VSeobecny popis elektromotor(

Princip spociva v interakci magnetickych poli rotoru a statoru. Ty mohou byt tvofeny elektromagnety,
nebo permanentnimi magnety. Zakladni strukturu elektromotoru lze zjednodusené shrnout do c¢tyr
zakladnich ¢asti. Elektricky a magneticky obvod, mechanicka konstrukce a chlazeni. BéZny motor ma
rotor, ktery se, ulozeny v loziskach, otaci v pevném statoru. Je mozné se setkat s motory, které maji
rozpoloZeni opacné, kdy rotor je vnéjsi Cast motoru a otaci se kolem statoru. Takovéto motory a dalsi,
které se od konvencnich lisi jsou vyrdbény na konkrétni ucely, kde jsou tyto zmény Zadouci. Vyhody
elektromotoru znatelné prevazuji nad nevyhodami, to je hlavni dlivod, proc své uplatnéni nachazi v
Siroké oblasti primyslu [2], [3].

Elektromotory mohou pracovat ve ¢tyfech kvadrantech. To je znazornéno M — w diagramem, ktery
vyjadfuje zavislost krouticiho momentu na Uhlové rychlosti, viz obr. 1. Sou¢inem momentu a Uhlové
rychlosti je vyjadiren vykon. Tento vykon muzZe byt kladny, kdy v takovém pripadé jsou kvadranty
oznacovany jako motorické. V opacném pfipadé, tedy kdyZz je vykon zaporny, jsou kvadranty
oznacované jako brzdné. V I. a lll kvadrantu se smér rotace shoduje se smérem momentu, vykon je
kladny, motory jsou tedy v motorickém rezimu. V II. A IV. je smér rotace v protisméru momentu, jedna
se tedy o brzdéni. Zminéné brzdéni muze byt u elektromotor( regenerativni, to znamena Ze se vytvari
vyuzitelnd elektricka energie brzdénim (motor je v generatorickém rezimu) [2], [3].
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Obr. 1 M —w diagram [2]



Rozdéleni elektromotori je dost obecny poZzadavek, podrobnost rozdéleni zavisi na zvolené rozliSovaci
urovni. V tomto pfipadé je rozdéleni ¢lenéno podle napajeci energie daného motoru, od ¢ehoZ se
odviji i jejich Fizeni.
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Obr. 2 Zdkladni Rozdeéleni elektromotord [2]

Rozdéleni bylo provedeno na stejnosmérné motory, stfidavé motory a motory, které se strukturou
podobaiji stfidavym motorQim, ale jsou napdajeny stejnosmérnym proudem, proto jsou zarazeny do
skupiny nazvané specialni. Dalsi podskupiny jsou vytvoreny podle vlastnosti konkrétnich motor(. U
stejnosmérnych motort je dlilezity zpUsob buzeni a u stfidavych motoru se rozlisuje, zda maji skluz, ¢i
nikoliv, tedy jestli jsou synchronni ¢i asynchronni. Aplikace elektrickych pohonli poskytuje mnoho
vyhod v porovnani se spalovacimi motory. Mezi tyto vyhody mizeme zaradit moznost konstrukéniho
i funkcéniho prizpUsobeni dle pozadavku. Motory lze vyrabét v Sirokém rozsahu vykonu (10-3 W — 108
MW), moment( (10-3 Nm — 106 Nm) a otacek (ot/min — 105 ot/min). Dale jejich zatazeni do provozu
je priznivé, jelikoz v pfipadé bezvadného chodu nejsou tak velkym zdrojem vibraci, zplodin a maji
nizkou droven hluku. Jsou rychle provozuschopné a samotna udrzba, obsluha, fizeni a ovladani jsou
jednoduché. Elektromotory jsou vysoce Ucinné a je mozné je kratkodobé pretizZit. Pfetizeni zavisi na
dimenzovani motoru. Kriticka je v tomto pripadé teplota. Takovéto pretézovani zkracuje Zivotnost
motoru, kterd byva desitky let [2], [3].



Seznam nevyhod je o poznani kratsi. Pochopitelné rGzné typy elektromotor( maji riizné nevyhody, ale
obecné viechny elektromotory jsou zavislé na dodavce elektfiny. Okamzité zastaveni zatizeného
motoru z divodu preruseni privodu energie mlze uskodit elektromotoru i tomu, co motor pohani,
proto je potfeba uvazovat docasny zalozni zdroj energie. To jsou ovsem navysené finance i hmotnost
motoru. Dalsi problém, ktery omezuje vytvaret elektromotory malé a vykonné, je hodnota nasyceni
materidlu. Tento stav je moiné vypozorovat z hysterezni kfivky magnetického materidlu, ktera
vyjadruje zavislost magnetizace a intenzity magnetického pole. V pfipadé, Ze dojde k nasyceni, tak pfes
zvySovani intenzity magnetického pole se magnetizace uz nenavysi [2], [3].



