Лабораторно-практичне заняття 6.
ЛІНІЙНІ ОБЕРТОВІ ТРАНСФОРМАТОРИ ТЗА
 Обертовий (поворотний) трансформатор ТЗА – це асинхронна мікромашина з фазним ротором, призначена для перетворення кута повороту ротора (або його функції) в напругу виходу.

Як на статорі, так і на роторі розміщено по дві обмотки, зсунуті в просторі відносно одна одної на 90°. Одну з обмоток статора wз називають обмоткою збудження, а другу wк - компенсаційною (або квадратурною); відповідно обмотки ротора називають синусною ws і косинусною wc.

Принципову схему обертового трансформатора ТЗА наведено на рис. 11.13.
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Рис. 11.13. Принципова схема обертового трансформатора

Трансформатор може працювати в режимі повороту ротора на певний кут ( і в режимі безперервного обертання, коли обмотки для зменшення числа ковзних контактів міняють місцями: на роторі розміщують обмотки збудження та компенсаційну, на статорі – синусну і косинусну.

Змінюючи схеми підключення обмоток, схеми симетрування синусно-косинусного обертового трансформатора, можна отримати так званий лінійний поворотний трансформатор ТЗА, в якому вихідна напруга Uвих є лінійною функцією ( (рис. 11.15).

Зображені на рис. 11.15 схеми дають змогу отримати залежність виду
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яка при k=0,52...0,56 має відхилення від лінійної функції порядку 0,1 %, коли кут ( змінюється від –55( до +55°.

На рис. 11.15, а показано схему первинного симетрування і послідовного з'єднання косинусної обмотки з обмоткою збудження. Напруга на виході Uвих=f(() знімається з синусної обмотки.
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Рис. 11.15. Схеми симетрування для лінійного поворотного 
трансформатора: а – первинного; б – вторинного

В схемі на рис. 11.15, б косинусна обмотка використовується для вторинного симетрування, а вихідна напруга знімається з послідовно з'єднаних синусної та компенсаційної обмоток.

Точність обертових трансформаторів в основному визначається ретельністю виготовлення. 
Залежно від допустимих максимальних похибок вони поділяються на чотири класи: 0, 1, 2, 3.
 Номер класу (за винятком 0) показує максимальну помилку в десятих частках процента (1 – 0,1%, 2 – 0,2%, 3 – 0,3%). Максимально допустима помилка для нульового класу дорівнює 0,05%.

Проте зазначені точності можна отримати лише в разі використання схем, які забезпечують сталість вихідного опору (схеми з вторинним симетруванням), а також стабілізації напруги і частоти живлення і застосування термокомпенсації.
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