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Silniki elektryczne, uzywane do nape-
du réznych maszyn roboczych i obrabia-
rek, powoduja obrét nie bezposrednio, lecz
przewaznie za posrednictwem przektadni
kol zebatych, przekladni pasowych lub
tadicuchowych.

Pednie te czynig maszyny bardziej nie-
bezpiecznymi, mniej dostepnymi, bardziej

- hatasliwymi, a ponadto wprawiaja w drga-
nia zaré6wno same maszyny, jak i stropy
i sciany budynkéw, do ktérych te maszy-
ny sa umocowane. Wrytwarzanie przy
tym tych pedni, jak réwniez i ich umie-
szczenie oraz obsluga wymaga uzycia
o wiele wigcej materialu,  obrabiarek
i innych $rodkéw, anizeli wyréb, dopaso-
wanie i -obstuga samych silnikéow elek-
trycznych,

Strata energii w takich pedniach, zwta-
szcza w wielostopniowych, wynosi czesto
kilkanascie procent. Dlatego tez bezpo-
Srednie sprzezenie walu maszyny roboczej
z walem silnika elektrycznego jest najlep-
szym rodzajem polaczenia tych dwéch réz-
nych mechanizméw.

Jeszcze lepszym rodzajem potaczenia
silnikéw elektrycznych z maszynami robo-
czymi stanowi uklad, w ktérym wirnik sil-
nika elektrycznego stanowi cze$é maszyny
roboczej.

Wirujace czesci maszyn roboczych wy-
twarza si¢ prawie wylacznie z materiatow
ferromagnetycznych, jak stal lub zeliwo,
i to wlasnie bylo pierwszym powodem do
przeksztalcenia tej czesci maszyny na wir-
nik silnika elektrycznego.
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Celowi temu odpowiada najlepiej za-
sada asynchronicznego silnika elekiryczne-
go z wirnikiem zwartym, gdyz w silniku
takim nie ma zupelnie pierscieni s§lizgo-
wych, podobmnie jak i zadnej izolacji
w wirniku. Ta .ostatnia wlasciwosé stanowi
dalsze wskazanie dla rozwiazania powyz-
szego zagadnienia.

Straty na histereze przy tych samych
warunkach zaleza w bardzo malym tylko
stopniu od tego, czy wirnik zostal wyko-
nany jako jednmolita masa, czy tez zostal
zlozony z blach.

Straty te przy matych czestotliwo-
$ciach, wystepujacych przy poslizgu wirni-
ka silnika asynchronicznego, sa w obu
przypadkach znikome. Prady Foucaulta,
powstajace w masywnym wirniku takiego
silnika elektrycznego, sa pradami robo-
czymi, a powodowane przez nie straty sa
proporcjonalne do drugiej potegi czegs.o-
tliwosci.

Rozwazania dotyczace pracy maszyny
asynchronicznej pozwalaja uzyskaé szereg
fizycznych i konstrukcyjnych wskazowek,
ktore malezy uwzglednié przy przeksztal-
ceniu obwodu wirujacej cze$ci maszyny
roboczej na wirnik silnika elektrycznego.
Zalety takiego wykonania polegaja w pier-

wszym rzedzie na tym, ze straty w zelazie

sa niewielkie, a po drugie uzyskuje sie
moznos$¢’ zastosowania zwartego masywne-
go wirnika, dzieki brakowi jakichkolwiek
kontaktéw $lizgowych oraz srodkéw izola-
cyjnych w tym wirniku.

Wykonaniu' takiego polaczenia asyn-
chronicznego silnika elektrycznego z ‘ma-
szyng robocza, a wigc =z pominigciem
wszelkiej przekltadni, stoja na przeszko-
dzie mastepujace przyczyny.

1. W wielkszosci maszyn roboczych
szybkosci ekonomiczne tych czesci, ktoére
moglyby byé wykorzystane jako wirnik sil-
nika elektrycznego, sa znacznie mniejsze
anizeli szybkosci silnika elektrycznego.

Szybkosé gtéwnych wirujacych czesci ma-
szyn lezy bardzo czesto w granicach od
100 do 400 obrotéw na minute przy wy-
maganej mocy od 1 do 10 kW.

