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Kompressorikdyttd kompressoriin (101) liitetyn painekaasu-

tilavuuden {(106) kaasunpaineen siitdmiseksi. Harjaton
vaihtovirtamoottori (23) on suoraan liitetty kompressoriin,
jota kdytetddn samalla nopeudella kuin moottoria. Kaasu-

tilavuuden (106) paine tunnistetaan paineentunnistusvali—
neelld (109), joka on liitetty muuttajaan (114). Muuttaja
muuttaa samanaikaisesti moottorille {23) tuotavan kdyttd-
jannitteen amplitudia ja taajuutta. Tdmd tehdiddn tilavuu-
den (106) paineenmuutostenvasteena. Moottori pysdytetddn
jos paine ylittad esiasetetun maksimiarvon. Painekaasu-
sdilio (104) puretaan moottorin pysdhtyessd sallimaan

jalleenkdynnistyksen ilman kompressorin vastapainetta.

vilineet kdyttdjdnnitteen amplitudin ja taajuuden ohjaa-

"z

miseksi huolehtivat siitd, ettd virtaa tavallisella no-
peudella ja tiydelld kuormalla ei koskaan ylitetd moot-

torin kdynnistyessa.
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Kompressordrift f6r reglering av gastrycket i en tryck-
gasvolym (106) ansluten till kompressorn (101). En borst-
16s vidxelstrimsmotor (23) 4dr direktkopplad till kompressorn,
som drivs med samma hastighet som motorn. Trycket i gas-
volymen {106) avkdnns medelst tryckavkdnnande medel (109)
som dr anslutet till en omvandlare (114). Omvandlaren &ndrar
samtidigt amplitud och frekvens pa drivspanningen som till-
fb6rs motorn (23). Detta gdrs som svar pd tryckdndringar i
volymen (106). Motorn stoppas om trycket Overskrider ett
forinstdllt maximivdrde. En tryckgasbehdllare (104) avlastas
vid motorstopp f8r att tilldta dterstart utan mottryck pa
kompressorn. Medel for att styra amplituden och frekvensen
pd drivspanningen ser till att strommen vid normal hastig-

het och full last aldrig &Gverskrids vid motorstart.
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Kompressorikdytto

Esilld oleva keksint®d liittyy kompressorikdytt&dn kompres-
soriin liitetyn painekaasutilavuuden kaasunpaineen sddta-
miseksi, jolloin kompressoria kdyttdd harjaton vaihtovirta-

moottori.

Ennen tunnetuissa vaihtovirtamoottoreita sisdltdvissda kdy-
tdissd moottori sydtetdidn vakiojdnnitteelld taajuudella

50 Hz (tai 60 Hz). Kaksinapaisen moottorin toimintanopeu-
deksi tulee td118in 3000 kierr/min (3600 kierr/min taa-
juudella 60 Hz) synkronimoottorin osalta ja hieman vdhem-
mdn asynkronimoottorin osalta. Nelinapamoottorin nopeus

on puolet kaksinapaisen moottorin nopeudesta. Ndistd
rajoituksista johtuen on useimmissa tapauksissa vdltta-
mitdntid kdyttdd vaihdelaatikkoa tai muuta laitetta komp-

ressorin kdyttdmiseksi optimaalisella nopeudella.

Tunnetun tekniikan toinen varjopuoli, erityisesti ottaen
huomioon kuluttajille toimitettava kaasunpaine, on ettd
virta moottorin kdynnistyessd on useita kertoja korkeampi
kuin virta tavallisella nopeudella ja tdydelld kuormalla.
Siksi on rajoitettava moottorikdynnistysten lukumddrd

moottorin ylikuumenemisen vdlttadmiseksi.

