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(57) Zusammenfassung: Bei magnetisch gelagerten Syste- .

men koénnen infolge von Kreiselkraften Verdrehungen der ¥ Amse—p x-Achse
Achsen der Messsysteme gegeniiber den geometrisch

festgelegten Achsen aufreten. Das macht es erforderich,

dass eine entsprechende Phasendrehung auch in den Ach-

sen der Messsysteme vargesehen wird. Hierflir wurde ein

"Elektronischer Phasendreher" eingefiihrt. v*. Achsa *- Achse
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Beschreibung

[0001] Magnetische Anordnungen werden zur Ber-
uhrungsfreien Bewegung von Rotationskérpern oder
linear bewegter Teile verwendet. Die vorliegenden
Betrachtungen beziehen sich auf rotierende Anord-
nungen. Jede rotierende Anordnung besitzt die Ei-
genschaft eines Kreisels. Fir dessen Verhalten sind
die Gréften

Drehzahl, Masse und Massenverteilung von Bedeu-
tung.

[0002] Die Massenverteilung bestimmt die Trag-
heitsmomente.

[0003] Das sind:
Axiales Tragheitsmoment und polare Tragheitsmo-
mente.

[0004] Von deren Grofle wird bestimmt ob sich die
Anordnung verhalt wie

eine Scheibe

eine Welle

eine Kugel.

[0005] Im letzteren Fall sind die Tragheitsmomente
in allen Achsen gleich

ay

Fir die Resonanzdrehzahl gilt:
w, = w * LV{Ix1,).

[0006] Mit w, = Rersonanzdrehzahl und w = aktuelle
Drehzahl

[0007] Da alle Tragheitsmomente gleich grof® sind,
folgt dass die Resonanzdrehzahl gleich der aktuellen
Drehzahl ist. Das bedeutet, dass die Anordnung
durch kleinste Anregungen in den Resonanzzustand
fallen kann.

Stand der Technik

[0008] Andererseits treten Prazisionskrafte auf,
wenn auf die Kreiselachse Krafte wirken. Im ein-
fachsten Fall mége gemalh Fig. 1 eine Kraft senk-
recht auf der Rotationsachse stehend auftreten. Ge-
méaf der Kreiselgesetze antwortet der Kreisel mit ei-
ner zur Ratationsachse und zur auftretenden Kraft je-
weils senkrecht stehenden Bewegung. Diese ist
durch eine vom Drall bestimmte Kraft bedingt. Nun-
mehr wirken also zwei aufeinander stehende Krafte.
Gemdl Fig. 2 steht die geometrische Summe dieser
Krafte nicht mehr in der x- oder y- Achse der Mef3sys-
teme, die die Position der Welle erfassen. Da diese
MeRsysteme den Istwert der Wellenposition erfassen
und dieses Signal zur Regelung der Wellenposition
verwendet wird, liegt nunmehr ein ,Winkelfehler" der
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Wellenposition vor. Die Folge ist ein aullermittiger
Lauf der Welle gegeniiber dem geometrischen Mittel-
punkt der Welle. Das fuhrt zur Laufunruhe der Welle,
die so grofd sein kann, dass die gewtlinschte Drehzahl
der Anardnung nicht gefahren werden kann.

[0009] Dieser Nachteil wird dadurch beseitigt, dass
der oben beschriebene Verdrehwinkel des MelRsys-
tems kompensiert wird. Das erfolgt mittels einer Elek-
tronik, die die Phasenlage des MeRsystems geman
Fig. 2 gegeniiber den stehenden Achsen des MeR-
systems um einen Winkel y verdreht. Zu diesem
Zweck werden die Sensorsignale x und y in die Sig-
nale x' und y' gewandelt. Diese Signale besitzen nun
die gewlinschte Phasendrehung gegeniber den ste-
henden MefRsystem.

[0010] Um die Phasendrehung verdndem zu kén-
nen werden in die Schaltung veranderliche Wider-
stande eingebaut.

Patentanspriiche

1. Zur Kompensation der Krafte die aus Prézisi-
onsbewegungen eines Kreisels entstehen und da-
durch eine Phasenverschiebung des Messsignals
gegeniiber dem stehenden MeRsystem bedingen da-
durch gekennzeichnet, dass mittels einer Elektronik
die Phasenverschiebung kompensiert wird.

2. Phasenverschiebung des Messsignals gemaf
Anspruch 1 dadurch gekennzeichnet, dass mittels ei-
nes digitalen Algorithmus und einer digitalen Informa-
tionsverarbeitung die Funktion des Phasendrehens
so realisiert wird, dass die Einstellung des Phasen-
winkels fiir einen bestimmten Betriebspunkt méglich
ist.

3. Phasenverschiebung des Messsignals geman
Anspruch 2 dadurch gekennzeichnet, dass mittels ei-
nes digitalen Algorithmus und einer digitalen Informa-
tionsverarbeitung die Funktion des Phasendrehens
so realisiert wird, dass die Einstellung des Phasen-
winkels fur kontinuierlich fir verschiedene Betriebs-
punkte méglich ist.

4. Zur Kompensation der Krafte die aus Prazisi-
onsbewegungen eines Kreisels entstehen und da-
durch eine Phasenverschiebung des Messsignals
gegeniiber dem stehenden Mef3system bedingen da-
durch gekennzeichnet, dass die unter Anspruch 1 ge-
nannte Elektronik so aufgebaut wird, dass durch ein-
stellbare Widerstinde der Winkel der Phasenver-
schiebung veridndert werden kann.

Es folgen 2 Blatt Zeichnungen
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Anhidngende Zeichnungen

Fig.1 Darstellung des Phasenwinkels
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Fig.2 Analoge Phasenwinkeleinstellelektronik
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