2. Tylko w niektérych maszynach ro-
boozych szybko$¢ powyzej wsporanianej
czesci jest dostatecznie duza, jednakze nie
odpowiada ona synchronicznym szybko-
$ciom, jakie moga by¢ otrzymane w wirni-
ku asynchronicznego silnika elekirycznego
przy zwyklej liczbie okreséw pradu, zasi-
lajacego ten silnik.

Bardzo czesto szybkosci takich maszyn
roboczych wynosza np. 1500—2500, 1000—
1300, 750—875 obr/min. Przy zwykle;j.
liczbie okreséw, wynoszacej 50 okr/sek,
wspomniane liczby obrotéw mozna otrzy-
maé w silniku asynchronicznym nie ina-
czej jak tylko za pomoca zastosowania
nadmiernego i niedopuszczalnego poslizgu.

3. Dwza liczba maszyn roboczych wy-
maga stosowania kilku zblizonych do sie-
bie szybkosci, ktore nie odpowiadajg syn-
chronicznym szybkosciom wirnika zwykle-
go silnika asynchronicznego przy istnieja-
cej liczbie okreséw pradu zasilajacego ten
silnik. Maszyny robocze wymagaja np. na-
stepujacych stopni szybkosci: 780 i 850;
1050, 1180 i 1260; 600, 640, 670 i 710
obr /min.

4. Zewnetrzna powierzchnia czesci wi-
rujacych wielu maszyn roboczych jest cze-
$ciowo zajeta przez inne narzady maszyn
lub tez przez obrabiane przedmioty lub
materialy. Wskutek tego do wykorzysta-
nia tych czesci jako wirnika silnika asyn-
chronicznego miezbedne jest przestawienie
siojana i wirnika. Trudno§¢ wykonania ta-
kiego silnika- oraz miewygodna jego obstu-
ga sa samo przez si¢ zrozumiale.

5. Wreszcie w wielu rodzajach maszyn
roboczych gléwne wymiary czgsci wiruja-
cych maszyny, czyli ich $rednica i dlugosé
wzdtuz osi sa dostosowane do zadan spet-
nianych przez te maszyny i sa zupelnie



niewspéimierne z gléwnymi wymiarami
wspotczesnych silnikéw asynchroniczaych
o zadanych mocach.

Jako przyklad takiej niewspétmierno-
$ci mozna podaé beben zgrzeblarek do ba-
welny. Srednica takiej zgrzeblarki wynosi
wigcej niz 1 metr, podobnie jak i jej dlu-
gos¢ wzdluz osi. Moc potrzebna do nape-
du calej zgrzeblarki wymosi okolo 1 kW.
Zastosowanie do bebna takiej maszyny
zwyklego kolistego stojana o srednicy oko-
to 1 m przy mocy 1 kW oraz utrzymanie
przy tym okredlonego cigzaru minimalne-
go jak roéwniez zachowanie wlasciwosci
energetycznych i rozruchowych jest, prak-
tycznie biorac, w gramicach takiego stoja-
na calkowicie niemozliwe pod wzgledem
elektrotechnicznym, pomijajac juz kwestie,
ze wbudowanie tego rodzaju stojana
w maszyng robocza jest zgola niewyko-
nalne. '

Niewspétmiernosci kinematyczne, tech-
nologiczne i geometryczne, nie pozwalaja-
ce na elekiryczne polaczenie tych maszyn
z silnikami w duzej liczbie maszyn robo-
czych, wystepuja razem. Zagadnienie ta-
kiego polaczenia staje si¢ wskutek tego je-
szcze bardziej skomplikowane.

Wymnalazek niniejszy dotyczy réwniez
tego zagadnienia i odnosi si¢ do maszyn
roboczych, posiadajacych bebny, tarcze pa-
sowe, kola rozpedowe, plaskie tarcze
i w ogéle narzady wirujace. Te narzady
wirujace, wykorzystane jako masywne
zwarte wirniki, sa wprawiane w ruch wi-
rowy za pomocg ruchomych pél. magne-
tycznych.

Zrodlem tych ostatnich wedlug wyna-
lazku nie jest jednak tréjfazowy stojan
kolowy, lecz stojan tréjfazowy, posiada-
jacy posta¢ wycinka zwyklego stojana
i tworzacy otwarta i przylegajaca do wi-
rujacego narzadu czes¢ pelnego obwodu
kota.

