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Sposób sterowania częstotliwościowego silnika klatkowego
i układ sterowania częstotliwościowego silnika klatkowego

Dziedzina techniki. Przedmiotem wynalazku jest
sposób sterowania częstotliwościowego s"ln:ka
klatkowego oraz układ sterowania częstotliwościo¬
wego silnika klatkowego, stosowane do automa¬
tycznej regulacji prędkości kątowej napędów elek¬
trycznych.

Stan techniki. Znany jest sposób sterowania sil¬
ników klatkowych w zamkniętych układach czę¬
stotliwościowej regulacji prędkości, który polega
na aproksymacji charakterystyki prąd-poślizg w
torze wymuszenia amplitudy prądu stojana oraz
sterowania sumatora liniowego lub regulatora
poślizgu względnie regulatora momentu w torze
wymuszenia częstotliwości, przy czym przy za¬
stosowaniu sumatora liniowego sygnał określający-
częstotliwość zasilania stojana uzyskiwany jest
Jako suma częstotliwości wirnika i zadanej czę¬
stotliwości poślizgu. Natomiast przy zastosowaniu
regulatora poślizgu w torze wymuszenia często¬
tliwości, częstotliwość stojana określana jest przez
porównanie wartości zadanej częstotliwości pośliz¬
gu z wartością mierzoną poślizgu, zaś przy zasto¬
sowaniu regulatora momentu częstotliwość stojana
określona jest przez porównanie wartości zadane¬
go momentu 6ilnika klatkowego.z wartością mie¬
rzoną tego momentu,

Znany jest układ sterowania częstotliwościowe¬
go silnika klatkowego poprzez wymuszenie prądu
stojana silnika, w którym regulator prędkości na
podstawie porównania wartości zadane] i wartości

mierzonej za pomocą prądnicy > tachometrycznej
prędkości obrotowej określa zadaną wartość czę¬
stotliwości poślizgu, która jest podana do toru
wymuszenia prądu, sterując pracą tyrystorowego

i prostownika sieciowego oraz do toru regulacji czę¬
stotliwości stęfując pracą falownika prądu. W
torze wymuszenia prądu wartość zadana poślizgu
poprzez człon nieliniowy aproksymujący charakte¬
rystykę prąd-poślizg silnika, nastawia wartość za¬

li daną amplitudy prądu stojana, która to wartofć
amplitudy zostaje wyregulowana przez układ ste¬
rowania tyrystorowego prostownika sieciowego.
Natomiast w torze regulacji częstotliwości, war¬
tość zadana poślizgu zostaje zsumowana z pręd-

ii kością obrotową wirnika silnika według równania
prawdziwego w jednostkach względnych

i t — *rx + n

a gdzie: fg — częstotliwość zasilania stojana, fr« —
częstotliwość zadana poślizgu, n — prędkość obro¬
towa wirnika silnika i poprzez układ sterowania
falownika prądu określa częstotliwość zasilania
stojana silnika klatkowego.

s .Wadą sposobu sterowania silników klatkowych,
w którym zastosowano sumator liniowy do stero¬
wania częstotliwościowego silnika klatkowego oraz
układu sterowania częstotliwościowego jest nieli¬
niowość charakterystyk mechanicznych silnika,

30 prądnicy tachometrycznej jak równie! układu ste-
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rowania falownika prądu. Natomiast wadą sposo¬
bu sterowania silników klatkowych, w którym
zastosowano regulator poślizgu i regulator mo¬
mentu jest konieczność pomiaru odpowiednie po-

^ .ślufcii- lub^raoifcjentu rozwijanego przez silnik, coL^a\rłększik<ŁflHi komplikuje układ sterowania.
( Iatota wynalazku. Sposób według wynalazku
j polegała tym, "że częstotliwość, zasilania stojana
I fitnika^^enia się tak, aby przy biegu'jałowym
- w-zakreste regulacji prędkości obrotowej silnika

wartość zadana częstotliwości poślizgu pozostała
stała,

-Układ zgodnie z wynalazkiem charakteryzuje
się tym, że tor ' sterowania częstotliwości prądu
stojana si!n:ka posiada szeregowo połączony pier¬
wszy rezystor z drugim rezystorem oraz równo¬
legle dołączoną do pierwszego rezystora diodę
o zadanym progu przewodzenia, włączone do jed¬
nego z wejść sumatora wartości zadanej poślizgu
i mierzonej prędkości obrotowej.

