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Asynchronmaschine mit Steuerung im Rotorkreis

Ausfihrung mit einem Drehstromsteller
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Schlei?inge

PSPICE-Ersatzschaltbild des Lauferkreises gesteuert mit Leistungselekt-
ronik

Aufgabenstellung: Ein Asynchronmotor mit Schleifringlaufer soll mit Hilfe von Leistungs-
elektronik im Rotorkreis betrieben werden. Das Statordrehfeld versetzt die gewickelten
Rotorstrange des Schleifringldufers in Rotation. Die Wicklungsenden des Rotors sind auf
ein Klemmenbrett gefiihrt, wo sie kurzgeschlossen oder auf Anlaufwiderstande geftihrt
sind. Ziel dieser Arbeit war es, die Anlaufwiderstande durch einen Drehstromsteller zu
ersetzen. Dadurch sollen die Verluste minimiert werden.

Vorgehen: Der erste Schritt bestand darin, den Asynchronmotor vom Labor auszumessen
und die Drehmomentkennlinien aufzuzeichnen, mit oder ohne Anlaufwiderstande. Mit
den gewonnenen Parametern wurde in PSPICE ein Modell des Motors aufgebaut, in wel-
chem die Leistungselektronik integriert und simuliert werden konnte. Nach erfolgreichen
Simulationen wurde die Schaltung in Hardware umgesetzt. Das Resultat ist eine Leiter-
platte, die mit der Leistungselektronik und der Impulssteuerung bestlckt ist. Gleichzeitig
wurde eine Software in C-Code geschrieben, welche das Impulsmuster fur die schaltbaren
Leistungshalbleiter berechnet. Diese Software ist schliesslich auf einem MSP430 Launch-
Pad eingebettet worden.

Ergebnis: Mit der entwickelten Schaltung kann der Asynchronmotor in den Nennbetrieb
gefahren werden. Ein Detektor erkennt die Nulldurchgdnge eines Strangstromes, mit wel-
chen das Pulsmuster im Mikrocontroller berechnet wird und zum richtigen Zeitpunkt die
Triacs zUndet. Mit einem Potentiometer kann der Steuerwinkel zwischen 0° und 60° ver-
stellt werden. Durch die angeschnittenen Sinusstrome andern sich die Drehmomentkenn-
linien des Motors. Anders als erwartet, erhalten die aufgenommenen Kennlinien nicht
dieselben Formen wie mit den Anlaufwiderstanden. Grinde dafur werden in der Arbeit
mit einem mathematischen Modell bewiesen.
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