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StejnosnErné stroje
- kazdy stejnosgrny stroj mize pracovat jako motor nebo jako generator (dynamo)
- pres svoji vysSi cenu a slogii konstrukci maji nezastupitelné mistoakterych oblastech vyuZiti - vyzbroj automadbd
letadel, pohony v elektrické trakci, pohony v auatizovanych systémech, ...
Konstrukce:
- stator:

vytvéi staly magneticky tok jednoho $m,

magneticky obvod statoru je tem u menSich strbjocelovym odlitkem, u velkych stibge pouziva swavana konstrukce
nebo konstrukce slozena z tlustSich pie¢h malych motork se pouziva podkovovity permanentni magnet),

k magnetickémuanci (jhu) jsou piSroubovany pdly z 1 mm silnych snytovanych pfeghdl je obepnuty budicim vinutim,
konce pdi obsahuji polové nastavce obepinajici asi 70% gdloztée = pblové kryth,

o =0,7 az 0,8 pro stroj bez komémgch pol aa = 0,65 az 0,7 stroj s kométmi poly,

mezi rotorem a polovymi nastavci statoru je kansii vzduchova mezera, ale na koncicti gél vzduchova mezera
rovnomerné zvétSuje, konstantni vzduchova mezera umozni Wiyod poly téndit konstantniho gibéh magnetické
indukce,

v rotoru indukované n&f ma licholgznikovy pfibéh s plynulymi gechody usnailijicimi komutaci (plynulych fechodi se
dosahuje skosenim kainpoélovych nastavicpopsanym vyse),

vinuti budicich civek (sudy pet) jsou zapojena do série a jednotlivé pdly Hdai v pdadi S-J-S-J...

- rotor:

Princip generéatoru (dynama):

ot&i se v magnetickém poli statorst ve vinuti rotoru se indukuje né,

magneticky obvod je sloZen z izolovanych pietlhstych 0,5 mm nalisovanych néidrel rotoru (v rotoru se indukuje n#p
sttidavého pitbehu),

v drdzkéach rotoru je vinutitjpojené na komutator — mechanickiepin& — usngriiovas,

meédéné lamely komutatoru jsou vzajetnizolovany,

na komutator dosedaji uhlikové k&eddesené drzaky kaétaupevrénych ke statoru,

pruziny vytvéi staly tlak uhlik na komutéator,

uhlik sogasre prekryva 2 az 3 lamely komutatoru a spojuje vinutbro se svorkami stroje,

vinuti kotvy (rotoru) je ne&jastji dvouvrstvé (d¥¢ civky v jedné drazce) - srtlpové (nekizené-kizend, kdy je konec civky
priveden na nasledujici lamelu, nebo vinové, kdygedc civky piveden na lamelu vzdalenoudpoélové roztée (2rp),
krok vinuti se fiblizné rovna poélové rozti (aby se v Bm zajistilo indukovani maximalniho n&p.

statorové vinuti vytvid staly magneticky tok,
ve vodti rotoru (kotvy) otéejicim se

v magnetickém poli statoru se indukuje &ap @
(smer je dan pravidlem pravé ruky),
pokud nebude mit stroj komutator bude
vysledné indukované nap kotvy stidavé
s @iblizné lichobéznikovym pfibéhem,

v magneticky neutralni poloze mezi poly
statoru se nachazi katéddosedajici na

komutator, komutéator zajigje grepinani Konstrukce togivych strojt
ot&ejiciho se rotorového vinuti, a) stidavy generéator se &tacimi krouzky
poloha kartéi je volena tak, aby ke komutaci b) dynamo s komutatorem

dochazelo p nulovém napti ve vinuti kotvy
(pti nejmensi zriné magnetického toku) —u |
dvoupdlového stroje jetoistd stroje a poloha |
|
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Magnetické pole stejnosrérného stroje
a) pmbéh nagti magnetického nagi pod jednim pélem
b) magneticky tok jednoho p6lu

e =

Napéti indukovaného v jednom zavitu
Uia, Ui — pritbéh pred komutaci,
Ui, — pribéh po komutaci
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napsti indukované pohybem vat:

