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(54) zapojeni piivodd kartédld a-nebo spojek mezi kartédi elektrickfch strojl s komutatorem

1

Vynélez-se tyké zapojeni p¥ivodd kartéd¥ld a/nebo spojek mezi kartadi elektrickych
gtroji s komutdtoreme . ‘
Soudasné zapojeni sbiradel elektrickych strojl s komutdtorem se 2 konstrukéniho a techno~
logického hlediska vyznaduji co nejjednodusdsim uspofédénim, p¥ilem? pouze ve zvléstnich
p¥ipadech se krom¥ zebezpedeni spréavné funkce sbdradel jako pi¥istroje pro pfevod proudn
ze statoru na rotor elektrickéhe stroje dbd jeXt& na kompenzaci neZédouci magnetomotorické
sily spojek mezi sb&radly téZe poiarity u $ty¥ a vicepdlovich elektrickych strojle '

' U znémfoh FeSeni zapojeni sbiradel elektrickych strojli s komutdtorem viak neni dosud
v %6dném konkrétnim pipadd uvafovéna kompenzace axiélni magnetomotorické sily privodll
pripojujici kertéde ke svorkovnicl elektrického strojee P.Eesfoie Jde jen o Zhst zbvitu,
to jest o jednu polovinu p-zévitu u 2p-polovéhe s'tro;je, je t¥eba Fieci, Ze touto &asti |
zévitu protéké plny proud kotvy stroje, ktery miZe 3init Fadové desitky, v »éng pi‘izni.-
vjoh pripadech i1 tisice ampéri podle velikostl strojes Tato parazitni axidlni megneto=
motorickd sila vyvolévh ve stroji axiédlni megneticky tok, ktery se zpravidla uzavird
pPes hiidel, lofiska, B3tity a kostru strojee Timto magnetickym tokem trpi zejména valivd
lo%iska elektrického stroje, ve kterfch se za rotace indukuji vi¥ivé proudy, zplsobujici
p¥idavmé stréty & sviSené oteplemi loZisek, které mife v extrémnich pripadech vést 1 k
havérii lofisek a tim i celého strojee Kromd toho se smagnetované lefiska vice zanéfeji
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kovovimi nedistotami, cof mé& za nésledek zvySené t¥eni v lofiskéch a patrand i zkréceni

¥ivotnosti loZiseke

Tyto n;vyhody jsou u zapojeni p¥ivodl kartédd a/nebo spjek mezi kartédi elektrickych
strojd s komutdtorem podle vynélezu odstran¥ny tim, Ze soudet soudind délky tangencidl—
nfch tgekd p¥ivedd a/nebo tangenciéluich Usekd spojek vedenjch v jJednom smyslu kolem osy
stroje a po¥tu kartédd napojenych na odpovidajici tangencidlni tsek pfivodld a/nebo na
odpovidajici tangenciélni tisek spojek se rovaé soudtu délky tengencidlnich dgekl pi-ivodﬁ.
a/nebo tangenciélnich tisekd spojek vedenych v opadném smyslu kolem osy stroje av of tu
kerté3t napojenfch na odpovidejici tangencidlni tsek piivodd afnebo na odpovidajici
tangencidlni Gsek spojek. ‘ '

Zepojeni tangencidlnich tsekd pFivodd kertélld a/nebo tangencldlnich vgekl spojek
mezl kartddl podle vynédlezu zartiéu;je Uplnou k‘ompepzaci aciédlni magnetomotorické sily ve
stroji vyvolané proudem prochézejicim p¥ivody a'/nebo spojkemi od svorkovnice stroje ke
kartésime Odstraninim parazitnich WSinkd axiélniho magnetického toku vybuzovaqého axidl~
ni magnetomotorickou silou se rrokazatelnd zlepdi funkdni vlastnoati e pruvosﬁi Zivote
nost elektrickjoch strojl s komutétorems ‘ v

