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vedenim zvicsuje sa spociatku timerne aj magneticky indukény tok v okruhu
elektromagnetu. Svorkové napitie stroja sa ustaluje az pri odbere silnych
priadov, ked Zelezné jadro elektromagnetu je uz magneticky nasytené.

Na rozdiel od strojov sériovych v dynamoelektrickych strojoch derivaénych
vinutie elektromagnetu je ku

svorkdm stroja pripojené s von-
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v nich, najméi ked elektricky < > £ 7
odpor rotora je maly, je mélo oo sendlook s =
zdvisly od intenzity pridu odo-  ¢— —1 ; ==
beraného vonkajsim vedenim. | —— +— — i
Preto aj magneticky indukény — { | — >
tok v okruhu elektromagnetu

a tym aj svorkové napitie
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ného pridu madlo zavislé. Je Obr. 6.19.

pochopitelné, ze s ohladom na

moznost stabilizacie svorkového napatia este vyhodnejsie su stroje zmiesané.
Ich elektromagnety maji dve vinutia, z ktorych jedno je s vonkajsim vedenim
zapojené paralelne a druhé v sérii.

6.9. Motory na jednosmerny prid. Elektrickym motorom sa nazyva stroj,
ktorym mozno menit energiu zdroja elektrického pridu na energiu mechanicki.
Zo zékladnych zdkonov magnetického pola vyplyva, Ze kazdy generator
jednosmerného pridu moéze zdsadne pracovaf aj ako motor na jednosmerny
prad, t.j. moze sa pouzivat na premenu elektrickej energie zdroja jedno-
smerného prudu na energiu mechanicku.

Vezmime si najprv magnetoelektricky generidtor jednosmerného pradu.
Ked jeho, pri zvolenom zmysle otdcania sa rotora, kladni a zapornu svorku
spojime vodivo cez vinutie nejakého spotrebica elektrickej energie, podla
Lencovho pravidla bude cez vinutie stroja prechddzaft prud takého smeru,
Ze sa tym pohyb stroja bude brzdit. Z toho vyplyva, ze ked svorky generatora
jednosmerného pridu s neroztofenym este rotorom spojime so stihlasnymi
svorkami zdroja jednosmerného pridu, bude prechidzaf cez jeho vinutie
prid teraz opacéného smeru, ktorym sa jeho rotor rozto¢i v tomze zmysle,
ako predtym pri jeho pouzivani na vyrobu pradu.

Odvodime najprv vzorec pre otaCavy moment D motora s permanentnym
magnetom. Nech je n pocet drétov na obvode rotora, ktorého polomer nech
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je r a Gdinnd dizka drotov nech je I. Magnetické pole vo vzduchovej medzere
medzi pdélovymi ndstavcami magnetu stroja a rotorom nech sa vyznaduje
indukciou B (obr. 6.20). Pretoze do kolektora privadzany prad I sa deli
v rotore na dve polovice, na jeden dr6t vinutia rotora tcinkuje sila s momen-

tom D, = %IlBr. Avsak podla obr. 6.20 zo vSetkych n drétov je v magne-

tickom poli len ich Sast n’ = 2an/2x = an/n. Celkovy otd¢avy moment stroja
je preto len
1 «
— . = —— . 1
D = n'D, T " IlBr (1)
Utinné plocha obvodu rotora, ktord zasahuje do magnetického pola, sa
sklad4 z dvoch pasov s ploSnymi obsahmi § = rod. Prechddza nimi magneticky
indukény tok @ = ralB. Pouzitim
tohto vztahu vzorec (1) mozno prepisat
aj na tvar
ndl

= 2n

(2)

Predpokladajme, Ze vonkajsi zdroj
prudu so zanedbatelne malym vni-
tornym odporom mé elektromotoricki
silu e a vnitorny odpor vinutia motora
je Eo. Keby sa motor neotacal, pre-
chdadzal by nim teda prad I, = ¢/R,.
Ked sa vSak motor uz otdca frekvenciou », podla vzorca (6.8.1) indukuje sa
v fiom proti vonkajSej ems e namerana elektromotoricks sila e; = ®@ny. Za
chodu motora prechddza nim preto len prud

1

1
'—ei) = 7{0— (e——fpnr) (3)

takze otaCavy moment stroja za chodu je len

D = —‘2—%& (¢ — Dnv) (4)

Podla tychto vysledkov prid I aj oticavy moment D si najvidsie pri
spustani motora, ked je eSte » = 0. Zo vzorca (4) vyplyva i to, Ze pri malom
zataZeni motora vonkajSia ems e a vo vnitri stroja elektromagnetickou in-
dukciou vznikajica ems e; = @nv st prakticky rovnako velké. Preto podla
vzorca (3) vinutim motora v tom pripade prechddza len slaby prad. Ked sa
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’ vz

viak zataZenie motora zvicsi, frekvencia jeho otdéania sa zmensi, ¢im sa samo-
¢inne zvidsi prad aj otdcavy moment. Motor si teda sdm reguluje svoj vykon
podla zataZenia.

