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Mechanické charakteristiky elektrickych pohoni
U pracovnich strdij nas zajimala zavislost Zahého momentu na zme Uhlové rychlosti.
U elektrickych pohoti je dilezité wdét jak se ngni jejich otéky (rychlost) s rostoucim z&nym momentem.

Mechanicka charakteristika elektrickych motoru je zavislosti rychlosti motoru na 2ahém momentu
w=f (Mp). F¥i grafickém feSeni dynamického chovani elektrického pohonu mu&heslit mechanickou
charakteristiku z&fe a motoru ve stejnych gadnicich, proto obvykle vynasSime na vodorovnouz#tzny a hnaci
moment, Ghlovou rychlost vynaSime na svislou oskld3 rychlosti motoru vlivem z&ného momentu jedtezitym
kritériem pro rozliSeni mechanickych charakterigtiégktrického motoru.

Mechanické charakteristiky motoru délime na: 3
1) absolutné tvrdé — rychlost (otédky) motoru je na zéZném momentu T
nezavisla — se z&ti se neréni — tuto podminku splje synchronni 1
motor, 2
2) tvrdé — rychlost (otéky) motoru vlivem zvySeni z&ného momentu
klesa nepatmh— tuto podminku (v rozsahu mezni hodnoty jmenbwaité
zatizeni) spiuji asynchronni motory, komutatorové detimamotory a 3
stejnosmirné motory s paralelnim nebo cizim buzenim, 4
3) mékké — rychlost motoru s rostoucim #ahym momentem prudce klesa —= M,
malé zngn¢ zatzného momentu odpovida velkadma otdek — takto Se  jeahanické charakteristicy pohon
chovaji stejnosgrné motory se sériovym buzenim a univerzalni 1 - ahsolutn® twrda, 2 - trda, 3 - 4 mikka,
komutatorové motory. Mechanické charakteristiky elekirickjch motord:
1 - synchronni, 2 - asynchronni,
Pohani-li elektricky motor pracovni strajgpbi hnacmoment motoru My, 3- stejnosmérny sérioparalelni,
proti za&Znémumomentu pracovniho stroje M. Jsou-li oba momenty 4 - stejnosmeémy sériovy

V rovnovaze motor s pracovnim strojem jsou v klishoment pohonu neni schopen uvedeni stroje do pphgbo se
pohybuji ustalenou rychlosti.

Prevlada-li hnaci moment nad gahym dochazi k zvySovani rychlosti, k ustéaleni dojdbkamziku rovnovahy
hnaciho a zdZného momentu. Dostane-li se pohon do stavu, Zgrgatoment fevlada nad hnacim dochazi ke
zpomalovani stroje, ke stabilnimu stavu dojdé& epokamziku rovnovahy momentbodA). Do kritického stavu se
pohon dostane tehdy, jestlize pohon neni schopeinayt moment vetSi nez je momentéZdy hrozi zastaveni
pohonu (bod).

Podminkastatické stability elektrického i 8
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Stabilni stav je charakterizovan schopnosti —>M; —==M;
pohonu pizpisobit rychlost z&Zi bez zastaveni Stabini stav elekirického pohonu a zatéze  Mestabilnl stav elekirického pohonu a zétéze
pohonu. Mp-rmechanické charakteriskaka pohonu  My,-zat€zovaci charakteristka

Nestabilni stavje charakterizovan snizovanim rychlosti pohonuckaim Mit My,
zastavenim pohonu.

3
Kromé stability stavu momenti a ot&ek pohonu a zaéze, je nutné A B
sledovat zda je pohon schopen trvale pracovat wtaetavu, tj. je-li hlava
pohon schopen odvéidztratové teplo vikledku nizkych otk pohonu.

NejrozstergjSim elektrickym pohonem j&ifazovy asynchronni motor /
Asynchronni motor bude pracovat stabilnbod A, dojde-li v tomto bod

ke zvySeni z&ného momentu v hodnoty na,Mha M,, pohon se ustali v /
doke B.

Motor také pracuje stabiérv bods C, avSak tepelné ztraty motoru v tomto
bock jsou zn&né a i dlouhodol&jSim provozu hrozi zteni motoru,
kterému vSak zabrani nadproudové ochrany elektrmmot

Bod D je nestabilnim stavem, motor neni schopen vyvidostatény
moment a zastavi se. Nadproudové ochrany odpopmoot napajeni.

—M,

Provozni stavy pohonu a zitéze

MP - momentova charakteristika asynchronniho motony,
Mh1-Mh2sMh3 - zatéZovaci charktenstiky,

ABC - stabilni stavy pohonu a zétéze,

D- nestabilni stav pohony zétéze.



