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Anotace

Tato prace obsahuje zakladni rozdéleni pohont, prehled pouzivanych motoru
v malych domacich spotrebicich véetné pouzitého zplsobu jejich fizeni. Dale jsou
uvedeny i teoretické moznosti fizeni malych pohonl. V zavéru prace je uveden

zpusob méfeni zakladnich charakteristik malych motoru.
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Abstract

Bachelor thesis contains basic sorting of motors. It also contains overview of
using motors in small domastic appliances. Next text refers about possibilities of
control for small motors. In last part is indicated method of measuring basic

characteristics of motors.
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Uvod

V této praci naleznete prehled pouzivanych pohonl v domacich spotfebicich,
hlavné téch malych, typy motorl, zplsob jejich regulace a duvody pouziti danych
motora.

Nejprve zacneme uplné zakladnimi informacemi ohledné motora.

1. Prehled motoru

Motor je stroj, ktery méni jiné druhy energie na mechanickou praci. V naSem
pfipadé elektromotor je elektricky stroj, ktery slouzi k pfeméné elektrické energie na
mechanickou praci. NejobvyklejSi druhy motord vytvareji rotaéni pohyb, ale existuiji i
jiné motory napf. linearni. Motory jsou obvykle soucasti a pohonnou jednotkou

komplexnéjsich stroju/ produktu.

Linearni pohon (téz linearni aktuator) je druh pohonu, ktery vykonava linearni
Cili posuvny pohyb, ¢imz se liSi od rotaéniho pohybu, ktery vykonava vétSina
elektromotoru. Linearni elektromotor je ve své podstaté mnohapdlovy elektromotor,
jehoz stator je rozvinut do délky. Linearni pohony se pouzivaji v obrabécich strojich a
zafizenich, v pocitacovych periferiich (jako jsou hlavicky pevnych disk( a tiskové
hlavy tiskaren), u ventild a klapek, ale i u holicich strojkl a na mnoha dalSich
mistech. Pro pfipadné pfevedeni rotaéniho pohybu klasického elektromotoru na

linearni se vyuziva fada rdznych mechanismu.

1.1. Stejnosmérné motory
Stejnosmérny stroj ma magneticky obvod statoru i s pdlovymi nastavci
zhotoven z pIného materialu. Magneticky tok obvodu je buzen permanentnimi
magnety nebo budicim vinutim. Dale jsou na statoru instalovany drzaky kartacu a
loZiskové S&tity. Budici vinuti je k rotoru pfipojeno sériové, paralelné (derivacni),
kompaudni (smiSené), cizi buzeni, permanentni magnet. Magneticky obvod rotoru,
ktery nese vinuti pfipojené na komutator, je vzdy zhotoven z transformatorovych

plechu.



RUznou kombinaci buzeni Ize dosahnout takovych vlastnosti stejnosmérného
stroje, jaké nema zadny jiny druh elektrického stroje. U motoru je to hospodarna
plynula regulace rychlosti a velka tazna sila pfi malé rychlosti. Pro tyto vlastnosti se
pouzivaji stejnosmérné motory predevSim pro pohon tézkych a velkych stroja, ale

nalezneme je i vdomacich spotfebicich.

Hlavni typy stejnosmérnych motoru:
a) Motor s cizim buzenim
ma vinuti hlavnich péli napajené z nezavislého zdroje. Byva jim bud mensi dynamo,

nazyvané budi¢ nebo fizeny &i nefizeny usmérnovac.

b) Deriva¢ni motor,
neboli motor s paralelnim buzenim, ma budici vinuti pfipojené na napéti kotvy. Budici
proud Ize fidit v sérii s timto vinutim pfipojenym derivacnim reostatem Rd (rezistorem

s proménnym odporem) nebo pulznim méni¢em.

c) Sériovy motor

ma budici vinuti zapojeno do série s kotvou.

d) Kompaundni motor,
neboli motor se smiSenym buzenim, ma na hlavnich pdlech dvoje vinuti: hlavni
budici vinuti, které je napdjené z nezavislého zdroje, a sériové budici vinuti,
protékané proudem kotvy a puUsobici bud souhlasné (kompaundace) nebo

nesouhlasné (protikompaundace) s plisobenim hlavniho budiciho vinuti.