Kun kuluttajille toimitettava kaasunpaine on pidettdva
asetetuissa rajoissa riippumatta painekaasun kysynndn
vaihteluista, tarjoaa tunnettu tekniikka vain mahdolli-
suuden keskeyttdd painekaasun toimitus, koska kompressorin
kapasiteetti on k&yt&nndllisesti katsoen vakio. T&md teh-
dddn pddasiassa kahdella tavalla. Ensinndkin kdynniste-
tddn ja pysdytetddn vaihtovirtamoottori vaihtelevan kuor-
mituksen selvittidmiseksi. T&mdn menetelmdn mahdollisuudet

ovat varsin rajoitetut ellei kdytetd erittdin suurta sdi-
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1i6t3d kompressorin ja kuluttajan vdlilld painekaasun va-
rastoimiseksi, johtuen edelld mainituista moottorin yli-
kuumenemisen vaaroista. Toiseksi voidaan kompressorin
kuorma poistaa kun paine saavuttaa ylemmdn raja-arvon.
Timi tarkoittaa, ettd moottorin k&ynti jatkuu kun paine-
kaasun toimitus estetdidn, kuristaen pydrivien kompresso-
rien ilmanottoa tai pit&mi#lld tuloventtiilit auki manta-
kompressoreissa. Tdmd toinen tunnettu menetelmd on epd-
eduliinen, koska tarvitaan merkittdvd energiamddrd mootto-
rin ja kompressorin kdyttdmiseksi silloin, kun ei suori-
teta mitddn tuotannollista tyotd. KdytdnnOssd kdyttdvat
nykyaikaiset kompressorilaitteistot ylldmainittujen tun-
nettujen menetelmien yhdistelmdd, jolloin moottori kdyn-
nistetdin ja pysdytetdsn valvotulla tavalla, niin ettd
viltetdsn liian usein esiintyvid moottorikdynnistyksid.
Tamin lisdksi tarvittava sddtd aikaansaadaan kuorman

poistamisella.

Esilli olevan keksinnén yhtend tarkoituksena on aikaan-
saada kompressorisuorakdyttd kdsittden harjattoman vaihto-
virtamoottorin, jolloin kompressoriin liitetyn kaasutila-
vuuden paine ohjataan vaihtovirtamoottorin nopeutta sda-

tamalla.

Keksinndn toisena tarkoituksena on tarjota vdlineet toi-
mitetun kaasunpaineen esiasetetun maksimiarvon tunnista-
miseksi ja vaihtovirtamoottorille tuotavan jdnnitteen
amplitudin ja taajuuden pienentdmiseksi nollaan saakka,
kun ylitetddn esiasetettu maksimipaine moottorin pysdyt-

tdmiseksi.

Keksinndn vield toisena tarkoituksena on tarjota sdilid,
jossa on poistoventtiili kompressorin alavirtapuolella
sdilidn paineen poistamiseksi kun moottori pysdytetdédn.
Tidmi mahdollistaa moottorin jdlleenkdynnistyksen ilman

vastapainetta kompressorille.
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Keksinndn vield yhtend tarkoituksena on tarjota vdlineet
moottorin virran sddtdmiseksi niin, ettd tavallisen no-
peuden ja tdyden kuorman virtaa ei ylitetd moottorin kdyn-
nistyksen aikana, jolloin voidaan sallia tiheitd mootto-

rin kdynnistyksid ilman, ettd moottori ylikuumenee.

Esilli olevalla keksinndlld, jota jédljempdnd olevat patent-

tivaatimukset midrittelevit, saavutetaan useita etuja.

Kompressoria voidaan kdyttd& suoraan vaihtovirtamootto-
rilla optimaalisella nopeudella kdyttimdttd vaihdelaatik-
koa tai muuta laitetta, jota tavallisesti kdytetddn moot-
torinopeuden muuttamiseksi optimaaliseksi kompressori-
nopeudeksi. Koska sellaiset laitteet ovat kalliita, tuo-
vat tehohdviditid, ovat kulumisen kohteena ja voivat
aikaansaada melua, on mahdollista tehdad kompressorilaitos
halvemmaksi, sdidstdd energiaa ja parantaa jdrjestelmdn

luotettavuutta kdyttden esilld olevaa keksintdd.

Mahdollisuus kdyttdd vaihtovirtamoottoria suuremmilla
nopeuksilla kuin verkkotaajuudella saavutettavilla, mah-
dollistaa moottorikoon pienentimisen annetulla teholla.
Syynd on, ettd vaihtovirtamoottorin koko on verrannolli-
nen viintdmomenttiin, joka on k#&ntden verrannollinen

moottorinopeuteen annetulla ldht&teholla.

