&

cswomovmsst ) POPIS VYNALEZU

“®> | K AUTORSKEMU OSVEDCENI

(61)

(23) Vystavnf priorita

(22) Prihlaseno 01 10 82
(21)  (PV 6990-82)

234 319

ay G

(51) Int. CI> H 02 P 7/40

] PRO VYNALEZY
‘UI'MD ~ (40) Zvefejnéno 31 08 84
A OBJEVY (45) Vydno 1, 03 g7
" (75) i
Autor vynilezu OTT FRANTISEK ing., SEZIMOvVO UsTi

(54) Zapo jeni asynchronniho elektromotoru pro pohon stroje

Pfedmétem vyndlezu je zapojeni
asynchronniho elektromotoru pro hlavni
pohon obrdbéciho stroje, napajeného
z t¥if4zové sitd, umoznujiciho kromé své -
hlavni funkce také pootaceni ozubengch
prevodd za ulelem dofazovani rychlost{
otafek vretena,posuvi a jemné peotadeni
vietena za uéelem jeho polohovan{.

Vynélez Fes{ problém dofazovani
rychlostf ot4dek vietena a posuvii v pi{-
padech, kdy pfesouvani ozubens kola
do sebe nezapadnou. Zapojenim podle vy-
ndlezu je umoinéno dofadit pomoe{ hlav-
niho asynchronniho elektromotoru, a to
jého krdtkodobymi intervalovymi sepnuti-
mi, Obsahuje dvojici stykadd, provéadéjic{
zapojeni do trojihelniku a dvojici sty-
kadéd pro opaény b&h, provadéjici zapo je-
ni do hvézdy. K zapojenf do hvézdy je
alternativné pfifazen dalsf styka&, na
jeho jednu fézi je pfivadéne napdti
Z odboéky transfermétoru.
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Vyndlez se tykd zapojeni asynchronniho elektromotoru pro
pohon stroje, zejména obrabéciho stroje, napdjeného z t¥ifdzové
sité, jeZ umoZnuje pootddeni ozubenych prevodd krdtkodobymi
sepnutimi za Glelem dorazovani rychlosti otddek vietena, po-
suvi nebo jemné pootdceni vietena za tdelém jeho polohovdni.

Razeni rychlosti otddek vietena a posuvi u obrdbdcich stro-
ji, nap¥. radidlnich vrtadek, vyvrtdvadek atd. md svij problém
v tom, Ze presouvand ozubend kola do sebe viZdy nezapadnou, nybrZ
na sebe narazi a zarazeni se neuSkutedni. V takovém p¥ipadd je
nutno dorazovat, coZ se provddi u konvendnich strojt vétSinou
ruénim pootdéenim v¥etenem tak dlouho, dokud ozubend kola do
sebe nezapadnou. Jiny zndmy zpisob dorazovéni je pomoci krdtko-
dobého zapnuti elektromotoru vietena. Tento zpisob vSak neni zcela
spolehlivy a nezaruuje bezpecné zarazeni. Uvedené metody dora-
zovédni vSak neni moZno pouzit u modernich obrdbécich strojl,
jeZz jsou automaticky ovldddny, nap¥. u 8islicové ¥izenych strojd.
Zde se problém dorazovdni Yedi samostatnymi malymi elekiro-
motory, které pootdceji vreteno napi. pres Snekovy prevod a
hydraulickou &i elektromagnetickou spojku. VSechny t¥i jmeno-
vané metody maji své nedostatky. Samostatné malé elektromotory
Jsou ndkladné e ndroéné na prostor, pFedchozi dva zplisoby jsou
zdlouhavé a nespolehlivé. Kromé toho existuje systém pootddend
ozubenymi prevody nebo vietenem za ddelem dorazovdni, spoli-
vajici na zapojeni asynchronniho motoru pro pohon v¥etena, umoZ-
mjicim t.zve impulsovdni, t.j. pootdleni vr¥etena pomoci krdtko-
dobych impulsui.

Stdvajici reSeni se zdokonaluji zapojenim asynchronniho mo-
toru pro pohon vretena, obsahujicim dvé dvojice stykadl, z nichZ
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jednu pro zapojeni do trojihelniku a druhou pro zapojeni do hvézdy,
k niZz jJje p¥ipojen paralelné dalsdi stykad,ddle transformdtor s odbod-
kemi ne primirni straend,piiem? jedna ze t¥i f4z{ daldiho stykade je
p¥ipojena na nékterou z odbodek primdrni strany transformdtoru.

Zapojeni podie vyndlezu zachovdvd viechny vyhody citovaného Ye=-
Seni s impulsovdnim,totiZ naprosto nendrodné a pritom bezpedné, spo-
lehlivé dorazovdni pootdlenim v¥etena opakovanymi krdtkodobymi im-
pulsy,nevyzadujici fyzickou ndmshu. Navic oproti tomuto FeSeni odpadd
pouziti tlumivek, &im¥ se Het#{ ndklady a také prostor v rozvadddi.