Stwierdzono,
zrédla ruchomych pél magnetycznych nie-

ze takie uksztaltowanie

zaleznie od tego, ze wykazuje wszysikie
znamiona, jakie sg potrzebne i dostateczne
do wykorzystania powyzej wspomnianych
wirujacych narzadéw maszyn -roboczych
jako pelnego, zwartego twornika silnika
elektrycznego, posiada jeszcze szereg in-
nych cech charakterystycznych.

Na rysunku na fig. 1 litera S oznaczo-
no stojan wycinkowy, a literg R — wiru-
jacy rarzad maszyny roboczej, na kiéry
nasadzany jest z mozliwie mata szczeling
powietrznag wspomniany stojan wycinkowy.

Fig. 2—4 przedstawiaja schomaztycznie
wykonanie uzwojenia stojana wycinkowego
do drobno stopniowej regulacji szybkosci
wirujgcego narzagdu maszyny roboczej.

Fig. 5 przedstawia schematycznie szcze-
golna postaé wykonania stojana wycinko-
wego, w ktérej stojan ten sklada sie z kil-
ku elementéw tukowych L, M, N, z kit6-
rych kazdy rozwija okreslong czes¢ ogél-
nej mocy urzgdzenia napedowego i za po-
mocy, tej czesciowej mocy moze napedzaé
wirujacy narzad maszyny roboczej zupel-
nie samodzielnie, to jest niezaleznie od in-,
nych elementéw. Cel oraz przypadki za-
stosowania tych elementéw tukowych be-
da wyjasnione ponizej.

Litera W na wszystkich figurach ozna-
czone jest uzwojenie stojana wycinkowe-
go, umieszczone w odno$nych zlobkach.

Czarne punkty na obwodzie obrotowe-
go narzgdu R oznaczaja ma fig. 1 i 5 wsta-
wione w ten narzad prety miedziane lub
aluminiowe o malym przekroju poprzecz-
nym, ktére na czolowych powierzchniach
narzadu sa zwarte za pomoca pierscieni,
posiadajacych réwniez maty przekréj. Po-
ninzej wyjasniono, jaki wymiar posiadaja
te  przekiroje.

Na fig. 1 i 5 przedstawiono schema-
tycznie wsporniki, zamocowujace stojan
wycinkowy wzglednie jego czesci sklado-
we w niezbednej bliskosci od powierzchni
obwodowej narzadu wirujacego. Wsporni-
ki te wedlug fig. 5 sa wykonane z zelaza



dwuteowego. Tego rodzaju lub tez podob-
ne wsporniki stojana wycinkowego moga
by¢ przymocowane do oslony maszyny ro-
boczej lub tez do innych miejsc samej ma-
szyny wzglednie obok miej.

Na fig. 1 i 5 uwidoczniono poza tym
drewniane uchwyty stojama wycinkowego.
Uchwyty takie moga byé zastosowane
w silnikach do 10 kW i maja na celu na-
danie stojanowi wycinkowemu postaci
przyrzadu recznego, ktéry moze byé lat-
wc zaktadany na maszyny robocze i odej-
mowany od nich.

Ponizej oméwiona jest i wyjasniona
konstrukcja, za pomoca ktérej, stosujac
stojany wycinkowe wedtug wynalazku, za-
_pobiega si¢ powyzej wymienionym zasad-
niczym trudnosciom, uniemozliwiajacym
zespolenie w jednym narzadzie czynnosci
wirnika silnika oraz wirujacego narzadu
wlasciwej maszyny roboczej.

Z poczatku oméwiony bedzie pierwszy
z tych sposobow, za pomoca ktérego usu-
wa si¢ przeciwieristwa, oméwione powyzej
w punktach 1, 2 i 3.