Koska taajuusmuuttaja voi toimittaa jadnnitettd kdytdnndl-
lisesti katsoen millid tahansa taajuudella, on mahdollista
valita vaihtovirtamoottorin napojen lukumddrd moottorin
kustannusten pienentdmiseksi. On tunnettua, ettd neli-
napaisella moottorilla on parempi suhde aktiivisen ja
epdaktiivisen materiaalin v&lilléd kuin kaksinapaisella
moottorilla. Nelinapainen moottori on siksi halvempi

annetulla nimellismomentilla.

Koska taajuusmuuttajan l&htdjdnnitteen amplitudia ja

taajuutta voidaan kasvattaa nollasta tdyden nopeuden
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arvoihin halutulla tavalla, voidaan moottoria kiihdyttdd
virralla, joka ei ole suurempi kuin virta tavallisella

nopeudella ja tdydelld kuormalla.

Johtuen momentin ja nopeuden asteittaisesta kasvattamises-
ta, saavutetaan erittdin pehmed moottorin kdynnistys il-
man mekaanisia iskukuormituksia, jotka ilmenevdt kun vaih-

tovirtamoottori kdynnistetdan verkkotaajuudella.

Johtuen ylivirtojen puuttumisesta moottorin kdynnistyk-
sessd ja moottorin erittdin pehmedstd kdynnistyksestd,
on moottorin kdynnistysten lukumddrd tunnissa kdytdnndl-

lisesti katsoen rajoittamaton.

Useimmissa kompressoriasennuksissa on painevdliainesdilid
painevdliaineen kysynndn tasoittamiseksi. Koska esillé
olevan keksinndn mukaisesti kompressorin kapasiteetti
sdddetddn laajalla alueella kdyttden nopeuden sddtdd ja
johtuen rajoittamattomasta mddrédstd moottorin kdynnistyk-
sid, voidaan painevdliainesdilidtd pienentdd tai jopa

jattdd pois.

Kun kompressorikapasiteettia pienennetddn, vahennetddn
myds energiankulutusta vastaavasti. Kompressorin tehok-
kuus paranee siksi oleellisesti verrattuna tunnettuun

tekniikkaan osakuormalla.

Koska kompressorikapasiteettia sdddet&dn kdyttden nopeu-
dens&ddtdd, voidaan jdttdd pois tavanomaiset kapasiteetin-
sddtdlaitteet, kuten pydrivien kompressorien tulokuris-
tusventtiilit tai md@ntd@kompressorien tuloventtiilinnos-

timet.

Keksinndn erdstd suoritusmuotoa selostetaan jdljempdnd

viitaten oheiseen piirustukseen, jossa
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kuvio 1 esittdi kompressorilaitosta keksinndn mukaisine
kdyttdjdrjestelmineen,

kuvio 2 esittidi tehopiirejd harjattoman vaihtovirtamoot-
torin kdyttédmiseksi,

kuvio 3 esittdid kuvion 2 ohjausyksikon,

kuvio 4 esittidd kuvion 3 mukaisen ohjausyksikdn sdatdjén
ja

kuvio 5 esittdid kuvion 4 sddtdjdn siirtofunktion.

Kuviossa 1 esitetty kompressorilaitos kdsittdd kompresso-
rin 101, joka akselin 102 vdlitykselld on suoraan kytket-
ty harjattomaan vaihtovirtamoottoriin 23, joten kompres-
soria kdytet#in samalla nopeudella kuin moottoria. Pii-
rustuksessa esitetty kompressori on 8ljysuihkutusmallia,
mieluiten ruuvikompressori, mutta se voi olla mitd tahan-
sa tyyppid, esimerkiksi m&ntdkompressori. Ruuvikompres-
soritapauksessa on akseli 102 joko toinen ruuviakseleis-
ta tai kytketty toiseen niistd. Mintdkompressoritapauk-
sessa akseli on kampiakseli. Kokoonpuristettava kaasu
tulee kompressoriin 101 tulosuodattimen 113 kautta.
Kompressorin 101 toimittama kokoonpuristettu kaasu joh-
detaan takaiskuventtiilin 103 kautta &ljyerottimeen 104,
jossa 81jy erotetaan kaasusta ja kerdtddn pohjalle.

