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(57) Tiivistelmd

Oikosulkumoottorin tdyden pySrimisnopeuden salliva hissin
nopeudensidtdjérjestelmd, jossa oikosulkumoottoria ohjaa-
vat tyristorit sallivat moottorin py&rimisen tdvdells no-
peudella ja hissin kulkiessa kevyempd#n suuntaan, mootto-
rintoimimisen generaattorina ylisynkronisella pydrimisno-
peudella. Jdirjestelm88n kuuluu sindns¥ tunnetulsta kompo-
nenteista knottu si8t8yksikkd, jolla nopeudens#itijidn oh-
jearvo kasvatetaan oloarvoa huomattavasti suuremmaksi,
jnlloin okiosulkumoottori jdA pydrimd8n tdydelld nopeudel-
la ja ettd hidastusta aloitettaessa ohjearvo tiputetaan

suoraan vastaamaan oloarvoa.
(57) Sammandrag

Hastighetsreglerinassystem for en hiss som mdjligadr en
full rotationshastichet At kortslutningsmotorn, i vilket
motorn styrande tyristorer tilliter denna att rotera med
full hastighet och d3d hissen r&r siag 4t den ldttare rikt-
ningen, motorns funktion sdsom en generator med en Yver-
synkroniserad rotationshastighet. Till systemet hdr en
av 1 och f8r sig ké&nda komponenter sammansatt realeren-
het, med vilken hastighetsreglerarens b&rviérde 8kas till
betvdliat hore &n drvirdet, varvid kortslutningsmotorn
férblir roterande med full hastighet och att vid pabdrj-
ande av Inbromsningen sdnks b&rvirdet direkt till att

mot svara drvirdet .
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DIKOSULKUMOOTTORIN NOPEUDENSAATOJARJESTELMA - HASTIGHETS-
REGLERINGSSYSTEM FOR KORTSLUTNINGSMOTOR

Taman keksinndn kohteena on oikosulkumoottorin t&yden pydri-
misnopeuden salliva hissin nopeudens&&dtgjérjestelmd, jossa
oikosulkumoottoria ohjaavat tyristorit sallivat moottorin
pydrimisen tdydelld nopeudella, joka on taajuudesta Jja
kuormasta riippuva, ja hissin kulkiessa kevyempddn suun-
taan, moottorin toimimisen generaattorina ylisynkronisella

pyorimisnopeudella.

Se, ettd hissin moottoria voidaan kdyttd3 generaattorina on
kauan ollut tunnettua, mutta tdmin toteuttamisessa on ollut
vaikeuksia eik3 se ole koskaan tullut kdytdntédén. Taman
takia on edelleen pysytty vanhassa tekniikassa, jossa his-
sin s3&t6jérjestelmdssd oloarvo seuraa ohjearvoa myds huip-
punopeutta ajettaessa ts. huippunopeus on kiinted. Tasta
aiheutuu seuraavia haittoja. L&mpdhavidt ovat suuremmat
huicpunopeutta ajettaessa, koska nopeus sd&detddn jarrutta-
malla hissin ajaessa kevyeen suuntaan. Tarvitaan mydskin
suurempi moottori. Energian kulutus on nd&inollen mydskin
suurempi. Ei voida kd3yttdd moottorin suurinta mahdollista

pyrimisnopeutta sd3tdmarginaalin sdilyttdmisestd johtuen.

Tdm3n keksinn8n tarkoituksena on poistaa edelld mainitut
epdkohdat. Keksinndn mukaiselle nopeudensddtéjarjestel-
mdlle on tunnusomaista se, ettd siihen kuuluu sindnsd tun-
netuista komponenteista koottu sd&dtdyksikkd, jolla nopeu-
dens3dtdjidn ohjearvo kasvatetaan liikkeellel&hddssé& olo-
arvoa huomattavasti suuremmaksi, jolloin oikosulkumoottori
jd8 pydrimddn mainitulla t&ydelld nopeudella ja ettad hidas-
tusta aloitettaessa ohjearvo tiputetaan suoraan vastaamaan

oloarvoa.

