1. A szinkron gépek

1.1 A miikodés elve

A frekvenciafeltétel alapjan:

f, =0 (egyenaramu gerjesztés)

U

Opot = 0

Csak n=n( fordulatszdmon mikdodik,

ekkor képes dallandosult nyomatékot

kifejteni. Ez a szinkron allapot.

Megjegyzések:

1 Onélléan indulni nem képes.

2. Ha , kiesik” a szinkronizmusbol, zérlati allapotba keriil.

3. Lengésekre hajlamos.

4. Gerjesztdaramot fiiggetlen dramforras biztositja = medddt képes szolgaltatni.

Foként a nagy generatorok fontosak.

1.2 Helyettesito kapcsolas

Szarmaztatasa ,.egyszeri”, mert a gép allandosult, szimmetrikus allapotban

UNILATERALIS = indukalas csak egy iranyban van: a forgorész indukal az allorészbe.

Indukal

e

Forgorész

Nem indukal

Péluskerék Armatura




armatura = a gép azon része (tekercselése), amelyben allando és szimmetrikus allapotban

fesziiltség indukalodik. E fesziiltség neve: polusfesziiltség.

A magneses tér ,,modellje”: kétmezds elmélet, mert a két mezd tobbé-kevésbé fliggetleniil

valtoztathato.

A pdblusfesziiltség az ismert modon:

2—; J1 &N Dy - ez ,aktiv” (fesziiltségforras)

2

Az armatura-fesziiltség

U,=

U=22seN0 > ez indukalt fesziiltség, de
2 -—

%

a

fesziiltségesésként vessziik figyelembe

A transzformatorhoz hasonléan: AKTIV: U;

PASSZIV: X,

by I Y
U =2rnf x—=x|—=2+|=2xf % “a  x] =
a fl (2 (Ij fl (2)<Ia a

a %/_J
L

a

:27[f1 L, Ia(ejf)

X
a
azaz:

U, =jX,1,,ahol X, az armatura—reaktancia.

Ehhez jarulnak a szérdsok, amikkel a fesziiltség-egyenlet:

Uk=UP+qu I,+jX I, +R, 1,

Az egyenlethez tartozo Thevenin-kapcsolas

Xda XS Ra

Itt is: FOGYASZTOI POZITIV IRANYRENDSZER van érvényben.

Megjegyzések:




1. Vasveszteség elhanyagolva: allandosult szimmetrikus allapotban CSAK az

allorészben keletkezik vasveszteség.

Nagy gépeknél N— 100% = Py,s = 0
2. Novekedési torvények miatt P T = r, 4 = R, ~ 0 a szokasos elhanyagolés
3. A gépben egyetlen mezd van, ez hozza 1étre az indukalt fesziiltséget.
4. X, +X,=X,= SZINKRON REAKTANCIA

A
@& %

Hengeres Kiall6 polust
Minden iranyban Az eltérd iranyokban
azonos eltérd

magneses ellenalls

Ezzel: a hengeres forgorészii szinkron gép egyszerisitett helyettesitd kapcsolasa:

Xd

NN

va > Uk

%
Ie

Thevenin kapcsolasbol= Norton kapcsolas kaphat6 az ismert atalakitassal:




lg'kényszer  Xs

gl i % \g? (Xm)

A helyettesité kapcsolas szemléletesen mutatja, hogy (a traszformatorok ¢és az aszinkron

gépek esetétdl eltéréen) szinkron gépek esetén nem a gerjesztések egyensulya torvénye

%
Ie

vezérli a mukodést.

1.3 Fazorabra

14 Szinkronozas

A szinkron gépek altaldban parhuzamosan vannak kapcsolva a halozattal. A parhuzamos
kapcsolas, amelyet szinkronozasnak szokds nevezni, elvégzése eldtt meg kell gy6zddni az

alabbi feltételek teljesiilésérol.

Feltételek: azonos fazissorrend

frekvencia



fesziiltség-amplitudo

megfeleld fazisfesziiltségek kozott fazisszog zérus.

