e e
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3) Ved hjelp af shuntreguleringsmodstanden skal spandingen
ved fuldlast reguleres op til 230 v. Beregn den nye ver-
di af reguleringsmodstanden.

4) Man onsker i stedet for shuntregulering indlagt en kom-
poundvikling, slledes at spzndingen er den samme ved

fuldlast som ved tomgang. Beregn antallet af vindinger

pr. pol. £ ﬂ[V]
252y ——— —————
E 230V — — ——— 1
200+——— — — 4——1
!
| (.
| [ )
l [ Fig. 6.6.1.
100+ Ly
L R
)
88 IX
) oo lCS () Lﬂl
a1 02 Iy

1) 230 = (800 + 2 + Rr)-0,18
Rr = 480 Q
2) Den lodrette side af den karakteristiske trekant er ved fuldlast

2:4 = 8 V. Denne sterrelse indtegnes pd fig. 6.6.1, og den vand-
rette side k-1 udmdles til 16 mA.

k=212—16= 0,004

3) Ved indtegning af modstandslinien i forhold til den parallelfor-
skudte trekant fas:

252 = (800 + 2 + nr)-o,zu
R =2500Q

4) Serieviklingens vindinger pr. pol fés af formel (6.4.1)

2 2,06:800 _ 45 yindinger
serie 4
idet sterrelsen I" + I = 0,216 * 0,156 = 0,06 A findes

ved parallelforskydning af den karakteristiske trekant.

14y ot A R o A 1<
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7.0. JEVNSTROMSMOTOREN

Som nevnt i afsnit 2 vil en leder i et magnetisk felt pdvirkes af
en kraft, hvis den gennemlsbes af en strem. Hvadenten lederen pé-
virkes af kraften F hidrerende fra den gennemlebende strem I, eller
lederen gennemlsbes af stremmen, fordi den bevages af kraften F, mi
sammenhe#ngen mellem F og I vare usndret i begge tilfmlde. Ud fra
dette r@sonnement kan en jevnstremsmaskine benyttes bide som gene-
rator og som motor uden forandringer. Samtlige betragtninger i af-
snit 2, 3 og 4 md derfor galde for jevnstremsmotoren, sidledes ogsa

udtrykket for motorens afgivne moment:

4

Ma2L .1 .o [va)

Nir ankeret roterer, fordi det er tilsluttet en vis spaending,
vil der i ankerlederne induceres en spsnding ligesom i generatoren
og givet efter samme formel

Ezk,-n.Q[V]

Ankerstrommen Ia vil da vere bestemt af:

U=+E
I =3 [A] (7.0.1)
a
hvor U er den pdtrykte spznding, og E er den inducerede spanding
modsat rettet U.

Fig, 7.0.1 Fig. 7.0.2



Rigtigheden af ovenstdende ses ved betragtning af en enkelt
leder i ankeret, fig. 7.0.2. Ligger der til et givet tidspunkt spen-
dingen u over lederstykket, vil strommen I pdvirke lederstykket med
kraften F i den viste retning. Kraften F beveger lederen i pilens
retning, og ifelge afsnit 2 fds en induceret spanding e i den viste
retning. Er lederstykkets modstand r[Q], bliver stremmen 1 bestemt
ved:

1a25e )
hvilket svarer til (7.0.1), idet der tages hensyn til serie- og
parallelkobling af spardinger, modstande og stremme i ankeret. Med-
tages bsrstespandingsfaldet Ub’ kan (7.0.1) skrives som (7.0.2),

idet man ser bort fra ankerreaktionen. (sml. med udtrykket (6.1.1)).

U=E + (na . Ia) + U [V] (7.0.2)

7.1. Jevnstremsmotorens igangsatning

Ifelge (7.0.1) er ankerstrommen bestemt ved:

_U-E

a Ra ,

I

idet vi ser bort fra modstande i vendepoler og lignende. Ved stil-

stand er E = 0 d.v.s.:
Ia=n—‘L[A]

Da R normalt er meget lille, ville man ved direkte tilslutning til
nett:t f4 et meget kraftigt stremsted, hvilket ikke kdn‘tillades,
dels af hensyn til motorens sikringsbeskyttelse og dels af hensyn
til andre forbrugsgenstande, specielt gledelamper.