Keksinndn avulla voidaan hissin moottoria kayttdd generaat-

torina ylisynkrunisella pyodrimisnopeudella kun hissi kulkee
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kevyempaan suuntaan. Hissin liike-energia sydtetddn takai-
sin sahkdverkkoon ja saavutetaan sd&hkBenergian sd&dsté. His-
sin nopeuden rajoittamiseksi nimellisnopeuteen ei tarvita
erityistd jarrutusjédrjestelmd@sd. Moottorin 1&mp&hdvidt ovat
pienemmdt kuin jos moottorin nopeus jarrutetaan tiettyyn

huippunopeuteen.

Keksinndn er&&lle edulliselle sovellutusmuodolle on tunnus-
omaista se, ettd ohjearvon tiputus oloarvoon, eli hidastu-
vuus, on saaddettdvissd sddtdvastuksella. Jarjestelmdlla
mahdollistetaan erittdin yksinkertainen hidastuvuuden s3&td
ilman kuilutietojen tai hidastuslaskurin arvojen muuttamista.
On huomattava, ettd s&addn lineaarisuus ei muutu vaikka hi-
dastuvuuden s&&td n&in suoritetaan. T&m&n sd83d6n yksinker-
teisuus mahdollistaa asiakkaan toivomuksen mukaisen hidastu-
vuusarvon, esimerkiksi sairaalat, joissa sen pitdad olla

pieni, ja hotellit, joissa sen taas pitdd olla suuri.

Keksinttd selostetaan seuraavassa esimerkin avulla viittaa-

malla oheisiin piirustuksiin, joissa
Kuv. 1 esittad nopeudens&dtbjdrjestelman periaatetta.
Kuv. 2 esittd8 sadatoyksikdn yksinkertaeista kytkentdkasaviota.

Kuv. 3-5 esittévadt nopeudensddtdjan ohje- ja oloarvoa sekd

hidastusohjetta aikaan ndhden.

Kolmivaihevirta tulee nopeudensddttjdrjestelmd&n pisteisiin
A, B ja C. Hissimoottori on kytketty pisteisiin D, E ja F.
Moottorin jarrutuspiirit on kytketty pisteisiin G ja H. |
Sgdatoyksikkd on EL ja sen toimintaselostus 1liittyy kuvioi-
hin 2, 3, 4 ja 5.

Hissin lahtdtilanteessa asetetaan hidastuksen aloitustieto
SA = "1", Kytkin Q6 johtaa ja 07 ei johda. Q2 13htd aset-
tuu negatiiviseen (- 15 V) jé&nnitteeseen. Koska D57 ja D53
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muodoétavat pienemmdn jé&nnitteen valintapiirin, asettuu

M9B kaa&ntavd (-) sisddntulo myds negatiiviseen (- 15 V) jén-
nitteessa. D62 on estosuuntainen tdlle jannitteelle, joten
virta vastuksessa R 124 on nolla. Kiihdytys aloitetaan
kytkimellad 08, jolloin AC = -15V, ja kytkin Q17 muuttuu

ei johtavean tilaan. L&hddn pyOristyspiiri M6B antaa kiih-
dytysohjeen, josta integroimalla piiri R78, C22 ja MSA
muodostaa nopeusohjeen. Moottorin saavutettua téyden pyd-
rimisnopeuden arvon, annetaan kiihdytysohjeen edelleen vai-
kuttaa, mistd syysté& nopeuschje edelleen kasvaa (kuvio 3).
Koska ohje kasvea oloarvoca suuremmaksi, niin s&3taj3 M10B
pyrkii lisdémé&dn nopeutta, jolloin seurauksena on tyristo-
rien tédysi johtavuus (Y= 180°). Kun kuilusta saadaan hi-
dastuksen aloitustieto (SA = "0"), tulee kytkin @7 johta-
vaksi ja kytkin QB ei johtavaksi. 02 1&ht& asettuu posi-
tiiviseen (+15V) jédnnitteeseen. Diodi D53 valitsee nyt
ohjeen palautuspiirin MS8B negat. sisdanmenocon jannitteen,
Joka on'séédetty palautuspisteen sa&atdpotentiometrilld RS.
Koska nopeusohje on negatiivisempi, on M3B 18htdjadnnite
negatiivinen (-15V). Diodi D62 on nyt mydtdsuuntaan esi-
Jénnitetty ja kondensaattoria C22 puretaan vastuksen R124
kautta kunnes nopeusohje on samassa jé&nnitteessd kuin MA8B
negat. (-) sisd&nmeno. T&m& j8nnite on likimain sama kuin
potentiometrin R5 sdatBnastan jdnnite. Tapahtuu siis ohjeen
pudotus pisteestd B pisteeseen A (kuvio 3). Koska ohjearvo
MSV on nyt sama kuin oloarvo MAV’ ovat s&atajien l1lahtéjén-
nitteet nollat (AL = 0, OC = 0) (ilman palautuspiirii

AL = +15 ja OC = -15V).