61jy vieddin sen jidlkeen takaisin 6ljyjddhdyttimen 110,
6ljysuodattimen 111 ja Sljynestoventtiilin 112 kautta
kompressorin 101 sisd&nsuihkutuskammioon. Pienestd pai-
nekaasusdilidstd 104 johdetaan kokoonpuristettu kaasu
takaiskuventtiilin 105 kautta painekaasutilavuuteen 106,
joka tavallisesti on kuluttajille johtava johtojdrjes-
telmd. Laitos on lisdksi varustettu varoventtiililld 107
ja poistoventtiililld 108. Poistoventtiili ohjataan komp-
ressorin 101 13hddn paineella niin, ettd se asettuu pii-
rustuksessa esitettyyn asentoon, kun paine pienenee mda-
ridtyn tason alle sen jdlkeen kun moottori 23 on pysdy-

tetty. S4ilidn 104 kuorma poistetaan tdll8in niin, etta
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seuraava moottorin kdynnistys voidaan tehdd ilman mit&dan

vastapainetta kompressorin 101 l&hdd&ssda.

Esitetty moottori 23 on harjaton kolmivaiheinen vaihto-
virtamoottori, esimerkiksi asynkronimoottori. Moottori
sybtetddn teholla muuttajasta 114, joka on liitetty kolmi-
vaiheverkkoon. Muuttaja kdsittdd kolmivaihetasasuuntaa-=
jan, tasavirtalenkin, invertterin, jossa on kuusi kytken-
tielintd 31-36 ja ohjausyksikdn 10, kuten on esitetty
kuviossa 2. Ohjausyksikk®d on varustettu tulolla 19 jatku-
vasti siidettividi nopeusohjaussignaalia varten ja tulolla
20 kidynnistys/pysdytyssignaalia varten. Esitetty kompres-
sorilaitos kisittdi paineentunnistusvédlineen 109, joka
antaa jdnnitteen, joka on verrannollinen paineeseen pai-
nekaasutilavuudessa 106. Td&md jdnnite, joka on negatiivi-
nen, tuodaan vastuksen 120 kautta operaatiovahvistimen
118 yhteen tuloon. Tilavuuden 106 toivottua maksimipai-
netta vastaava vertausjidnnite asetetaan potentiometriin
116 ja tuodaan vastuksen 117 kautta vahvistimen 118 tu-
loon. Vahvistimen 118 takaisinkytketty vahvistus asete-
taan siidettdvillid vastuksella 119 ja se vastaa tila-
vuuden 106 maksimipaineen ja minimipaineen toivottua
eroca. Jos vahvistimen 118 invertoitua tuloa kdytetddn,
tulee tuloon 19 tuotava jidnnite erocamaan nollasta vol-
tista, vastaten moottorin miniminopeutta, ennalta méé-
rdttyyn negatiiviseen arvoon, vastaten moottorin maksimi-
nopeutta, kun paine tilavuudessa 106 muuttuu maksimi-
paineesta minimipaineeseen. Vahvistimen 118 lahtdjannit-
teeseen liitetddn myds vdlineet esiasetetun maksimipai-
neen tunnistamiseksi komparaattorin 115 muodossa. Jos
paine tilavuudessa 106 ylittda toivotun maksimipaineen,
muuttuu vahvistimen 118 1ldht&jdnnite positiiviseksi niin,
ettd komparaattorin 115 ldhtdjdnnite muuttuu maksimaali-
sesta positiivisesta jadnnitteestd maksimaaliseen nega-
tiiviseen jdnniteeseen tai pdinvastoin. Tdmd jannite

tuodaan tuloon 20. T&llid tavalla pysdytetddn moottori 23.
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Moottori kdynnistet&&n jélleen kun vahvistimen 118 1&hto-

jidnnite taas muuttuu negatiiviseksi.