U=Bgslev [V; T, m, m.s']
V= nD.n _ 2.pt,.n
60 60

kde: D — pimér civky vinuti rotoru,
p — p&et pdlovych dvojic,
t> — polova rozte,
n — otéky stroje,
- napti indukovana ve dvou stranach jednoho zavituw:gajg potom pro indukované nétp plati:
U, = Mm.n [V; Wb, ot.min?]
60
kde: Ns — paiet v sérii zapojenych zavit
® — tok hlavnich pdi,
- pro pulsujici pitbéh indukovaného napi na svorkach dynama plati:

U, = 4ND.f [V; Wb, Hz]
kde: f — kmit@et indukovaného nat, (f = 2.p.n)
- po zavedeni konstanty stroje pro indukované&tigpati:

U, =c®n [V; Wb, ot.min']
- pro nenasyceny magneticky obvod# I,) plati:
U, =c.l,.n

Princip motoru:
- statorové vinuti vytvid staly magneticky tok,
- navodé kotvy, kterym pes komutator protéka napajeci prouikqbi podle pravidla levé ruky (Lenzova pravidlag sfiro
jeji velikost plati:
F=B.l.le N; T, A, m]
kde: B — je velikost indukce ve vzduchové nteze
| — proud kotvy,
le — efektivni délka vinuti kotvy (pod pdély statoru),
- velikost sily je dana gten zaviti N (2N vodit) vinuti kotvy, kterymi protéka proud |

F=2.N.B.ll N; -, T, A, m]
- tato sila bude vytvét tativy moment rotoru:
M=F.r [N.m; N, m]

kde: r — je polonr sttedu zavitu (vinuti rotoru),
- motor bude § n st&kach edavat zavi na tideli vykon:

P=wM = Zﬂgf?_o M [W; ot.min™, N.m]

- pti ot&eni rotoru se v jeho vinuti indukuje réip které fisobi proti nagti zdroje (= Ubytek naiti),
- velikost indukovaného né&p rozhoduje o velikosti proudu kotvy:
_U-U.-AU, -AE
|, = [AV, Q]
R,
kde: U — napajeci nap,
R, — je odpor kotvy,
AUy — Ubytek nagti na kartéich je témdt konstantni (0,5 az 2) V — obvykle ho Ize zanedbat
AE — Ubytek indukovaného n&pv disledku reakce kotvy — u stfog pomocnymi poly je nulovy,
- Ubytek napti na kartdich je téngi konstantnAU,=(0,5 aZz 2) V - za uitych okolnosti ho Ize zanedbat,
- pro ot&ky motoru plati:

Ui
Clo
kde: C - je konstanta stroje
- ot&ky motoru Ize zvySovat:
- zvySovanim napajeciho napuU,
- snizovanim budiciho proudu (toky).

n=

Podle buzeni se stejnosénné stroje déli:
- s cizim buzenim- budici vinuti je napajeno z nezavislého zdrtyeterie, dynama, jiné &it.
- derivaéni — budici vinuti je zapojeno paral&lk vinuti kotvy (rotoru),
- sériové— budici vinuti je zapojeno do série s vinutinviot
- smiSené (kompaudni}<ast vinuti je zapojena do sérigést vinuti paraleks vinutim kotvy.
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Reakce kotvy
- je zptné pisobeni proudu kotvy na hlavni magnetické pole @indivinuti),
- zane-li vinutim kotvy dynama protékat proud vyii/ee okolo vodiia kotvy magnetické pole <{ny magneticky tok =
reakce kotvy,
- tento tok zjsobi posunuti (nateni) vysledného toku prochazejiciho vinutim kotity, dojde k natdeni neutralni osy, ve
které mé dochazet ke komutaci,
- zvySené syceni jedné strany polugpbi zvySeni magnetického odporu této strany m@iuiasré dojde ke snizeni syceni
druhé strany polu, vysledkem je sniZzeni indukovaréggti ve vinuti kotvy,
- v dasledku natdeni se znéné zhorsi podminky pro komutaci, ke které pak nedecpénulové hodnat nagti, a na
komutatoru dochazitpvelkém zatizeni k intenzivnimu jigdni,
- stejnym zjisobem se chova i motor,
- nata@eni neutralni osy je zavislé na zatiZzeni — u dyjeane snéru ot&eni, u motoru ve sénu opa&ném ke sréru ot&eni,
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Reakce kotvy