For eksempel har en 10 HK motor en normalstrem pd 20,5 A ved
440 V.'Ankermodstanden er ca. 1Q , hvorfor startstremstsdet ved
direkte start bliver:

440
start = 1 ™ 440 A,

eller ca. 20 gange normalbelastningsstremmen.
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Danske el-varkers fallesregulativ foreskriver, at startstrem—
men for jevnstremsmotorer sterre end en 1/4 HK hejst md vere 1,6

gange fuldlaststremmen, og man md derfor i startejeblikket indsky-
de en modstand til begransning af stremmen. Sterrelsen af den ned-

vendige igangsstningsmodstand i startejeblikket bliver:

U
Rig=an_Ra [Q] (7.1.1)
Nir ankeret begynder at rotere, falder I p& grund af den indu-
cerede modelektromotoriske kraft, og strommen felger forste del af
den fuldt optrukne kurve pd fig. 7.1.1. For at afkorte starttiden
og for at f& udskudt igangsatningsmodstanden gradvist, udkobles i

det ojeblik, hvor Istart = In' sd meget af igangsatningsmodstanden,

at man atter fér I, . = 1,6-1 [A] .

AL

1,6xl, x———-—— -

I, 4---=2 Fig. 7.1.1

A Sy -

Hermed fortsettea, indtil hele igangsstningsmodstanden er ud-
koblet. De enkelte igangsminingsnodstande beregnes efter falgekde
princip:

Idet den samlede modstand i startesjeblikket kaldes B1, den

samlede modstand, ndr ferste trin er koblet ud, kaldes R2 0.8.v,,

har man:
R1 -‘I_p— [Q]
start
Nir I er faldet til I har vi U= E_+I *R_. Derefter
start n 1 n 1

skiftes over til 32' og da sammenhasngen U=E1 +1I
de i omskiftningsejeblikket fés:

start | R2 skal gmsl-




R2 In

B'1 Istart

P& samme mi3de findes forholdet mellem R, og R3

o R
R2 Istart

Til beregning af igangsaztteren kan felgende skema derfor op-
stilles

R, = Q]
start

In
R, =R - [Q]
2 1 start

1 (7.1.2)
R, = R, - [@]
3 2 start

! (@]
R, =R, - Q
4 3 start
0.8,v,

Hermed fortsattes, indtil man finder en modstand Bn =R

a
Hvis Bn er mindre end Ra’ og man ensker en konstant kvotient mellem

samtlige modstande, geres denne mindre, indtil Rn og Ra bliver ‘lige
store. De enkelte trin pd igangsatteren kan ifelge fig. 7.1.2 be-
regnes efter (7.1.3).

UL L v ——————————
' ¥ 2 3 4 n+!
R, : >
Ry
Fig. 7.1.2
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Ri_2 =B - Ry [0]
Ry, - R, - By [Q]
By, - Ry - B, [Q]
. . (7.1.3)

. -

B'(n+1) -n =By TR Q]
Rn—(n+1) *%n a

Anvendelsen af igangsatter yder ikke garanti mod, at den nor-
merede startstrem overskrides ved for hurtig igangsstning. Serligt
ved store jmvnstremsmotorer ber man derfor have et amperemeter til-

sluttet sdledes, at startstrommen kan kontrolleres.

7.2. Shuntmotoren

Shuntmotoren svarer fuldstendigt til shuntgeneratoren. I startsje-
blikket er den forbundet til igangsztteren som vist pd fig.
7.2.1, se ievrigt afsnittet om klembradtbetegnelser side 9.

Fig. 7.2.1
Nir igangs®tteren er helt udskudt, indgdr igangsstterens mod-
stand i shuntkredsen. I praksis har dette ingen betydning, da shunt-

kredsens modstand er vasentlig sterre end igangsstterens modstand.




ny -----—.._____..~~~~~j~ v n, = %% “n (oM} , (7.2.3)

Der er her set bort fra det af tomgangsstremmen fremkaldte spendings-
fald. Nir motoren derefter skal afgive et moment svarende til en
ankerstrem Ia’ bliver den inducerede spsnding reduceret med storrel-

