4.7.2 Elektromotory

| BEERBBRIE 4701, 4503, 4509 |

Trifazoveé elektromotory

Stator tifazového alternatoruipojim k ttifazovému nagti = civkami z&ne prochazet
elektricky proud (se stejnou efektivni hodnotoe, kné posunuty Wase) = kazdé civka
generuje gtdavé magnetické pole (se stejnou maximalni hodnaiausovym prbé¢hem, ale tizrne
posunuté ase)

Jak vypada vysledné pole vzniklé gtmm poli ti civek?

Nakreslime si obrazek prti bkamziky nastavajici rychle po sob
| |

Nahde mame graf okamzitych hodnot &tp
Predpokladame, Zerpkladné hodnat naggti proud vitéeka do civky blizSim vyvodens v cervené



a zelené civce ma proud @pg sner neZz v modré (jejich okamzité ngpma opa&nou polaritu).
Civky jsou stejné= magnetické pole, které vytkgi je gimo unerné okamzité hodndmnageti
(magnetické poléervené a zelené civky je polori v porovnani s polem v modré civce)
Pod obrdzkem pomoci vektorovym gtam zjistime velikost a sénvysledneho pole (fialova
Sipka).

Pr. 1: Dokresli vektory magnetickych poli i vektor vysledhm magnetického pole pro zbyvajici
dva okamziky.

= vysledné magnetické pole se @#ai uvnit statoru stej# jako se oté&el budici magnet v
alternatoru (i s frekvenci 50 Hz) = vznikio¢ivé magnetické pole mohu vyuzit pro konstrukci
dvou druti elektromoto:

e rotor sestrojim jako magnet> pole s magnetem ata = trojfazovy synchronni
elektromotor (vlastre jde o obraceny alternétor)
synchronni = ot# se stejnou rychlosti jako magnetické pole statoru
malo pouzivany: jeféba ho roztdét, pii vétSim vykonu bych musel v rotoru pouzit
elektromagnet (a vést d@jrobtizre elektricky proud)

e rotor sestrojim jako zkratovanou civkik@ se ji kotva nakratk@asto ani nevypada jako
civka) = trojfazovy asynchronni elektromotor
asynchronni = otd se vzdy pomaleji nez pole ve statoru
Prat se t@i?
piipojim na stator trojfazovy proud> vznikne t@&ivé magnetické pole= ve stojici
kotveé se néni magnetické pole= v kotvé se indukuje nati, kotva je zkratovana=
prochazi pes ni proud = kotva se stava magnetens tocivé pole s ni zéne otd&et
nejpouzivarjsi elektromotor nadatsi vykony €erpadla, cirkularky, motory v tovarnach...)



P¥. 2: Jak zavisi sila asynchronniho motoru na jehskaizh? Pro se asynchronni motor nikdy
neot#&i stejré rychle jako tgivé magnetické pole?

Motorem t@&i naindukovany proud v kodv
Cim rychleji se rotor vzhledem k magnetickému pédn tim pomaleji se &i nému meni
magnetické pole statoru= v rotoru je menSi indukovany proud> rotor je slabsi
magnet = motor se téi mensi silou

= ¢im je ot&eni rotoru pomalejsi, timétsi proud se indukuje v katv = tim je motor
silngjSi

Kdyby se kotva otgela steji rychle jako magnetické pole> magnetické pole se uvhit
kotvy nengéni = v kotwé se neindukuje Zzadny proueb kotva neni magnet adivé
magnetické pole na ni négobi = zmizela sila, ktera ji roztéla
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chod asynchronniho elektromotoru charakterizlgjez (s): S= ( f, -frekvence

p
ot&eni pole, f, -frekvence otéeni rotoru)

Pr. 3: Ur¢i frekvenci, se kterou se @iaotor asynchronniho elektromotoru, pokud je jekinz
5%.

Frekvence pole je 50 Hz» dosadim do vzorce, vSechno znam
o f,—f
f p
sf=f,—f
f.=f —sf =50-0,0550Hz=47,EHz
Rotor asynchronniho elektromotoru secotafrekvenci 47,5 Hz.

Vyhody asynchronniho motoru:
motor si sam nastavuje vykon podle zatiZeni
nemusime do rotorurpadet proud (s uhliky jsou vzdycky problémy)

Nebezpéi:
Pri zastaveni motoru se indukuje v kétsbrovsky proud a motoriie vyhdet = pokud se
cirkularka zasekne, musi se ihned vypnout

Velky proud prochazi motorem také papnuti = zapina se na Bzdu, &Zi na trojahelnik

Stejnosn®rné elektromotory

¢innost zname, magnetické pole se svislymi irdthiti carami se snazi srovnat zavit s proudem do
vodorovné polohy, pokud v tomto okamZziku &toe snér proudu v zavitu, pole se snazi &to

zavit o dalSich 180 pak ot prohodime srr proudu a tak p@d dokola

zaizeni na prohazovani $nu proudu se jmenujeomutator
http://www.walter-fendt.de/phl1le/electricmotor.htm

vSechny motory v potaci (vétraky, HDD), WtSina moto# v hratkach

Problém: vétSina domacich spi@bica (pracky, fény, mixéry, vrtéky ...) nepat ani k jednomu z
jmenovanych druln Jsou pipojeny ke stidavému nagti, ale pouze k jedné fazi.



Dvé moznosti:

e sériovy (derivaéni) motor: stejna konstrukce jako stejnosmy motor, stator je
konstruovan jako elektromagnet, proud prochazosé(jparalel) nejdiv
elektromagnetem ve statoru a elektromagnetem vuote nevadi, Ze se rotor kir
sttidavosti proudu fepolovava, protoze se s nittepoluje i stator (a tak se nic némf), v
béZné domacnosti nejpouzivgsi typ (praky, fény, mixéry, vrtaky ...)

e asynchronni jednofazovy elektromotor: stator ma pouze hlavni a pomocné vinuti, proud
do pomocného vinuti se fazbzpol'uje napiklad kondenzatorem

Postteh: naprosta $tSina sériovych i stejnosimych mototi nema komutator slozeny ze dvou
casti, komutator je sloZzeny 2tgiho sudého pbu kouski, na rotoru je vice vinuti

- normalni stejnosgmny motor nezabira v pbéhu otaky stejreé, zakEr kolisa od nuly do
maximalni hodnoty= v prab¢hu ota&ky prepindm mezi §Sim patem civek v rotoru tak, aby
proud prochazel tou, ktera je p&w poloze s negtSim zalsrem = plynulejsSi chod motoru

|BREREER Tocivé magnetické pole umaije sestrojit asynchronni trojfazovy elektromotor. |