Popis k obrazku 1.1. - hlavni typy stejnosmérnych motoru:
a) s cizim buzenim, b) derivacni, c) sériovy, d) kompaundni.
1 - vinuti hlavnich pdll, 2 - vinuti pomocnych (komutaénich) poll, 3 - kompenzacni

vinuti, 4 - kotva



Obr. 1.1 Hlavni typy stejnosmérnych motort

1.2. Stridavé motory
Stfidavé motory byvaji vyuzivany pro pohon ruznych stroji a to dle jejich
provedeni, moznosti regulace rychlosti, spousténi atd. Jejich vyuziti je nejen u

velkych strojli ale i v domacich spotfebicich.

Mizeme je délit:

a) podle poctu fazi napajeciho elektrického napéti na jednofazové, dvoufazové,
tfifazoveé i vicefazové

b) podle poctu otacek a podle zavislosti na frekvenci napajeciho stfidavého

elektrického napéti na asynchronni a synchronni

1.2.1. Asynchronni motory
Asynchronni motory jsou nejrozSifenéjSi a nejpbéznéjsi typy elektromotorq,
protoze jsou ze vSech motord nejjednodussi, vyrobné nejlevnéjSi, provozné
nejspolehlivéjSi a vyzZaduji malou udrzbu. Stator nese tfifazové nebo jednofazové
vinuti. Vinuti rotoru je tvofeno kleci spojenou nakratko nebo vinutim vyvedenym na
krouzky (krouzkovy ASM). Rotorové proudy, statorové proudy, moment a otacky je

mozno Fidit vn&jSim obvodem zapojenym na krouzky.



Jednofazovy asynchronni motor

Malé motory (vykonu asi do 1kW) se Casto vyskytuji jako jednofazove. Maji
vzdy klecovy rotor. Jejich magnetické pole je stfidavé pulzacni, takZe z klidu se jako
takové nemohou rozbé&hnout. Byvaji dvou typl, s pomocnou fazi nebo se stinénymi
poly.

Motory s pomocnou fazi se rozbihaji jako dvoufazové. Hlavni faze statorového
vinuti je trvale pfipojena na jednofazové napéti. Druha, pomocna faze stejného
provedeni, popf. s jinym poctem zavitl, se prfipojuje na stejné jednofazové napéti
pfes vhodnou impedanci (nejlépe se hodi kondenzator, zajistujici nejvétsi zabérovy
moment). Pomocna faze, navinuta jinym vodi¢em s vétSim odporem, se pfipojuje
pfimo. Podle provedeni mize byt pomocna faze pfipojena trvale nebo pouze po
dobu rozbéhu. Spinani pomocné faze je bezkontaktni.

Ke zlepSeni komutace komutatorovych motord, ktera je horSi nez komutace
stejnposmérného motoru, pouzivame u jednofazovych stroji0 komutacni pdly a
kompenzacni vinuti, takZze uspofadani je stejné jako u kompenzovaného
stejnosmérného sériového motoru. Vétsi motory se spoustéji obvykle spoustécim
transformatorem.

Jednofazovy sériovy motor ma velky zabérovy moment a pouziva se jako trakéni
motor a jako motor u drobnych spotfebicl, vysavacu, dilenskych nastrojl, ventilator(
apod.

Rychlost sériového motoru lze hospodarné regulovat odboCkami napéti na

L)

transformatoru (Tr).

BV

KP KV

Obr. 1.2 Jednofazovy komutatorovy motor: KP - proudové vinuti, KV —

kompenzacni vinuti, BV — budici vinuti



Smysl otaceni sériového jednofazového motoru se méni pfepinanim hlavnich
polu. Motor nema tocivé magnetické pole, nybrz jen pole kmitavé, takze rychlost
otaeni nezavisi na poctu polu. Malé motory dosahuji az 14 000min-1. Sériovy motor
Ize konstruovat na stfidavy i stejnosmérny proud, da se pouZzivat jako univerzalni

motor.

1.2.2. Synchronni motory
Synchronni motory se pouzivaji pro pohon rliznych primyslovych zafizeni,
vétSinou velkych vykonu. Jejich nevyhodou je obtiznéjsi spousténi a Fizeni rychlosti.
Pouzivaji se také malé synchronni motorky — reakéni, krokové motorky apod. —

k pohonu elektrickych hodin, v regulaénich soustavach atd.