1.5 Terhelésfelvétel

SZINKRONOZAS UTAN

1 A gerjesztéaram novelése
lg nov

AlUp

Megallapithatd, hogy ha a gerjesztéaramot az iiresjarasi érték f6lé noveléjiik, akkor a szinkron
gép meddod teljesitményt képes szolgaltatni a halozatnak. Ez a szinkron gépek szokasos
gerjesztési allapota, mivel a fogyasztok tobbsége meddd teljesitményt igényel. A
gerjesztdaram csokkentésével a szinkron gép is meddo teljesitményt vesz fel. A gerjesztéaram

valtozasanak nincs hatdsa a szinkron gép hatasos teljesitményére.

2 A hajto— vagy fékezonyomaték novelése

M nov |Up|=all.

Uk M\ Up

Uk

Ie

Megallapithato, hogy a hajto— vagy fékezényomaték ndvelésével valtozik a szinkron gép altal
szolgéaltatott vagy felvett villamos teljesitmény. A nyomaték valtozasa altaldban csak kis
mértékben befolyasolja a szinkron gép meddd teljesitményét. Ezt a hatast gyakran

elhanyagoljuk.

A fenti két eset vizsgalata alapjan arra a kovetkeztetésre jutunk, hogy

a meddo teljesitményt a gerjesztéarammal,



a hatasos teljesitményt a tengelyen bevitt nyomatékkal

tudjuk valtoztatni. A két beavatkozas egymastol tobbé-kevésbé fiiggetlen hatasu.

1.6 A nyomaték és a teljesitmény

A nyomaték ¢€s a villamos teljesitmény szdmitasa az alabbi feltételeken alapszik:

Feltétel: XP,.,=0=>R =0 X,=X +X_,azaz
Pech = Plegres = Phalozat™ 3Uy I, cose
A vektordbra felhasznalasaval az alabbi 6sszefliggéseket kapjuk:

|Up*sing | | Up sin B |=]Xg1,cos (n-¢)]

XgIa cosg=Up sin B

I, cosp = —Zsin
a COsp = P
A teljesitmény:

P

mech

U, .
=P,=3U, I, cosp=3U, —Fsinf

Xd
B a terhelési sz6g
Megéllapodas szerint:
B > 0 a motoros lizemallapotnak felel meg.
B < 0 generatoros lizemallapotnak felel meg.

A nyomaték képlete:

M:Pmech: 3_pUkUP

Q, o, o X,

P

mech __

sin f#
ahol (2 a forgdrész (mechanikai) fordulatszama.

1.7 A szinkron gép stabilitasa

A munkapont stabilis, ha kis kitéritést kovetden a gép visszatér eredeti allapotaba.
A munkapont labilis, ha kis kitéritést kovetden a gép nem tér vissza eredeti allapotéba.
Megkiilonboztetlink statikus és dinamikus stabilitést.

A statikus stabilitas lassu valtozasok esetén kovetelmény. A dinamikus stabilitast gyors

valtozasok esetén vizsgaljuk.



A jobb oldali abra S—sel jelolt pontja allandé nyomaték feltételezése esetén statikusan stabil,
mivel kis nyomatékvaltozast kovetden a gép visszatér az eredeti munkapontba. Konnyl

belatni, hogy az L—-lel jel6lt munkapont statikus labilis.
A bal oldali abrardl leolvashato, hogy a statikus stabilitas (elvi) hatara = +90°

Pm,M

LABILIS STABIL LABILIS

Bizonyitas nélkiil k6zoljik, hogy a dinamikus stabilitds hatara mindig nagyobb, mint a
statikus stabilitds hatara, mivel a gyors valtozdsokat a szinkron gép "jobban birja". A

dinamikus stablitas szamszer( értéke fligg a munkaponttol is.



2. Az aszinkron gépek

2.1 Az indukcios szabalyzo

Allorész jellegzetességei:
altalaban haromfazisa
(ezt vizsgaljuk)

de: lehet egyfazisu is.

Forgoérész jellegzetességei:
nyugalomban van,

de: elforgathato

csuszogytiriikhoz csatlakozo kapcsai

nyitottak

a) A forgorészen indukalt fesziiltség amplitaddja

Ui Yu &N, _
U2 U2i 52 N2 !

