Rizeni otacek zménou poctu polu

Tento zplsob fizeni otacek motorti umoziuje zménu otdcek pouze po stupnich. Pocet
stupnit vSak nebyva veliky, bézné se pouziva pouze dvou stupiii. Pro zvlastni ucely lze pouzit
1 vetsi pocet stupnd. To vSak jiz vede ke znatné¢ drahym strojim a komplikovanym
prepinac¢im.

Stupné, po kterych ménime otacky, odpovidaji synchronnim otackam pii rizném
poctu poli. Stator ma bud’ nékolik samostatnych vinuti s riznym poctem poéli nebo jedno
vinuti pfepinatelné, nebo se kombinuji oba zplsoby. Takovéto feSeni vede ke zvétSeni

rozméri a vahy stroje, poskytuje vS§ak moznost libovolného poméru rychlosti napi. 1 : 3, ale i
1:12.

Pti prepindni poc¢tu polid musi vinuti vyhovovat mnoha pozadavkim. Jde zejména o to,
aby pii vSech otackach mél motor stejny smysl otdCeni, pro kazdé otacky musi byt stanoven
jmenovity vykon motoru, atd.

Vytvoteni piepinatelného vinuti vyhovujiciho vSem pozadavkiim neni jednoduché a
feSeni jsou obvykle patentovdna. Pro pfepindni v poméru 1 : 2 motoru s jednim vinutim se
nejcastéji pouziva tzv. Dahlanderova zapojeni. Jeho princip je zndzornén na obr. 1.

Obr. 1

V jedné fazi jsou 2 civky ¢tyipolového vinuti spojeny za sebou s vyvedenym stfedem.
Jsou-li obé& civky zapojeny v sérii, vytvareji ctyfpolové magnetické pole. Spoji-li se paralelné,
zrusi se mg. pole mezi civkami a vznikne pole dvoupolové. Pro dva pdly je vinuti méné
vyuzito, nebot’ krok vinuti je zkradcen na 1/2 1,. Principialné je toto vinuti nakresleno na

obr. 2.
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Obr. 2
Asynchronni motory maji obvykle dva zplisoby pfepinani poctu poli:

a) piepinani hvézda — dvojitda hvézda
. (obr. 3)

- Vykon motoru pii zapojeni Y je
L3 Uﬂ
P, =3.E.If.77y.cosgoy (@D)]
1 2 3 pfi zapojeni YY
P —3U” 2.1,.n, .cosQ 2
2p=2 woT ety »y
4 5 6 \/g
Za ptiblizného ptedpokladu, ze u€iniky a
ucinnosti jsou stejné
(n,.cos@,=n,,.Cose,, ) plati, Ze
YY _
M = konst. Py =Py.2 3)
Protoze moment motoru M ~ s a dale
n
Obr. 3 proto, ze nyy = 2ny, bude v obou pfipa-

dech stejny moment, tedy Myy = My,
b) pfepinani trojihelnik — dvojita hvézda (obr.4)

Fazové napéti pii spojeni v trojihelniku bude U ¢y =U

U}’l
P, =3.\/§.13.77y.cosg0y 4)
pii zapojeni YY

Ul‘l IS
P,=3-—2%=2—%-.1,.C080, (5)

NG

Opét za predpokladu stejnych ucinikl a tcinnosti je

2
Py= 5P = 116P, (6)
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L1

Vykon je tedy konstantni (t¢éméf) a pak moment Mgy bude asi 2Myy.

L2

L3

P = konst.

Obr. 4

Vykon nebo moment motoru pii ur€itych otdzkach je dany zatéZovacim momentem pohang-
ného stroje. Charakterizuji proto vyrazy ,,pfepinani pfi konstantnim vykonu nebo momentu*
tu okolnost, Ze motor miize pracovat s pfisluSnym vykonem nebo momentem bez nebezpeci

tepelného pretiZeni.

Uvazujme nyni skute¢né provedeni pfepinatelného vinuti ze 4 na 2 pély, pocet drazek Q = 36.

Na obr. 5 je vinuti provedeno jako dvoupodlové s civkami zkrdcenymina y=—.7

L. -2,
277 18"
V kazdé¢ fazi jsou 4 trojcivky spojené do série (pro 2p = 4) nebo serioparalelné (pro 2p = 2).

Cinitel vinuti p¥i étyfpolovém zapojeni (D nebo Y) — drazkovy uhel 20° el.:

P - cos10? + cos30° + cos 50°
v4d T
3

Cinitel vinuti pti dvoupélovém zapojeni (YY) — drazkovy thel 10° el.:

=0,831

i - c0520” + cos30° + cos40” + cos50° + cos 60’ + cos 70°
v2 T
6

Uvazme dale, jaké budou pomé&ry v magnetickém obvodu pfi piepinani:

=0,676

Pti spojeni Y — YY je pomér magnetickych toki
U

1/
N
o, NSk 50831 246
o, U, 0,676 1
444 f Nk,
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Protoze pii spojeni YY je polova rozte¢ dvojnasobna, je pomér magnetickych indukci ve

vzduchové mezete ptiblizné

tokd.