- A I\O/—:—a: 360°
a) magneticky tok hlavnich pgl b)

b) magneticky tok vinuti kotvy, o
C) vysledny magneticky tok T ’

Vliv reakce kotvy se zmirni:

1) zwtSenim magnetického n&phlavnich pai, 180°

2) zwtSenim magnetického odporu v éastakiniho toku — zéezem v ose 0 — > 3(;00‘
poli — uZivalo se u prvnich stigj
3) potlaenim reakce kotvy kompengdm vinutim — vinuti je zapojeno r c)
v sérii s kotvou a jeho tokiigobi proti toku vinuti kotvy, vinuti je uloZzeno =
v drazkach polového nastavce — vinuti je drahéotome pouziva pouze
u velkych straj, Vliv reakce kotvy na pribéh magnetické
4)  vinuti komutanich péh ¢asteng potlatuje reakci kotvy magnetickym indukce ve vzduchové meze
tokem ve sriru neutralni roviny, vysledkem je ,narovnaniiipthu a) magnetické pole budiciho vinuti,
vysledného toku“ prochazejiciho kotvou v neutralsg stroje. b) magnetické pole reakce kotvy
c) vysledné magnetické pole
Komutace

- kart& pohybuijici se po komutatoru postémpojuje jednotlivé lamely
S @ipojenym vinutim kotvy,

- pii komutaci se rini v komutujici civce s#m proudu, obechiv disledku velké
indukénosti vinuti kotvy nedochazi k rovn@émé zngné smeru proudu
z kladného na zaporny (jeho hodnota je dan&at zpdatku pozvolny
pribéh zmény proudu nabyva maximalni hodnoty na konci komeitac
v disledku induknosti se v civce indukuje velké réak nagti, které je
pricinou jiskieni komutétoru,

- aby se kart&pohyboval po komutatoru s co nejmenSimigskm, musi ke
komutaci dochazek v neutralni (nulové) poloze, jedgmeéna magnetického
toku v civce nulova (nejmensi), tato osa prochietlem rotoru a je kolma na
smer budiciho toku,

‘ | a smery magnetickych toki
2\ | YUy
N
J,+I [0 J,+I

Zména smyslu proudu v komutujici civce
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Komutace je negativré ovlivnéna:

1)
2)
3)

ZlepSeni podminek komutacegproblémy nelze Upkodstranit):

1

2)

Spravny chod stroje se pozna podle befijgho chodu. Elektrickymi
pricinami jiskieni je samotna komutace, reakce kotvy a velké aahapti
— nagti mezi d¥ma sousednimi lamelami (jeho maximalni hodnota by
nentla prekratit 25 aZ 50 V — u velkych strbjpracujicich s relativh

vlastni induknosti komutujici civky,

reakci kotvy — civky nekomutuji v neutralni podo

civka kotvy obsahuje mnoho zévi v nulové poloze se nachazi pouast
vinuti = nekomutuje se nulové né&p

posunuti (natenim) kart&a o odpovidajici ahel tak, aby se v komutujicim
vinuti indukovalo nagti pasobici proti reaénimu nagti komutatoru,

pouziti kompenzmich poh — Gzké pdly s vinutim zapojenym do série

s vinutim kotvy,u dynama nasleduje ve sénu ot&eniza severnim polem
jizni, u motoru pak severni, komdtdmi pély se vybavuji stroje s{mérem
vétSim nez 17 cm, komutai pdly jsou zapojeny do série a pdiglhito strofi
se nemaji fepojovat.

Pribéh proudi dynamem s pomocnymi poly
a kompenza&nim vinutim

vysokym naptim).

Komutace také ovlivréna konstrukci motoru, kde je tteba splnit tyto podminky:

1)

presny valcovy komutator,

hladky — vyle&iny povrch komutatoru,

presné osazeni katiido neutralnich os,

kart&e musi byt pesré zabrouSeny do pozadovanéhdméru, neposkozené, pokryté tenkou vrstvou éxiwdi acastéek
uhliku — tato vrstva se neodstuge !,

musi byt dodrzen stanoveny tlak na k&eta

vedeni kart&i nesmi bytdsné, ani volné — kartése musi volé pohybovat v drzaku bez zmy polohy,

pravidel# se musi vySkrabavat mikanitova izolace mezi lameti hloubky 1 az 2 mm, protoze sédropokfebovava
rychleji nez mikanit.