A fesziiltségkényszer miatt itt is érvényes a gerjesztések egyenstlyanak torvénye.
F+F,=F,~F,
Az allo— és forgoresz fazisszam, m_¢és m, elter is lehet. Az alapharmonikusra vonatkozo

gerjesztés—egyenlet:

Az impedancidk 4tszamitasa:

Z =n,xZ,

ahol n, =n, xn, =



b) A forgorészen indukalt fesziiltség fazishelyzete

Egyfazisu indukcids szabalyzo esetén a forgorész-fesziiltség vektoranak faziseltérése az
allorészfesziiltség vektordhoz viszonyitva a forgérész elforduldsi szogével aranyos.
Héromfazist indukcios szabalyzo esetén a forgorész-fesziiltség vektora egybeesik az allorész-
fesziiltség vektoraval, nem fligg a forgorész szoghelyzetétdl. A forgorész-fesziiltség nagysaga

fiigg a forgdrész szoghelyzetétdl.
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c) A forgorészen indukalt fesziiltség fazisszama

Forgérész fazisszdma tetszéleges, ezért a forgorész lehet

kalickas és tekercselt (csiszogytiriis) kiviteli is.
@ \/

A forgorészen indukalt fesziiltség frekvenciaja

N n; = allérészmez6 fordulatszama

L T

n = forgorész fordulatszama
n, =n;—nh= forgorészmezd fordulatszama a

forgorészhez képest

n, n,—n :
—2=-1 =g=gzlip
n n

n n : :
sz—p=—2=s:> f,=sf,, szlipfrekvencia
Si mp o



Tehat a forgorész-fesziiltség frekvenciajat a sz/ip, magyar nevén csuszds hatarozza meg. Ezért

a forgérészmennyiségek frekvencidjat szlipfrekvencianak is szokéas nevezni.

p=1

Példa:
S f,, Hz n, ford/perc
1 50 Hz 0
0 0 3000

2.2 Az aszinkron gép miikodése

Egyszerti, robusztus kivitel.

A forgorész ilizemszerlien rovidrezart mind kalickdas, mind pedig csuszogyiriis

kivitel esetén.

VYT

23

A mukddés feltételele: Myint = Mterh

Ez szinkron fordulatszdmon nem teljesiilhet,

hiszen ekkor nincs "erdvonalmetszés", csak a

szinkrontol

eltérd

fordulatszamokon. Ezért

nevezziik ezeket a gépeket aszinkron gépeknek.

Példa: legyenp =1

n _h 50/s =3000/perc

p

n <nj esetén

n = ny (1-s)=2940/perc

s=2%

n, = sn; = 60/perc

f, =pn, =60/perc = 1 Hz

A helyettesité kapcsolas

Célunk, hogy a helyettesités kapcsolas nyugvo dramkor legyen, tehat valamilyen modon "ki

kell iktatni a forgast".

A forgdrészen indukalt fesziiltség a mar ismert modon szamithato:

Ui2 :4744f2 §2 N2 q)m =S 4944 fl §2 N2 (Dm
_

U

2i

10

4 116 helyetben



Uga (s) = s Up; ()

]
R, =all | —
st :2 T f2 L52 =S X52 (fl) ~ed s \
sU2i (1)
Jelolés:Uy; (f]) = Uy;
12’
X2 (f) = Xg -

A fesziiltségegyenlet a szokasos alakban:

—

172' (s)=sl72'i +R; 1_2' +jSX;,2]2 =0

Rovidzar

A forgérész-mezé az allorészmezével MINDEN FORDULATSZAMON EGYUTT FOROG
= a forgoérészaramok az allorészrél nézve MINDIG 50 Hz frekvenciajunak latszanak. Mas

szdval az aszinkron gép “elvégzi” az

L=/ _f frekvencia-transzformaciot.
s
Az abszolut értékekre nézve:
— R -
U, +—=L+jX,1,=0
K

Most mar 6sszekothetd a primer €s a szekunder oldal a helyettesitd kapcsolasban:
R1 Xs1 Xs2' R2'/s

R, . . 1- Co
ahol “2=R +R,—>=R,+R,
s s
R,  a,mechanikai ellenallas”, a tengelyen leadott teljesitményt képviseli.

R,  forgorész tekercsveszteséget képviseli.

2.4 Az energiamérleg

f, = 0 miatt P, »,= 0, vagyis normdl iizemi viszonyok kozott a forgorész

vasveszteséget elhanyagoljuk. Vigydzzunk: ez nem mindig tehetd meg!