2. Rozdéleni drobnych domacich spotiebic¢u a jejich pohon

V této Casti se zaméfime na konkrétni produkty z oblasti osobni péce,

kuchynskych spotfebi¢l a vyrobky pro péci o domacnost.

2.1. Osobni péce

Do této kategorie patfi napf. elektrické holici strojky, epilatory, vysousece.

2.1.1. Elektrické holici strojky

Existuji dva zakladni systémy — rotacni (frézkovy) a vibra¢ni (planZetovy).

Rotaéni strojky

Rota¢ni pohyb motorku je pfenasen na holici systém, ktery je téz rotaéni,
takZze pohyb holiciho systému je shodny s pohonem a neméni se.

U téchto strojkll jsou pouzity malé stejnosmérné motorky, které jsou napajeny
stejnosmérnym napétim v rozmezi 1,2-3,6 V.

U holicich strojkGi je zapotfebi zajistit konstantni otacky bez nutnosti jejich

zmén, je tudiz nutné zajistit konstantni napajeci napéti.
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Obr. 2.2 P¥iklad zapojeni elektrického obvodu u holiciho strojku

Vibracéni strojky

Rotaéni pohyb rotoru je pfetvafen prostfednictvim pfevodového mechanismu v
linearni oscila¢ni pohyb bfitového bloku.

Vlastnosti napajeni jsou totozné jako u rotacnich strojka.

Trendem je pouziti linearnich motork(l. Nové planzetové holici strojky maiji
vysokorychlostni linearni motor, ktery pracuje na vysS$i frekvenci nez bézné holici
strojky. Linearni motor nema Zadny rotor, a tak pracuje vyhradné v linearnim pohybu
bez nutnosti konverze rotaéniho pohybu v linearni oscilace. Vysledkem je, Ze linearni

motor je ve srovnani s dfivéjSi technologii motoru mnohem efektivnéjsi. Linearni

motor, prostfednictvim softwarové kontroly, také napomaha k udrzovani rychlosti a



amplitudy - rozkmitu (linearni - vzdalenost v pfimce — tam a zpét) nozového bloku.
Vyrovnava, kdyz se zvySuje objem vousl v holicim strojku a je vyvijen vétsi tlak pfi

holeni, nez je planovan.

2.1.2. Epilatory

Rota¢ni pohyb motorku je pfenasen na epilaCni systém, ktery je téz rotacni,
takZze se pohyb neméni.

Vlastnosti napajeni jsou podobné jako u rota¢nich strojku.

U téchto produktd je mozné si volit 2 rychlosti, takze je nutné dokazat ménit
otacky, ¢ehoz se dociluje zménou napajeciho napéti — u zakladnich modeld je toho
docileno napf. tak, Ze pro nizsi rychlost je usmérnéna pouze jedna polovina
vstupniho sinusového napéti, pro vyssi rychlost jsou usmérnény obé poloviny tohoto

sinusoveho napéti, ¢imz se ziska vyssi napajeci napéti motorku.

2.1.3. Vysousece

U téchto vyrobkl se vétSinou pro pohon vyuziva stejnosmérnych motort
napajenych usmérnénym napétim pomoci usmérfovaciho muistku bez filtrace
pracujiciho v sérii s topnymi spirdlami. Regulace je provadéna vicepolohovym
prepinaem Fazenim ruznych topnych spiral. Pracovni napéti je kolem 30 V.
Odruseni je sériovymi civkami na feritech.

Je mozZno potkat i vysousecCe s univerzalnim sériovym motorem, coz na jednu
stranu pfinasi o néco vétsi hmotnost vyrobku, ale na druhou stranu i jeho vétSi vykon

a zivotnost.

Obr. 2.3 Pohled na motor ve vysouseci



2.2. Kuchynské spotiebice

Do této skupiny patfi napf. kuchyrnské roboty, mixéry, odstaviiovace atp.

