U POPIS VYNALEZY 210575
v K AUTORSKEMU OSVEDCENI
(51) Int. CL4

—_— : H 02 P 5/28

(22) PFihldSeno 18 01 84
(21) (PV 412-84)

{40) Zverejnéno 16 07 85

URAD PRO VYNALEZY'

A OBJEVY (45) Vydano 15 08 87

75)
utor vynélezu FALTUS EMANUEL; DEVATY JIRI ing.; RYANT JIRI ing., PRAHA

(54} Zapojeni pro nastaveni a fixaci polohy rotoru synchronnich motori
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Zapojeni je uréeno pro synchronni motory
napajené z ménite kmitoCtu, které pracujl
v nizkych otdckdch s velkym vykonem a
jsou pohonem zafizeni, prikladné kulovych
mlynd, jejichZ otddivd Cast je upevnéna pii-
mo na rotoru.

Nastaveni a fixace polohy rotoru v presné 2
definovaném thlu je umoZnéna elektronicky
Fizenym obvodem, v némZ ke vstuplim prou-
dovych regulatords (5a, 5b, 5c) jednotlivych

bloku (2). Potfebnou polohu zastaveni ro-
toru a jeji stabilizaci lze zvolit nastavenim A
signald statické hodnoty proudu jednotlivych T ~0 5e¢
-0
1

fazi motoru jsou za normdlnfho provozniho R ~o S
chodu pfFipojeny pies trojpdélovy dvoupolo- La o |
hovy piepinad (1) vystupni signély poZado- {1
vané dynamické hodnoty proudd jednotli- , ‘ U o! |
vych fazi motoru ze zaddvaciho vypodetniho 3 | 8§ it :i“’ 54
; |
i

(o]

f&z1 motoru v koncové ¢asti zaddvaciho Cle- b
nu (3] polohy rotoru a tyto signaly p¥ivést
pres zpoZdovaci ¢leny (4a, 4b, 4c] na vstu-
py reguldtorfi (5a, 5b, 5¢) proudu po pfe-
pnuti trojpélového dvoupolohového prepina-
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Vyndlez se tyka zapojeni Fidiciho obvodu
k nastaveni a fixaci polohy rotoru synchron-
nich motord, napdjenych z ménife kmitoc-
tu.

V soutiasné dobé celd TFada pramyslovych
oborfl vyuZivd technologickych zafizeni, je-
jichZ pohony pracuji v nizkych otdckach s
velkym vykonem. Vhodnym pohonem téchto
zatizeni je bezpFfevodovy mnohapdlovy syn-
chronni motor, napajeny z ménige kmitoctu
a piikladem takovéhoto zarizeni je kulovy
mlyn k vyrob& cementu, jehoZ otaCivd ¢ast,
tvofend bubnem, je upevnéna na rotoru mo-
toru. Z dfvodu technologie vyroby nebo o-
prav zafiizeni p¥i provozu vznikd Casto po-
tfeba nastaveni rotoru do urdité statické
polohy. Tento tkon se dosud provadi tak,
Ze st¥idavym vypindnim a zapindnim motoru
se pootddi rotorem, a tim i celou otacivou
¢asti zafrizeni tak dlouho, dokud se nenasta-
vi do poZadované polohy. V né&kterych pii-
padech se této polohy dosahuje mechanic-
kym zplisobem, napfiklad pomoci jefdbu a
ovinutého lana kolem bubnu zalizeni.

Nevyhodou dosud provdd&ného nastavo-
vani a fixace polohy oto¢né Cédsti zafizeni je
velkd pracnost a nedostatetnd presnost za-
staveni rotoru v Zddaném bodé. PFi elektric-
kém nastavovani dochédzi snadno k jeho
prejeti, a tim k nutnosti najiZdéni do poZa-
dované polohy v dal$i obritce. V disledku
mnohokrat opakovaného vypindni a zapindni
motoru vznikaji proudové nédrazy, které ne-
piiznivé pasobi na napdjeci sit.

Uvedené nevyhody jsou odstrané&ny zapo-
jenim pro nastaveni a fixaci polohy rotoru
synchronnich motort podle vynélezu, urde-
nym pro motory napajenéd z ménice kmito¢-
tu. Toto zapojenii sestdvé z reguldtordi prou-
du jednotlivych fdzi motoru, trojpdlového
dvoupolohového prepinace, zaddvaciho vypo-
¢etniho bloku poZadované hodnoty proudu,
zaddvaciho ¢lenu polohy rotoru a t¥i zpoZdo-
vacich ¢lenfl. jeho podstatou je, Ze vstup re-
guldatoru proudu kaZdé faze motoru je spo-
jen s jednim pohyblivym kontaktem trojpo-
lového dvoupolohového prepinade, jehoZ je-
den z kaZdé dvojice pevnych kontaktd je
spojen s jednim ze tFi vystupl zadavaciho
vypocéetniho bloku poZadované hodnoty a
druhy pevny kontakt kaZdé této dvojice s
vystupem jednoho zpoZdovaciho ¢lenu. Vstu-
py zpoZdovacich &lenli jsou spojeny s pii-
sludnymi fdzovymi vystupy zaddvaciho ¢lenu
polohy rotoru, jehoZ koncovd vystupni &ast
je tvofena trojpolovym, nejméng Sestipolo-
hovym Kkruhovym prepinadem, piipadné e-
lektronickym vratnym registrem,