11



R1 Xs1 Xs2 R2

Rv Xm Rm
Rlégres PHIZBF%m)Q’ Ptengely
P1=3Ulilcospl :
% @
5 Ps
5 Pt2=3R212’
,  Pv=3Ui"/Rv
Pt1=3R1(I1)
A légrésen atadott teljesitmény (légrésteljesitmény):
' 2
R=3(R} /s )1,
P=(1-5)P = P; »= 0 esetén nincs P| = nincs M

B,=(1-s5)F,

A tengelyen levehetd nyomaték:

P, (1-)B, B B 3R

'2
_m :__12

_E_(I—S)QO a)l/p:pa)1 Q, s

Az egyszerUsitett helyettesitd vazlat a transzformatorokéhoz hasonlo:

/s /s2’

OS]
Zp N

Up=Uy=Uj

2.5 A kordiagram

Az aszinkron gép allorész-dram végpontja egy, a komplex sikon felrajzolt koron helyezkedik

el. Az allorész-fesziiltség vektora a pozitiv valds tengely iranyaba mutat, €s allando érték.

12



/\

+1 \Oﬁ S=1
N O N
Uk=Ui=all. )\ < \%\
\LS= oo
S=0
+j
Im~™ dm
generator
Megjegyzések:
1. A kordiagramon jol megkiilonboztethetdk az aszinkron gép tizemmodjai:
0<s<l1 motor
s<0 generator
s>1 fek
2. Az aram mindig késik a fesziiltséghez képest, mivel a gép magnesezd aramat — a

transzformatorokhoz hasonldéan — mindig a halozat fedezi.

3. Teljesitmények a kordiagramban:
+1 S—
P > Pm=0
P ! o
= PI=0 = M=0
S= )
Pt1
+ J F Pv

2.6 A nyomatéki gorbe

A nyomatéki gorbe példaul a kordiagram alapjan is megszerkeszthetd. A szerkesztés vazlatos
1épései lathatok az alabbi abran.

13



Mbm

+j

Mbg

A a gép altal kifejtett legnagyobb nyomatékot billeno nyomatéknak nevezziik. Ideélis esetben
a billené nyomaték motoros és generatoros lizemben azonos. A mindig keletkezd veszteségek

miatt a generatoros billend nyomaték nagyobb, mint a motoros.

Az alabbi bal oldali dbran Gjra felrajzoltuk a mechanikai jelleggorbét, annak megszokott
alakjaban, de kissé torzitva, nagyobb meredekséggel. Az 4bra jol mutatja, hogy az ilizemi
tartomanyban az aszinkron gép fordulatszamtartd: iiresjarastol (szinkron fordulatszamtol) a

névleges terhelésig a gép fordulatszama csupan néhany szazalékkal csokken.

A jobb oldali abra a statikusan stabilis és labilis tartomanyokat mutatja. A stabilitdsvizsgalat
teljesen hasonlo a szinkron gépeknél bemutatottal. Az abrarol leolvashatd, hogy az aszinkron
gép statikusan stabilis, ha a szlip nem nagyobb a billendnyomatékhoz tartozo billendszlipnél,

¢s statikusan labilis, ha a szlip nagyobb, mint a billendszlip.

M
lassul \QYOVSU‘
STABIL \ LABILIS
gyorsul lassul
M S

14



2.7  Uzemi viszonyok

2.7.1 Inditas

A. Probléma
+1
az inditasi &ram nagy;

az inditonyomaték kicsi.

+

B. Kozvetlen inditas
fligg: hajtastol
a haldzat erdsségétdl
C. Kozvetett mod
[. Cstszogyliris gépek esetén

Ha a forgorészbe ellenallasokat iktatunk, akkor ,,két legyet iitiink egy csapasra”: lecsokken az
inditasi dram, és megnd az inditonyomaték. A beiktatand6 ellenallas értékének szamitasat az

alabbi Osszefiiggések mutatjak:

. L EY/RC Rt
S=1 S S
M’ =M, ha
s =1

B Sy o

1 1-s
Rk:Rz (*_l):Rz( b)

Sp Sp

A billendszlip altalaban sp ~ 0,2=20 % koriili, igy kozelitdleg 1’€,€:1;)¥R2=4R2

b

ellenallast kell a forgorészkorbe beiktatni.