Kuviossa 2 esitetty kdyttdjdrjestelmd kdsittda kolmivaihe-
tasasuuntaajan 22, joka on liitetty kiintedtaajuiseen
standardiverkkoon. Tasasuuntaaja toimittaa tasavirtaa
pddasiassa vakiojdnnitteelld johdoille 24, 25, jotka muo-
dostavat positiivisen 24 ja negatiivisen 25 navan tasa-
virtalidhteessi invertterid varten. Invertteri kdsittaa
kuusi kytkentdelintd 31-36 yhdistdmddn toisensa jdlkeen
harjattoman vaihtovirtamoottorin 23 liitdnnat 28, 29, 30
tasavirtaldhteen positiiviseen napaan 24 ja negatiiviseen
napaan 25. Kytkentdelimet esitetddn piirustuksessa tran-
sistoreina mutta olisivat luonnollisesti tyristorien tai
muiden elimien yhdistelmid. Jokaisen transistorin yli on
rinnakkain vastasuuntaisesti sijoitettu diodi huolehti-
maan reaktiivisista virroista kun transistori suljetaan.
Invertterin ohjaamiseksi tuodaan ohjaussignaaleja ohjaus-
yksikdén 10 1&hddistd 11-16 kuten kuviossa 3 esitetddn.
Nimid ohjaussignaalit tuodaan vahvistimien 26 kautta asian-
omaisen transistorin kannalle. Ohjausyksikkd 10 on varus-
tettu sisdinmenoilla 17, 18, joiden avulla tasavirta joh-
dossa 24 tunnistetaan. Ohjausyksikkd 10 on lisdksi varus-
tettu 1%hdoll3 39 ja tuloilla 19, 20, 21. L&htdd 39 kdy-
tetddn vain, jos kdytdn aikana on toivottavaa muuttaa
moottorin pydrimissuuntaa. Pydrimissuunta valitaan tuomal-
la looginen signaali tuloon 21. Mik&li halutaan pyorimistd
vain yhteen suuntaan, yhdistetddn tulo 21 joko positiivi-
seen jidnnitteeseen tai maahan. Moottorin 23 nopeutta voi-
daan muuttaa muuttamalla tuloon 19 tuotavaa jdnnitetta.
Mikdli, kuten esimerkiksi hiomakoneessa, on toivottavaa
kdyttdi moottoria mddrdtylld nopeudella, liitetddn tulo

19 sopivaan jdnnitteeseen, joka vastaa toivottua nopeut-
ta. Tulo 20 on tarkoitettu ottamaan vastaan kdynnistys/
pysdytyssignaali, jonka avulla valitaan pySrimistd tai

ei pySrimista.
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Ohjausyksikk® 10, joka esitetddn yksityiskohtaisemmin ku-
viossa 3, kdsittdd tunnistuslaitteen 40 johdon 24 tasa-
virran tunnistamiseksi. T&@md virta esitetddn jdnnitteend
tulojen 17 ja 18 vdlilld. Tunnistuslaitteen 40 1&ht&-
signaali tuodaan ensimmdiseen huippuarvotunnistimeen 41,
alipddstdsuodattimeen 42, toiseen huippuarvotunnistimeen
43 ja komparaattoriin 49. Huippuarvotunnistimet 41 ja 43
sisdltdvdt diodeja, jotta ne reagoisivat positiivisiin

ja vastaavasti negatiivisiin signaaleihin. Huippuarvo-
tunnistimet sisdltdvdt lisdksi alipddstdsuodattimia. En-
simmdiselld huippuarvotunnistimella 471 on mieluimmin aika-
vakio noin 4/f, jossa f on moottorille 23 syOGtettdvdn
virran maksimaalinen perusddnitaajuus. Huippuarvotunnis-
timen 41 ylempi rajataajuus, -3 dB, on mieluimmin noin
0,1 £. Alipddsttsuodattimella 42 on mieluiten sama ylempi
rajataajuus. Toisella huippuarvotunnistimella 43 on mie-

luiten aikavakio noin 1/f ja ylempi rajataajuus noin 0,5f.

