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Применение электродинамического торможения обусловлено необ­
ходимостью сокращения времени замедления. ,

Электродинамическое торможение в асинхронном ' приводе ’ нор­
мального исполнения распространено достаточно широко и хорошо 
изучено. Использование же электродинамического торможения для' 
двухдвигательного привода с поворотным статором не нашло отражения 
в специальной литературе, в связи с чем необходимо исследование 
этого вопроса.

В общем случае в приводе с поворотным статором электродинами­
ческое торможение можно “осуществить тремя различными схемами 
подачи постоянного тока в обмотки статора:

I ) ' включением постоянного тока в статор двигателя нормального 
исполнения; .

2) включением постоянного тока в двигатель с поворотным стато­
ром;

3) включением постоянного тока в статоры обоих двигателей 
(рис. I). .

Динамическое торможение путем подачи постоянного тока в об­
мотки поворотного статора, как показали лабораторные исследования, 
самостоятельного значения не имеет и практически ничем не отличается 
от первого случая. Теоретически тормозной момент зависит от скорости 
поворота статора в ту или иную сторону. Но так как скорость поворота 
статора незначительна по сравнению со скоростью вращения ротора 
и составляет примерно 1 % от асинхронной скорости двигателя, то влия­
ния поворота статора на величину тормозного момента и времени тор­
можения можно не учитывать. Это подтверждает совмещенная осцилло­
грамма, полученная наложением двух осциллограмм, снятых при пово­
роте статора по направлению вращения ротора н против вращения 
(рис. 2 ,а ). . -

Таким образом, первые два способа электродинамического тормо­
жения двухдвигательного привода с поворотным статором представляют 
собой общеизвестные случая и в данной работе рассмотрению не под­
лежат. .

Определенный научный интерес представляет изучение электроди­
намического торможения путем подачи постоянного тока в статоры обоих 
двигателей. В этом режиме оба асинхронных двигателя представляют
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собой синхронные генераторы с неявно выраженными полюсами, рабо­
таю щ ие при переменной частоте.

Для вывода уравнения механической характеристики системы 
двухдвигательного привода в случае динамического торможения ре­
жимы синхронного генератора переменной частоты заменим эквива-
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Рис. 1.

лентными им режимами работы асинхронных двигателей, полагая, что 
статоры последних вместо постоянного тока питаются эквивалентным 
по м. д. с. трехфазным током. •

В связи1 с тем, что в приводе с поворотным статором используется 
два одинаковых асинхронных двигателя, при угле в = 0 э э. д. с. роторов 
обеих машин равны по величине и находятся в ■противофазе, при этом 
ток в цепи роторов не протекает.

Если же повернуть статор одной из машин на угол 9 , то соответ­
ственно на такой же угол сдвигаются и э. д. с. роторов. Как следствие 
сдвига в цепи роторов появится некоторая результирующая э. д. с., ко­
торая, в свою очередь, обусловит появление тока. Величины этой э. д. с. 
и тока :можно определить по формулам .

Д£-о =  2 £ ;
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Последнее выражение можно записать так

/ ; ?п= г ь іп  і*17р р 2  ’

где !'р— приведенный к статору ток ротора одного асинхронного 
двигателя.
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. Сдвиг фаз между э. д. с. Д£ '  и током Г12р определяется, как и при 
обычных условиях работы асинхронного двигателя, по следующему 
уравнению:

г 4 - ^. Г2 + 2COSf —

т и
Моменты, развиваемые каждым двигателем, определяем из сле­

дующих соотношений; .
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Здесь

». =  » - ( т - т ) :

’ * = , , +  ( т - 4 )
или .

с о » ? , - с о з [ Т- ( ^ - - | - ) ] :

После тригонометрических преобразований
г
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Подставив значения cos <pi н cos Ф2 в выражения для моментов М г н М-2, 
получим '

м   Ot* . 0 /  9  , X2sа с 1 р ~  ■ cos? Sin sin-jp   COS
•  •  [

во выражение М ш •= 3 £ 1р cos<р определяет тррмозиоА момент, раз-
®0

виваемый в режиме динамического торможения одним асинхронным
двигателем нормального исполнения.

Рис. 2

Тогда после несложных тригонометрических преобразований можно 
записать *

1 —  COS в  -*2S s *n в  \ 

2. м , +  M J 4 - -------- - г -  о

М , =  Л1,
I —  C O S 0  
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Оба двигателя механиечски связаны между собой, поэтому резуль­
тирующий момент

М  =* уИ і 4  М г  -  М Л \  —  с о б  в ) .

Анализируя это уравнение, видим, что .результирующий тормозной мо­
мент двухдвигательного электропривода с поворотным Статором можно 
регулировать поворотом статора. При 0 = 0  эл. град, момент равен нулю, 
а при 0 = 1 8 0  эл. град, он становится равным удвоенному значению тор­
мозного момента одного асинхронного двигателя в режиме электро­
динамического торможения в нормальной схеме.

Эти результаты подтверждаются приведенными на рис. 2 ,6  осцил­
лограммами, полученными на лабораторном макете электропривода 
с поворотным статором. Д ля экспериментальных «испытаний были при­
няты два одинаковых асинхронных двигателя типа МК—МАР 14 мощ­
ностью 5,3 кет каждый. Поворот статора одного из двигателей обеспе­
чивался с точностью до одного градуса геометрического.

Таким образом, при подаче постоянного тока в  статоры обоих дви­
гателей можно плавно регулировать величины тормозного момента, а, 
следовательно, и время торможения системы путем поворота статора 
одного из двигателей. '