Vsetky nase doterajsie tivahy sa vSak vztahovali na motory s permanent-
nymi magnetmi, ktoré sa v praxi malo pouzivaji. Omnoho viac sa pouzivaju
stroje s elektromagnetmi, ktoré podobne ako pri generatoroch jednosmerného
pridu mézu byt vzhladom na rotor zapojené v sérii alebo paralelne (derivaine).

V sériovom motore ten isty prad prechddza vinutim elektromagnetu aj rotora.
Preto v tomto stroji magneticky indukény tok @ je pri kazdej frekvencii
otdCania sa stroja pribliZzne Gmerny odoberanému pridu I, takze, podla
vzorca (2), otdéavy moment stroja je pribliZne tmerny druhej mocnine pridu.
V désledku toho sériovy motor sa vyznacuje velkou taznou silou pri rozbiehani,
ked protichodnd ems vznikajica v rotore je eSte mald. PretoZze sa sériovy
motor dobre prisposobuje aj zmendm zatazZenia, velmi dobre sa hodi pre pohon
elektrickych drah a lokomotiv.

V derivaénom motore pri konstantnej vonkajsej ems vinutim elektromagnetu
prechddza konstantny prud, takZe aj magneticky indukény tok @ je kon-
Stantny a otdéavy moment stroja je imerny len prvej mocnine pridu v rotore.
e — Dny
Ro
odpor vinutia rotora, vyplyva pre frekvenciu jeho otdcania:

Zo vzorca vyjadrujiceho tento prad, I = , v ktorom R, znamend

e—-—I.Ro

Bn (5)

Y=

Odpor R, byva obyc¢ajne maly, takze pri zmendch zataZenia meni sa sice
prad I, avsak frekvencia » len mdlo. Derivaéné motory sa preto hodia na
pohénanie strojov, pri ktorych sa vyzaduje podla moznosti konstantnd rychlost
otdcania.

Je dolezité si uvedomif, Ze zmysel otdcania sa rotora kolektorovych motorov
s elektromagnetmi je nezavisly od toho, ako je motor ako celok pripojeny
ku svorkam zdroja jednosmerného pridu, lebo zdmena pélov mé za ndsledok
sti¢asn zmenu smeru magnetického pola aj pridu vo vinuti rotora. To vsak
znamena tiez, ze kolektorové motory s elektromagnetmi mézu byt zdsadne po-
hanané aj striedavym pridom. Kolektorové motory pre pohon striedavym
pridom musia mat vsak elektromagnet, ktorého jadro — podobne ako rotor —
je tiez zhotovené z tenkych Zeleznych plechov, aby sa predislo prilis velkym
stratdm vznikom Foucaultovych virivych pridov. Pre pohon striedavym
pridom z rozli¢nych pri¢in (prekdzkou je napr. aj iskrenie na kolektore)
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konstruuji sa vSak kolektorové motory len s malym vykonom. Ked zZiadany
vykon je viacsi, pre pohon striedavym pridom sa s najvicésou oblubou po-
uzivaji bezkolektorové trojfazové asynchrénne indukéné motory, vyuzivajice
tocivé pole magnetické. Podrobnejsie sa o nich zmienime v ¢l. 6.13.

6.10. Striedavy harmonicky prid v okruhu s ohmickym odporom, kapa-
citou a samoindukeiou. Okruhu pola obr. 6.21 nech je vnitené striedavé
napitie e = e sin wt. Pretoze ako kapacita C, tak aj samoindukcia L pred-

e stavuji dalsie zdroje elektromotorickej sily, e, = %,
o] e
es = —L % , okruhom prechddza prid dany vzorcom
L ¢ R
Q,'_l}‘TU’LH_I,—LI_J I — e+ e, + e
Obr. 6.21. o R

podla ktorého prid I v okruhu spliuje diferencidlnu rovnicu

IR:eosinwt—}—%Q-—L—daf—

teda aj rovnicu

dz2/ d7 1 d(eosin wt)
TPttt a

= C de

(1)
Riesenie tejto diferencidlnej rovnice pre ustdleny stav ndjdeme jednoducho
tak, Ze pravu stranu rovnice nahradime komplexnym vyrazom

d(eo cos wt -+ iep sin wt) d de*
= —=e ehut —

ds d¢ dt

a najdeme komplexné rieSenie rovnice
] P

dr+ o drx 1 de*
P B W Gl o — T <
g t B+ "=y (2)

RieSenim rovnice (1) bude potom realna hodnota imagindrnej ¢asti kom-
plexného partikuldrneho integralu rovnice (2), lebo jej lavd strana je v I*
linedrna a homogénna.

Za predpokladu, Ze prave tak ako okruhu vnitené vonkajsie napitic e,
bude sa v ustdlenom stave aj prid I menit s ¢asom harmonicky a s rovnakou
frekvenciou, méZeme pisat:

1% = I eilt—9)



