


ITTTRIENY

tzv. translatory ( linearni motor).

, prip. toCeni akCni Casti systému,
tzv. motory (asynchronni, synchronni, venti-
love, krokove, reluktancni, stejnosmérne,

jednofazove).




ZAKLADNIM PRINCIPEM

VSECH ELEKTRICKYCH TO €IVYCH STROJU JE:
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Napajime-li systétm m stejnych civek, rozlozenych po

obvodu stroje o elektricky uhel

360°
m
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znikne misto kruhového to c¢ivého

Pulzujici magnetické pole (jednofazove)

KRUHOVE TOCIVE MAGNETICKE POLE |
O NULOVE RYCHLOSTI (STEINOSM ERNE)

SKAKAJICI MAGNETICKE POLE O
PROSTOROVY UHEL 360°/m.




casovou zavislosti elektrického

fazorem proudu) a

orostorovou zavislosti magq. toku

norostorovym vektorem toku).
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CASOVE SINUSOVE PROMENLIVE NARETI

navzajem posunutych fé 0 360°/m..




KRUHOVE TOCIVE MAGNETICK
POLE ROTORU.

Pri libovolné uhlové rychlosti rotoru |
Uhlova rychlost rotorového pole v U¢i statoru

stala a rovna rychlosti statorového




vysledné magneticke pole ve vzduchove
mezere,toici se Uhlovou rychlosti

MOMENT STROJ

a rotor se za ¢ne otacet.

Stroj p Fi synchronni rychlostinem 0ze

nracovat proto se nazyva

ASYNCHRONNI MOTOR




Moment asynchronniho motoru
v zavislosti na skluzu s

tj. v oblasti blizké synchronnim ota  ékam.

Rychlost otaceni rotoru

RIZENI OTACIVE RYCHLOSTI
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PROVOZNI VLASTNOSTI
ASYNCHRONNICH MOTORU.

Asynchronni motory
s kotvou nakratko
jsou provozn €& nej-
polehliv éjSi a vy-
robn é nejlevn éjSi.
Maji pom érné maly
zabérovy moment a
pomeérné drahé Frize-
ni ota ¢éek.

an) M\J‘:‘u\.\.\/i

Pulzujici jednofazové magne-

ticke pole Ize rozlozit na dv é
kruhova pole protito ¢€iva.
Zabérovy moment obou poli

je stejny opa €éného smyslu,
takze vysledny zab érovy
moment je nulovy.

Pri otda€eni jakymkoliv sm é-
rem moment vtomto sm éru
narusta proti brzdnému mo-

N mentu a motor se rozb ehne.

=
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Pro vytvo feni zab éroveho momentu
jednofazoveho motoru jet Freba vytvo Fit alespo i
eliptické magnetickeé pole.

O
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Chceme-li motor provozovat p i
synchronnich ota ¢kach, musime do
rotorového vinuti zavést bu d proud o
nulovem kmito €tu (stejnosm érny),
nebo vytvo fit stejnosm érné magneticke pole
rotoru pomoci permaﬁnentnich magnet  U.

Synchronni motor pracuje pouze
synchronnich otaékach.
Musi se rozbihat bud asynchronné
oomocneé vinuti), nebo kmitocétove.
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pFesn é digitaln & definované




Jde-li pouze o linearni pohyb sta ¢€i
asynchronni motor
napfF. startovaci katapult

Jde-li o digitaln & definovanou polohu
na dané p fimkove draze
pouzijeme krokovy motor
(polohovy mechanismus).




Stejnosm érny stroj je v podstat €
obraceny synchronni stroj se zastavenym
to €ivym polem.

Na rotoru je m , fa-
zove vinuti, jehoz
kazda civka je
vyvedena na
lamelu komutatoru
Je-li civka nato €ena
o libovolny uhel (na
piiklad o 90°) proti
statoru vytvo Fi mag.
pole o nulove rych-
losti (tj. stejne jako
statorove) a jeji

proud vytvo Fi s vyslednym magnetickym polem
moment, ktery nato €i civku do nazna €ené
polohy kdy se sm ér proudu v civce obrati
nastane komutace
a rotor pokra €uje v pohybu. V rotoru se
indukuje st Fidavé nap éti, jehoz kmito €et zavisi
na otaékach, ale komutator jej zm éni na
kmito éet budiciho pole (. nulovy) a na
karta €ich se objevi stejnosm érné nap éti.
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Pro zrovhom érnéni momentu

_ZADNI CELNI SPOJKA

ORAZTKY & VIMUTI BROTORI nchE POLY 5 VIN
POLOYE NASTAVCE MLAVMI  POLY
ZUBY ROTORU = : . BUDIC VINUTI

' KRYT
JHD STATORU VORKOYHICE

EOMUTATOR

KAH‘TEE

KOMFENT ALHI
P 7)1







Motory s nezavislym buzenim.
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Idealni trak ¢ni charakteristika.
Zmena ota ek podle zatizeni p Fi konstantnim

7 7

NejvetsSi zab érny moment ze vSech elektrickych
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Pro trvaly chod musi mit tyto Upravy:




Pouziti jednofazovych
komutatorovych motor U