P¥iklad provedeni vyndlezu je zndzornén na priloZeném vykresu,
predstavujicim scheéma zapojeni asynchronniho elektromotoru pro pohon
vietena. : )
Ke svorkdm U,V,W,PE tPifdzové sité je pPes jistid F1 pfﬁ%djen
transformdtor T1. Ddle je k té€mio svorkdm pies pojistky gg pfinﬁena_
jedna strana spinacich kontaktli stykadld K2, K3 a dva kon%aktyfstykaée
K7. T¥eti kontakt stykale KJ je p¥ipojen k jisti¥i F1. Druhd strena
spinacich kontaktl stykadh K2, K3 a K7 je pFipojena ke é&orkém 33,
34, 35 elektromotoru Mi. K témto svorkdm je rovnéZ pripojena jedna
strana spinacich kontaktl stykafe K5, prifemZ druhd strana je piipo-
jena ke svorkém 36, 37, 38 elektromotoru M1. Ke svorkdm 36, 37,38 je
rovnéz pripojena jedna strana kontaktl stykade K6, piicemz druhé stra-
na je spojena nakrdtko.

Asynchronni elektromotor M1 pohdni vieteno obrdbéciho stroje .
a zdroven slouZi k jemnému pootddeni vY¥etena krdtkodobymi intervalo=
vymi impulsy. Je napdjen z tPifdzové sité pres pojistky F2. Dvojice“
stykadld K2 a K5 provddi zapojeni elektromotoru M1 do trojthelniku a
druhd dvojice stykadl K3 a K6 provddi jeho zapojeni do hvdzdy pro =
cpadny béh tim, Ze stykad K6 propojuje svorky 36, 31 a?}g{'K;témto dvénma
dvojicim stykadl K2, K5 a K3, K6 je p¥irazen dalsi stykad KJ, ktery
vytvari elternativné se stykadem K6 zapbjeni elektromotoru M1 do
hvézdy. Ze sité jdou pFes stykad K7 dvé fdze p¥imo na svorky 34 a 35 .
elektromotoru Mi. Tieti fdze je privddéna ze sité pres pojistku F1,
ddle pres nékterou z odbolek transformdtoru T1 a stykad K7 na svorku
33 elektromotoru Ml. Transformator T1, ktery existuje v kaZdém obrd-
bécim stroji jako souddst elektrického vybaveni, je zde vyuzit zdroven
pro sniZovdni zdbérového momentu elektromotoru M1 p¥i jemném pootdleni
v¥etena pomoci krdtkodobych intervalovych impulsd za GSelem do¥azeni.
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Primdrni strana kafdého transformitoru obrdbdeiho stroje je
totiZ s ohledem na rtzné poZadavky zdkazniki vybavena n&kolika
odbodkami pro riznéd napéti. Podle toho, pies kterou odbodku
transformdtoru 11 je tifeti fdze pFivddéna, je tedy ddna mira
sniZeni zdbérového momentu elektromotoru Mi.

Pro normdlni pohon vretena smérem doprava se pouZivd gepnuti
stykaéd K2 a K5. Pro reversaci otdek, nap¥. p¥i Pezdni zdvita,
se pou¥ivd sepnuti druhé dvojice stykadl, totiZ K3 a K6. Pro
krdtkodobd sepnuti za Qfelem jemného pootddeni vietena se
pouZiveji stykade K7 a K6, jeZ spinaji opakované tak dlouho,
~ dokud ozubend kola do sebe nezapadnou a Pazeni neni ukondeno
" nebo dokud neni p¥i polohovdni dosaZeno poZadované polohy vie-
tena. Impulsy ke krdtkodobému spindni se provdd&ji zndmym zpi-
sobem budto z programu ¥idiciho systému nebo znamym zpisobem
pomoci reléové logiky. Doba, po kterou je sepnuto a délka in-
tervalu mezi sepmutimi jsou se¥iditelné zndmymi prostiedky.
Pootddeci funkce hlavniho elektromotoru M1 pro pohon vietena
Je umoZnéna proto, Ze popsanym zapojenim pomoci stykadl K7 a K6
je dosaZeno podstatného sniZeni zdbérového momentu. Udelem je
dosdhnout co nejdrive bezporuchového dofazeni rychlosti 3i po-
otodeni v¥etena do poZadované polohy. Divody, které ovlivnuji
volbu velikosti impulst a jejich sled, mohou byt nap¥. velikost
rychlostni sk¥in& nebo podet Fazenych ozubenych kol. Za dQdelem
pokud mozno nejrychlejsiho zarazeni ozubenych kol je moZno zadit
vysilat impulsy k jemnému pootddeni v¥etena jesté pred presouvd-
nim ozubenych kol. Tento zpisob je umoznén podstatné sniZenym
zdb&rovym momentem elektromotoru M1 na zdkladé zapojeni podle

vyndlezu.
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Zapojeni asynchronniho elektromotoru pro pohon stroje, zejmé-

na pohon vietena obrdbdciho stroje, napdjeného z t¥ifdzové

git&, pouZitelné pro pootddeni ozubenych p¥evodd nebo poota-

Seni vietena krétkodobymi sepnutimi, obsahujici transformdtor

‘s odboCkami na primdrni strané, dvojici stykadl pro zapojeni

do trojdhelniku a dvojici stykadd pro zapojeni do hvézdy,

urdenou pro opadny bsh, k niZ je pripojen paralelnd dalsi

stykad, vyznalené tim, Ze jedna ze t¥i fdzi dalsiho stykade (KT7)

je p¥ipojena na nékterou z odbodek primdrni strany transforméd-

toru (T1). '

1 vykres
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