Na pfipojenych vikresech je znézorn¥ne zapojeni piivodld kartddd a/nebo spojek mezl
kartﬁ&ixelektrickycb strojd s komutétorem podle vyndlezu, pii¥em% na obr. 1 je znézorndno
sohéma szapojeni pFivodld kertadl dvoupdlového elektrického stroje s komutétorem, na obre 2
Je snézorndne schéma mo¥ného zapojeni kartédi $estipélového elektrického.stroje s komuté-
torem, na obxre 3 Jje snézornsne schéma jiného mo¥ného zapojeni kartédd geatiptflového
elektriokého atroje 8 komutétorem, na obre 4 Je zndsornno schéma moiného zapojeni
kert43d Sty¥polovéhe elektrického stroje s komutdtorem, na obre 5 je snézorndno schéma
mo¥ného zapojeni osmipélového elektrickéhe stroje s komutétorem, 8 na Obre 6 je zndzore
n§ne schéma jinéhe mo%ného zapojeni kartédd osmipolového elektrického stroje s komuté-

toreme.

Zapojeni piivodd 2 ksrté¥d } e/nebo spejek 3 mesi kert&i ) elektrickfoh strod
s komutétrem podle vynélesu je u dvoupdlovjioh elektrickych étro’:j\l vytvofene rozddlenim
Jednohe 3z piivodd 2 na dva samostzatnéi paralelnd spojené tanseciﬂlni ;ﬁselq 4o Jak je pa=-
trne na obr. L Je dodu tangencidlni tsek 4 . Jak jJe patrne na obre ] Je Jeden tangen=
ciélni Gsek 4 privodu 2, vytvofenf ve tvaru pllkruZnice, vedea v Jednom smyslu kolem osy
atroje a vlastné predstavuje Jednu polovianu zévitu = N/2, a drub§y tangencidlni Usek 4
piivodu 2, vytvoiony rovn$Z ve tvaru pulkrufnice a rovndi predstavujiqi Jednu polovinu
shvitu = N/2, je veden kolem osy stroje v opadném smyslu. Oba tangencidlni Useky 4 p¥i-
vodu 2 vytvé¥i v sestaveném stavu uzavfeny obrazec, ktery je soumsrny visi axiédlni ro-
ving §o PEi naphjeni kotvy stroje se svorkovaice 2 prost¥ednictvim kart43d 4 se proud
rosddli rovnomsrns mezi oba tengenciélni Useky 4 pfivodu 2+ PF¥i prichedu proudu obdma
tansonciﬁlnini vseky 4 pfivedu 2 vanikaji axidlni magnetomotorické sily, které jsou vliast-
nd stejnd velké, aviak v dlsledku provedeného sapojeni a prostorového uspoi-édéni obou
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tengenciélnich usekd 4 privodu 2 navzédjem opadné, tak¥e vysledné axidlni magnetomoto-
rické sila celého zapojeni dvoupdlovéhe elektr. stroje s komutdtorem podle vynélezu
Je nulové. Piedpoklédéme-ll tedy, Ze kdy% ze svorkovaice 2 protéké ke kartadim 4 proud
I, bude v pipad¥ rozd&leného piivodu 2 protékd v kaZdém z obou tangenciélnich tusekl 4
p¥ivodu 2 polovina proudu =~ I/2 a pro celkovou blilanel vzniklé axiédlni magnetomoforické
s8ily tangencidlnich \sekl 4 p¥ivodld 2 bude tedy platit