U téchto vyrobki se vétSinou pro pohon vyuziva univerzalniho sériového
motoru viz. obr 2.4. Diky tomu, Ze vinuti statoru a rotoru jsou zapojena v sérii, je
navic i magneticka indukce B také zavisla na proudu, ktery vinutim protéka (s
rostoucim proudem roste). Proto kdyZz omezime napéti, snizime samozfejmé i proud,
a tak se zmensi moment sily pusobici na rotor a snizime tim otacky motoru. Snizit
napéti na motoru muzeme sériovym zafazenim proménného rezistoru. Dnes se vSak
pouziva spise polovodi¢ovych soucastek, nejcastéji tyristorli nebo triaku.

Je mozné se ale setkat i se zapojenim s usmérnénym napétim viz. obrazek 2.5.
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Obr. 2.5 Zapojeni motoru u odstaviovace Philips HR1869



2.3. Péce o domacnost
V této kategorii jsou nejvétSim zastupcem vysavace.
Pro jejich pohon je pouZito univerzalniho sériového motoru a jejich regulaci vétsinou
triaku viz. kuchynské spotrebice.
U zakladnich (nejlevnéjSich) provedeni vysavacCu se dfive pouzivala regulace

pomoci sériové fazeného proménného rezistoru viz. obr . 2.6.

SPEED
CONTROL UNIT

e

\/

M
| ; =
_________ CORD WINDER

Obr. 2.6 Pavodni regulace otacek asynchronniho motoru u vysavacu

-

\/

Obr.2.7 Pohled do motoru vysavace na komutatory

2.4. Ruéni naradi
Vyhod univerzalniho sériového motoru se téz Siroce vyuziva i v ruénim naradi
pro pohon vrtacek, pil a ostatnich spotfebicu.
Mezi vyhody tohoto motoru mimo jiné patfi:
a) relativné velky vykon vzhledem k jeho rozmérim
b) velky zabérny a provozni moment
c) snadna regulace rychlosti napétim

d) pfijatelna vyrobni cena
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3. Zpusoby Fizeni u malych pohon

Jednotlivé moznosti fizeni jsou dany konstrukci konkrétnich motord (jejich

typem). Proto si dale uvedeme mozna feseni.

3.1. DC Motor s cizim buzenim

/ a Ra (+ Ra reg)

]‘,

Obr. 3.1 DC motor s cizim buzenim

Napétova rovnice motoru ma tvar:

U=k-®-w,+R-I1=U,+R-I (3.1.1)

Vztah pro indukované napéti je:

U =k-®-n (V;Wb,min") (3.1.2)

Z vySe uvedenych rovnic plyne nasledujici vztah pro otacky tohoto motoru:

n= e a (3.1.3)

11



Podle této rovnice mizeme fidit otacky motoru zménou napéti kotvy U, zménou

odporu Ra v obvodu kotvy, nebo zménou magnetického toku @, , tzn. zménou

budiciho proudu lp.

Rizeni rychlosti budicim proudem je Fizeni pfi konstantnim vnitfnim vykonu ovéem
dochazi ke zméné momentu. Technicky je tento zplisob méné narocny, protoze se
fidi v obvodu s mensim proudem. Nevyhodou je ovSem je, Ze obvod neni plné
magneticky vyuZzit a pfi zvySovani rychlosti moment klesa. Se sniZzovanim budiciho
proudu se zvySuje proud I, a zvySuji se otacky, proto se nesmi prestat budit, aby
nedoslo k nekontrolovatelnému roztoceni motoru.

Optimalni fizeni je pfi maximalnim momentu. Toho je mozné dosahnout pfi
trvalém maximalnim pfipustném proudu kotvy (jmenovity proud kotvy). Pfi zvySovani

U a lp=konst. je pfi fizeni rychlosti konstatni moment (viz. Obr 3.2).

——

—

—————

REGULACE N
|
|

napétim na kotve  budicim proudem
g

{Z |
; PV PR

Obr. 3.2 Rizeni rychlosti motoru s cizim buzenim pfi konstantnim proudu

Snadné, plynulé a Siroké fizeni rychlosti je hlavni vyhodou tohoto zapojeni

motoru.
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[/ = Zména budiciho proudu

b1 b2
1y Uzivané fizeni:

e dobran

\\ [bZ * malé APbI’