Az ellenallas beiktatdsa modositja a nyomatéki gorbét:

15



Az inditonyomaték né

és

a billend nyomaték allando.

1 *
besb* S,S

II. Kalickas gépek esetén

a) Csillag—delta inditas
INDITAS => UZEM

fi}

U, 1

W -

L, I, Uyls _ Bz _1
I, ﬁ]./A \/g(U/D/Z) ﬁU-/D/Z 3
I,= % I, a HALOZATBAN

1
L5 | moror :ﬁlﬂ a MOTORBAN

1

MiyZEMiA

Tehat ez az inditdsi mod alkalmas az inditodram csokkentésére. Ennek ara azonban kis

inditonyomaték, ami sok gyakorlati esetben kedvezdtlen kdvetkezmény.

b) Aramkiszoritasos forgorész

Az inditasi viszonyok kedvezdbbé tételére felhasznélhatd az dramkiszoritas jelensége. Az 50

Hz frekvencidju inditdsi aram a nagyméretli vezetd kiils6, nagyobb sugaron elhelyezkedd

részébe ,,szorul”. Ezéltal a forgérész ellendllasa novekszik, szordsi reaktancidja pedig

csokken. gy az inditasi aram csokken, az inditonyomaték pedig elegendéen nagy lesz.

16



| transzport V
’

,/
/

MELY |
HORONY | (I
““ ‘ :’
D —

Cu vagy Al

I Grveny

h

c) M¢élyhornyu forgorészii gép
Az é4ramkiszoritasos forgérészii géphez hasonléan miikddik: inditdskor a forgdrészaram a
nagyobb fajlagos ellenallasu kiilsé kalickdba szorul ki. Uzemszeriien a szlipfrekvenciaju

forgorészaram a kis fajlagos ellenallasu belsd kalicka rudjaiban folyik.

KET 7 SARGA
KALICKA E
Cu
VOROS
N

2.7.2 A fordulatszam valtoztatasa

Az aszinkron gép fordulatszdmanak valtoztatasat az aldbbi Osszefiiggés alapjan tudjuk
megvaldsitani:

Doy
P

n=n,(1-s)=

Tehat az alabbi mddszerek johetnek szoba:

1. Az f| primer frekvencia valtoztatasa félvezetds aramiranyitoval;
2. Az s szlip, illetOleg a szlipfrekvencia valtoztatasa: kaszkad kapcsolasokkal;
3. A p polusszam valtoztatéasa: polusszamvalto gépekkel.

17



3. Egyenaramu gépek

3.1 A feladat kitiizése

Feladat: Készitsiink olyan szinkron gépet, amelyre minden {izemallapotban

teljesiil, hogy az armaturamezd merdleges a polusmezdre:

B, 1 B,
Ekkor: az eldirt nyomatékot minimalis armatura-aram mellett érhetjiik el.
Ehhez: ,Forditsuk ki” a gépet!

Poluskerék  — allorésze kertil;

Armatura — forgorészre kertil.
‘ .
Ekkor: Allérész-mez6: allandé
Forgérészmezo: ugyszintén legyen allando az allérész feldl nézve.
De: Heteropolaris  elrendezés  miatt  armaturdban  valtakozd  fesziiltség
indukalodik

valtakozd aram altal keltett magneses teret meg kell allitani.
Ezt a feladatot végzi el a kommutator.

A kommutator elvi, egyszeriisitett valtozata lathatdo a bal oldali dbran. Az abran egyetlen
menetet, és a hozza csatlakozd két fél cstiszogylriit, valamint a csuszogytriikkel érintkezd
rogzitett keféket rajzoltuk fel. A k6zépso abra felsd része mutatja a magneses indukcio térbeli
eloszlasat négyszoghullam, mig a jobb oldali abra felsé része szinuszos mezdeloszlas esetén.
A ko0z€pso €s a jobb oldali dbra alsé részén az A—B pontok kozott levehetd egyeniranyitott
indukalt fesziiltség jelalakja lathatdo. A menetszdm novelésével, €s az egyes menetek sorba

kapcsolasaval az indukalt fesziiltség nagysaga névekszik, hullamossaga pedig csokken.
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Bp

\
Ung Uas ~_

<®
>
se]

3.2 Az indukalt fesziiltség szamitasa

Az abra felsé részén a polusmezd térbeli eloszlasa, az also részén pedig a polus méretei

lathatok az armatura feliiletén.