Huippuarvotunnistimen 41 huippuarvosignaali tuodaan en-
simmdiseen sddtdjaddn 45, joka esitetddn yksityiskohtai-
semmin kuviossa 4. Tulosignaalit tuloista 19 ja 20 tuodaan
vdlineeseen 44 ramppigeneraattorin muodossa. Ramppigene-
raattori 44 kdsittdd yhden tai kaksi operaatiovahvistinta
kytkettynd integraattoreiksi antamaan sddtdjdlle 45 kasvava
ramppijdnnite kiihdytyksessd moottorin kdynnistyksesséd

ja pienenevd ramppijdnnite jarrutettaessa moottorin
pysdyttidmisessd. Td1ld tavoin on mahdollista vadlttdd,

ettd ylitetddn virta normaalilla nopeudella ja tdydella
kuormalla kun moottori kdynnistetddn tai pysdytetéddn.
Nopeudenohjaussignaalin muutos tulossa 19 integroidaan
my8s ramppigeneraattorissa 44. Kestdd siis hieman aikaa
ennenkuin ramppigeneraattorin 1&htd on sovitettu tulo-

signaaleihin.

Ensimmdisen huippuarvotunnistimen 41 huippuarvosignaali

tuodaan operaatiovahvistimen 75 yhteen tuloon vastuksen
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72 kautta. T&td signaaliaverrataan vertailusignaaliin,
joka on esiasetettu sdddettdvddn vastukseen 73 ja sydte-
tidn vahvistimeen vastuksen 74 kautta. Vahvistin on va-
rustettu takaisinkytkentdvastuksella 76. Vahvistimen 75
14htdsignaali tuodaan vastuksen 77 kautta diodille 79.
Ramppigeneraattorin 44 ldhtdsignaali tuodaan vastuksen 78
kautta operaatiovahvistimen 91 yhteen tuloon. Vahvistin
91 on varustettu ensimmdiselld takaisinkytkentdvastuk-
sella 92 ja toisella takaisinkytkentdvastuksella 93 sar-
jassa diodin 79 kanssa. Vastuksella 93 on paljon pienempi
vastus kuin vastuksella 92. Suhde on mieluiten noin 1/20.
Jos vahvistimen 75 l&htdsignaali mitattuna diodilla 79

on enemmin negatiivinen kuin mitd diodilla 79 mitattu
vahvistimen 91 liht8signaali on positiivinen, on diodi

79 estosuunnassa. Vahvistimen 91 takaisinkytketty vah-
vistus on silloin suuri. S&&t#jd 45 toimii t&118in viivan
94 mukaan kuviossa 5, jolloin oletetaan, ettd ramppigene-
raattorista 44 tuleva signaali on vakio. Jos signaali
ensimmiisestd huippuarvotunnistimesta 41 suurenee, tulee
vahvistimen 75 ldht&jdnnite vdhemmdn negatiiviseksi ja
midritylld signaalitasolla, taso 95 kuviossa 5, joka on
esiasetettu vastukseen 73, tulee diodi 79 johtavaksi.
Vahvistimen 91 takaisinkytketty vahvistus pienenee nyt
huomattavasti niin, ettd ensimmdinen sddtdjd 45 antaa
taajuudenohjaussignaalin viivan 96 mukaan kuviossa 5.
Tdmd signaali tulee nollaksi arvossa noin 120 % signaa-
lista tasolla 95.Taajuudenohjaussignaali vahvistimen 91
13hd8stid tuodaan jdnniteohjattuun oskillaattoriin 47,
15ht&8n 39 ja analogiseen jakopiiriin 46, esimerkiksi
Analog Devices AD 534. Jidnniteohjattu oskillaattori

antaa lihtdsignaalin, jonka taajuus on verrannollinen

tulojdnnitteeseen.

