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Komutatorové motory nai$tlavy proud
Konstrukce:
- jejich konstrukce vychazi z stejnosmych motofi, proto umo#uji rozsahlou a plynulou regulaci ¢ék,
- magneticky obvod statoru je wsledku buzeni gidavym proudem sloZzenym z plécfstejnosrdrné stroje maji nefstji
magneticky obvod vyrobeny z lité oceli),
- stator 1-fazového motorutibe mit vyniklé poly jako stejnosimy stroj nebo je vinuti uloZzeno v drazkach,
- 3-fazové motory maji vinuti ulozena vzdy v drazka
- rotor je konstrukng stejny se stejnostmymi stroji— magneticky obvod sloZzeny z pleehvinuti gipojena na komutator,
- nefastji je pocet kart&h rovny pdtu pok.
Vyhody komutatorovych motér
- hospodarné a plynufézeni otéek,
- lehky rozkh, velky zalsrny moment a maly z&my proud,
- dobry &inik (u 3-fazovych rmze byt co$=1),
- velkd momentovaiptizitelnost.
Nevyhody v porovnani se asynchronnimi a synchronmiony:
- sloziti konstrukce> vySSi cena,
- nezbytnost Gdrzby komutato(proSkrabavani drazek mezi lamelami a ¥imnkart&n),
- horSi &innost,
- vykonové omezeni ( U a | komutéatoru),
- nemoZznost pouzit vékterych prostedich — nebezgévybuchua vyssi riziko Urazu elektrickym proudem
Jednofazové komutatorové motory:
Princip ¢innosti;
- vrotorovém vinuti komutatorového stroje se indjieknagti:
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kde: @ - je budici tok

f - je kmita@et indukovaného n&t
N - je celkovy pdet voditi kotvy,
2a - paet paralelnich &tvi,

- budici tokd je vytvaien stidavym proudem:
i = | maxSinat

- pro okamzitou hodnotu budiciho toku plati:
Dy = @, sinad

- pro indukované napi pak plati:
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- zrovnice vyplyva, Ze indukované réipma maximalni hodnotu v okamziku, kdy je maxinidadici tok,
- kmitocet napajeciho a indukovaného #fe shodny= motor je mozné napajettavym naptim,
- komutéator mini kmitotet indukovaného n&g ve vinuti kotvy na kmitdet nagti si€,
- kmitocet indukovaného n&fi na kartdéich se rovna kmittiu si# a nezavisi na ot&éach,
- souasrt se vlivem mdniciho se budiciho toku (napéjeciho &gpndukuje ve vinuti kotvy tzv. transforréai nagti, jsou-li
kart&e v presr® neutrdlni poloze transforréiai nagti indukované ve vodich kotvy se vzajeninvyrusi,
- nagti mezi jednotlivymi lamelami komutatoru nesniigkratit 3V,
Toéivy moment;
- je zévisly na fazovém posunu budiciho toku (prgwdproudu kotvyp, nejwtsi hodnoty dosahuje pokud je budici proud ve
fazi s proudem kotvy (F=B.l.I, B5Ry Sinct.lmax Sincd.l) =0 a v okamZikuut=1,
M :@DN [, 0, Sinct sin(at +¢)
yF:}
- pro stedni hodnotu momentu plati:
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- pro sériové buzeni, kdy je spira podminkap=0 osciluje okamZita hodnota momentu s dvojnasobkmyitoctem kolem
sttedni hodnoty(casovy piibeh ma tvar sinusovky) mezi hodnotami momentu <0g2.M

- srostoucim fazovym posuvem vysledn§ivg moment znané klesa — gkterych okamzicich nabyva okamzita hodnota
momentu opéného snaru,

- pri fazovém posuny =172 kmita okamzita hodnota kolem nulové hodnotyyesledny téivy moment je dokonce nulovy,

- proto se vyliné pouzivaji motory se sériovym buzenim — jejich motoea charakteristika séipliZuje momentové
charakteristice stejnostmého sériového motoru.
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Komutace:

v disledku stidavého napajeni @znych otéek motoru dochazi ke komutadi paznych hodnotach protid

souwasre se zatizenim motoru v ségledku reakce kotvy posouva neutralni osa (osakgrt

komutace je dale négnivé ovlivnéna transforménim nagtim, které dosahuje nejtgi hodnoty v pr& komutujici civce, to
se projevuije jiskenim na kartéch,

aby se potlkily 3 vySe uvedené jevy maji motoryetinich vykofi vZdy pomocné pély a velké jednofazové motory
kompenzani vinuti.

Jednofazovy sériovy univerzalni komutatorovy motork (jiné jednofazové motory se jiz dnes nepouzivaji)

pouziva se pro pohon elektrickéhdadi a doméacich spebict (vysav&e, mixery ...)
vyZadujicich regulaci ot&k,

motor se vyrabi néasgji jako dvoupdlovy s rozsahem provoznichdatéu malych
motorki aZ 14 000 ot.mih

pouze u velkych vykan(vysava&e ~ 1000- 2000 W) maji motory jednoduché pomocné=
poly (mala civka s feritovym jadrem),

motor ma velky z&sny moment,

Ize ho napajet jak stejnogmym tak i stidavym naptim,

fizeni otéek stidavych motoit se provadi zenou napéjeciho nap a to
polovodiovymi regulatory,

Spatnou vlastnosti motarke velké jiskeni komutatoru a nasledné
ruSeni vyz#govanym elektromagnetickym ignim Sficim se podél
elektrickych vedeni - proto se musi provést odrijSen

Odruseni komutatorovych motdrk

~U §
zvl&se peilivé musi byt provedeno dokonalé dynamické vyvazeni
ovlivijici podstatd Zivotnost motorku, _ﬁ_@. —_
jako trakini motory se dnes jiz tyto motory nepouzivaji — pralé
napéjeci nafii do 300 V= omezeny vykon ! Rg
e
\ Momentova charakteristika RP
\ univerzalniho motorku Rizeni oté&ek univerzalnich motork

vlevo - snizovanim napajeciho rétip
vpravo —udrzovaniiiblizn¢ stalého nagti na kot
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3-fazové komutatorové motory na stidavy proud

motory se uzivaji k pohonu textilnich, papirer@kyalcovacich , cementarenskych aiskch stroj,
dnes jsou nahrazovany asynchronnimi motory nagéfefrekvednimi mgnici

a) trojfazovy derivaéni motor napajeny do statoru(Winter — Eichberg — 1900 )

rotor ma 6 kartéi a je napajen ze &tacového 3-fazového transformatoru (autotransformatoru

fizenim napti na rotoru je mozna plynuld a hospodarna reguéideonstantnim momentu — proudu rotoru a to i do
nadsynchronnich oték,

vykon mize byt z rotoru fes transformator vracen doésit ze sik pres transformator do rotoru dodavan,

stroj ma dobrou dinnost a tvrdou momentovou charakteristiku
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b) trojfazovy derivaéni komutatorovy motor napgjeny do rotoru (Schrage - 1910)

rotor je napajenies krouzky,

rotor ma d¥ vinuti jedno je zapojeno do édy nebo trojuhelnika a druhé stejn@sné regulani vinuti je fipojeno na
komutator a nahrazuje funkci transformatoru a je@y@Etim se napaji sekundarni vinuti motoru ugriétna statoru a
napajené pomoci katti,

zmegnou polohy kart&i se bezztratavreguluji otéky motoru,

pti regulaci 1 : 2 je maximalni vykon 40 kW, 1 : k@b kW, maximalni rozsah je regulace je 1 : 50,
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ot&kach