Korzystne skutki techniczne wynalazku. Zasto¬
sowanie sposobu sterowania silnika klatkowego
według wynalazku utrzymującego sta'lą wartość
zadaną poślizgu, pozwala utrzymać stałą wartość
amplitudy prądu silnika przy biegu jałowym, w
całym zakresie regulacji jego prędkości kątowej.
Natomiast układ zgodnie z wynalazkiem pozwala
na kompensację nieliniowości charakterystyk me¬
chanicznych silnika, prądnicy tachometrycznej
i układu sterowania falownika zapewniając tym
samym ekonomiczną i stabilną pracę napędu elek¬
trycznego w całym zakresie regulacji, prędkości
kątowej.

Objaśnienie rysunku. Przedmiot wynalazku jest
uwidoczniony w przykładzie wykonania na rysun¬
ku, który przedstawia schemat blokowy układu
sterowania częstotliwościowego silnika klatko¬
wego.

Przykład wykonania. Trójfazowa sieć U~ prądu
przemiennego, poprzez przemiennik częstotliwości
składający się z prostownika PS sterowanego ob¬
wodu pośredniczącego prądu stałego zawierającego
dławik L oraz falownik CP prądu zasila stojąn
silnika M klatkowego. Regulator Rn prędkości n
obrotowej poprzez porównanie wartości zadanej n*
i mierzone} przez prądnicę PT tachometryczną
prędkości n obrotowej określa zadaną wartość
częstotliwości f*r poślizgu, która steruje pracą toru

regulacji amplitudy A i częstotliwości B prądu
stojana silnika. W torze regulacji amplitudy A
prądu stojana silnika sygnał zadanej wartości
częstotliwości f*r poślizgu steruje przez nieliniowy

5 człon NZP zadawania amplitudy A prądu oraz
układ USP sterowania pracą prostownika PS ste¬
rowanego, natomiast w torze B regulacji często¬
tliwości prądu stojana, po zsumowaniu w suma¬
torze S z prędkością n obrotową wirnika określa-

ia na jest częstotliwość fa stojana, która przez układ
USF sterowania*- częstotliwością falownika- FP
prądu, steruje pracą falownika FP prądu. Na
wejściu sumatora S znajdują sią szeregowo połą¬
czone rezystory Ri i R3 oraz równolegle dołączona

15 do rezystora Ri dioda D o zadanym progu prze-
wodzenia> dobranym tak, aby przy wzroście war¬
tości zadanej częstotliwości f*r poślizgu przy biegu
jałowym silnika M klatkowego w zakresie regu¬
lacji prędkości n obrotowej, częstotliwość f§ za-

w silania stojana silnika M zmieniała się tak, aby
wrartość zadana częstotliwości f*r poślizgu pozo¬
stała stała.

Zastrzeżenia patentowe

25 1. Sposób sterowania częstotliwościowego silni¬
ka klatkowego w zamkniętym układzie regulacji
prędkości obrotowej, w którym częstotliwość za- .
silania stojana określa się przez sumowanie war¬
tości zadanej poślizgu i prędkości obrotowej wir-

30 nika, znamienny tym, że częstotliwość (ts) zasila¬
nia stojana silnika zmienia się tak, aby przy biegu-.
jałowym w zakresie regulacji prędkości (n) obro¬
towej silnika <M) klatkowego wartość zadana
częstotliwości (f*r) poślizgu pozostawała stała.

^ 2 Układ sterowania częstotliwościowego silnika
klatkowego poprzez wymuszanie prądu stojana
silnika, zawierający regulator prędkości' oraz tor
sterowania ampditudy prądu stojana i tor ste¬
rowania częstotliwości i prądu stojana silnika,

4§ składający się z sumatora wartości zadane} po¬
ślizgu i mierzonej prędkości obrotowej oraz ukła¬
du sterowania falownika prądu, znamienny tym,
że tor sterowania częstotliwości prądu stojana sil¬
nika (M) klatkowego posiada szeregowo połączone

45 rezystory (Ri j R3) oraz równolegle dołączoną do
jednego rezystora (Ri) diodę (D) o zadanym progu
przewodzenia, włączone do jednego z wejść su¬
matora (S).
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