sen ab = Ra . Ia' P& grund af ankerreaktionen reduceres magnetise-

Py . P

(Isbh ringsstremmens virkning med stykket a'a = o'o = k - Ia’ og omlebs-
FB ‘ tallet ved belastning findes felgelig som:
> 1 )
o'a
By = B, * gigr LO/M]
Fig. 7.2.2 Fig. 7.2.3 ¥ oc
' Ved at indsstte n_ = n, . — fids:
[] t ob
Med igangsatteren helt udskudt er motoren tilkoblet nettet n, = m, %% . g::s [o/M] (7.2.4)
som vist pd fig. 7.2.2. I shuntkredsen kan der anbringes en variabel i .
. oc + o'a
modstand.til regulering af magnetiseringsstremmen. Bvis forholdet ~3——-"5 er sterre end 1, betyder det, at
Under drift beatemmes ankerstremmen som fer navnt af: maskinens omlebstal stiger med stigende belastning som vist pd fig.
v E 7.2.5. Ved at betragte konstruktionen fig. 7.2.4 ses, at chancen
Ia Y (4] herfor er sterre, jo sterre ankerreaktionen er.
a
Hvor: En stigende karakteristik vil vare uheldig af henayn til mo-
E = k1 cm @ [V] (7.2.1) torens stabilitet under belastning. Man md derfor pd konstruktions-
stadiet serge for, at maskinen fir en passende faldende karakteri-
Endvidere kendes formlen for motorens afgivne moment: 3
stik.
M=k, I .0 [Nu] (7.2.2)

Stigende belastning kraver sterre ankerstrem, som fremskaffes

.

ved, at maskinens omlebstal falder 1lidt, hvorved sterrelsen I =

a
Ui'E forsges. Omlsbstallet falder altsd med stigende belastning

ey

¥

o - — - - —— -

og ‘til en bestemt afgiven effekt svarer et bestemt omlebstal. P&
fig. 7.2.3 ses omlobstallet som funktion af den afgivne effekt, I
forhold til tomgang vil omlebstallet ved fuldlast falde med 5-10%.
Ometdende betragtninger er gjort under den forudsatning, at
anker;eaktionen er uden betydning. Kendes magnetiseringskarakteri-

stik og ankerreaktion, kan omlebstallet findes ved den pé fig.

U =‘U~
7¢2.4 viste konstruktion. Er netspendingen UN’ og gir der en magne-

. . . A
tiseringsstrem I-, findes tomgangsomlebstallet n, af (722.3), idet _‘L
n, er det omlebstal, hvor magnetiseringskarakteristikken er opta- ) Fig. 7.2.4 . ]
get, se fig. 6.1.1 og 2. ‘ Fig. 7.2.5
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Fig. 7.2.6 Fig. 7.2.7

En shuntmotor kan hastighedsreguleres ved enten at sndre mod-

standen i shuntkredsen eller i ankerkredsen. Ved shuntreguleringen
@#ndres modstanden Rr i shuntkredsen p& fig. 7.2.6. Herved sndres
magnetiseringsstremmen og dermed feltet O. I felge (%.2.2) er om-
lebstallet omvendt proportionalt med feltet — idet den inducerede
apending E er konstant ved en given belastning - og man foreger sé-
ledes omlebstallet ved at indskyde modstand i shuntkredsen.

Ved ankerregulering indskydes en variabel modstand i anker-
kredsen som vist pd fig. 7.2.7. Reguleringsmodstandens verdi ind-
gir da sammen med ankermodsatanden i ligning (7;0.2), aom fir for-
men (7.2.5).

U=E + (nr + na) I, +U, [V] (7.2.5)

Nar Rr geres sterre, bliver den inducerede spending mindre
og dermed ogsd omlsbstallet n. Principielt f&s sdledes faldende om-

lebstal med ankerregulering, medens man f&r stigende omlebstal med

shuntregulering. (For stigende verdier af Br).

Medens shuntreguleringen er n@sten tabafri (tabene i shunt-
kredsen bliver endda mindre), fordrsager ankerreguleringen store
tab, der nedbringer virkningsgraden. Sidstnavnte reguleringsform
bruges derfor ikke meget. I forbindelse med ankerregulering skal
det pdpeges, at man ikke m& bruge igangsatningsmodstanden som regu-
leringsmodstand, da modstandstriden ikke er dimensioneret til at
bare ankerstremmen i langere tid.

Hvis en shuntmotor kerer tilsluttet et net, og den af belast-
ningen tvinges op over tomgangsomlsbstallet, vil maskinen virke som

generator og sende effekt ud pd nettet, hvorved maskinen hindres i

at lebe lebsk. Denne form for bremsning kaldes regenerativ brems-
ning.
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Af momentformlen (7.2.2) fremgdr, at motorens drejningsmoment
er proportionalt med ankerstremmen, idet feltet er konstant, hvis
man ser bort fra ankerreaktionen. Momentkurven M bliver derfor en
ne#sten ret linie som vist pd fig. 7.2.8, sdledes at det afgivne mo-
ment er nul ved tomgang og antager en meget stor verdi ved kortslut-
ning (afbremset).

