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Elektrilisest küljest waadates kujutab asünkroon

masin enesest transformaatorit, sest tema rootori wool

saab samuti 1 nd u t s e e r i t ud, kui transfor-

maatori sekundäär wool. at rootori raudkeha staatorlst

suure õhuwahe läbi lahutud on, paistab esialgu, et moo-

tori paale tuleks kui induktliwselt koormatud transfor-

maatori paale wsadata. Kuid mootori wõime - wörrandlst

on lihtne tõestada, et vastab oma iseloomu

poolest just induktsioonita koormatud transformaatori-

le.

Jookseb mootor tühjalt, ilma libisemiseta, siis

läheb tühijooksuks tarwitud staatori wool ainult mag-

neetvälja tekitamiseks ja hcörumis kaotuste katteks,

i&gea-ikultei anna mootor tühijooksul kasulikku wölmet,

küll aga mehaanilist wöimet, mis kulub laagrite ja ohu

hõõrumiste wöitmiseks ja mille tagajärjel masinas wä-

hene libisemine esile tuleb. Sellepärast tuleb wahet

teha tegeliku ja teoreetilise tühijooksu woolu wahel,

esimene sisaldab paale magnetisaerimise woolu weel

wattwoolu, mis läheb öörumistööde wöitmiseks. Et juu-

retulew wattwool võrreldes magnetiseerimiswooluga wäi-

ke on, wöime ta tähelpanuta Jätta, ja tühijooksu woo-

iu praktiliselt magnetiseerimise wooluks diagrammis lu-

Samuti nagu transformaatori juures, nii ka siin,
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jääb magnetiseeriinise wool oma suuruse ja sihi poolest

konstantseks igasuguse koorma juures. Mootori koorma-

misel tuleb esile mille tagajärjel rootor

magneetwälja lõikab ja rootoris vool indutseeritakse.

Heylandi järele on staatori woolu vektorite tipp-

punktide geomeetriline koht rlngjoon. Tähendawad meil:

* teoreetilist tühijooksu woolu

* staatori pääle redutseeritud rootori woolu.

% * staatori voolu.

% * teoreetil. tühijooksu woolule wastawat nihknur-

ka.

%%* staatori voolule wastawat nihknurka

slis asuvad staatori woolu wektorite tipud l.ja 2.

ringjoonel j* 1 ning 2 on wastawad rootori woo-
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Diagrammi ehitamine.

Mingisugust ringi* käesoleval juhusel Heylandi

ringi, wöime ehitada, kui meil on teada kaks selle

ringi punkti ja ringi keskkoht* Katsete waral saame

leida masina tühijooksule ja otsesidele wastawad rin*

gi punktid ja ,On meil *4? ja cosyo tühi-

jooksu katsel leitud tühijooksu wool oma nihknurgaga,

siis leiame punkti 4? järgmiselt:

Tõmbame koordinaatide süsteemi algpunktist 0 ühe

ringi, raadiusega 1,0 dm,, siis on mingisugusele wek-

torilo wastaw cosy ringi läbi lõigatud vektori osa

projektsioon ordinaadi teljele. Selle järele kanname

tühijooksu katsest saadud ordinaadi teljele

üles, tõmbame saadud punktist abstsisai teljele para-

leelse joone lõikumiseni cosy-ringiga, siis annab mei-

le nimetatud lõikpunkti ja algpunkti ühendusjoon voo-

lu wektori sihi. Kandes sel?ele vektorile 1% suu-

ruse möödus Im/m. * k. Amp., saamegi punkti * -

Punkti leidnine on analoogiline leidmise-

le, kus juures otseside katsest saadud otseside woolu

tuleb redutseerida normaalpinge pääle

?*;* mõõdetud otseside wool pinge juures

ja talle wastaw nlhknurga cosinus*

Tühijooksu ja otseside katsete juures tuleb sil-

maspidada woolu süsteemi, sest diagrammis kasutatakse

alati tähtühendust

Ringi keskpunkt, üheks ringi keskpunkti geomeet-
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riliseks kohaks on sidejoon keskpunktist -

püstitud perpendikulaar (TMIPpFk). Laseme punk-

tist pp perpendikulaari abstsissi teljele

pikendame PpDp lõikumiseni ning tõmbame joo-

ne P<, Fp keskpunktist R (P.R - ) perpendikulaari

RMJLPgP* kuni lõikumiseni joonega TM. Saadud punkt M

ongi otsitawa ringi keskpunktiks, mille raadius wör-

dub MP<) s

Punkti kus libisemine s leiame ühen-

dades ordinaadi keskpunkti C - CE) algpunk-

tiga 0 ja ühendusjoont oc pikendades lõikumiseni rin-

giga punktid

Staatori wool Staatori wool .7g/- on

maaratud wektori OA, läbi, mille tipp-punkt asub rin-

gil. = OA K., kus juures k on woolumööt Im/m.-k.

Amp. Sellele staatori woolule vastava leiame, pi-

kendades woolu wektorit kuni oasy- ringini, siis on

selle punkti ordinaat, mõõdetud decimeetrites, cosy

suurus.

Staatorile juure toodud võime.

/TP.

Pinge E = konstant, siis on ka konst. - k.