Alipsdstdsuodattimesta 42 saatava tasasuunnattu keski-
arvosignaali vastaa sitd tehoa, joka viedd&dn moottoriin

23, koska jédnnite tasavirtaldhteessd 24, 25 on pddasiassa
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vakio. Tdm3 signaali tuodaan jakopiiriin 46, jossa se
jaetaan taajuudenohjaussignaalissa,joka on moottorin 23
pydrintdnopeuden ohjearvosignaali. Jakopiirin 46 1&hto-
signaali vastaa siis momenttivaatimusta moottorille 23.
Tdmi lidht8signaali, ensimmdinen jdnnitteenohjaussignaali,
tuodaan toiseen sddtdjddn 48. Negatiivinen huippuarvo-
signaali, joka saadaan toisesta huippuarvotunnistimesta
43, tuodaan myds siddtdjddn 48 niin, ettd l&htdsignaali
sddtdjidstd 48 tulee verrannolliseksi ensimmdisen ja toi-
sen jédnnitteenohjaussignaalin vdliseen eroon. Huippu-
arvontunnistimesta 43 saatava negatiivinen huippuarvosig-
naali vastaa moottorin 23 magnetisoinnin astetta. Tdmd
signaali saadaan tasavirtal@hteeseen takaisin syOtettd-
vistd negatiivisista pulsseista kun transistorit 31-36
suljetaan. Ohjaamalla ndiden negatiivisten pulssien tasoa
on mahdollista saavuttaa ennalta mddritelty magnetisointi-
taso moottorissa, mikid sallii tehon ja painon korkean suh-
teen ja ylikylldstyksen vdlttdmisen, minkd@ antaisi sel-

laisia hdviditd, Jjoita ei voida hyviksyéd.

Mikdli signaali tunnistusvdlineestd 40 ylittdd ennalta
asetetun tason, muuttuu komparaattorin 49 1dhtd matalaksi.
Tuloksena muuttuvat JA-piirien 82, 84 ja 86 1ldhddt 12, 14
ja 16 mataliksi. Tdmd tarkoittaa, ettd alemmat transistorit
32, 34 ja 36 invertterissd suljetaan niin, ettd moottori-
liitdnnidt 28, 29 ja 30 erotetaan tasavirtaldhteen nega-
tiivisesta navasta 25. Tdmd erotus toimii siis invertterin

transienttivirtasuojana.

Jidnniteohjatun oskillaattorin 47 l&htdsignaali tuodaan
ajastimeen 51, mieluiten teollinen ajastin standardityyp-
pid 555,ja jakopiiriin 50. Jakopiiri 50 on mieluiten
ohjelmoitava jakaja, joka antaa pulssijonon, jonka taa-
juus on yhtd kuin tulosignaalin taajuus jaettuna vali-
tulla vakiolla. Ajastin 51 antaa pulssijonon, jonka

taajuus on sama kuin j&nniteohjatun oskillaattorin 47
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1iht&signaalin taajuus. Pulssinleveys ohjataan toisen sda-
tdjdn 48 l&htdsignaalilla. Té&amd pulssijono tuodaan JA-pii-
reihin 81, 83 ja 85. Pulssijono jakopiiristd 50 tuodaan
kellosignaalina rengaslaskuriin 52. Rengaslaskuriin varas-
toidaan ykkdnen ja viisi nollaa. YkkOnen kierrdtetddn puls-
sijonon avulla 1dhddstd 53 1&htddn 58 ja takaisin 1&ht&dn
53. T&mi on perusdinitaajuuden yksi jakso siind virrassa,
joka tuodaan moottoriin 23. Rengaslaskurin 52 1&hddt 53-58
dekoodataan kidyttden TAI-portteja 59, 60 ja 61. Ndiden
piirien 18ht& on korkea puolet ajasta ja matala puolet
ajasta. Invertteri 62 ja NAND-portit 63-68 ovat olemassa
moottorin 23 pydrimissuunnan valitsemiseksi. Porttien 59,
60 ja 61 lihtdsignaalit tuodaan JA-portteihin 81-86 oh-
jaamaan invertterin kytkentdtransistoreita 31-36. Port-
tien 82, 84 ja 86 tulot on varustettu inverttereilla 71,
70 ja 69.

