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Regulace otáček asynchronních motorů. 

Asynchronní motor je nejrozšířenějším motorem v průmyslových aplikacích - vyrábí se na světě v mnohamilionových sériích. Je rozšířený zejména pro svou jednoduchost, spolehlivost a nízké ceny. Jedinou jeho nevýhodou (do doby před 20 lety) byla velmi obtížná regulace rychlosti. Proto, kde bylo třeba regulovat rychlost, používaly se stejnosměrné motory. Situace se mění s rozvojem výkonové elektroniky. Asynchronní motor s kotvou nakrátko, doplněný frekvenčním měničem, je z hlediska regulačních vlastností plně srovnatelný se všemi ostatními druhy pohonů a nahrazuje stejnosměrné a krokové motory. 

Způsoby regulace otáček asynchronních motorů
1. Změnou počtu pólů - skokově
Používá se např. u praček, výtahů apod., kde přepínatelné vinutí nám umožňuje motor zapojit na různý počet pólů. Tato regulace je skoková a používá se jen ve výjimečných případech. 
2. Změnou napájecího napětí (skluzová regulace)
[image: image1.png]N a®

* X % U

¢l ] L[ |

* * °

el B Zlinsky kraj

*
— MINISTERSTVO SKOLSTVI OP Vzdélavani ns y ral

U EVROPSKA UNIE MLADEZE A TELOVYCHOVY pro konkurenceschopnost

I'NVESTICE D O ROZVOJE VZDELAVANI

INTERNETOVY PORTAL ELEKTROTECHNIKA - Tento projekt je spolufinancovany Evropskym socialnim fondem a statnim rozpo&tem Ceské republiky
CZ.1.07/1.3.09/01.0021 D/0059/2009/RDP



[image: image3.wmf]2

~

S

m

U

M


[image: image4.wmf]konst

Sm

=

w

Změnu napájecího napětí lze realizovat softstarterem. To nejsou měniče frekvence, ale jen měniče napětí - snižují směrem dolů a tím snižujeme statické charakteristiky jak maximální, tak i záběrný moment. Když sledujeme, kde statické charakteristiky změnou napětí protínají statickou charakteristiku zatěžovacího zařízení, které poháníme, zjišťujeme, že se tímto způsobem regulace nedostaneme příliš nízko (max. o 10 % až 20 %). Moment závisí na druhé mocnině napětí! Tato regulace je n a víc energeticky nevýhodná, protože zvětšuj e skluz od synchronních otáček. Zvětšení skluzu znamená zvětšení ztrát v rotoru (rotor se více ohřívá) a může to mít další neblahé důsledky na oteplení motoru. Ojediněle se vyrábějí motory s poněkud větším odporem rotoru a ty pak mají větší sklon charakteristiky, což umožňuje větší rozsah regulace. 
3. Změnou odporu v rotoru. (kroužkového motoru) 

Regulace je možná jen u motorů s kotvou kroužkovou. 
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4. Změnou frekvence - frekvenční měniče. 
Tento způsob je nejvýhodnější i z hlediska energetického, protože zde nevznikají další přídavné ztráty. Skluz je pořád stejný, ať charakteristiku pomocí frekvence posuneme na ose ú) kamkoliv. Změnou frekvence plynule posouváme charakteristiku, podle požadované rychlosti točení. Musíme však dodržet jeden základní předpoklad, kdy v rozsahu od nulové po jmenovitou rychlost musíme v motoru udržovat pořád stejně velký magnetický tok. Motor se nesmí přesycovat a bylo by škoda, kdyby magnetický tok byl nižší, protože moment motoru je dán součinem magnetického toku a proudu. To znamená, když snižujeme frekvenci, tak musíme ve stejném poměru snižovat napětí. Při 25 Hz musíme motor napájet přibližně 380 : 2 = 190V. Charakteristika závislosti U na f se na frekvenčním měniči nastavuje. Pro frekvenci, která se blíží nule, by se však také napětí blížilo nule. Poněvadž však"vinutí motoru má nějaký odpor a aby tekl proud, nesmí napětí na nulu klesnout (U0) - v podstatě se však jedná o lineární závislost až do bodu jmenovité frekvence. Pak ale můžeme opět zvyšovat f (frekvenční měniče umožňují zvyšovat f na dvou až čtyřnásobek základní frekvence - mohou nastavit f i až např. do 400 Hz). To značí, že umožní asynchronní motor roztočit na několikanásobek jmenovitých otáček. V této oblasti se zvyšuje frekvence a napětí už ale zůstává konstantní a moment se hyperbolicky snižuje. Souvisí to s tím, že motor se odbuzuje - magnetický tok se snižuje. 
Je to stejný princip, jako bychom regulovali stejnosměrný motor s cizím buzením, změnou budícího proudu. Proto také při aplikaci asynchronních motorů předpokládáme, že motor můžeme zatěžovat až do jmenovité rychlosti konstantním momentem. 
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Moment motoru spočítáme, když podělíme výkon rychlostí, nebo otáčkami. Moment je pořád stejný. Nad jmenovité otáčky neudržíme moment, ale udržíme výkon motoru. Pro řadu aplikací je to přijatelné. Např. u obráběcích strojů při větších rychlostech obrábíme menší silou a řezný výkon zůstává konstantní. 
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