Zapojenim podle vyndlezu je umoZn&no
nastavit poZadovanou statickou polohu roto-
ru synchronniho motoru v presné definova-
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ném thlu mezi dvéma pdly a tuto polohu
elektromagneticky stabilizovat. Jednou z vy-
hod feSeni je jeho pomérna jednoduchost,
nebot je maximéln& vyuZito prvk@ stavajici-
ho elektronického fidiciho obwodu pohonu
zafizeni. Oproti dosud pouZivanému zptso-
bu nastavovani a fixace poZadované polohy
rotoru je tento dkon mnohem mén& pracny
a omezuje proudové narazy na minimum,

Na piipojeném vykresu je uveden pfiklad
zapoieni podle vyndalezu, kde obr. 1 zndzor-
fiuje jeho celkové schéma, obr. 2 pribéh f&-
zovych proudfi motoru p¥i nastaveni poZa-
dované polohy rotoru zaddvacim ¢lenem, je-
hoZ koncovéd vystupni ¢ast je tvofena troj-
p6lovym Sestipolohovym kruhovym pfepina-
tem, schematicky zakreslenym na obr. 3.

Zapojeni pro nastaveni a fixaci polohy ro-
toru synchronnich motor{i napajenych z mé-
nide kmitodtu vyuZivd stdvajicich prvki e-
lektronického tidiciho obvodu pohonu zafi-
zeni, kde témito prvky jsou jednak zadavaci
vypocetni blok 2 poZadované hodnoty proudu
jednotlivych fazi motoru a jednak regulatory
5a, bb, Ge proulu t&chto fdzi. Zapojeni podle
vyndlezu je tvofeno trojpdlovym dvoupolo-
hovym pfepinadem 1, k jehoZ pohyblivym
kontaktdm jsou pfipojeny vstupy reguldtori
Sa, 5b, e proudu a k jednomu z kaZdé dvo-
jice pevnych kontaktli prepinace 1 je p¥ipo-
jen jeden ze t¥i vystupli zaddvaciho vypo-
getniho bloku 2 Zaddan# hodnoty proudu,
zatimco k druhému z t8chto t¥i dvojic pev-
nych kontakti je p¥ipojen jeden ze t¥i fdzo-
vych vystupd R, S, T zaddvaciho ¢lenu 3
polohy rotoru, z nichZ kaZdy je veden pfes
samostatny zpoZdovaci ¢len 4a, 4b, 4e.

Za normdlniho provozniho chodu pohonu
zalizeni, kdy rotor synchronniho motoru o-
taci prikladné bubnem kulového mlynu, jsou
vystupni fidici signdly poZadované dynamic-
ké hodnoty proudu jednotlivych f4z1 motoru
privddény ze zaddvaciho vypocdetniho bloku
2 pies sepnuty trojpolohovy dvoupdlovy pfe-
pina¢ 1 k reguldtordm 5a, 5h, 5¢ proudu.
P¥i poZadavku nastaveni bubnu do potfebné
statické polohy se pohon zastavi a pFepne
pfepinaé 1, ¢imZ se odpoji vystupy zaddva-
ctho vypodetniho biloku 2 od vstupl regula-
tort 5a, 5h, B¢ proudu, k nimZ se namisto
nich pripoji zpoZdovaci éleny 4a, 4b, 4c vy-
stupy R, 8§, T zaddvaciho &lenu 3 polohy ro-
toru. Pohon se spusti a pomoci koncové ¢ésti
zaddvaciho €¢lenu 3 polohy rotoru, v tomto
pFipadsé pomoci trojpblového Sestipolohového
kruhového prepinade, se nastavi signdly po-
Zadované statické hodnoty fadzovych proudid
motoru. Tyto signély zajisti natodeni a zasta-
veni rotoru v poZadované poloze, jejiZz sta-
bilita je zabezpeGena priitoky jimi ¥izenych
fazovych proudi. » .
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1. Zapojeni pro nastaveni a fixaci polohy
rotoru synchronnich motort napédjenych z
ménite kmitottu, sestdvajici z regulatora
proudu jednotlivvych fazi motoru, trojpolo-
vého dvoupolohového prepinade, zaddvaciho
vipodetniho bloku poZadované hodnoty prou-
du, zaddvaciho ¢&lenu polohy rotoru a t¥i
zpoZdovacich ¢lenli, vyznadené tim, Ze vstup
kaZdého reguldtoru (5a, 5b, 5¢) proudu je
spojen s jednim pohyblivym kontaktem troj-
polového dvoupolohového prepinade (1),
jehoZ jeden z kaZdé dvojice pevnych kon-
taktd je spojen s jednim ze t¥i vystupli zada-
vaciho vypotetniho bloku (2) poZadované

B

hodnoty proudu a druhy pevny kontakt kaZ-
dé z téchto dvojic je pfes zpoZdovaci Clen
{4a, 4b, 4c) spojen s jednim z f&zovych vy-
stupfi (R, S, T) zad4dvaciho élenu (3) polohy
rotoru:

2. Zapojeni podle bodu 1, vyznadené tim,
Ze koncova vystupni &ast zadavaciho élenu
{3) polohy rotoru je tvorena trojpdlovym
nejméné Sestipolochovym kruhovym piepina-
tem.

3. Zapojeni podle bodu 1, vyznadené tim,
Ze koncovd vystupni ¢dst zaddvaciho ¢lenu
{3) polohy rotoru je tvofena elektronickym
vratnym registrem.
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