Brak niektérych liczb obrotow we wspot-
czesnych silnikach asynchronicznych, to
jest prawie catkowity brak w mich podred-
nich wartosci synchronicznych liczb obro-
tow w granicach mp. od 3000 do 1500, od
1500 do 1000, od 1000 do 750 na minute
przy czestotliwosci f = 50 obr/sek, lub
tez przy innej dowolnej liczbie okresow
na sekunde, objasnia sie jedynie tym, ze
uzwojenia stojanéw silnikéw sa wykony-
wane z taka podziatka biegunowa t, jaka
przy sSrednicy stojana D otrzymuje sie ja-
ko liczbe catkowita i przy tym parzysta,
to jest

©D

= okreslonej liczbie calkowitej i pa-

rzystej . . . . . . (1)

Poniewaz jednak takimi liczbami sa 2,
4, 6, 8 itd., przeto obroty synchroniczne,
otrzymywane przy takich stojanach koto-

wych, sa ogramiczone stopniowaniem
2:4:6:8...=1:2:3:4id. ... . (2)

W celu wyjasnienia dzialania stojana
wycinkowego rozpatrzono stojan kolisty
o $rednicy D,, uzwojony w sposéb zwykty
i obliczony np. na 3000 obr/min wirnika
przy szybkosci synchronicznej przy 50
okr/sek, czyli stojan dwubiegunowy, to

“f“ — 2 i kiéry

jest stojan, w ktorym

jest przeciety poprzecznie w jednym miej-
scu i nastgpnie wygiety na tuki o innych
§rednicach krzywizn D,, D,, D, itd.

Nalezy przede wszystkim zaznaczy¢, ze
ogolna dlugosé obwodu n D, dawnego sto-
jana kolowego odpowiada kazdemu ze sto-
janéw wycinkowych, posiadajacych jedy-
nie proporcjonalnie mniejszy kat tuku ob-
wodowego ¢, to jest dla zespolu powsta-
lych tukéw kolistych otrzymuje sig ro-
wnanie:
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¢
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Z paczatku 'omoéwione bedzie glowne
zagadnienie szybkosci synchronicznej przy
zespole itakich stojanéw wycinkowych
o réznych $rednicach krzywiznowych, lecz
o jednakowej podzialce biegunowej =
uzwojenia,

Szybkosé¢ liniowa v'ruchu pola magne-
tycznego w takich stojanach wycinkowych
przy niezmliiennej czestotliwosci f jest za-
wsze jednakowa i wynosi mianowicie
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Oznacza to, ze jezeli np. przy stojanie
kotowym o $rednicy D, = 10 om obroty
synchroniczne wynosza 3000/min, to przy
rozcigtym stojanie dwubiegunowym o $red-
nicy D = 13 em i dlugosci luku jak po-
przedni obwéd kola otrzyma sie juz nie
3000 synchronicznych obrotéow na minute,
lecz

4
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D, 10
3 = 3000. = — 23333

synchronicznych obrotéw na minute.

Przy dalszej zmianie s$rednicy krzy-
wizny tuku stojana mp. do 18, 23, 37 cm
uzyskuje si¢ odpowiednio 1667, 1304, 811
obr/min.

Ogélne réwnanie na liczbe obrotow
przy stojanie wycinkowym otrzymuje sie
zatem z réwnania (4)

__60.27F
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3000 .

(5)

gdzie litera 1t oznacza podziatke bieguno-
wa uzwojenia stojana, ktéra tutaj nie jest
cgraniczona, litera f — czestotliwosé pra-
du zasilajacego stojan i litera D — $redni-
cg krzywizny tuku stojana, odpowiadajaca
$rednicy wirujacego narzadu, napedzanego
przez stojan wycinkowy.

Wielkosé liczby obrotéw synchronicz-
nych, jaka mozna otrzymaé przy stojanach
wycinkowych, moze byé wiec dowolnie do-
brana. Pozwala to jednak mna catkowite
zapobiezenie drugiej z pieciu zasadniczych
trudnosci, wymienionych powyzej, a stoja-
cych na przeszkodzie bezposredniemu
sprzezaniu silnika z maszyna robocza.

Przy ogélnym omawianiu szybkosci
obrotu wirujacgo marzadu przy stojanach
tukowych ustalono juz, ze zamierzone licz-
by obrotéw na minute moga by¢ nie tylko
dobrane dowolnie, lecz mozna je takze
otrzyma¢é przy dowolnej w pewnej mierze
liczbie biegunéw. Przy 50 okr/sek mozna
np. otrzymacé 350 obrotéw synchronicznych
na minute zaréwno przy stojanie wycin-
kowym, posiadajagcym jedna pare biegu-
noéw, jak i przy stojanie posiadajacym 2,
3, 4, 5, 6, 7 wlacznie do 8 par biegunéow.