M

Obr. 3.3 Rizeni otaéek zmé&nou budiciho proudu

11

m) R =0 Zména celkového odporu
areg v kotvé

Jednoduché Fizeni:
e nizkan
e mékka charakteristika

Ra reg /

M

Obr. 3.4 Rizeni otaek zmé&nou celkového odporu v kotvé

U1 = UN Zména svorkového napéti
na kotvé

NejlepSi zpusob Fizeni:
e optimalnin
e malé kolisani n

—————————y

M

Obr. 3.5 Rizeni otacek zmé&nou svorkového napéti na kotvé
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Z momentové charakteristiky je
vidét, ze pfi U a |, = konst. je
charakteristika  pfimkova, tzn.
linearné zavisla na prochazejicim
proudu | az do bodu, kdy se
projevi demagnetizacni  ucinek

kotvy. VétSinou nastava pfi

proudech vétSich nez proud

0 oA

jmenovity.
Obr. 3.6 Momentova charakteristika
3.2. DC Motor s paralelnim buzenim
/ 1,
o —_— e
](’ v
Rc1+Rcr reg b reg

Obr. 3.7 DC motor s paralelnim buzenim

V tomto pfipadé rychlost nelze fidit zménou napéti U, protoze je pfimo vazano na
napéti buzeni. Regulaci otaCek je mozno provadét zménou budiciho proudu nebo

odporem v obvodu kotvy. Tato regulace je ovdem v menSim rozsahu a je ztratova.

Motor s paralelnim buzenim ma pro konstantni napajeci napéti stejné

charakteristiky jako motor s cizim buzenim.
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3.3. DC Motor se sériovym buzenim

I R +R

ac areg

v

Obr. 3.8 DC motor se sériovym buzenim
Upravou rovnice (3.1.3) pii U=konst. a pfedpokladu, Ze magneticky obvod neni
nasycen, kdy ¢ ~ I atudiz M, =c-1’ dostaneme

U Rac
ST e (3.3.1)
c.

n~=aw

Rychlost sériového motoru Ize podle tohoto vztahu fidit zménou napdjeciho
napéti nebo odporem v obvodu kotvy. Téz je mozné upravovat otacky snizovanim

budiciho proudu pomoci bo¢niku.

Rizeni pomoci napéti je optimalni volba, nebot pro dany moment M je o, ~U .
Regulace pomoci odporu Rj reg je jednoduché feSeni ovSem s nizSi ucinnosti. V
pfipadé pouziti bo¢niku paralelné k budicimu vinuti se nepouziva Cisté cCinného
odporu, protoZe by pfi pfipojeni napéti nastal proudovy naraz tim, Ze by proud
protékal prevazné bocnikem a nikoli budicim vinutim, které ma pomérné velkou

indukénost a motor by se tak nenabudil.
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Momentova charakteristika M;(l)

Pro U=konst. pro nenasyceny stav magnetického obvodu je grafem parabola.
Je to dano rovnici:

M,=k-¢-I~c-I’ (3.3.2)

Pfi nasyceni magnetického obvodu pfechazi v pfimku viz. obr. 3.9.

Obr. 3.9 Momentova charakteristika

Obr. 3.10 Rychlostni charakteristika
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3.4. Motor s elektronickou komutaci (EC)

ZjednodusSené Ize Fici, Ze princip EC
motoru je takovy, Ze postupnym spinanim
jednotlivych civek dochazi ke vzniku
vnittniho  momentu motoru ve sméru
otaceni. Spinani civek je pfitom fizeno
elektronicky pomoci vykonovych spinacich
tranzistorl. Otacky EC motoru jsou pak
fizeny frekvenci spinani tranzistoru.

Obr. 3.11 Snimani rotoru pomoci Hallovych sond

rychlost n
4 U = konst.

Noy

B

g

My moment M
Obr.3.12 Charakteristika rychlost - moment

Proud a moment:
proud | e jsou pfimo umérné

i km— momentova konstanta

5 7 M=Kk, I
e
7 > . proud bez zatiZeni kryje tfeci ztraty
7 e rozbéhovy proud vyvodi rozbéhovy

moment

=

-_ p—rt —H

A

Al C

M

-
»

Mg My moment M

Obr.3.13 Charakteristika proud - moment
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3.5. Asynchronni motor
Rychlost otaceni rotoru je dana vztahem
n:nl(l—s):&f‘(l—s) (3.5.1)
p
Odtud plynou moznosti regulace otaceni. Jedna se tedy o zménu napajeci
frekvence fi, zménu poctu pdlovych dvojic p a ovlivnéni skluzu s.

