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i A=F.« « Za isti taj kut pomaknems na obodu rotora smjer sie
le F' , pa dobivamo smjer sile neuravanoteZenosti F . Nasuprot to~

3103-5

me mjestu treba dodati uteg Q velidine s

a=6L | ()

Pri gradnji specijalnih uredjaja za balansiranje moZe ss postupek
pojedrostavniti time, ¥to se oba elastiéna le¥aja poveZu na kruti
- okvir ili gredu, koja ima okretifte udesivo teko, da Se ono moZe poe
staviti u jednu ili drugu ravninu balansiranja (sle 3=6). Siie u
ravninml balansiranja ned samim okretifitem nemaju utjecaja na sile
odnosno vibracije ni jednog ni drugog leZaja, pa de za slula) ckre-
tigdta uw ramini 1 Dbiti

Agy= dps=0
A ‘daz 1 (2)

-a

B =oyy

Isto tako de biti za sluéa:j okretista u ravmini balensiranja 2 s
Kags Ko =0
A"= LIYE

(3)
B" = oty ’

d;"ll ':"Il

Dodavanjem utega w ravnini 2 dobiva se pri okretistu u ravaini
1__ odmah korekcioni uteg Q,’: i Q’,', koji korigira neuravnotefnost
fp  obzirom ne leZfaj a odnosno leZfaj B , istim postupkom kao

pri balansiranju u Jednoj rawvnini. To isto p.onovimo uz okretiste u
ravaini 2, pa dobivamo korekocione utege Q 1 Qb w ravnini 1.

Time Jjeo radunanje znatno skradenoce.

Slidno se moZfe pojednostavniti balansiranje ukruéivanjem prvo
Jednog, pa onda drugog leZfaja. Ako je nore. prema sle. 3«7 ukruden
leZa] a 4 pa odredimo uteg Y u ramini 2 kojim su vibracije
u lefaju b svedene na nulu postupkom balansiranja u jednoj ravni-
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Na rasipgnae samog statora otpada prema tome nupon 1

Ua = Uy = Uprr ' (2)
a tome odgovares reaktancija u omima s »
Xy =8t | (3)
L

Mo%s se takodjer izvrEiti mjerenje induciranog napoma u rasporu
pomodu  posebno ugrad jenog pokusnog sviitka s poznatim drojem zavoja
wy i fektorom nomstanja 1 ¢« Ako mjerimo u kratkom spoju struju
Ix 4 napow induciran u pokusnom svitku E; » onda je napon inducie
ran po fazl statorskog namota 3

E=l Xg =E, -2 (4)
| W, ¢, |

Mjerenje je nedto meprilisno, jer snimljeni napom treba prvo-pod-'

vegnuti anelizi, i radunati s njegovim osnovnim hermonidkim &lanom.

- Gesto se upotrebl jave rasipna reaktancija po Potierm, +tazve. Potler-
ova reaktancija, koja se dobiva iz sniml jenih karakteristika praznog
hoda, kratkog spoja i induktiwvmog opteredenja, kako e biti pobliZe
Opisano N 36562 o

304633 Gubied w kratkom spoju. Gubiocl u kratkom spoju mogu se prikee
zati na slijededi radin: , :

R=R.~+ eﬂ«d"Pir,v » (1)

glje su 3 R.=1,5-1"Re_ -gubici strujne topline u statorskom
namotu, izradunati na osnovu otpora namota mjerenog istosmjernom
strujonm 3

Rig-d0datni’ gubici, koji se sastoje od dodatuih gubie
taka u samim vodidima zbog toga Bto ih protjede izmjenidna strujs, pe
Je otpor zbog skim-efekta povilen, zatim gubitaka vrtloZnih struja,
U namotu i bliZim komstruktivnim dijelovima, te gubiteks koji w Zeljo=
Zu uzrokija rasipna polja '

F%nv gubiei trenja i ventilacije, isti kao u praznom hodu,

Gubitke u Zeljesu Ppe mo¥emo zanemeriti, jer Je glavmo pelje vie
lo malo, & oraj dio gubitaka, koji nastaje od rasipnih volja, uzet Je
veé u radvn u dodatnim gubicima. Uzbudne gubitke ne mjerimo i ne ise
kazujemo posebno u kratkom spoju.

Pri odredjivanju gubitake treba pridrZavati nominalnu struju 1 noe
minalnu frekvencijue Ako izmjerimo ukupne gubitlke Pk , 1 izradunse -
mo gubitke PR, , te uzmemo gubitke trenja i ventiiaodjo Btr,v i3
rezultata mjerenje u praznom hodu, mo¥emo izrasunsti dodatne gubitke 3

Pdod = ,?G - ga'_,!:r,v. (2)

‘MoZe sé'uzeti, da zbroj gubitaka PR. + Pdod ns ovisi o tempematu~-
ri; $j¢ da se jednako smanjuju s povedenjem temperature dodatni gubie
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S1e3=63

w ishodidtw daje uzbudnv struju nczasidenog stroja. Razlika Al
otpada na zesidenje. Uzmemc )i 8 karakteristike nezasidenog stroja
uzbudu 157 22 papom U , podignemo okomicu, i pod kutom ¢ pree

ma okomici flaneseno ik , onda trebe rezultantu jos produziti za
Ai da bi dobili uzbudnu struju 1 .