Dla ogélnego przypadku liczba par bie-
gunowych p, ktéra moze byé dobrana dla
kazdego stojana wycinkowego przy liczbie
obrotéw na minute n zawiera si¢ w gra-
nicach

1Lp L P ()]

gdzlie litera n oznaczono zamierzong liczbe
obrotéw synchronicznych na minut¢, litera
za$ f — czestotliwosé,

W przeciwieristwie zatem do zwyklych
stojanéw uzyskuje sie¢ moznosé budowania
stojanéw wycinkowych, obliczonych nawet
na zupelnie male liczby obrotéw i z mala

. liczba biegunéw. Pod wzgledem fizycznym

np, tak przy dwéch, czterech czy szesciu
biegunach i 50 okr/sek mozna otrzymaé
synchroniczng liczbe obrotéw na minute,
wynoszgca np. 120.

‘Mata liczba biegunéw powoduje jed-
nak w stojanie mala liczbe amperozwojéw,
mala opornosé urojong oraz male opory
omowe uzwojenia stojana, jak réwniez ma-
Ia ilo$¢ uzytej miedzi oraz male straty Ju-
lea. Innymi stowy stojany wycinkowe tak-
ze i przy malych liczbach obrotéw posia-
daja wskutek matej liczby biegunéw ener-
getyczne wlasciwosci ruchowe i wagowe
takie same lub prawie takie same jak i sto-
jany maszyn &zy!bkobieinjrch. )

Ta wlasnosé stojanéw wycinkowych po-
siada zasadnicze znaczenie pod tym wzgle-
dem, ze pozwala uniknaé pierwszej z po-
wyzej przytoczonych mniewspélmiernosci
wystepujacej przy zespoleniu wirujacej
czesci maszyny roboczej iz urzadzeniem
napedowym. Dzieki temu zastosowanie sto-
janow wycinkowych obejmuje bardzo roz-
legta klase wolnobieznych maszyn robo-
czych, jak np. kulowe mlyny do wegla,
mlyny do rozdrabmiania rud i cementy,
obrotowe piece do wypalania, rozdrabniar-
ki do kamieni, wrzecioniarki i zgrzeblarki.

Ponizej zostana oméwione wlasciwosci
stojanéw wycinkowych, dotyczace drobno-
stopniowej regulacji liczby obrotéw, oraz
spos6b wykorzystania tych-wlasciwosci.

Z réwnania (5)
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dotyczacego synchronicznych szybkosci
przy stojanach wycinkowych, wynika, ze
przy jednej i tej samej czestotliwosci moz-
liwa jest drobnostopniowa regulacja szyb-
ko$ci w przypadku, gdy mozliwa jest od-
powiednia drobnostopniowa zmiana po-
dziatki biegunowej stojana. W celv roz-
wigzania tego zagadnienia stosuje s’y we-
dlug wynalazku uzwojenie pierscieniowe,
kiére moze byé przetaczane w ten uposdb,
zc uzyskuje sie zmiane wielkosci podzial-
ki biegunowe;j.

Odnosnie uzwojenia pierscieniowego na-
lezy zaznaczy¢, ze w stosunku do stojanow
wycinkowych przy tego rodzaju uzwoje-
riv unika sie niektérych wad siojanow
zamknietych, gdyz po pierwsze umieszcza-
nie uzwojenia pierscieniowego w Ziobkach
stojanéw wycinkowych moze by¢ zmecha-
nizowane, a mianowicie badz przez uprzed-
nie wykonanie calych poszczegolnych pier-
$cieni zlobkowych i nasuniecie icn na oby-
dwa korice wycinka stojana, baaz tez przez
nawinigcie w zlobkach uzwojen przy obra-
caniu stojana, zacisnigetego miedzy ostrza-
mi odpowiedniej obrabiarki (dla matych
jednostek), a po drugie przy uzwojeniach
o duzej podzialce biegunowej i matej osio-
wej dtugosci zelaza stojana cze$é czolowa,
to jest czes¢ nieczynna, przynalezna do
kazdego przewodu uzwojenia pierscienio-
wego, jest mniejsza, anizeli w innych ro-
dzajach uzwojen.