3.5.1. Rizeni otaéek zménou frekvence

V tomto pfipadé je nutné mit zdroj proménlivé frekvence a dodrzovat hlavni

zasadu o fizeni napéti méni¢em podle frekvence — dodrzeni poméru

v_ konst , (3.5.2)
A

aby nebylo vinuti proudové a magneticky pretéZzovano.

} 2207 _ T

20 \30 \40 \50 \60Hz
I

‘lSOHz
—— f
—
Obr. 3.14 Podminka konst. Obr. 3.15 Rizeni otadek zménou
poméru U/f frekvence

Nejlepsi varianta fizeni otaek s optimalni uc€innosti, protoze skluz s — 0.
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3.5.2. Rizeni otaéek zménou poétu pola

V tomto pfipadé se nejedna o plynulou regulaci, ale o pfepinani otacek motoru.
Na statoru maiji vinuti, jehoz pocet pdélu je mozno ménit. U tohoto zplsobu regulace

pracuje vzdy jen ¢ast vinuti a motor tedy neni plné magneticky vyuzit.

MOTOR
20001
M (Nm)
| w\/\
000}
2p=6
m»
0 S00 1 3 2000 _, 2500 3000
; FD Fm——nﬁ'niﬁ‘)_____

Obr. 3.16 Prepinani poctu pol
Pozn. Této regulace se v minulosti uzivalo napf. u pracek pradia.

3.5.3. Rizeni otaéek Fizenim velikosti skluzu

Velikost skluzu je moZno ménit zménou napajeciho napéti U4, odporem v obvodu

rotoru Ry, nebo napajenim rotorového vinuti.

Ry Xy Xos B3/
— YY1
A
U RFe X1h

1
bl Sy
lo
(o s s
I I

Obr. 3.17 Zjednodusené nahradni schéma asynchronniho motoru
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Rizeni otaéek zmé&nou napéti na svorkach se nepouziva, protoZe jiz pfi malém

pretiZzeni hrozi zastaveni.

Rizeni otadek zménou odporu v obvodu rotoru je nehospodarné, protoze

regulovana ¢ast vykonu se pfeménuje na teplo v odporu Ra.

Rizeni otadek vyuzitim skluzového vykonu v kaskadnim zapojeni je mozné pro

krouzZkové motory.

3.6. Univerzalni sériovy motor

Vyhodou tohoto motoru je snadna
regulace napétim.

Dal$i pfednosti je velky zabérny a
provozni moment.

A samoziejmé&  univerzalnost
napajeni.

Jedna se o0 nejvice pouzivany
motor v domacich spotfebicich.

Obr. 3.18 Rozdilna charakteristika pro AC/DC napajeni

3.7. Synchronni motor

Otacky synchronnich motorl jsou dany vztahem

Rizeni rychlosti synchronnich motort Ize pouze zménou frekvence napajeni.

20



4. Metodika méreni zakladnich charakteristik malych elektrickych motort

Pro stanoveni zakladnich charakteristik elektrickych pohonu je zapotfebi mit
soubor zafizeni urenych pro rychlé méfeni potfebnych vlastnosti toCivych stroja.
Nejedna se pouze o pfistroje schopné méfit napéti a proudy. K posuzovani vlastnosti
motorl jsou zapotrebi i jiné stroje napf. dynamometry, tachodynama atp.

Proto je vhodné k méfeni charakteristik motor( vyuzit nabizenych sluzeb
riznych specializovanych pracovist, ktera nabizeji veSkeré potfebné pristrojové
vybaveni a umozfuji méfeni vlastnosti elektrickych toCivych stroji pfi chodu
naprazdno i pfi zatizeni v rozsahu vykonu od desitek watti do stovek kilowattd.
Dal$i vyhodou specializovaného pracovisté je nejmodernéjsSi programové vybaveni
orientované na komplexni sbér dat méfeni stejnposmérnych a stfidavych

(asynchronnich a synchronnich) motort véetné zpracovani vystupniho protokolu.

