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1. Vyznam a pouZiti

Asynchronni stroje se uZivaji daptji jako motory. Jsou nejroZ&nsjSimi
elektromotory wibec a pouzivaji se k néprgjSim pohoim proto, Ze jsou ze vSech
elektromotot nejjednodussi a nejlaciSi. Jsou rovéZ provozié nejspolehli¢jsi a vyZzaduji
malou Udrzbu. UZivaji se k pohion z&izeni jako jsowerpadla, ventilatory, kompresory,
pasové dopravniky, @by, vytahy, obr&li stroje, atd.

2. Princip €innosti asynchronniho motoru ( AM )

Princip ¢innosti AM je zaloZen na vzajemném elektromagnétickpisobeni téivého
magnetického pole statoru a prdudytvorenych ve vinuti rotoru timto magnetickym polem.
AM je tedy zaloZen na indukci n&p a proud v rotoru a proto se také nazyva indakm
motorem. T@ivé magnetické pole se u AM vytkiove vinuti statoru (pevna, nepohybligdst
stroje), které je néastji provedeno jako trojfdzove, kde vinuti jednotldhy fazi jsou
prostoro¥ natasena o 128 a kterymi protéka trojfazovy harmonicky proud.

Asynchronni stroje mohou také pracovat jako asysmhir generatory (to znamena, Ze
mechanickou energiitpmenuji na elektrickou) v fipac, Ze pohaénim AM dosahneme jeho
mechanickych otk vysSich nezZ jsou atidy synchronnigimz indukovana nagpi a proudy
Vv rotoru jsou op&ného smyslu a stroj tedy dodasiany elektricky vykon do sét

Pohanime-li stroj mechanickym momentemisg@bicim proti otéeni taivého
magnetického pole, pracuje jako synchronni brzdandment asynchronniho strojégmbi
proti hnacimu mechanickému momentu .

V praxi se uvagi ot&ky AM v otatkach za minutu, pak vztah pro synchronntkyge:

Ng; = 60?1 (min'l, Hz,-),

kde p je paet pdlovych dvojic.

Mirou asynchronizmu tj. rozdilu aték synchronnich a aték rotoru n je skluz,
definovany vztahem:

s="5:"" 1100 (06).
S1
Skute&né ot&ky asynchronniho motoru jsou pak dany vztahem:

n=ng;.(1-9

Indukované proudy v obvodu rotoru vytveovrez tocivé magnetické pole rotoru, které
se vzhledem k rotoru stroje ¢taychlosti danou vztahem :

n,=ng,—N=-—=
2 S1 p
kde frekvencef, je frekvence nafii a proudu ve vinuti rotoru definovana jako
f
f, :anp:(n51_n)E| = =sl,
n

S1

3. Rozdleni asynchronnich motof



podle pd@tu fazi statorového vinuti

- trojfazové
- dvojfazové
- jednofazové

podle provedeni rotorového vinuti

- s kotvou nakratko (klecové) — v drazkach rot¢gsau uloZeny vodivé &g, nefastji
hlinikové, spojené n&elnich stranidch kruhy nakratko

- s kotvou krouzkovou — v drazkach rotoru je troghéé vinuti z midi spojené do hszdy,
jehoz vyvodpu ipojeny nati krouzky nalisované stejn
jako magnkfiobvod rotoru naitideli stroje a ke kterym

fifghaji pevé osazené karté umoiujici vyvedeni vinuti na
svorkovnici stroje.

Zpusob zapojeni trojffazového statorového vinuti

Vinuti statoru, nejastji trojfazove, je uloZzeno v drazkach jeho magnethok obvodu
sloZzeného z ple¢hvzjemr izolovanych. Jeho Sest kange vyvedeno na svorkovnici a
oznaeno podle obr. 1a, kde &ky vinuti jsou ozngeny U1, V1, W1 a konce U2, V2, W2.
Pomoci vodivych spojek Ize spojit vinuti dudo hwzdy (obr.1b), nebo do trojuhelnika
(obr. 1c).
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Obr. 1 Svorkovnice asynchronniho motoru: @p@eni vinuti, b) spojeni do kedy (Y),
¢) spoj do trojuhelnika (D)

4. Vykon a moment asynchronniho motoru

Ptikon odebirany trojfazovym elektromotorem z napiagéts je dan vztahem :
P, =3, O, [tosp, =3 O [Eosp,

kdeU ; al ; jsou fazové vetiny,



Ual jsou sdruzené veélny, tj. nagti mezi vodti a proud tekouci vodem givodniho
vedeni k motoru
&1 je fazovy posun mezi ngjm a proudem.

Uginnost AM je dana vztahem :

n="X
PP
P - mechanicky vykon natideli motoru
Pp - péikon motoru, tj. elektricky vykon odebirany motoremapajeci sit

Jmenovity tdivy moment motoru naifdeli My pro jmenovity vykon motorlPy a
jmenovité otéky sy se uti ze znameého vztahu :

My =N = = g55c (N, W, min®)
Q, 2ty Ny
6C

Grafickym vyjddenim zavislosti momentu na okéch (. i na skluzu) je momentova
charakteristika na obr.2.