Wykonanie uzwojenia pierscieniowego
w zastosowaniu do stojanéw wycinkowych,
przeznaczonych do drobnostopniowej regu-
lacji, jest przedstawione na fig. 2—4 ry-
sunku.

Wedtug tych figur, w przypadku ukfa-
du potaczen w gwiazde, kazda z trzech faz
uzwojenia pierscieniowego posiada przer-
wy w odpowiednich miejscach, od ktérych
odprowadzone sa odgatezienia do przelacz-
nika,

Liczba i rozdzial odgalezien odpowiada
kazdorazowej liczbie szybkosci, jaka po-

zwala otrzymaé stojan oraz wartosci bez-
wzglednej kazdej z tych szybkosci.

Odgalezienia sa doprowadzone do
urzadzenia rozrzadczego, przystosowanego
odpowiednio do kazdorazowej kombinacji
szybkosci.

Fig. 3 i 4 przedstawiaja zmienne pola-
czenie tych odgaleziern w celu wytwarzania
kolejno zwickszajacej si¢ szybkosci.

Potaczenie z odgatezieniami, przedsta-
wione na fig. 3, odpowiada najmniejszej
z czterech mozliwych tu szybkosci.

Jak juz wspomniano, przy wszystkich
tych polaczeniach fazy stojana pozostaja
polaczone w gwiazde. Jest jednak rzecza
zrozumiala, ze takze i uklad polaczen
w trojkat moze byé zastosowany przy ta-
kiej kombinacji szybkosci.

Liczba ztobkéw, przypadajaca na 1 fa-
z¢ i 1 biegun, moze by¢, jak wiadomo, za-
rowno liczba calkowita jak i utamkowa.

Wskutek tego bieguny moga byé do-
brane dowolnie blisko wzgledem siebie.

Przy podzialce ztobkowej stojana wy-
cinkowego, wynoszacej np. 1,2 ¢cm, oraz
przy przelaczeniach jego uzwojenia pier-
Scieniowego kolejno ma 33, 35, 325 1 4
zlobki na biegun i faze otrzymuje sie od-
powiednio nastepujace podziatki bieguno-
we w cm: 12; 12,6; 13,2; 14,4, Przy cze-
stotliwosci 50 okr/sek oraz przy s$rednicy
krzywizny takiego stojana wynoszacej np.
60 cm mozna oOtrzymaé, niezaleznie od
liczby biegunéw tego stojana (w podanych
powyzej granicach), nastepujace synchro-
niczne szybkosci, wyrazone w obrotach na
minute: 382, 401, 420, 458,

Te wszystkie szybkosci sa obliczone we-
dlug rownania (5).

Drobnostopniowa regulacja liczby obro-
tow, jaka jest zasadniczo mozliwa i prak-
tycznie osiagalna przy stojanach wycinko-
wych, pozwala zastosowaé je takze i w ta-
kich rodzajach maszyn robo:zzych, do na-
pedu ktoérych konieczne jest regulowanie
szybkosci. Dzigki temu zapcbiega sig tak-



ze trudnosci wym:lenio‘nej powyzej w punk-
cie 3.

Geometryczne uksztaltowanie stojana
w postaci wycinka kolowego, to jest cze-
$ci pelnego kota, pozwala zawsze umiesci¢
takie siojany na obwodzie maszyn robo-
czych. Wystarcza do tego celu, azeby tyl-
ko pewna czesé cylindrycznej powierzchni
zewnetrznej lub wewnetrznej wirujacej
cze$ci maszyny roboczej, wykorzystanej ja-
ko wirnik, byta wolna. W kulowych mty-
nach do wegla, w ktérych wewnetrzny ob-
wod bebna jest zajety przez wegiel 1 kule,
mozna np. umiesci¢ stojan w postaci wy-
cinka kota bez zadnych przeszkéd z ze-
wnatrz. W zgrzeblarce natomiast, w kio-
rej zewnetrzny obwod jej bebna jest za-
jety przez kolce, stojan wycinkowy moz-
na bez najmniejszych trudnosci zawiesi¢
wewnairz bebna pod jego wewnetrzna po-
wierzchnia,.