4.1. Specializované pracovisté VUES Brno
Jednim ze specializovanych pracovist nabizejicim tyto sluzby je spoleCnost

VUES Brno s.r.o., jejiz historie saha az do roku 1947.

Obr. 4.1 ZkuSebni pracovisté VUES Brno s pIné automatizovanym fizenim

zku$ebniho cyklu
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Na zkusebnim pracovisti s plné automatizovanym fizenim (obr. 4.1) je mozné

mimo jiné provadét zkousky:

a) Méfeni odporu vinuti

b) Méfeni izolaéniho odporu

c) Kontrola chodu stroje

d) Zkousky mechanické odolnosti

e) Zkous$ka naprazdno

f) ZkouSka pfi zatizeni

g) Zkouska nakratko

Konfigurace zkusebnich pracovist’

Komponenty zkuSebnich pracovist jsou navrZzeny natolik variabilngé, aby
umoznovaly sestaveni zkuSebniho pracovisté presné podle pozadavkd odbératele
vizobr. 4.2 a4.3.

Obr. 4.3 ZkuSebna asynchronnich motoru
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Ukazka konstrukéniho usporadani pracovisté

Celkové konstrukéni uspofadani zkusebniho pracovisté je zavislé na
pozadovanych funkcich, konkrétnich podminkach a zvyklostech odbératele.

Jednotlivé komponenty zkudebniho pracovisté — statické ménic¢e kmitocCtu se
vstupnimi a vystupnimi filtry, vykonové transformatory, méfici transformatory, jistici
prvky, napajeci zafizeni pro zkousSené stroje a dalSi vybava dle pozZzadované
konfigurace jsou umistény v jedné nebo vice rozvadécovych skfinich.

Ridici pogitade, monitor, multifunkéni mé&fici pfistroj, systémova méfici
jednotka, jednoucelové méfici pristroje, pfevodniky méfenych veli€in a dalSi potfebna
zarizeni jsou zabudovany do meéfici jednotky. Ovladaci a signaliza¢ni prvky jsou
umistény pfevazné na jejim ovladacim panelu.

Mozné usporadani méfici jednotky viz obr. 4.4.

Pouzité komponenty méfici jednotky:

Multifunkéni wattmetr

LCD monitor 17¢
Primyslové PC

Ovladaci panel

Zasuvka na klavesnici a mys
PE tester

Ri tester

VN tester

O~NO OB WN -

Obr. 4.4 Usporadani méfici jednotky
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Obr. 4.5 Blokové schéma zkuSebniho pracovisté, VUES Brno

4.2. Specializované pracovisté MAGTROL
Jinou spole€nosti umoznujici podobna méfeni je spoleCnost MAGTROL, ktera
nabizi své sluzby téz vice nez 60 let.

V jejich prostorach je mozné vidét veSkeré potfebné vybaveni.

Obr. 4.6. Tandem Dynamometr umozriuje testovat motory riznych velikosti

spole¢né na jedné lavici.
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Obr. 4.8 Pracovisté pro méfeni malych DC motoru

25



Ukazka chrakteristik DC motoru

Typ: M42x10/1l  18/24/30V Wicklung: 10.116.0,18 U, =24V M, = 2,5 Ncm
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Obr. 4.9 Charakteristiky DC motoru

Ukazka pracovni charakteristiky asynchronniho motoru

15 -
3
=
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|
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Obr. 4.10 Pracovni charakteristika asynchronniho motoru
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5. Zaveér

Ukolem bylo udélat prehled pouzivanych pohont v malych domacich
spotfebi€ich, uvést moznosti regulace malych pohond a stanovit metodiku méfeni
zakladnich chrakteristik motor(.

Nejprve jsem udélal zakladni prehled motorli. Poté jsem na zakladé servisni
dokumentace a rozebrani nékolika domacich pfistroji uvedl druh jejich pohonu.
V mnou zkoumanych produktech se vyskytovaly prakticky dva druhy motor. Malé
stejnosmérné motory ve spotiebiCich z kategorie osobni péce a univerzalni sériové
motory v kuchynskych spotfebicCich, vysavalich a ruénim nafadi. Pro méfeni
charakteristik pohont doporucuji vyuzit specializovanych pracovist, protoze jsou na

dana méfeni profesionalné vybavena v€etné programového zazemi.
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