BRZDA M | MOTOR GENERATOR

(protisngrna) (nadsynchronni brzda)

I

// Mm:Mb

M,

n=0 n=n
-n < S S1 —> N
s=1 s=0 -S

Obr.2 Momentové charakteristika asynchronnihgjestr

5. Spouséni trojfazovych asynchronnich motori



Spousdini AM je cinnost potebna k rozbhu, ktery je pak fechodnym dem, kEhem
kterého se ®ni rychlost, proudy, moment motoru. V okamzikiippjeni k napajeci siti se
motor s kotvou nakratko chova podeébjako transformator nakratko. V tomto okamziku
protékd motorem zd&bmy proud omezeny ip daném na§ti si€ jen impedanci nakratko
motoru. Zakrny proud byva u &nych moto# nakratko spoushych gimym gripojenim na
sit’ asi 4 az 8 nasobek jmenovitého proudu v zaviskwstkonstruknim provedeni daného
motoru, nap. na p&tu poéki, provedeni drazek, apod.

Pozadavky H spousEni

a) dostatené velky zakirny moment (s ohledem nagikonani zatizeni motoru v klidu a
pii rozbehu)

b) maly zakrny proud (s ohledem na napajeci vedeni tava kterych dochazi vlivem
zakerného proudu k velkym proudovym naiiaz a tim k Uubytkm nagti, ovlivaujici i
vlastni rozbihany AM).

S ohledem na proudovy nara#i gpoustni AM je spousini piimym gipojenim na
verejnou st povoleno pouze u motdrs vykonem do 3 kW. Toto neplati ve velkych
primyslovych zavodech a v elektrarnach, kde jsou mapdit a gipojky velkych vykori

Zpusoby spoug&ni motoii s kotvou nakratko (_klecovych )

U AM nakratko neni mozno ZtSovat odpor rotorového obvodu (vyjma mdtae
specialgd upravenou rotorovou kleci) a tim é&Sovat zabrny moment. Je mozno jen
zmensovat proudovy nara# gowasném zmenseni zibhého momentu.

AM nakratko o vykonechdtSich nez 3 kW Ize spoustsnizenym nafiim na statoru, coz
samozejnm¢ zpasobi jednak sniZzeni proudového narazu tak i snizé@rného momentu,
protoZze moment motoru zavisi &iaerci nagti, jak je patrné ze vztahu pro moment AM.

Z tohoto divodu se takto spousti motory s malymézavacim momentemiprozbehu
nebo motory, které nejsodutipozbehu zatizeny.

Jsou mozné tyto figoby rozkshu :

a) se statorovym spougem
- s rezistory u menSich vykan
- s tlumivkami u &sSich vykori

b) spou&icim autotransformatorern snizi se agrné zakerny proud motoru, kvadraticky
zakerny proud v siti fi sowasném kvadratickém sniZeni 2dho momentu

C) prepingem hwzda - trojuhelnikpop. stykaové gepinani Y — D, obr. 3) - zémy
proud v siti a z&yny moment motoru se snizi 3 x. Motor je navrZzen ppojeni do
trojuhelnika pro normalni chod, tj. tak, aby s@&mapajeci sé odpovidalo jmenovitému
napti pro spojeni do trojuhelnika.

Pri rozbéhu motoru je jeho statorové vinuti spojeno d@zaly. Je-li impedance faze
motoru rovnaZ a sdruzené ngf sit U , pot&e fazi motoru proud:
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ktery je roven proudu sdruzenému odebiraném motaeesit
Po ukorteni rozighu se motor fepne do trojuhelnika, fazi motoru nyni g@&eroud:
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ale ze st motor odebira sdruzeny proud :

o =430, =35
Poner proudh pii spojeni vinuti do hézdy a trojuhelnika je tedy:
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Obr. 3 Spoushi motoru styk&ovym grepinanim Y — D

Momentové charakteristiky AM ip spojeni vinuti do trojuhelnikaMp) a do hézdy
(My) jsou na obrazku 4.
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Obr. 4 Momentové charakteristiky pro sp@astAM piepinanim Y — D

d) polovodéovymiizenym ngni¢em nagti - elektronicky rozBhovy ¢len ( softstartér )

Jako polovodiovy rozlkEhovy ¢len se pouziva fazeéwizeny nénic¢ stidavého nagti tzv.
softstartér, ktery umoznfizeny pozvolny rozéh AM, pii kterém dochazi k vyraznému
snizeni zaérného proudu a momentRizeni rozihu se provadi hil nastavenintas.sklonu
(tzv. rampy) néistu vystupniho nagi, tzv.skokovym nagtim, nebo nastavenim
konstantniho proudu motoru (proudovym omezenighen rozkhu. Nektera provedeni
softstartéll umoziuji na p@&atku rozkhu kratkodobé dosazeni vy§siho momentu motoru.

6. Rizeni ot&ek asynchronnich motok

Z rovnice pro skluz AM vyplyva nasledujici vztalomtaky motoru :

n=ngfi-s)= 6"; Li-s)

Ze vztahu je tejmé, Ze otéky AM lze ftidit bud zmEnou synchronnich oték
(energeticky vyhodné), zimou skluzu (energeticky nevyhodné),&rau frekvence a zémou
poctu pélovych dvojic. Blkon motoru je vzdy Ugrny témto ot&kam.



