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Elektricke stroje a pristroje 1



Zéakladni poymy a fyzikalni vztahy

Stroj - zafizeni na pfeménu energie
Pfeména energie je doprovazena vznikem ztrat

Vstupni energie = Vystupni energie + Ztratova energie

Ucinnost stroje

_ Vystupni energie _ Vystupni vykon

n= Vstupni energie  Vstupni vykon



Elektricky stroj

- zafizeni na elektromechanickou pfeménu energie
na principu elektromagneticke indukce

Motory Elektricka energie — mechanickou

Generatory Mechanicka energie — elektrickou

Elektricka energie —

Transformatory resp. ménice elektrickou jinych parametrii



Komponenty elektrického pohonu

Elektricky
motor
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Elektricke
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pristroje Ztraty

Pohanéneé
zarizeni



Fyzikalni vztahy v elektromagnetickeém poli matematicky popisuji

Maxwellovy rovnice,
doplnén¢ o vztahy v magnetickém a elektrickém poli.

B:IUH ,JZ}/~E ,

kde B - magneticka indukce (T), H - intenzita magnetického pole (A-m™)
J - proudova hustota (A.m?, E - intenzita elektrického pole (V-m")
Y - mé€rnd vodivost Q'.m"), U - magnetickd permeabilita prostredi (H - m")
W=y b

kde pu,=4r 07 H-m") a  u, -relativni permeabilita prostredi.



Magneticky obvod
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Smeér magnetickeho toku v civee —
pravidlo prave ruky

( prsty smér I, palec smér D)
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Elektromagneticka indukce

2. Maxwellova rovnice — induk¢éni zakon
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S Diferencial sprazencho toku lze zapsat
b =4 Wb v parcialni formé
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Elektromotorické napéti e=———=— + -V
dt ot OoX

€ - vznika ¢asovou zménou spirazenc¢ho magnetického toku (transformacni napéti)
a prostorovou zménou magnetického pole rychlosti v (pohyboveé ¢1 rotacni napéti)



Elektromotorické napéti €

je vnitini napéti, které udrzuje polaritu
svorek a je dano vektorovym ennfinem

E=VxB
Indukované napéti u;

je napéti méfrené vnéjSim méticim obvodem na svorkach a ma tedy

U =—=€

i
Pohybové napéti (rotaéni) indukované v jednom vodiéi o délce |,

opacné znaménko nez €.

pohybujicim se v konstantnim magnetickém poli @ = B.S, kde plati:

S¥/&=0 a ¥ =Bl &
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,, &= B.l.v ,, - pravidlo pravé ruky

( silocary do dlanég, palec pohyb, prsty smér €;)

e; — elektromotorické napéti
U, — indukované napéti (opany smer)

— snazi se vyvolat



Vztahy v elektromagnetickém poli
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U-RI=0 — U=RI
U-U-RI=0 — U=U, -R|

Indukované napéti 1ze zméfit na zdroj1 pi1 chodu naprazdno.



Sila a moment v magnetickém poli

Sila pusobici na vodic:

HHBHH 0

E
v/ i f / ] Na vodic¢ délky | :
=B-1-l

(smzenl energie mag. pole)

Smysl sily dava vektorovy soucin:

—

F=ixB



Stejnosmerne motory

|
= l ® Pravidlo leve ruky:

pole do dlang, prsty smér proudu,
palec smér sily




Vybér pohanéciho motoru



Vybér pohanéciho motoru

Pozadavky na pohon:

- shoda s narodnimi a mezinarodnimi standardy
- maximalni trvaly vykon nebo moment

Mechanicka charakteristika
n(M) pii I-konst,
nebot’ z mechaniky plati

Konstantni
vykon

P=M w

Zakladni
otaCky

Konstantni
moment

O- O——= M (Nm)



Vybér pohanéciho motoru

Pozadavky na pohon:

- shoda s narodnimi a mezinarodnimi standardy
- maximalni trvaly vykon nebo moment

- zména smyslu otaceni, brzdéni
- napajeci napéti a frekvence

- Fizeni otacek, polohy - presnost
- poZzadavky na dynamiku

- ptevodovka

- mechanické a elektrickeé ochrany

- prostredi

- hlu¢nost

Motor musi spliiovat kriteria
- elektromagneticka

- mechanicka

- tepelna

- 1zolacni

- ekonomicka




Motory na stejnosmérny proud

Vyhody:

Pt1 napajeni proménnym napétim
1dealni pro pohony s fizenim
rychlosti a smyslu otaceni.

Nevyhody:
Komutace (komutator) !!!
a odvod tepla z rotoru.

s budicim vinutim

AC/DC univerzalni motorky "

Pouziti: Pouziti:

pohon domdcich pristrojt a Vialcovaci a t€zni stroje, trakce, ...
prenosneho naradi




Motory na stejnosmérny proud

s permanentnimi magnety

AC/DC univerzéalni motorky
Pouziti:

pohon domacich pfistroju a
prenosného naradi

Pouziti:
Malé motory, zeymeéna
pomocné pohony v automobilech



Motory na stridavy proud

Asynchronni motor

Uspotadani:

- s kotvou nakratko, trojfazovy

- s kotvou nakratko, jednofazovy
- s kotvou vinutou, trojfazovy

Pouziti:

Pohony od kW do 20 MW.
Cerpadla, ventilatory, kompresory,
trakce a vSe ostatni.

Vlastnosti:

U¢innost a uéinik jsou u malych typovych vykont nizké.

Uc¢inik zna¢né klesa pfi sniZeni zatizeni.

Rizeni otadek napajenim z ménice frekvence pii U, / f, = konst. nebo
pouzitim skalarniho €1 vektoroveho tizeni po doplnéni ¢idla polohy rotoru.




Synchronni motor

s budicim vinutim s permanentnimi magnety  Reluktancni motor

Pouziti: Pouziti: Pouziti:
Kompresory velkych ~ Pohony malych Specialni pohony.
vykont. vykont. (bez vinuti na rotoru)

(kompenzace uciniku)



Pulsn¢ napajené motory

Bezkartacovy stejnosmérny motor

Nap4jeni z invertoru pravouhlymi

pulsy nebo vlnou sinusového tvaru.
Pouziti:

Trakce a malé motorky pro automatizaci

Velmi Casto rotor vn¢ statoru.
Magnety NdFeB.

Obvykle se nap4ajeji soucasne dvé faze
trojfazoveho vinuti. Piepinani se tidi dle
polohy rotoru Hallovymi sondami.



A e ————m—

Pomalubézny s
vn¢jSim rotorem

- 40 polu na rotoru

- 36 polu na statoru

- 300 W

- 36V

- 230 mint



Krokovy motor

Pulsné napajeny.

Rozdilny pocet zubil ve statoru a rotoru.
Pohybuje se po krocich.

Nema cidlo polohy.

Mohou byt permanentni magnety na rotoru.

Pouziti:
Mal¢ motorky pro automatizaci ve
spojeni s digitalni technikou.



Spinany reluktancni motor

Rozdilny pocet zubtl ve statoru a rotoru.
Napajeci pulsy jsou fizen¢ a
synchronizované s polohou rotoru.

Pouziti:

Malé vykony a vysoke otacky.
Nevyhodou jsou pulsacni momenty a tim
zvysena hlucnost.




