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3. Spos6b regulacji predkosci obroto-
wej napedow wspétbieznych z silnikami
asynchronicznymi pier§cieniowymi pota-
czonymi mechanicznie, znamienny tym, ze
uzwojenia fazowe wirnikéw wszystkich sil-
nikéw taczy si¢ do wspdélnego obwodu ele-
ktrycznego, w ktérym wypadkowa sif¢
elektromotoryczna reguluje si¢ przez zmiang
kata przesunigcia fazowego sily elektromoto-
rycznej wirnika co najmniej jednego silnika
i przez zmian¢ amplitudy sity elektromoto-
rycznej wirnika co najmniej jednego silnika.
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Sposdb regulacii predkosci obrotowej napedéw wspdtbieznych
z silnikami asynchronicznymi pier§cieniowymi
polaczonymi mechanicznie

Zastrzezenia patentowe

1. Sposéb regulacji predkosct obrotowej napedéw wspétbieznych z silnikami asynchro-
nicznymi pier§cieniowymi potaczonymi mechanicznie, znamienny tym, ze uzwojenie fazowe
wirnikéw wszystkich silnikéw faczy si¢ do wspélnego obwodu elektrycznego, w ktérym
wypadkowa site elektromotoryczng reguluje si¢ przez zmiang kata przesunigcia fazowego sity
elektromotorycznej wirnika co najmniej jednego silnika.

2. Sposéb regulacji predkosci obrotowej napedéw wspétbieznych z silnikami asynchro-
nicznymi pierScieniowymi potaczonymi mechanicznie, znamienny tym, ze uzwojenia fazowe
wirnikéw wszystkich silnikéw laczy si¢ do wspdlnego obwodu elektrycznego, w ktérym
wypadkowa site elektromotoryczna reguluje si¢ przez zmiang amplitudy sity elektromotorycznej
wirnika co najmniej jednego silnika.

3. Sposéb regulacji predkosci obrotowej napedéw wspétbieznych z silnikami asynchro-
nicznymi pier§cieniowymi potaczonymi mechanicznie, znamienny tym, ze uzwojenia fazowe
wirnikéw wszystkich silnikow faczy si¢ do wspdlnego obwodu elektrycznego, w kiérym
wypadkowa site elektromotoryczng reguluje si¢ przez zmiane kata przesunigcia fazowego sity
elektromotorycznej wirnika co najmniej jednego silnika i przez zmiang amplitudy sity elektro-
motorycznej wirnika co najmniej jednego silnika.

Przedmiotem wynalazku jest sposéb regulacji predkosci obrotowej asynchronicznych
naped6éw wspétbieznych z silnikami pierscieniowymi potaczonymi mechanicznie, przeznaczony
do stosowania w napedzie elektrycznym.

Znany jest sposéb regulacji predkosci obrotowej asynchronicznych napedéw wspéibiez-
nych, polegajacy na zasilaniu silnikéw uktadu ze Zrédta lub Zrédet o regulowanej czestotliwosci
napiecia. Zrédlami zasilania silnikéw jest pradnica pradu przemiennego lub przeksztaltniki
tyrystorowe. Do wad powyzszego sposobu regulacji naleza duze koszty inwestycyjne, konie-
czno$¢ ciaglego dozoru technicznego oraz w przypadku zastosowania przeksztaltnik 6w tyrysto-
rowych powstawanie dodatkowych strat energii w silnikach i urzadzeniach zasilajacych
spowodowane wyzszymi harmonicznymi napiecia. Sposob ten nie znalazt zastosowania w praktyce.

Znany jest rowniez sposob regulacji predkosci asynchronicznych napgdéw wspétbiez-
nych, polegajacy na wlgczeniu w obwody wirnikéw dodatkowych, regulowanych Zrédet napig-
cia. Zasada jest analogiczna do stosowanej w uktadach kaskadowych Kraemera. Zmiana warto$ci
napig¢ dodatkowych Zrédet powoduje regulacje poslizgu silnikéw uktadu. Uktady z dodatko-
wymi Zrédiami napieé¢ w obwodach wirnikow, zarowno w rozwigzaniu elektromaszynowym jak
i energoelektronicznym, nie przyjely si¢ do realizacji techniczne;j.

Istota sposobu regulacji predkosci obrotowej napedéw wedhug wynalazku polega na tym,
ze uzwojenia fazowe wirnikéw wszystkich silnikow laczy si¢ do wspéinego obwodu elektrycz-
nego, w ktérym wypadkowa site elektromotoryczng reguluje si¢ przez zmiang kata przesunigcia
fazowego sity elektromotorycznej wirnika co najmniej jednego silnika.

Istota sposobu regulacji wedlug drugiego wariantu wynalazku polega na tym, ze wypad-
kowa sil¢ elektromotoryczna reguluje si¢ przez zmiang amplitudy sily elektromotorycznej
wirnika co najmniej jednego silnika.

Istota sposobu regulacji wedtug trzeciego wariantu wynalazku polega na tym, ze wypad-
kowa sitg elektromotoryczna reguluje si¢ przez zmiang kata przesunigcia fazowego sily elektro-
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motorycznej wirnika co najmniej jednego silnika i przez zmiane amplitudy sity elektromotorycz-
nej wirnika co najmniej jednego silnika.