736

OA, .co3y- A,D, ; seega on staatorile juuretoodud

wcime

N, = k, .A, D, PS.

Juuretoodud võime on proportsionaalne koormamise punk-

tilt abstsissi teJjele lastud vertikaalile. Abstsissi



telg on seega juuretoodud wöime jooneks

WÖllile üleantud kasulik wöime on null: 1) kui mootor

tühjalt jookseb, s/c punktis ja 2) kui mootor sei-

sab, see tähendab otsesides on, punktis on

kasuliku wöime PS-joon, kus juures ordinaatide lõiked

ringi ja FS-joone wahel annawad kasuliku wöime suuru-

mõõdetud wöime möödus k.

Na =k, . A,"B, . PS,

ootorl kasukraad on suhe kasuliku wöime ja juure-

toodud wöime wahel Na A,B, kus juu-
7 -

VT' - '

res A,B, ja A,D, on mõõdetud pikkuse möödus

Mootori keerdmomendi jooneks wöetakse kus juu-

res keerdmomendi suuruse annab maile ordinaadl

ringi ja Md-joons wahel, mõõdetud keerdmomendi möödus

k - woimemööt aünkruon

n$ - *3t?

tiirud.

Libisemise leidmiseks talitatakse järgmist metoodi;

punktist Pj 1) kantakse Md-joonele pikkus iCOm/m. -

* 2) tõmmatakse ringile puutuja E,N'&Fg,M. Joon-

te kl' ja (kl!//PpN*) lõikpunktist L tõmmatakse

LN//Fck. WÖt&me nüüd mingi koormamise punkti, mille-

le wastaw staatori wool olgu OA,, siis sellele punk-

tile wastawa libisemise leiame järgmiselt: lä-

bi A, minew wektor lõikab joont NL punktis S ja pih-

kuste NS suhe annab meile libisemise
SL
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NL s loom/in* s% Pikkus NS, mõõ-

detud millimeetrites, on vastava koormatuse juures li-

bisemine s%. Päikeste staatori voolude juures on NS

waga väike suurus, mida raske mõõta, sellepärast kan-

takse XI? paäle pikkus LL* "

KL ja tõmmatakse L?N*//

//Ppk. Joone pikendus lõikab uut joont punktis s\

kus N*S* s 2 NS, mida geomeetriliselt kerge tõestada.

Seega mõõdame N'L* paal libisemist mõõdus 2m/m.- 1%,

kuna NL pääl on Im/m, -1%. On weel suurema täpsusega

Vaja libisemist mõõta, siis tuleb eelpool nimetatud

wiisi järele Leida uus libisemise joon, millel mõõda-

me Sm/rn. * 1% jne.

sed suurused* Maksimaalse kasuliku võime

leiame, kui ringi keskpunktist M tõmmata TMIFoP* ku-

ni ringipunktinl T. Siis on ringi ja PS-joone vahel

asuwa ordinaadl suuruse maksimum. Keerdmomendi maksi-

mum on siis, kui koormamise punkti tsentriga ühendaw

raadius MW± Md-Joonele. eosy jõuab maksimumi siis,

kui staatori woolu wektor OA muutub Oesana ringile

puutujaks.

Asünkroon mootori diagrammist wöime saada igale

staatori woolule wastawa cosy, PS, Md, yja s

suurused ja neist suurusist mootori karakteristlised

kõverjooned ehitada, kus abstsiasiks on PS ja ordinaa-

tideks cosy ; I7st; Md; ; 8
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Köwerikkude dlagrammis normaal hobusejöududele was-

tawast punktist püstitatud wertikaalil AB asuwad normaal-

sed oosy?;/?; s; Md; .Ts/.Mootori dlagrammist saadud max

PS ja max võrreldakse normaal suurustega, mille järe-

le käesoleval juhusel on max PS* - 1,47 PS normaal.

maxMpL * 1,89 normaal.

?st
Amp. cosy

8,0 0,200 0,0 0,0 8,0 0,0 0,00 o,coc 0,0

9,0 0,510 14,8 15,0 23,0 64,4 1,53 0,743 3,6

10,0 0,620 22,0 23,0 31,0 71,0 2,28 1,14 4,5

12,0 0,730 33,1 35,0 43,7 75,8 3,43 1,73 6,5

16,0 0,810 49,6 53,7 64,8 76,5 5,14 2,66 10,5

22,0 0,840 64,0 75,0 92,0 69,6 6,63 3,71 17,0

24,0 0,335 68,0 81,0 100,0 68,0 7,04 4,01 19,5

26,0 0,828 70,0 86,8 108,0 64,8 7,25 4,30 21,8

29,2 0,820 71,0 93,0 119,0 59,6 7,35 4,60 26,3

32,0 0,800 70,0 97,2 128,0 54,6 7,25 4,81 30,5

35,0 0,780 67,0 100,8 136,8 49,0 6,94 4,98 36,2

37,7 0,760 61,0 101,2 143,0 42,6 6,31 5,01 42,0

40,0 0,730 54,1 100,6 147,0 36,8 5,60 4,97 44,5

45,0 0,680 32,5 93,5 152,0 21,4 3,37 4,63 64,0

50,0 0,600 0,0 77,0 149,0 0,0 0,00 3,81 100,0
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