Bp TN
Bk
7 X
li
Tp= . Ty 2p
Ui vezeisy =B 1 v v=Drn v: az armatura kertileti sebessége
Z . o g 1 ’
Z o =5 z: az Osszes sorbakotott vezetd szama
a
2a: a parhuzamos agak szama
Dr
U=——B, I,Dx n= A,=1, L ="":1
a K 2p
A,x2p
— = B4 2p-n=
T kA eP = Dr-l;=4,(2p)

=£ZCDa -m=k, -®,-n
a
l]i :kU '(Da n

Tehat az indukalt fesziiltség egyenesen ardnyos az armaturafluxussal (linearis esetben a

gerjeszt0 arammal is), valamint a forgorész fordulatszamaval.
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33 A nyomaték szamitasa:

A nyomaték szamitasdhoz elOszOr kiszamitjuk az egyetlen tekercsoldalra hat6 erét a
kozismert képlet segitségével:

Flsz 'li']dg

Az erOkar a sugar. Az Osszes vezetore hatd nyomatékot ugy kapjuk meg, hogy az egyetlen

tekercsoldalra hatdo nyomatékot megszorozzuk a sorba kotott tekercsoldalak szaméval:

D D 1
M=z-—-F=z—-B, -], -—%=
2 2 2a

z 1
=——A4 2p)-B, -1 =
272_ 2(1 p( p) k a
_ZPlg

27 a

M=k, -®, -1,

Tehat a nyomaték ardnyos az armaturafluxussal (linearis esetben a gerjesztd drammal is),

valamit az armaturaarammal.

Az ardnyossagi tényezOt masképp felirva kapjuk meg az egyendramu gépek indukalt

fesziiltségét és nyomatékat meghatarozo osszefiiggéseket:

k
Ui:_M.(Da 0
27
d
U=k-®D, 0
M=k-®, -1,

3.4 A helyettesité kapcsolas

A gép mikodése viszonylag bonyolult, a helyettesitd kapcsolds azonban nagyon egyszeri: a
belsé fesziiltségforras az indukalt fesziiltség, a belsd ellenallds pedig az armaturdban

keletkez6 veszteségeket képviseld ellenallas.
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Ui <> Uk

A motoros és a generatoros lizemre vonatkozo fesziiltség egyenletek egyszertiek és hasonldak:

U,=U, =R, -1, <

M

A kiilonbség annyi, hogy motoros tizemallapotban a kapocsfesziiltség nagyobb, mint az

indukalt fesziiltség, mig generatoros lizemallapotban forditott a helyzet.

3.5 Tekercselések

Az egyenarami gépek tekercselései mindig zartak, hornyokban vannak elhelyezve,

kétrétegesek és altalaban harosak.

3.5.1 Alaptipusok:

A) Hurkos tekercselés

HURKOS

HNEEENEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEE
HULLAMOS

A tekercselés jellemzodi: a horonylépésben kifejezett tekercsszélesség, y,, a horonyszam, Z, az

egy rétegben elhelyezett tekercsoldalak szdma, u, az tekercsoldalakban kifejezett
tekercsszélesség, y,, a tekercsoldalakban kifejezett kapcsolasi 1€pés, y,, a kommutatorlépés, K,
a tekercsoldalakban kifejezett eredd tekercselési 1€pés, y, valamint a 1épésroviditési tényezo,
& Ezekkel:

=—+¢&
Y >

P
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n=u-y,
y=y-1
y=y,=y=l=y,
K=1

B) Hullamos tekercselés

Az fentebb megismert tekercselési jellemzokkel:

p-y=K-1
K-1
Y=, K=uzZ
p
uzZ-1 ) ,
y= = egész szam
p

Nyilvanvaléan nem minden (u, Z, p) értékharmasra teljesiil. hogy y egész szam.