Hidastusohje MDR’ joka mﬁodostetaan hissin nopeuden ja ta-=
solla olevan etdisyyden perusteella, integroidaan (piiri R101,
C22 ja MYA), jolloin saadaan nopeusohje. Koska jarrutusjén-
nitesddtdjén positiivinen ulostulojdnnite merkitsee jarru-
tusmomenttia, sdadean hidastus alkamaan vdlitt®misti nopeus-

ohjeen tiputtua pisteeseen A ja pudotessa kohti nollaa.

Koska palautuspisteen A arvo on sdddettdvissid potentiomet-
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rilld RS, voidaan pudotus tehdd& myGs pisteeseen A' (ku-

vio 3). T&ll6in hidastus alkaa vasta viiveen At kuluttua,
kun ohje on saavuttanut oloarvon vastaavan arvon. Viiveen
At aikana hidastusohje kasvaa, koska hissin nopeus ei ole
pienentynyt yhtdan. Kun oloarvo ja ohjearvo tulevat sa-
maksi, on hidastusohjeen (kuvio 5) arvo suurempi, joten
hissin hidastuvuus on suurempi. S&&d&n lineaarisuus s3i-
lyy kuitenkin hyvand riippumatta siitd, onko pudotus suori-
tettu pisteeseen-A vai A', silld kyscessd on vain aika jonka

saatadjéd kdyttdd ei-aktiivisessa tilassa ollessaan.
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PATENTTIVAATIMUKSET

1. Oikosulkumocttorin tayden pyBrimisnopeuden salliva his-
sin nopeudensddttjdrjestelmd, jossa oikosulkumoottoria oh-
jaavat tyristorit sallivat moottorin pydrimisen tédydella
nopeudella, joka on taajuudesta ja kuormasta riippuva, ja
hissin kulkiessa kevyempddn suuntaan, moottorin toimimisen
generaattorina ylisynkronisella py6rimisnopeudella, t u n-
nettu siitd, ettd jadrjestelmddn kuuluu sind&nsd tunne-
tuista komponenteista koottu s&8tdyksikkd, jolla nopeuden-
sdatdjédn ohjearvo kasvatetaan liikkeelleldhddss@ oloarvoa
huomattavasti suuremmaksi, jolloin oikosulkumoottori jaa
pydrimdédn mainitullae tdydelld nopeudella ja ettd hidastusta
aloitettaessa ohjearvo tiputetaan suoraan vastaamaan olo-

arvaoa.

2. Patenttivaatimuksen 1 mukainen nopeudensdadtdjédrjestelma,
tunnettu siitd, ettd ohjearvon tiputus oloarvoon, *

eli hidastuvuus, on sdddettdvissd s83tdvastuksella (R5).



PATENTKRAV

1. Fastighetsregleringssystem f8r en hiss som tilléter
kortslutningsmotorns fulla rotationshastighet, dar tyris-
torerna som styr kortslutningsmotorn till&ter motorns rota-
tion med dess fulla hastighet, vilken ar beroende av frek-
vensen och belastningen, och d& hissen rdr sig i den latta-
re riktningen, motorns funktion som generator med Over-
synkron rotationshastighet, k 8 nnetecknad
dirav, att till systemet h&ér en av i och for sig kanda kom-
ponenter hopsatt styrenhet, med vilken hastighetsregula-
torns riktvirde Bkas vid starten till betydligt stdrre an
lidgesvérdet, varvid kortslutningsmotorn férblir roterande
med namnda fulla hastighet och att riktvardet vid retar-
dationens begynnande sédnks direkt ned till att motsvara

liagesvardet.

2. Hastighetsregleringssystem enligt patentkravet 1,
Kk 53nnetecknad dirav, att riktvardets sdnkning
till lagesvardet, dvs. retardationen, ar reglerbar med en

potentiometer (R5).

Viitejulkaisuja—-Anférda publikationer
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