¥ 3-8.5-0
U vicepdlovfch elektrickych strojd je mo#né zvolit vice variant zapojeni kartést J
a/nebo spojek 3 mezl kartédi J podle vynhlezu p¥i zarudeni podminky kompenzace axiélni
magnetomotoricksd sily p¥ivodl 2 proudu od svorkovnice Z ke kartédim } a tim i kompenza-
ce axlélniho maghetického tokus Jednu z moZnych variant zapojeni kartadd i $estipolo~
vého eleltrického stroje s komutdtorem pfedstavuje schéma zapojeni znédzorndné na obre 2,
kde kaZdy karté& ) je pPfipojen ke svorkovaici 2 p¥imo pomoci samostatné vitve privodu 2
pfidem¥ ke kartédi ) nejvice vzdélenému od svorkovnice Z je pro zachovéni principu za-
pojeni podle vyndlezu jeho vlastni vitev piivodu 2 jJests délq rozdglena na dva samostate
né paralelnd spojend tangencidlni Useky 4 pFfivodu 2, které jsou Urovedeny stejnym zpliso=
bem jako u dvoupdlového elektrického stroje znézornsného na obre le To zZnemené, ¥e v
ka%Zdém z tangenciélnich Usekl 4 privodu 2 k nejvice vzdadlenému kartadi ) od svorkovnice
2 protéké polovidni proud oproti Jinym nerozddlenym vdtvim ostatnich privoad 2¢ Budeme=-
1i i v tomto p¥ipadd, stejn& jako v pPipad¥ pfedchézejicim, pPedpoklédat celkovy napéjeci
protud jeko proud I, bude v ka%dé v&tvi samostatnd napéjejicich jednotlivé kartéde 1
protékat proud I/3 a v kaZdém z obou tangenciélnich Usekd 4 pFfivodu 2 ke kartédi 4 nej=-
vice vzdédlenému od svorkovnice Z bude protékat proud o hodnot¥ I/6s Pro celkovou bilanci
axidlonich magnetomotorickych sil pfivodl 2 proudu ke kartédim L podle zapojeni na obre
2 je nutno brat v Uvahu rozmisténi kartddl ] vzhledem ke svorkovaici 2 elektrického stro-
je, podle ndho% budou tangencidlni Useky 4 p¥ivodd 2 tvorit urditou Sést zévitu vzhle=-
dem o obvodu strojee
Podle zapojeni kartédl J znbzorngného na obre 2 bude platit nésledujici bilance axiél-
nich magnetomotorickjch sil
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3

Dalsi z mo%nfch variant zapojeni karté¥l ] Sestipdlového elektrického stroje s komu=-
tatorem predstavuje schéma zapojeni zndzorn¥né na obrs 3, kde pFipojeni kartadd I ke
svorkovnicl Z je provedeno p¥ivedy 2 v kombinaci se spojkemi 3, pfidem% p¥ivedy 2 jsou
vedeny ke kartadim ] umist&nym njeblife ke svorkovaici Z a k nim jsou potom podle po-
larity pripojeny zbjvajici kartéde ) pomoci spojek 3e U tohoto typu zapojeni je tieba
brét zFetel na optim&lnl dimenzovéni vodidd pfivodl 2 i spojek 3 podle skutedného prou-
dového zatiZeni, Charakteristickym znakem tohoto typu zapojeni je stejnd jako u pied—
chozich v§¥e popsanych zapojeni rozddleni jednoho z p¥ivodd 2 p¥imo ze svorkovnice 2
na dva samosta né paralelnd spojené tangenciédlni vseky 4 p¥ivodu 2 vedené ke dvima
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kartéddm J stejné polarity umistdnym blizko svorkovanice Ze TFeti, posledni kartéd }

té%e polarity uvaZiovaného Sestipdlového elektrického stroje s komutédtorem, je pro zacho=
véni principu kompenzaoe axidloich magnetomoéorickych sil pfivodld 2 kartédld J a/nebo spo=
Jek 3 mesi kartédi J piipojen dvéma samostatnymi paralelnd spojenymi tangencidlonimi Useky
5 spojek 3 soudasnd k obsma predchozim kertdsdm L. Zapojeni kartadld L opadné polarity

Je provedeno jednoduchym zplisobem, a to tak, %e ke kartédi J nejbliZe umisténému ke svor-
kovnici 2 je pfiveden piivod 2 ze svorkovnice Z a k n¥mu jsou prost¥ednictvim samostat-
nych peraleln$ spojenych tangenciélnich Usekl § spojek 3 pfipojeny oba zbyvajici kartéde
L téZe polaritye Podle rozmistgni kert4dl ] vzhledem ke svorkovnici Z stroje, podle nd-
hof tvori tangencidlni Useky 4 p¥ivodld 2 a/nebo tangencidlni vseky 5 spoaek 3 urditou
84st zévitu vzhledem k obvodu kotvy stroje a podle skutedného proudového rozloZeni,
mifeme pro zapojeni zndzorndné ne obr. 3 napsat. pro celkovou bilanci axidlnich magneto=-
motorickych sil