A

-up>
Komutace stejnosnérného stroje

a) odporova, b) induki komutace, c) spravna komutace,

d) prekomutovéano, e) jb&éh komutace v civce snigového vinuti,

f) zlepSeni komutace posunutim katta neutralni polohy

Up

T
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Dynamo s cizim buzenim:

- budici vinuti je nap4jeno z nezavislého zdroyestwpni napti ovlivnéno pongrné malym tbytkem nafti na odporu kotvy,
Ubytek na kartéich a komutatoru je té&konstantni,

- regul@&nim odporem v budicim vinuti se reguluje vystupagsti, svorkové nagti se zvySuje siistem budiciho proudu,

- charakteristika naprazdno (zavislost svorkovédgith na budicim proudu) sdiplizuje magnetizéni charakteristice #kké
oceli,

- pro svorkové nafii plati:

Us=U,-R,.I,-AU, —AE [V;V, Q, A]
kde: U - svorkové nagti,
U, - svorkové nagti naprazdno,
R; - vnitini odpor dynama,
l, - zatZovaci proud (proud kotvy),
AUy - Ubytek napti na kartéich (0,5 az 2 V),
AE - Gbytek nagti v disledku reakce kotvy €pmalych proudech Ize zanedbat.

- svorkové nagti vzhledem k malému viiitimu odporu klesa pomalu,

- dynamo s cizim buzenim je tvrdym zdrojem &igp

- regulace naii se provadi zénou odporu v obvodu buzeni,

- zdrojem budiciho prouduiie byt krong baterie i usrriovas.

Dynamo s paralelnim buzenim (derivéni):

- budici vinuti je fipojeno paralel& ke svorkam kotvy,

- budici proud dosahuje 3 az 8 % proudu kotvy,

- dynamo neni zavislé na jiném zdroji &dp

-k nabuzeni dynama je nutny zbytkovy magnetisrdysamo se musiipd zatizenim nabudit na svorkové &ag tomu se
pouzije zbytkové nafti U,

- svorkové nagti se i malém zatizeni #mi malo a dynamo se charakteristikou podoba dyraoizim buzenim,

- po dosazeni ditého zatizeni zme v disledku poklesu nai na odporu kotvy zrimé klesat nagti na svorkach dynama,

- pti zkratu nabuzeného dynama protékacapu zngny proud, ktery se ustéli na hoddiproudu nakratko, ten je mensi nez
jmenovity proud= dynamo niZe trvale pracovat nakratko,

- stalou hodnotu svorkového rigiplze zabezp#t regulatorem nai.

Dynamo s sériovym buzenim:

- budici vinuti je zapojeno v sérii s vinutim kotvy

- vystupni nagti je zavislé na proudu prochazejicim vinutim kotvy

- dynamo vyuZziva k nabuzeni zbytkového magnetismsiak naprazdno se nenabudi, fipqgjeni zatZze z&ne svorkové
napsti rast a @i jmenovité z&Zi dosdhne maximalniho n&p pii dalSim zvySovanim zé&te z&ne svorkové nafi klesat,

- protoZe svorkové n&p je velmi zavislé na zatiZzeni pouziva se dynaensésiovym buzenim pouze pro k¥addo odpoit u
sériovych traknich motot !,

Dynamo se smiSenym buzenim sériovym buzenim
(kompaudni):

- budici vinuti ma d¥ ¢asti, jednaast je zapojena
sériow a druh&éast paralel& s vinutim kotvy,

- prabéh zatZovaci charakteristiky zavisi na
pomeéru paitu zavit jednotlivych vinuti a tim i na
toku vytva‘eném &émto vinutimi,

- vhodnym navrhem Ize dosahnout stalého
svorkového nafti pti ménicim se zatizeni —
sériové vinuti @i zatizeni zvySuje budici tok — to
je negasgjSim zpisobem pouziti kompaudniho
vinuti dynama,

- nevhodnou volbou fize dojit k pekompaudovani
dynama, kdy v oblasti provozniho zatiZzeni roste —>
svorkové nagii (kiivka b) nebo naopak
k nedokompaudované, kdy s rostoucézat
znané klesa vystupni nai (kiivka c) a
protikompaudni kdy sériové vinutfigobi proti
vinuti paralelnimu (kvka d),

- vyhodou vhod# navrZzenych kompaudnich dyna
(ktivka a) je ponarné stalé svorkové nag ve
velkém rozsahu zatizeni # promenlivych
zatizenich nebotpnepravidelném zafovani se i
bez zasahu do obvodu buzeni ¢§emnodporu
v obvodu paralelniho buzeni) vystupni &p
podstatd nengni.