3¢5¢3 Promjena navonas. Prema sl,3=54 dijagram ugbudnih struja nacrtan
za slutaj turborciora pokazuje, da od ukupne uzbude % uslijed regke
cdje armebure i, djeluje mamo iznos iy 3 koji stvara tok dovoljan
za induciranje napona B e Uslijed rasipanja na stezal jkama se
pojavljuje jo¥ manji naponm U . Posve analogno razmatranje vrijedi

i kod istaknutib polova. Ako dodje do naglog rasteredenja stroja odvae
Janjem od mre¥e, rasipni tok de vrlo brzo nestati, i na stezal jkama

ée se pojaviti napon E,. Ovaj porast napona AU’ wvrlo Je brz , i

e moZe se predusresti nikakovom regulaci jom.Istovremeno nestala Je

i reakecijs armature ia 5 ps djJeluje na stvaranje magnetskog toka uze
buda 3 umjesto io » Magnetski tok ne mo¥e se momentano proui je=
niti, veé raste vremenskom konstantom, koja ovisi uglavnonm o induktiyi-
tetu 1 otporu rotorskog kruga. Uslijed toga uzbudna struja de tek po-
stepeno porasti nas vrijednost % s & napon na pripadnu vrijednost po
karakteristici praznog hoda, koja je za AU veéa od podetne vrijedno-
8%l Uy o Ova promjena napona AU ne smije biti za ocos p = 0,8 .
veéa od 50 4 , tje

AU 100 = 50 %, 1)
Un
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Uskodni moment definiran je kao ongj najveéi moment tereta, s kojim
motor moze nekon asinhronog zaleta i prikljudene uzbude uskoditi u ko=
rake. O momentu tersta ovisi, koliko e biti klizanje prije ukl judivae
nja uzbude. Kad ukl judimo uzbudu, stroj prelazi iz asinhronog u sin-
hroni pogone Da 1i ée pri tome svladati moment tereta i ubrzati vla-
stite mase i mase tereta tako da bude klizanje nula, to ovisi takod jer
i o ukupnon zamafnom momentu mE? stroja i tereta zajedno. Zato se uz
podatak o uskodnom momentu mora navesti i karakteristika tereta, i u-’
kupni mD2 . Mjeri se s nekoliko uzastopnih pokusa sinhronizacije uz
postepeno povedéanje momenta opteredenjae

7bog bolje usporedbe razliditih gtrojeva definiran Jje nazivni'ggr
ko&ni moment kao onaj moment, koji ‘stroj razvija pri nazivrom naponu
i frekvenciji u asinhronom pogonu pri 95 % sinhrone brzine.

Moment ispadanja iz koraka je u stvari meksimalni sinhroni momént.
Mjerenjem se odredjuje kao onaj moment, koji de stroj jo¥ izdriatl
kroz 1 min pri nazivanom naponu i frekvenciji, & da ne ispadne iz
koraka.

3,605 Pokus zmleta. Xeo Hto Je pri pokusu zaustavl janja promjenl jivi
kosni moment pri razliditim brzinama uzrokovao razlidite retardacije,
tako kod zaleta promjenljivi sokretni moment uzrokuje pri razliditim
brzinama razlilite skoeleracije « Razlika je samo tome, da Je kod
zalebta smjer monmenta i kuine brzine isti, dok je kod zaustavl jan ja
bio suprotan. Umjesto relacije (15) iz 30602 vrijedi daxle ovdje

M=].9w_-mD . dn (Nx m) (1)

Ako je poznat zemadni momend sz , i ako snimimo krivulju n = £(t),
mo¥emo za svaku brzinu = grafidkin deriviranjem odrediti zakretni
moment ¥ « U tu svrhu nanegemo prema slo3=73a mna 1lijevo od ishodis-
ta koordinatnog sisteme duZinu k , i vudemo iz tako dobivene tadke
K paralele s tengentom na krivalju =n = £(%) u pojedinim talkama ay
DyCesee U tom Jje sludaju

m,-0A =4n, ' (2)
mt'k = At . (3)
tako da konadno dobivamo 3 |
dn _4n _ _Mn_ A 1/min ,
dt At mgk (=) (4)
gdje znadi s+ my, = mjerilo za brzinu vrtnje Lé%?E )
- m, = mjerilo za vri jeme (sek/mm)
k = nanesena duZina u (mm)

o¥itani odsjedak na ordinatnoj osi u (mm) za

‘O-E’, 6_E-9 0'_69.00 osd Y
. promatranu tangentu u tafeci 8y De Cy eoe

gakretni moment npro u tadei a bit de sada 3



























































































