P53 F.3-30.3-§.8-F.3-0

V praxi se ve vatEing p¥ipadd uplatduji takové zapojeni kartadd 1; Jek jsou znézor=-
nény na obre 4, 5 a 6« Charakteristickym znakem tohoto typu zapojeni je p¥ipojeni kare
t4dt ) umisténych nejbliZe ke svorkovnici 2 prost¥ednictvim p¥ivodd 2 a k témﬁo karté-
dum J Jsou potom podle polarity pFipojeny zbyvajici kartéle ) prostiednictvim spojek 3.

I zde Jje t¥eba podle uvaZované varianty zapojeni db&t na sprévné dimenzovéni vodidd pii-
vodd 2 i spojek 3 podie skuteného proudového rozlofeni. Pro zalojeni kartadd J Styd-
pdlového elektrického stroje s komutédtorem zndzornsné na obre 4 plati pii zachovéani prin-
cipu kompenzace axiédlnich maghetomotorickfech sil nédsledujici vztah

§.1+§.‘£-§.§-§.,§.o.

Pro prvni s moZnjych variant zapojeni kartéadd ] osmipolového elektrického stroje
s komutétorem, znézorn3nou na obre. 5 plati pro bilancl magnetomotorickych sil

bezedoggegogolod-0 3-8 -8-8.3-0. Z -0

Pro drubou 3 moZnych variant zapojeni kertadd )} osmipdlového elektrického stroje
8 komutédtorem zndzornnou na obre 6 plati pro bilanci axiélni magnetomotorickych sil

LEERS IS B A B KT 3 D LR EF bt X% S5 SU S

2 uvedenych p¥ikladd zapojeni je z¥ejmé, %e lze naldst vice mo¥nosti zapojeni kar~
t&d0 ] elektrickych strojd s komutdtorem splﬁuaiciéh podminku naznalengych zapojeni podle
vyndlezh, a to jest dosaZeni kompenzace axiélnich magnetomotorickych gil privodd 2
proudu ke kartédim ] a/nebo spojek 3 mezi kartadi J, a tim i odstrandni parazitnihe
axiélniho magnetiokého tokue
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PEEDMET VYINALEZU

1. ZapoJeni pifivodl kartadd a/nebo spojek mezi kartadi elektrickych stroji s komu~
tdtorem, vyznadujici se tim, %e soudet soudimd délky tangencidlnich tsekd (4) p¥ivedd
(2) a/nebo tangencidlnich tusekd (5) spojek (3) vedengch v jednom smyslu kolem osy stroje
a po&tu kartédd (1) napojenych na odpovidajici tangencidlni tisek (4) pFivoad (2) a/nebo
na odpovidajici tangencidlni tsek (5) spojek (3) se rovmnd soudtu soudind délky tangen~
clélnich tsekd (4) piivoad (2) a/nebo tangenciélnich tsekd (5) spojek (3) vedenych v
opadném smyslu kolem osy stroje a potu kartddd (1) napojenych na odpovidajici tangen=
ciélnfl vsek (4) pfivodﬁ (2) a/nebo na odpovidajici tangenciélni usek (5) spojek (3).

20 Zapoaehi podle bodu 1, vyznadujici se tim, %e tangenciélni tiseky (4) piivodd (2)
a/nebo tangencidlni vseky (5) spojek (3) Jsou provedeny soumdrng vidi jedné axiélni
roving (6).

6 vikresl
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Obr. 6

Vytiskly Moravské_tiska¥ské zévody,

provoz 12, Leninova 15, Olomouc Cena: 240 Ké&s



	BIBLIOGRAPHY
	CLAIMS
	DRAWINGS