Prehled dynam a jejich charakteristik

buzeni

vlastni

dynamo

paralelni sériové smisené

Usg

+
.
A1

schéma zapojeni

Ug
Ug

Ka
naprazdno (vnitini)

U
s
U
s

Ur
3

Ur

charakteristi

T===JR.l| _ ==

—>U
[
(]
\/:;U
—>U
[
3
2
—>U

—=y

zatéZovaci (vnéjsi)
[
w
;\
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Motor s cizim buzenim:

- pri ot&eni kotvy v magnetickém poli statoru se ve vinativig indukuje nagti U; pasobicim proti svorkovému néib
(predstavuje Ubytek n&p zdroje na vinuti kotvy), toto nap je umérné oté&kam,

- pri zanedbani ubytku nap na kartéich AU,=(0,5 az 2) V a ubytku vigledku reakce kovy vznika za chodu na vinuti kotvy
Ubytek napti:

AU=Us-U; = R. |5
kde: L, — proud kotvy,
R — odpor kotvy,

- tento Ubytek se pohybuje v rozsahu 189 tomto rozsahu budou se zatizenim klesatkgténotoru,

- = ot&ky motoru pomalu klesaji podlg¢imky, motor m4 tzvtvrdou ota¢kovou charakteristiku,

- protoze budici proud neni zavisly na proudu kgboy @i zatizeni otédky dany pouze naim kotvy,

- pri stdlém budicim toku je moment stroje dan proudletay M~I ,

- velky spousci proud je i spoustni omezovan spouitim odporem zZ@zenym do obvodu kotvy nebo ufiieného
zdroje napti pro napajeni motoru (proud je omezen pouze malpmym odporem vinuti a Ubytkem n#tpna kartéich
AUy)

- momentova charakteristika si pelkém zatiZzeni ohyba vlivem reakce kotvy,

- motor umokuje plynulou regulaci ot&k a to:

a) zmeénou budiciho prouduglt = n 1 ),

b) zménou odporu v obvodu kotvy (odporu spadstR, + = n | ),

¢) zmenou svorkového napi (Us 1 = n 1 ) tento z@isob se uzival u Leonardovy skupiny (spojeni asometize
buzeného dynama-stejnodmého motoru s cizim buzenim).

- ot&ky motoru fFi zatizeni:

M=K.l, = |, =M
kl
U-rO _EHEM
n= Rila _ L = n~U-k".M
cld cld

-z uvedené rovnice vyplyva, z& malych oté&kach je moment stroje zéray a jeho zavislost je dale na &tach linearni,
- smer ot&eni motoru feverzace— se obvykle #ni zneénou sméru proudu kotvy, i zméné buzeni hrozi fetateni
nezatizeného stroje (dosazeni vysokyckiekav disledku malé remanentni indukce odbuzeného statoru,
- brzdni je mozné:
a) do odporu-— odpoji se napdjeni kotvy a ta se zatizi odpoberainy moment jeipstalém buzeni Génny ot&kam
a proudu kotvy{
b) protiporudem — zangni se snir proudu kotvy — motor se reverzuje !, proto sekest proudu v kot¥ musi omezit
odporem!
c) rekuperaci— u gFipojeného motoru dojde k nétu ot&ek nebo je zvySeno buzeni takl#e> U a proud kotvou
zmeni s\ij smer (nelze, ale P nizkych ot&kach) —asto se uziva v trakci.