3.5.2 Parhuzamos dgak

A tekercselés vizsgdlata megmutatja, hogy a parhuzamos agak szdma minden esetben
legalabb 2. Ugyanis, mint az az abréan is jol lathato, egy—egy kommutétorszelethez legalabb
két tekercsoldal csatlakozik.

Hurkos tekercselés esetén a parhuzamos agak szama a podlusszdmmal egyezik meg, mig
hullamos tekercselés esetén a parhuzamos agak szama a polusszamtdl fiiggetleniil mindig
kettd. Képletszertien:

Hurkos tekercselésre: 2a=2p

Hullamos tekercselésre: 2a=2
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3.6 Az armatura - visszahatas

Az armaturaban folyo terheld d&ram megvaltoztatja a gép 1égrésében kialakuldo mezdeloszlast:

az liresjarasi pélusmez6hoz hozzaadodik a terheld aram altal keltett magneses tér.

A po6lusok,

J E L J D L a kommutator és

1 a kefék.
Bp|

Uresjarasi mezéeloszlas.

Fa < Az armatura gerjesztése, Fl,
X illetve indukcioja, B,,.
a
~ // ‘
eredo /
/ rr r s 24 r
v y Az eredd terhelési mezbeloszlas

Lathatdo, hogy a mezdeloszlas
er6sen inhomogénné valik, valamint a maximalis indukcid jelentdsen megnd. Mindkét
koriilmény kedvezdtleniil befolyasolja a kommutaciot, ezért gondoskodni kell az
armaturareakcié kéaros hatdsai csokkentésérél. Erre szolgalnak a segédpolusok, melyeket
minden esetben, illetve a kompenzalo tekercselés, amelyet csak erdsen igénybe vett gépekben
alkalmazunk.

3.7  Felépités

Az egyendramu gépek az alabbi, az dbran lathaté mddon elhelyezett tekercselésekkel vannak
ellatva. A fopolustekercs a fopolusokon, a segédpolustekercs a semleges zondaban elhelyezett
segédpolusokon, az armaturatekercs a forgdrész hornyaiban, mig (sziikség esetén) a

kompenzal6 tekercs a fépolussaru hornyaiban talalhato.
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3.8 Kapcsolasok (gerjesztési modok)

Az egyenaramu gépek gerjesztd tekercseit tobbféleképpen is kapcsolhatjuk. Kiilsé gerjesztés
esetén a gerjesztd tekercset fliggetlen aramforras taplalja. Parhuzamos vagy sont gerjesztés
esetén a gerjeszto tekercs az armatura tekerccsel parhuzamosan, soros gerjesztés esetén az
armatura tekerccsel sorosan kapcsolva. Vegyes gerjesztés esetén a gép sont €s soros tekerccsel
egyarant el van latva. A nagyobb gerjesztést a soros tekercs adja. A sonttekercs gerjesztése a
soros tekercs gerjesztésével megegyezhet (kompaund gerjesztés), de lehet azzal ellentétes is

(antikompaund gerjesztés).

-
O

KULSO PARHUZAMOS SOROS VEGYES

-

3.9 Egyenaramu motorok jelleggorbéi

Az egyenaramu motorokat még mai is nagyon széles korben alkalmazzak rendkiviil kedvezo

¢s egyszerli szabalyozasi tulajdonsagaik miatt. Az alabbi motoros jelleggorbéket szokas

hasznalni:
a) n (I,) sebességi jelleggorbe;
b) M (I,) nyomatéki jelleggdrbe.
c) n (M) mechanikai jelleggorbe;
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A mar megismert fesziiltség egyenletek alapjan az egyes jelleggorbék egyszeriien

szarmaztathatok.

a) Sebességi jelleggorbe

n,M
U =U+R, -1,=k ®-n+1,R, no
n_Uk_]aRb_ Uk _ Rb
k,® k& k@

n

1,=n(l,)

b) Nyomatéki jelleggorbe
M=k, o, 1, ® =all

c) Mechanikai jelleggorbe

n_Uk—RaIa M
k, D “ ok, @ n
Uk Ra
n= - 5
knq)a knkMCDa

A képlet jol mutatja, hogy a fordulatszam a

kapocsfesziiltség ¢és az armaturaellenallas

linearis, és a fluxus inverz fiiggvénye.

n(la)

M

/

—

Pa=névleges

?Ra

qjo: Oyz
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