EVROPSKA UNIE |\<%
Evropské strukturaini a investitni fondy ]
Operatni program Vyzkum, vivol a vadéldvani

POHONY SE SYNCHRONNIMI MOTORY

Z teorie elektrickych strojii je patrné, ze synchronni stroj pfipojeny na sit’ mize
pracovat ve vSech Ctyfech kvadrantech. Synchronni stroje také byly nejdiive pou-
zivany zejména pro provoz jako generator. Teprve pozdéji, s narastem zkratového
vykonu sité a s nartistem potfeby kompenzovat jalovou elektrickou energii se zadi-
naji pouzivat synchronni stroje i jako motory. Pouzivaji se zeyména u velkych vy-
konl a takovych zafizeni, kde neni pozadovéano Casté spousténi. Pracuji s kon-
stantni rychlosti a malo proménnym zatizenim. Jsou to zejména pohony velkych

cerpadel, ventilatorii a kompresort.

Zakladni vlastnosti, prirozena charakteristika synchronniho stroje
Pfirozena charakteristika synchronniho motoru je tzv. absolutné tvrda charakteris-
tika. Znamena to, Ze v ustalenych stavech nedochazi ke zménam otacek, otacky

jsou nezavislé na momentu zatizeni.

Synchronni motory pottebuji napdjeni stiidavym trojfdzovym napétim do vinuti
statoru a stejnosmérnym napétim pro vinuti rotoru. Osa magnetického pole rotoru
se v nezatizeném stavu kryje s osou to€ivého magnetického pole statoru a tim se
motor ota¢i konstantnimi otaCkami. Pti zatiZzeni dojde ke zpozdéni rotoru o tzv. za-
tézny uhel f.
Pro moment synchronniho stroje s hladkym rotorem lze odvodit:

M, =k.g.l,.sin g = k.M.sin y/]

a)S

U stroje s vyniklymi poly piistupuje tzv. reluktanéni moment, pro ktery lze napsat:

M, =k.g.l,.sin 25

Vysledny moment je pak dan souctem obou
momentu.
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Dalsi zvlastnosti synchronniho stroje je moznost pracovat s kapacitnim nebo s in-
duktivnim u¢inikem. To lze ovlivnit buzenim. Pokud bude stroj pracovat s nizkym
buzenim, bude jeho Gcinik induktivni. Pokud stroj ptebudime, bude jako celek stroj
pracovat s kapacitnim uc¢inikem. Této vlastnosti se vyuzivd zejména u velkych
stroji — pomoci buzeni regulujeme nejen Gc¢inik U vlastniho motoru, ale téz (vzhle-

dem k vykonu motoru) i¢inik soustavy v misté ptipojeni motoru.

Rozbéh synchronniho stroje

Synchronni motor se sdm nerozb¢hne, je tieba ho nejprve roztocit na otacky blizké
synchronnim a poté tzv. synchronizovat.

Spoustéci metody:

a) Spousténi s vlastnim asynchronnim rozbéhem, vznika velky proudovy naraz.
Problematika je obdobna jako u spousténi induk¢nich motord. Pro zlepseni 1ze po-
uzit klec. Zde se vyuzije vlastnosti tlumice kyvani. Budici vinuti je pii rozbéhu
spojeno nakratko nebo ptes odpor Ry = (5-10).Ry.

b) Spousténi pomoci rozbehového motoru, 1ze pouzit pro maly moment zatéze ne-
bo pro synchronni kompenzatory. Plati Pam = (0,15 - 0,2) Psm.

C) Frekvencni rozbéh, motor se napaji ménicem kmitoctu.

Synchronizace: piipoji se budici svorky ke zdroji budiciho napéti. Vznika velmi

slozity piechodovy dg;.

Budici soustavy synchronnich strojt

Budici soustava je nejenom zdrojem budiciho proudu, ale plni téZ dalsi funkce.
Mezi nejuzivangjsi budici soustavy patfi:

a) Budici soustava s budi¢em na htideli — rota¢ni budi€ je spojeny se synchronnim

motorem htideli, reguluje se pomoci predfadného odporu v buzeni dynama.