Motor s paralelnim buzenim (derivani): * 1

- motor se chova velmi podobjako motor s cizim
buzenim, jeho vlastnosti jsoti pétSim zatizeni
ovlivnény Ubytky napti na napajecim vedeni i p 147
stalé hodnat odporu v obvodu buzeni klesa napajeci —a ? — J]I
napEti obvodu buzeni vlivem Ubytku na vedeni a A1A2 _ I A1.A2 .
napajecim zdroji (il t = U | = n |) = zatZovaci
charakteristika je #k¢éi nez u motoru s cizim buzenim, E1 E1

- brzdéni se realizuje stejné jako u motoru s cizim I I
buzenim pouzeipbrzdini klesa brzdici moment bJ, J? b
rychleji, zvlaS¢ pri nizSich otékach, En £5

- motor ma tvrdou zatéZovaci charakteristiku

a) b) c)

Schéma zapojeni derivéniho motoru
(s paralelnim buzenim)
a) motor,b) brzdini do odpoit, ¢) brzdsni protiproudem
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Motor se sériovym buzenim: +

budici vinuti je zapojeno do série s kotvou achézi
jim proud kotvy l=I =I

plati:. M =Kk.@.l a o~ | 147 1,
pak M ~ k1.|2 i Y A
| = ker Al A2

_U-Rk,VM
c'lN

pro otaky pak plati: n

D1
Ei
D2
c)

iprav n J c, [R .
0 Upra¥: =C,—F—-—
p p Cl N 2 a)
kde: R je odpor kotvy a spod&e Schéma zapojeni motoru se sériovym buzenim
prvnicasti rovnice je polytropa —fikka, v disledku a) motor, b) brzéhi do odpoit, c) brzdni protiproudem

druhéhctlenu rovnice a fesyceni magnetického obvodu
dojde k omezeni momentti mizkych otékach na kon&nou hodnotu,
motor se nikdy nesmi odl&éh doSlo by k nebezgeému néiistu otéek stroj by se zil,
= motor se nesmi pouzit k pohontesenovym fevodem, kdy by vitsledku spadnuti, proklouznuti nebi@pzeni
femenu doSlo k néstu ot&ek nad kritické= proto se pouzivaji pouze ozuberféyndy s nevysuvnou spojkou,
zavislost momentu na proudu je parabolickayelkych proudech dochazi kgsyceni a zavislost se stava linearni,
motor je pro znéy zakkrny moment vhodny pro elektrickou trakci #§by, kde pi provozu nevadi velky rozdil aték,
motor nepdebuje regulator jeho atky se gizpisobi za&¥zZi,
spou&ni se provadi reostatem a v trakci pakgestriovymrazenim motar,
fizeni otéek se provadi:
a) shizovanim nagpi — velmi &inné= otaky |,
b) zaazovanim odporu do obvodu kotvy — velmi ztratovaamentova charakteristika se stavéknh — neni vSak na
zavadu= ot&ky |,
¢) znmeEnou budiciho proudu:
1) c¢ast budiciho proudu je vedenigesg k budicimu vinuti paraleélrzapojeny pronny odpor= ot&ky 1,
2) prepinadnim odbgek v budicim vinuti se> ot&ky 1,
d) pripojenim b@niku ke kot¢ — zn&né ztratove, pouziva se vyjiries, zvySuje se buzernt otaky | .

Motor se smiSenym buzenim (kompaudnim):

budici vinuti je rozéleno na d¥ ¢asti, jedna je zapojena z
jako u motoru derivaniho paralel®d a druha jako u

motoru sériového, vysledkem je spojeni vliastnostiom
sériového a derivaiho,

budici vinuti mohou {sobit ve stejném sénu nebo proti
sol,

pisobi-li toky budicich vinuti ve stejném &m —

zvétSuje se zalyny moment, ale otky vice kolisaji,
pasobi-li toky budicich vinuti proti s@b- udrZzuje motor
stalé otéky pri promenlivém zatizeni,

pii odlehteni nestoupnou otky na tak nebezgeou
hodnotu jako u motoru se sériovym buzenim — parfel E2
budicim vinutim protéké staly proud,

na rozdil od sériového motoru je mozna snadndapetace h L L ;
—tj. zptn& dodavka proudu v okamziku, kdy je motor Schéma zapojeni motoru se smiSenym buzenim
poh&rén momentem stroje, protoze Ize paralelnim vinutim & motor, b) brzéni do odpod, c)brzeni protiprouder
zabezp#&t nabuzeni kotvy na pozadované &ap

v pripack, zZe sériové vinutiisobi ve srru paralelniho rize ¢ast&né kompenzovat reakci kotvy tim, Ze zesili buzeni,
smer ot&eni Ize nénit pouze zrdinou smdru proudu kotvy sir budiciho proudu musiigtat stejny,

motory se néastji pouzivaji k pohonu trolejbus bagn a jeabi.