Poniewaz istota wynalazku nie zmienia
sie od tego, czy stojan wycinkowy jest
umieszczony na zewnatrz, czy tez we-
wnatrz obroiowej czesci maszyny roboczej,
przeto na rysunku uwidoczniono jedno
z tych dwéch mozliwych polozen, a mia-
nowicie zewngtrzne umieszczenie stojana.

Gléwne wymiary, to jest srednica oraz
osiowa dtugosé wirujacej czesci maszyny
roboczej nie nastreczaja zadnych elek-
irycznych wzglednie konstrukcyjnych trud-
nosci w stojanach wycinkowych dla prze-
ksztalcenia tej czesci na zwarty wirnik.

Nalezy jednoczesnie zaznaczyé, ze kaz-
dy element klatki wirnika, umieszczonej
w czesci wirujacej, znajduje sie tylko
w ciggu ulamka czasu trwania obrotu cze-
sci wirujacej w polu magnetycznym stoja-
na wycinkowego.

Co sie tyczy nagrzewania sie wirnika,
to wskutek wyzej
przekroj pretéw i pierscieni tego wirnika
kiatkowego moze by¢ dobrany w przybli-

omowionych przyczyn

L. 2%
zeniu -
rr”,

razy mniejszy od normal-
7
nie obliczonych przekrojow.

Wielkos¢ ¢ oznacza tutaj kotowy luk
stojana. Wykonanie stojana wedtug fig. 5,
lo jest zlozonego z kilku czesci, posiada
szczegblnie duza wartosé przy duzych sre-
dnicach wirnikow oraz przy duzych mo-
cach, potrzebnych do napedu. W tych
przypadkach wyrdb i montaz tych czesci
jest prostszy, koszty zas wykonania czesci
zapasowych mniejsze, anizeli przy zwykle-
go rodzaju catych stojanach kolowych.

Ponadto za pomocag stopniowego wla-
czania kolejnych cze$ci tukowych mozna
wielokrotnie zmniejszyé¢ wielkosé catkowi-
tego uderzenia pradu przy rozruchu.

Czesci stojana w zaleznos$ci od rozpo-
rzgdzanego swobodnego miejsca i innych
warunkéw moga byé umieszczone na ob-
wodzie maszyn roboczych badz stykajac
si¢ ze soba, jak to uwidoczniono na fig. 5,
badz tez z zachowaniem pewnego odstepu
miedzy tymi czesciami, badZz wreszcie cze-
sci te mogg byé przesunigte osiowo wzgle-
cem siebie nad lub pod wzglednie na ze-
wnatrz lub wewnatrz wirujacej czesci ma-
szyny roboczej.

Zastrzezenia patentowe.

1. Stojan do napedu maszyn roboczych
i obrabiarek, znamienny lym, zZe jest wy-
konany w postaci wycinka zwyklego sto-
jana silnika asynchronicznego na prad
wielofazowy, kitory jest dostawiany z za-
chowaniem zwyklej szczeliny powietrznej
bezposrednio do wirujacej czesci maszyny
roboczej lub obrabiarki.

2. Stojan wedlug zastrz. 1, znamienny
tym, ze w celu podziatu catkowitej jego
mocy na stopnie jest on zestawiony z od-
dzielnych czesci, z ktorych kazda stanowi
niezalezny wycinkowy stojan na prad wie-
lofazowy, dzialajacy wraz z pozostalymi



czedciami na jedng i te samg czesé wiru-
jaca maszyny roboczej lub obrabiarki.

3. Stojan wedlug zastrz. 1, 2, znamien-
ny tym, Ze jego uzwojenie pierscieniowe
jest zaopatrzone w odprowadzenia do za-
ciskow przelacznika, po ktérych, w celu re-
gulowania liczby obrotéw napedzanej cze-

$ci maszyny roboczej, slizgaja sie kontak-
ty, stuzace do zmiany podziatki bieguno-
wej uzwojenia stojana,

Peter A. Fridkin
Zastepca: M. Skrzypkowski
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