By _123

= . Indukce ve jhu jsou vSak v poméru magnetickych
24

Pti spojeni D — YY je pomér magnetickych tokt

Ulf
N
o, S hos31 1an
D, \/§.U1f \/5.0’676 1
444 f, Nk,
B _0712

A pro pomér magnetickych indukci ve vzduchové mezete plati

.Indukce ve jhu
jD

jsou vsak opét v poméru magnetickych

tokil. U obou zplsobt pfepinani je pii

vEtsi rychlosti jho vice syceno.

Pfi souc¢asném vyuzivani magnetického
obvodu asynchronnich motoru dosahu-
je indukce jha statoru pii mensim poctu
p6la hodnot 1,7 + 2T. U motord se spo-
jenim D — YY, kde je odlehéena meze-
ra a zuby, se méfenim zjistilo, Ze tyto

pfepinatelné motory maji pfi mensim
poc¢tu poli mnohem mensi proud nap-

razdno, nez byl wvypocteny. Tento
rozdil se zdivodiuje tim, Ze magne-
ticky tok, jdouci statorem, zasahuje
S nejvetsi  pravdépodobnosti mnohem

hloubé¢ji do zubl statoru, nez je uva-
zovano pii vypoctu. Umoziuje to
nizké syceni statorovych zubi. Vzhle-

Obr.5
magnetického napéti ve stroji, je tim vysvétlen 1 vliv na proud naprazdno.

dem k nelinearnosti magnetiza¢ni cha-
rakteristiky nastdvd pii uvedenych
sycenich ve jhu 1 pfi malé zméné sy-
ceni vlivem vytlac¢eni toku velk4d zména
magnetického napéti pro jho statoru.
JelikoZ toto napéti predstavuje pfi spo-
jeni YY podstatnou cast celkového

Pro ptepinani D/YY (analogie i pro Y/YY) je na svorkovnici vyvedeno Sest vyvoda z vinuti,
které je nutno stykaci vhodné piepinat. Pro spravnou funkci budeme potiebovat v silovém
zapojeni tfi stykace. Prvni styka¢ K1 pfipne stroj k siti na svorkovnici k 1, 3 a 5 a motor se
rozbiha s vy$§im nomentem na niz$i otacky (ns = 15000t/min). Pokud bychom neprovedli
zadné dalsi doplnéni obvodu, motor by ukoncil rozbéh pro 2p = 4.
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Pro provedeni pfepnuti motoru z 2p = 4 na 2p = 2 muzeme pouzit nékolik zptisobti : proudové
¢idlo, otackové cidlo nebo nejjednodussi prepnuti pomoci ¢asového relé. Pro toto prepnuti

&N (pro soustavu 400/230V)

&Ll

&LS

&LS

K1

a
a

Qjﬁ

T gﬁﬁ

P = konst.

pouzijeme  silové
styka¢ K2, ktery
provede spojeni
vinuti ozn. 1, 3 a5
do uzlu a zaro-ven
pfipoji motor k siti
na svorky ozn. 2, 6
a4 (pozor, dilezita
zména fazi) sty-
kacem KB3. Sa-
moziejme toto
pfepnuti ma za
podminku  kratky
beznapétovy stav,
jinak bychom
vyzkratovali sit’.

Pro ovladaci obvod
(220V) potiebujeme
tedy

kromé ¢idla (¢a-

sove relé) tlacitko ZAP, tlacitko VYP, jisti¢ nebo pojistku pro jisténi tohoto obvodu a ¢asové

relé TK (viz obr.6).

Nutno jesté¢ vysvétlit, k ¢emu se dvourychlostni asynchronni motory pouzivaji. Pokud
pomineme dfive vyrabéné pracky, kdy pomalé otacky slouzily k prani a vysoké ke zdimani, je

Vv drtivé vétSin€ jejich pouziti pro obtizny rozbéh.

Priklad: je nutné rozb&hnout soustroji, které ma velky rozbéhovy protimoment. Pouzije se
tedy pro rozb¢éh s niz8§imi otd€kami zapojeni D a po uvedeni GD? soustroji do chodu se

" M, (2p=4)

Zaporny prubeh protimomentu

0

Ptepnuti z 2p=4 na 2p=2
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soustroji ,,doto-
¢i* na vyssi pra-
covni otacky.

Mozné momen-
tové charakteris-

tiky jsou na
obr.7