a)

Spoustéce a budici reostaty

pii spouséni stejnosrérnych mototi se omezuje velky zémy proud rezistory zapojenymi do obvodu kotvy e\s§ci, po
ukorteni rozkhu se rezistory z obvodu kadi,

spousice jsou i spousEni zatzovany velkym proudem, proto se vyrabi keopnovedeni se vzduchovym chlazenim také
s chlazenim olejovym,

spoustée se vzduchovym chlazenimd&assto vyrabi z uhliku, néappro tramvaje,

jsou-li spoustée ukeny k regulaci otgek musi byt dimenzovany na velké ztraty vznikgjicregulaci otéek,

velmi ¢asto slouzi spoulte jako zatzovaci rezistory i brz&ni do odpol — uzivé se hlavhu tramvaji,
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Piehled stejnosmérnych motori a jejich charakteristiky
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Specialni motory:
a) Tachodynama
- jsou stejnosrrné stroje s permanentnimi magnety,
- jejich komutatory maji velky gt lamel (40),
- uhliky jsou nahrazeny kovovymi pruZinami, 2
- magneticky obvod musi byt sogimy a zviréni vystupniho nafii musi byt velmi 5
malé, -

- odpor vinuti kotvy je velky (R) = zagZovaci proudy jsou maléystupni napéti @ \§| +
+

je velkém rozsahu ot&ek primo amérné otackam motoru,

——

b) Stejnosn¥rné motorky s kratkou odezvou: T

- vzhledem k rychlosti reakce na &my jsou pfiméry rotori malé, ale motory jsou &
delsi,

- jhajsou listna — slozena z plechéa pro snizeni ztrat v magréstiakbvodu fi
rychlych agastych zminach smira ot&ent,

- v kombinaci s tachodynamem a nezavisle pshyam ventilatorem tvi tzv. m
kompakt motory uzivané v automatinéch systémech.

¢) Motor s kotou¢ovym rotorem

Motor s kotouéovym rotorem

- magnetické pole statoru je vytefo valcovymi trvalymi magnety upesmymi 1 — permanentni magnety statoru,
v ptednim a zadnim prstenciié¢ motoru z magneticky &kkého zeleza = 2 — prstenec z #kkého Zeleza,

motor s'ciz’im buzenim ) ) o 3 — karté&e, 4 — kototovy rotor,
- magneticky tok permanentnich magheadniho prstence prochazi vzduchovou 5 _ nognik kotoke, 6 — pouzdro motoru

mezerou do f&dniho prstence,
- ve vzduchové mete se nachazi tenky plastovy katouy rotor s vinuti,

tvofenym vodivymi drahami vigzanymi v nidéné folii nalepené na kotoij — predni strana
oboustranné vinuti je spojeno na hr&otouse letovanim,
- vinuti tvai spiraly prochazejici na druhé stégrod nasledujicim poélem, ty se ._

stiidaji stejr jako u klasického motoru v padi S-J-S-J-
- vinuti rotoru je pipojeno naielni komutator, na ktery dosedaji k&ega
- mald hmotnost ot&jici secasti umozuje rychlé dosazeni provoznich &,
- vinuti umo#uje dobré chlazent> velkou proudovou hustotu pro vykony 20 W az

10 kW, __ ,
- chod je rovnorrny — znéna sndru ot&eni se provadi zemou polarity napajent, /" “zadni strana
- uZiti: . R

- servomotory — pomocné motory priizeni nebo nastavovani Schéma vinuti kotvy

technologickych procés motoru s kotou¢ovym rotorem
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Rizeni ot&ek stejnosnérnych motori
a) znenou nawti. b) znénou budiciho prouc
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Schéma zapojeni derivéniho motoru
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c)

a) pravotogivy chod, b) brzdéni do odporu, c) levotd&ivy chod

471

Schéma zapojeni sériového motoru
a) pravotegivy chod, b) brzéni do odporu, c) levotivy chod
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