k&dsitta invertterin,
joka on kytketty ensimmiiseen laitteeseen suhteellisesti
positiivisten ja negatiivisten johtimien kautta.

8. Jonkin edelld olevan patenttivaatimuksen mukai-
nen vaihtovirtamoottorin ohjausjirjestelmd t unne t -
t u siita, etta vaihtovirtamoottori (40) on epatahtimoot-
tori.

9. Patenttivaatimuksen 8 mukainen vaihtovirtamoot-
torin ohjausjdrjestelmd t unne t tu siitid, etta epia-
tahtimoottori (40) on hissikorin nostomoottori hissikorin
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kayttadmiseksi, ja ettd ensimmdinen ja toinen hdtaohjaus-

laite toiminnassa ollessaan ohjaavat epdtahtimoottoria

pysdyttamaan hissikori ennalta maarattyyn paikkaan.
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Patentkrav

1. Styrsystem fo6r en vaxelstromsmotor (40) som
drivs selektivt 1 ett effektillstadnd i vilket den till-
fors vaxelstromseffekt och i ett regenereringstillstand i
vilket effekten regenereras i den, vilket system omfattar:

ett forsta organ (20) som &r kopplat till en vixel-
stromseffektkdalla (10) f6r omvandling av vaxelstromseffekt
till likstromseffekt i effekttillstandet och fér omvand-
ling av likstromseffekt till vaxelstromseffekt f6r matning
till kdllan i regenereringstillstandet;

ett andra organ (30) som &r kopplat till det forsta
organet (20) for mottagande av den omvandlade likstrodmsef-
fekten dédrifrdn f6r omvandling av likstromseffekten till
véaxelstrom som styrs betrdffande sin frekvens och amplitud
for matning till véaxelstromsmotorn;

ett tredje organ (58,66) som ar anslutet till det
andra organet (3C) och som gensvarar pa en spanningsniva
som Overstiger en forutbestdmd nivd i det fodrsta organet
(20) under asynkronmotorns (40) drift i regenereringstill-
standet for att driva motorn (40) att stanna efter att ett
stromavbrott har pagatt en forutbestamd tid och, d& det
tredje organet darefter upptdcker en fo6r stor spanning,
for att dynamiskt bromsa motorn (40); och

ett fjarde organ som ar anslutet till vaxelstroms-
motorn (40) for mekanisk bromsning; och

ett femte organ (50) f6r styrning av det andra or-
ganet (30) att driva motorn (40) med en reglerbar has-
tighet, varvid det femte organet innefattar ett forsta
ndédstyrorgan som gensvarar pa en stromavbrottssignal for
foérhindrande av matning av den regenererade vaxelstréms-
effekten fran det forsta organet till effektkallan (10)
och fo6r minskning av strémmen for det andra organets ut-
effekt till en forutbestdmd minimigradnsnivd som &r till-
rdackligt lagt for uppratthdllande av ett synkront forhal-
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lande mellan det andra organet (30) och motorn (40) for
att gora det tredje organet aktivt for dynamisk bromsning
av motorn efter att stromavbrottet pagdr en forutbestamd
tid, kannetecknat av att

det tredje organet gensvarar pd en stromniva som
overstiger en forutbestdmd grdns i det forsta organet (20)
under driften i regenereringstillstdndet, och

det femte organet (50) innefattar dessutom ett an-
dra nédstyrorgan som gensvarar pa det tredje organet (58,
66) som detekterar stromnivan eller spanningsnivadn i det
férsta organet vilken niva overstiger den forutbestdmda
nivan under vaxelstromsmotorns (40) drift i regenererings-
tillstandet for aktivering av det fjarde organet och for
6vervakning av effektkallans (10) effektmatningstillsténd
for detektering av ett stromavbrott, dd det fjdrde organet
ir aktivt, varvid det andra nodstyrorganet aktiverar det
forsta nodstyrorganet, da strdomavbrottet har detekterats,
dd det fjarde organet hadlls aktivt, och annars styr det
fjarde organet for reglering av den mekaniska bromsens
bromsningsmoment for minskande av motorns (40) hastighet
tills denna stannar.

2. Styrsystem fo6r en vaxelstromsmotor, k a n n e -
t ec knat av att det tredje organet dessutom omfattar
en forsta detektor (58) som ar kopplad mellan effektkdllan
(10) och det forsta organet for Overvakning av den re-
genererade effektens stromnivad for alstring av en forsta
detektorsignal som gensvar pa den overvakade strémnivan
som dverstiger ett givet stromvdrde och en andra detektor
(66) som dr kopplad mellan det forsta (20) och det andra
(30) organet for overvakning av spanningen hos effekten
som matas fran effektkidllan for alstring av en andra de-
tektorsignal som gensvar pa den overvakade spédnningen som
dverstiger ett givet spanningsvdrde, och av att det femte
organets (50) andra nddstyrorgan gensvarar pa den foérsta
eller den andra detektorsignalen for utfdrande av en nod-

styrfunktion.
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3. Styrsystem for en vaxelstrémsmotor enligt pa-
tentkrav 2, kannetecknat av att det femte or-
ganets (50) andra nodstyrorgan kontrollerar den férsta och
den andra detektorsignalen under en given tid under vilken
det fjdrde organet bibehdlls i aktivt tillstand foér den
mekaniska bromsen.

4. Styrsystem for en vaxelstromsmotor enligt pa-
tentkraven 1, 2 eller 3, kdnnetecknat av att
det femte organet (50) innefattar ett organ som &r anslu-
tet till det forsta nodstyrorganet for &terstidllande av
stromstyrkan hos inverterns uteffekt till sitt ursprung-
liga varde, da stromavbrottet pdgdr en férutbestamd tid.

5. Styrsystem foér en vaxelstrdmsmotor enligt pa-
tentkrav 4, k dnnetecknat av att det femte or-
ganet (50) innefattar ett organ foér styrning av det andra
organet (30) att driva motorn (40) med en minskad has-
tighet, da stromavbrottet pdgdr en forutbestamd tid.

6. Styrsystem for en viaxelstromsmotor enligt ndgot
av féregdende patentkrav, k annetecknat av att
det forsta organet innefattar ett flertal kopplingselement
vilka dr styrda att selektivt tilldta och foérhindra ef-
fektstrémning frdn det andra organet till effektkallan
under regenereringstillstandet.

7. Styrsystem for en véaxelstrémsmotor enligt nagot
av foregdende patentkrav, k annetecknat av att
det andra organet (30) omfattar en inverter som &r kopplad
till det forsta organet via relativt positiva och negativa
ledare.

8. Styrsystem for en véxelstrémsmotor enligt nagot
av foregaende patentkrav, k @&nnetecknat av att
vaxelstromsmotorn (40) &r en asynkronmotor.

9. Styrsystem for en vidxelstrémsmotor enligt pa-
tentkrav 8, k@ nnetecknat av att viaxelstrdms-
motorn (40) dr en hisskorgslyftmotor fér drift av en hiss-
korg, och ett forsta och ett andra nédstyrorgan styr, da



100148

24

de ar 1 drift, asynkronmotorn att stoppa hisskorgen vid
ett forutbestdmt stalle.
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