Laboratorul numarul 5
Reglarea turatiei motorului asincron prin modificarea

numdrului de perechi de poli

Expresia turatiei campului magnetic invdrtitor (turatia de sincronism) este:

_ 60*f1

> [rot/min]

n,

unde:
f1 - frecventa tensiunii de alimentare;

p - numarul de perechidepoli:p=1;p=2;p=3;p=4; p=5,etc

Deoarece f1= 50 Hz, pot exista urmdatoarele turatii de sincronism:ny = 3000 rot/min;

n1 = 1500 rot/min; ny = 1000 rot/min; n; = 750 rot/min; n; = 600 rot/min; n;= 500
rot/min;

Modificarea lui numarului de perechi de poli duce la modificarea n trepte a vitezei de
sincronism ny. De obicei se modifica valorile turatiilor in raportul 2:1, iar motoarele respective
se numesc cu douda viteze. Abordand un principiu similar se pot obtine motoare cu 3 sau 4 viteze
(mai corect ar trebui specificat "de sincronism™).

Se intalnesc in practica urmatoarele trei variante de obfinere a doud sau mai multe viteze
de sincronism:

e prin folosirea unei singure infasurari care permite, prin conectari

convenabile ale bobinelor componente, sa se realizeze doua numere de perechi de poli in

raportul 1:2, (in general, dar pot fi 2:3; 3:4 s.a.).
e prin utilizarea a doua infasurari distincte introduse in crestaturile masinii,
realizate pentru 2 numere de perechi de poli diferite, raportul dintre aceste numere
ajungand chiar la 1:6;
e prin adoptarea a doud infasurari distincte cu numere de poli diferite,
fiecare dintre acestea avand posibilitatea de comutare la cdte doua viteze; se obtin astfel
patru viteze in raporturile 1:2:3:4.
In cele ce urmeazd va fi analizatid prima variantd, celelalte doud fiind consecinte ale

acesteia i avand performante mai slabe in ceea ce priveste utilizarea maginii.



Schimbarea numarului de poli ai infasurarii statorice la magsina asincronda cu rotor
bobinat trebuie insotita de schimbarea corespunzatoare a numarului de poli ai infasurarii
rotorice. Aceasta solutie este aproape impracticabild intrucdat sunt necesare multe inele §i
respectiv perii care complica mult masina.

La magina cu rotor in colivie se face schimbarea conexiunilor doar la infasurarea
statoricd, rotorul preludnd automat numarul de poli ai statorului. Capetele bobinelor statorice
sunt conectate la un controler special sau la contactoare, incdt prin comutari corespunzatoare

se pot obtine numere de poli diferite.

Fig. 1- Infasurare paralel cu 2p=2 poli



In fig. 1. sunt reprezentate conexiunile dintre semibobine si cele pentru alimentarea de la
retea pentru urmadtoarele variante:

a1-ay numita la aproximativ aceeasi putere (sau la putere constanta pentru ambele
numere de perechi de poli);

b1-b, numita la aproximativ acelasi cuplu (sau la cuplu constant);

C1-Co numita la cuplu variabil (tip ventilator, de exemplu).

Pentru fiecare dintre aceste variante se constata ca placa de borne cuprinde numai 6
terminale, iar trecerea de la viteza mica (p=p, - mare) la viteza mare (p=p1 — mic) se realizeaza
prin modificarea doar a unor legaturi, folosind comutatoare destul de simple.

Scheme Dahlander. Modificarile numerelor de perechi de poli dupa principiul prezentat
mai sus au fost aprofundate de Dahlander, iar variantele ce vor fi expuse in continuare au o arie

mai larga de raspdndire in practicad.
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Fig. 4 . Variante de scheme Dahlander pentru modificarea numarului de poli:

ai1-ay (la putere constanta), b1-b, (la cuplu constant); ci-c, (la cuplu variabil).

Standul numarul 1. —De Loreznzo

Unitate de control
- Frana electromanetica

MA Motor de antrenare —
Frana electromagnetica alimentata in current

continuu

MA2 Motor asincron cu doua viteze

- U=42VAC;

- P=0,3 kw;

- n;=1500/3000 rot/min;

- Nh=3A

K Intrerupator de schimbare a numarului de poli
Q Intrerupdtor magneto-termic

Trusa de masura trifazata (V, A si W)

Procedeu experimental

Se vor trasa caracteristicile de functionare ale unui motor asincron trifazat, cu rotor in
Scurtcircuit constructie directa, cu douda viteze de sincronism.

Tncdrcarea motorului se face cu ajutorul motorului franei electromagnetice alimentatd in
curent continuu.

Astfel:
- Se antreneaza motorul in gol prin inchiderea intrerupatorului K pentru prima viteza,



Se Incarca in cuplu rezistent motorul prin intermediul potentiometrului de pe unitatea de
control a frénei electromagnetice.

- Astfel se completeaza tabelul de mai jos:
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Pentru a doua viteza de sincronism se procedeaza la fel:

Se antreneaza motorul in gol prin inchiderea intrerupatorului K pentru a doua viteza;

- Astfel se completeaza tabelul de mai jos:

Se Incarca in cuplu rezistent motorul prin intermediul potentiometrului de pe unitatea de
control a frénei electromagnetice.
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In continuare se vor trasa caracteristicile de functionare pentru motorul asincron pentru
cele doua viteze de sincronism.
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Fig. 5 — Caracteristica randamentului Fig. 6 — Caracteristica factorului de putere
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Fig. 7 — Caracteristica alunecarii
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Fig. 8 — Caracteristica curentului absorbit
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Fig. 9 — Caracteristica mecanica Fig. 10 — Caracteristica puterii absorbite



