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Układ automatycznej regulacji posuwu elektrod stalowniczych
pieców łukowych

i

Przedmiotem wynalazku jest układ automatycznej
regulacji posuwu elektrod stalowniczych pieców
łukowych.

Stan techniki. Znany układ automatycznej regu¬
lacji posuwu elektrod pieców łukowych, zawiera 5
regulator, którego jedno wejście jest połączone po¬
przez przełącznik rodzaju pracy z członem pomia-
rowo-porównawczym. Drugie wejście regulatora
jest połączone z zasilaczem stabilizowanym, który
również łączy się z transformatorem zasilającym. io
Człon pomiarowo-porównawczy jest połączony,
z przekładnikiem prądu łuku, oraz poprzez prze-
kładnik rodzaju regulowanej wielkości z przekła¬
dnikiem napięciowym łuku i ze ziódłcm napięcia
odniesienia. Wyjścia członu synchronizacji są po- 15
łączone poprzez uzwojenia pierwotne transforma- ~
torów zapłonowych z transformatorem zasilającym. ••
Uzwojenia wtórne transformatorów zapłonowych są
połączone z bramkami tyrystorów łącznika nawro-
tnego, łączącego sieć trójfazową z silnikiem. W ka- 20
żdej gałęzi łącznika jest włączony szeregowo z ty¬
rystorami dławik z rdzeniem ferromagnetycznym.

Wadą opisanego układu jest jego skłonność do
wpadania w oscylacje z uwagi na specyfikę pracy
pieca łukowego, a ponadto układ ten nadaje się 25
tylko do stosowania przy piecach redukcyjnych.

Istota wynalazku. Układ automatycznej regulacji
posuwu elektrod zawiera blok zasilania połączony
z wejściem sterownika tranzystorowego, którego
wyjście łączy się z nawrotnym łącznikiem tyrysto- 30

rowym, włączonym w obwód zasilania silnika asyn¬
chronicznego. Człon pomiarowo-porównawczy jest
połączony poprzez przekaźnik trój położeniowy,
o regulowanej strefie nieczułości i czasie opóźnie¬
nia zadziałania, z jednym z wejść regulatora hamo¬
wania. Drugie wejście regulatora hamowania jest
połączone z czujnikiem wirowania, o działaniu dy¬
skretnym, sprzęgniętym z silnikiem asynchronicz¬
nym. Wyjście regulatora hamowania jest połączone
z wejściem sterownika tyrystorów.

Zaletą układu automatycznej regulacji posuwu
elektrod stalowniczych pieców łukowych, według
wynalazku jest uproszczona konstrukcja oraz
zmniejszona ilość elementów nastawczych i regu¬
lacyjnych. Ponadto układ odznacza się dużą nieza¬
wodnością i pewnością działania w porównaniu ze
znanym układem.

Przykład wykonania. Przedmiot wynalazku jest
uwidoczniony w przykładowym wykonaniu na ry¬
sunku, który przedstawia schemat blokowy układu.

Układ zawiera człon pomiarowo-porównawczy 1
na którego wejście są podane sygnały napięcia
i prądu łuku, a jego wyjście jest połączone z elek¬
tronicznym przekaźnikiem trójpołożeniowym 2.
Wyjście przekaźnika 2 jest połączone z jednym
wejściem regulatora hamowania 3, którego drugie
wejście jest połączone z czujnikiem wirowania 4,
sprzęgniętym z silnikiem asynchronicznym 5. Wyj¬
ście regulatora hamowania 3 jest połączone po¬
przez sterownik tyrystorów 6 z nawrotnym łącz-

112 773



3

112 773
4

niklem tryrystorowym 7. Przekaźnik trójpołożenio-
wy 2, regulator hamowania 3 i sterownik tyrysto¬
rów 6 są połączone z blokiem zasilającym 8.

Działanie układu automatycznej regulacji posu¬
wu elektrod stalowniczych pieców łukowych-, we¬
dług wynalazku polega na tym, że na wyjściu czło¬
nu pomiarowo-porównawczego pojawia się sygnał
będący różnicą wyprostowanych napięć proporcjo¬
nalnych do napięcia i prądu łuku.

Biegunowość sygnału wyjściowego 1 jest zależ¬
na od kierunku odchylenia się elektrody od poło¬
żenia zadanego. Sygnał ten steruje przekaźnikiem
trójpołożeniowym 2, który znakozmienny sygnał
nierównowagi, przetwarza na kombinację dwu sy¬
gnałów logicznych [0, i], które pojawiają się na
jego zaciskach wyjściowych. Sygnały wyjściowe
przekaźnika 2 sterują pracą Regulatora hamowania
3. Regulator hamowania 3 stanowi układ logiczny,
który z kombinacji sygnałów logicznych, przycho¬
dzących z trójpołożeniowego przekaźnika 2 i z czuj¬
nika wirowania 4, wypracowuje sygnał, który jest
podawany do sterownika tyrystorów 6. Sterownik
tyrystorów 6 wysterdwuje odpowiednie grupy ty¬
rystorów w łączniku nawrotnym 7, który spowo¬
duje jazdę elektrody w dół lub w górę, albo ha- 25

mowanie silnikiem przeciwprądem. W przekaźni¬
ku trójpołożeniowym 2 strefę nieczułości reguluje
się tak, że reaguje z opóźnieniem na pojawienie
się sygnału sterującego na jego wejściu a natych¬
miastowo na zanik sygnału sterującego na jego
wejściu.

Zastrzeżenie pate n t o w e

Układ automatycznej regulacji posuwu elektrod
stalowniczych pieców łukowych zawierający człon
i:omiarowo-porównawczy, połączony z elektronicz¬
nym przekaźnikiem trójpołożeniowym oraz blok za¬
silania połączony ze sterownikiem tyrystorów, któ¬
ry łączy się z nawrotnym łącznikiem tyrystorowym,
włączonym w obwód zasilania silnika asynchroni¬
cznego, znamienny tym, że trójpołożeniowy prze¬
kaźnik (2) o regulowanej strefie nieczułości i cza¬
sie opóźnienia zadziałania jest połączony z jądnym
z wejść regulatora hamowania (3), którego drugie
wejście jest połączone z czujnikiem wirowania
(4), o działaniu dyskretnym, który jest sprzęgnięty
z silnikiem asynchronicznym (5), natomiast wyjś¬
cie regulatora hamowania (3) jest połączone z wej¬
ściem sterownika tyrystorów (6).
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