1V nekterych piipadech se stoj pouziva pouze ke kompenzaci Gi¢iniku. Pak je k tomuto uéelu
konstrukéné upraven, nema ani vyvedenou hiidel. Stroj se pak nazyva synchronni kompenzator.
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b) Budici soustava s diodovym usmériiovatem — potiebny transformdtor s odboc-
kami, dnes se nepouziva.

c¢) Budici soustava s tyristorovym usmériiovacem — misto diod a transformatoru je
pouzit fizeny usmériovac, dnes vybaveny regulatorem budiciho proudu motoru.

d) Sttidavy budi¢ a rotujici usmérnovac — jedna se o moderni zpiisob buzeni, kdy
ve specialnim budici se do rotoru indukuji stfidava napéti. Vyvody vinuti jsou pfi-
pojeny na usmérnovac, napajejici budici vinuti synchronniho motoru — odpadaji
krouzky, soustava se nazyva bezkartacova.

e) Rotacni transformator a diodovy usmériiova¢ — budici vykon se prenasi trans-

formaci mezi stojicim primarnim vinutim a rotujicim sekundarnim vinutim.

Moznosti Fizeni synchronniho stroje

Ze uvedenych vztaht vyplyva, ze synchronni moment M;s je funkci napéti U, bu-
diciho proudu I, a thlu zatéze (. Pti konstantnich napajecich hodnotach je tedy
moment motoru jednozna¢né ur€en momentem zatéZze a je konstantni. Moment
muzeme fidit pouze budicim proudem, ¢imz se ale méni pouze poméry elektro-

magnetické, nikoli elektromechanické; rychlost ziistane vzdy konstantni.

Jedind moZnost, jak ménit otacky je zménou frekvence (doplnéné zménou napéti).

Zménou kmito¢tu dochazi ke zméné synchronni rychlosti, a tedy i rychlosti moto-
ru. Dynamicke vlastnosti této soustavy jsou vSak nevyhodné a je nebezpeci vypad-
nuti ze synchronismu. Jako proménny zdroj frekvence se mohou pouZzit zdroje
elektromechanické nebo elektrické. Mezi elektromechanické fadime synchronni
generator, pohanény turbinou (pouzivé se pro rozbéh velkych soustroji) nebo syn-
chronni generator, pohanény jinym motorem s regulaci otacek (pouziva se na zku-
Sebnach vyrobnich zavodl). Tyto zdroje nevykazuji velkou zménu frekvence a ne-
bezpeci vypadnuti ze synchronizmu neni tak velké. Jinak je tomu u elektronickych
zdroji. Mezi elektronické fadime méniCe kmitoCtu, jak pfimé, tak dnes zejména
nepiimé. Konvenc¢ni fizeni synchronniho je provedeno jako nezavislé (tj. pouhé
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napajeni synchronniho motoru zdrojem o proménném kmitoctu). VIastnosti jsou

pak podobné regulovanému asynchronnimu motoru.

Ventilovy motor synchronniho typu

Druhy zptsob fizeni synchronniho motoru spoc¢iva v tom, Ze se nezadava piimo
kmitocet napdjeciho napéti, ale zadava se thel mezi vektorem toku a vyslednym
proudem. Jinymi slovy — Z méni€e kmitoctu se privadi proud do téch fazi statoro-
vého vinuti, které jsou ve vhodné poloze k vyslednému magnetickému toku. Tako-
vy motor je pak nazyvan ventilovym motorem. Rizeni se provadi tak, aby vinutim
statoru prochazel maximalni proud, pokud mozno pravé v okamziku, kdy se vinuti
nachdzi v misté maximalni indukce. Pohon ma vlastnosti regulovaného stejno-
smérného motoru.

Ptipinani vhodnych fazovych vinuti vzhledem k poloze rotoru je umoZnéno:

a) pomoci ¢idla polohy, které je umisténo na rotoru — fidici systém polohu vyhod-
noti a sepne pottebné vétve stiidace,

b) vyhodnocenim velikosti a faze napéti na svorkdch motoru — z ného se ziska tuda;j

o velikosti a fazi magnetického toku.