Sposdb regulac)i pigdkosci obrotowej wedlug wynalazku nie wymaga instalowania w
obwodzie wirnikéw silnikéw dodatkowych Zrodet napigcia lub stosowania do zastiania silnikow
zrédet o regulowanej czegstotliwosci napigcia, czyli eliminuje naktady inwestycyjne i eksploata-
cyjne na ztozone technicznie i awaryjne urzydzenia dodatkowe.

Przedmiot wynalazku objasniony jest w przykladach realizacji na rysunku, na ktérym fig. 1
przedstawia uktad do regulac)i przesuni¢cia fazowego sity elektromotorycznej jednego z wirni-
k6w przez zasilanie stojana silnika poprzez transformator o zmiennej grupie pofaczen badZ
przesuwnika fazowego, fig. 2- uktad do zmiany przesunigcia fazowego sif elektromotorycznych
bezposrednio w obwodzie wirnikéw, fig. 3 - uklad do regulacji przesuniecia fazowego sit
elektromotorycznych w obwodzie wirnikéw przez zmiang kata przestrzennego [ uzwojen
jednego z wirnikéw wzgledem wirnika drugiego lub zmiang kata przestrzennego o uzwojefi
jednego ze stojanéw wzgledem uzwojen stojana drugiego, fig. 4 - uktad do zmiany amplitudy
wypadkowej sity elektromotorycznej w obwodzie wirnikéw przez regulacje amplitudy sity
elektromotorycznej wirnika jednego z silnikow, fig. 5 - uktad do regulacji przesunigcia fazowego
sit elektromotorycznych w obwodzie wirnikéw przez zmiang kata przestrzennego B uzwojeni
jednego z wirnikéw wzgledem uzwojeri wirnika drugiego oraz zmiang amplitudy wypadkowe;j
sity elektromotorycznej przez wartos¢ sity elektromotorycznej jednego z wirnikéw.

Przyktad I Regulacje predkosci obrotowej dwusilnikowych asynchronicznych
naped6éw wspéibieznych poprzez oddzialywanie na przesuniecie fazowe sit elektromotorycz-
nych w obwodzie wirnikéw, wykonuje si¢ w ukladach przedstawionych na fig. 1, fig. 2 lub
fig. 3. W ukladzie nafig. 1, przesuniecie fazowe sit elektromotorycznych w obwodzie wirnikéw
uzyskuje si¢ przez zasilanie stojana silnika M2 z transformatora T 1 o dowolnej grupte polaczen
lub z przesuwnika fazowego. Dla przesunigcia fazowego o kat ¢ = m napigcie wypadkowe, prad
w obwodzie wirnikéw oraz predkos¢ obrotowa ® silnikdw sa réwne zero. Dla przesunigcia
fazowego o kat ¢ = 0, predkos¢ obrotowa silnikéw jest najwigksza i réwna predkosci podsyn-
chronicznej. Regulacja wartosci kata w granicach od 0 - © powoduje zmiang predkosci katowe;
od maksymalnej do réwnej zero.

W ukladzie przedstawionym na fig. 2, przesunigcie fazowe napigé wirnikow realizowane
jest wprost w obwodzie wirnikéw za pomoca transformatora T 2 o dowolnej grupie potaczen
lub przesuwnika fazowego. W uktadzie przedstawionym na fig. 3, kat przesunigcia fazowego sit
elektromotorycznych wirnikow uzyskuje si¢ przez przemieszczenie przestrzenne uzwojen wirni-
k6w o kat B lub przemieszczenie przestrzenne uzwojefi stojanéw o kat o.. W ukfadach na fig. 2
ifig. 3, regulacja predkosci obrotowej silntkéw odbywa si¢ przy udziale identycznych procesow
elektromagnetycznych jak w ukladzie na fig. 1.

Przyktad II Regulacj¢ predkosci obrotowe) dwusilnikowych asynchronicznych
napgdéw wspoétbieznych przez oddziatywanie na amplitude wypadkowego napigcia w obwodzie
wirnikéw, wykonuje si¢ w ukladzie przedstawionym na fig. 4. Zmiana napigcia zasilajacego
stojan silnika M 2 przy uzyciu regulatora napigcia RU powoduje, ze sita elektromotoryczna
wirnika silnika M 2 ulegnie réwniez zmianie. Dla przesuniecia fazowego sit elektromotorycz-
nych wirnikdw ¢ =0, prad w obwodzie wirnikéw zalezy od sumy algebraicznej sit elektromoto-
rycznych wirnikéw silnikéw M 11 M 2. Zmiana pradu w obwodzie wirnikéw powoduje
regulacj¢ predkosci obrotowej m silnikow.

Przyktad Il Regulacje predkosci obrotowej przez taczna zmian¢ przesunigcia
fazowego i warto$ci sit elektromotorycznych w obwodzie wirnikéw umozliwia ukiad przedsta-
wiony na fig. 5. Stosowana jest w przypadkach, gdy zmiana jednego z parametréw regulacji,
przesunigcie fazowe lub amplituda sily elektromotoryczne), jest skokowa, a wymagana jest
posrednia warto$¢ predkosci obrotowej. W przedstawionym uktadzie na fig. 5 skokowa zmiana
przesunigcia fazowego, uzyskana przemieszczeniem przestrzennym uzwojen wirnikéw o kat 3
przez obrét na potaczeniu sprzeglowym, uzupelniona jest ptynna zmiang amplitudy sity
elektromotorycznej wirnika silnika M 1 przy pomocy regulatora napigcia RU. W rezultacie
uzyskuje si¢ bezstopniowy regulacje predkosci obrotowe;j silnikow.
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