Koska ajastimesta 51 l&htevien pulssien pulssinleveys
sdilyy vakiona riippumatta taajuudesta, jos signaali
sditdjdstd 48 on vakio, tulee mielivaltaiseen moottori-
liittymd&n tuotavan jédnnitteen perus&ddnen puolijakson
ajalta laskettu keskiarvo muuttumaan samanaikaisesti
taajuuden kanssa, noudattaen perustavaa laatua olevia
sdhkdmagneettisia lakeja. Keskiarvojannitteen lisa-
ohjausta saadaan muuttamalla pulssinleveyttd, jota

sddtdjd 48 ohjaa.
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Patenttivaatimukset

1. Kompressorikdyttd kaasunpaineen sdstidmiseksi paine-
kaasutilavuudessa (106), joka on liitetty kompressoriin, ki-
sittden kompressorin (101), joka on suoraan liitetty harjat-
tomaan vaihtovirtamoottoriin (23) kidytettdvidksi samalla no-
peudella moottorin kanssa, sekd@ muuttaja (114) moottorin
syottdmiseksi kdyttdjédnnitteelld sdddettdvdlld amplitudilla ja
taajuudella, tunnettu siitid, ettd siind on paineentunnistus-
vdline (109), joka on liitetty mainittuun kaasutilavuuteen
(106) siind olevan paineen tunnistamiseksi, etti# paineentun-
nistusvdline on liitetty muuttajaan (114) muuttamaan samanai-
kaisesti mainitun kdytt&jédnnitteen amplitudi ja taajuus suun-
taan, joka on vastakkainen kuin mainitun kaasutilavuuden (106)
paineen muutossuunta sekd elin (44) mainitun kdyttdjidnnit-
teen amplitudin ja taajuuden ohjaamiseksi siten, ettd normaa-
linopeuden ja moottorin (23) tdyden kuormituksen virtaa ei

koskaan ylitetd moottoria kdynnistettiessi.

2. Patenttivaatimuksen 1 mukainen kompressorikiytts,
tunnettu vdlineistd (115) mainitun kaasunpaineen esiasete-
tun maksimiarvon tunnistamiseksi ja mainitun kdytt&jinnitteen
amplitudin ja taajuuden pienentdmiseksi nollaan, kun mainittu

maksimiarvo ylitet&&dn, jolloin moottori (23) pysidytetdin.

3. Patenttivaatimuksen 1 tai 2 mukainen kompressorikiyt-
td, tunnettu siitd, ettd painekaasus&dilic (104) on liitetty

kompressoriin (101) ja pd&stdventtiili (108) on liitetty sdi-
1ioon, jolloin mainittua pddstoventtiiliid ohjataan kompresso-
rin 1ldhdén paineella niin, ettd siilié puretaan, kun moottori

(23) pysdytetdidn.
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Patentkrav

1. Kompressordrift for reglering av gastrycket i en
tryckgasvolym (106) ansluten till en kompressor innefattande
en kompressor (101) direkt kopplad till en borstlos vaxel-
strémsmotor (23) f6r att drivas med samma hastighet som motorn
samt en omvandlare (114) for att forse motorn med drivspénning
med variabel amplitud och frekvens, kénnetecknad av att
tryckavkinnande medel (109) forbundet med sagda gasvolym (106)
f58r avkinning av gastrycket ddri, att sagda tryckavkédnnande
medel ir forbundet med omvandlaren (114) for att samtidigt
indra amplitud och frekvens pa sagda drivspdnning i en rikt-
ning som &r motsatt &ndringsriktningen fOr trycket i sagda
gasvolym (106) samt medel (44) for att styra amplitud och
frekvens pd sagda drivspdnning s& att strommen vid normal
hastighet och full last pd motorn (23) aldrig ©&verskrids under

motorstart.

2. Kompressordrift enligt patentkravet 1, kdnnetecknad
av medel (115) f&r avkidnning av ett féringst&llt maximivarde
pd sagda gastryck och for att minska amplituden och frekven-
sen pa sagda drivspénning till noll n&r sagda maximivdrde

6verskrids, varigenom motorn (23) stoppas.

3. Kompressordrift enligt patentkravet 1 eller 2,
kinnetecknad av en tryckgasbehdllare (104) ansluten till
kompressorn (101) och en avlastningsventil (108) f&rbunden
med behidllaren, varvid sagda avlastningsventil styrs av tryc-
ket vid kompressorns utlopp s8 att behallaren avlastas nar

motorn (23) stoppas.
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