Heldningen af momentkurven er bestemt af ankermodstanden Ra'
Sterre maskiner er karakteriseret ved lille ankermodatand og der-.
med en stejl momentkurve, hvilket giver meget lille hastighedsvari-
ation i det normale belastningsomréde svarende til udredningen pd
side 56.

Fig. 7.2.8

|
I n

d -
+ -

Nn
Da startatremmen ifelge Fazllesregulativet skal begranses til
1,6-In, er startmomentet ifelge (7.2.2) 1,6 gange fuldlastmomentet.
Denne verdi af startmomentet er fuldt tilstrakkeligt til de fleste

anvendelser,

7:3. Seriemotoren

P4 fig.7.3.1 vises en seriemotor med igangsatter, se ievrigt
afsnittet om klembradtbetegnelser side 9.

R Fig. 7.3.1

m
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Seriemotorens opfersel under drift er vasentlig forskellig
fra shuntmotorens, idet seriemotorens felt er bestemt af ankerstrem-
men og dermed af belastningen. Inden for det retlinede stykke af
MK-kurven kan feltet med tilnermelse szttes til en komstant gange
ankerstrommen. Indferes dette i udtrykket (7.2.1) ser man, at om-
lebstallet med tilnarmelse er omvendt proportionalt med ankerstrsm-
men og dermed ogsd med belastningen. Dette betyder, at omlshstallet
for en seriemotor falder sterkt med stigende belastning. Af samme
grund md en seriemotor ikke ksre ubelastet, da feltet i tomgang
nssten er nul, og omlebstallet derfor vil stige utilladeligt. Om-
lsbatallet som funktion af belastningen er vist pd fig. 7.3.2.

o

P
Fig. 7.3.2 Fig. 7.3.3

Ved en given belastning kan seriemotorens omlebstal reduceres
med en modstand i ankerkredsen. Forholdene ved denne form for }egu—
lering svarer ganske nsje til shuntmotorens ankerregulering. Ved
en given belastning kan omlsbstallet foreges ved feltsvekning som
vist p& fig. 7.3.3. Ved at lede en del af ankerstremmen gennem en
regulerbar modstand, ﬁon er shuntet over serieviklingen, vil feltet
svekkes, hvorved motorens omlesbstal stiger.

Seriemotorens moment er som for shuntmotoren givet ved (7.2.2),
og da feltet som nevnt ovenfor er bestemt af ankerstrommen, vil se-
riemotorens moment med tilnsrmelse vsre proportionalt med anker-
strommens kvadrat. Kortslutningsmomentet bliver derfor stsrre end
for en tilsvarende shuntmotor, dog ikke s34 meget som udtrykket
M= k-IE angiver, idet der hurtigt indtrsder mstning af jernet.

Ved stigende omlebstal falder momentet ikke til nul som ved shunt-—
motoren, men aftager efter en kvadratisk funktion som vist pd fig.
7.3.4. Man skal derfor som omtalt ved fig. 7.3.2 altid serge for

et passende modmoment, sdledes at motoren ikke kan lebe lebsk.

e
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Fig. 7.3.4

Da startstrommen ifslge Fzllesregulativet skal begrsnses til
1,6 gange fuldlaststremmen, bliver seriemotorens startmoment
1,62‘“ 2,5 gange fuldlastmomentet. Seriemotoren er derfor velegnet,
hvor der skal accelereres store masser, f.eks. S-tog.

I modsstning til shuntmotoren kan seriemotoren anvendes til
afbremsning af en belastning n®sten helt ned til stilstand. I det
sjeblik, hvor maskinen ved afbremsning gir fra motor- til generator-
drift, skifter stremretningen i ankeret. For at undgd, at maskinen
herved afmagnetiseres, md tilledningerne til feltviklingen krydses

ved hjalp af en omskifter, ndr motoren anvendes som bremse.

7.4. Kompoundmotoren

Ligesom jeswvnstremsgeneratoren kan jevnatremsmaskinen som motor for-
synea bdde med shuntvikling og serievikling, hvorved man fir blan-
dingstypen kompoundmotoren som vist p& fig. 7.4.1 tilsluttet igang-
setter, se ievrigt afsnittet om klembradtbetegnelser side 9.
Som regel er igangsatterarmen forsynet med en f jeder
og en holdemagnet, sdledes at igangsztterarmen af sig selv
gdr tilbage i udgangsstillingen, ndr spandingen afbrydes.
Holdemagnetens tilslutning betegnes ML, og i koblingerne
fig.7.2.1 og fig.7.4.1 skal ML forbindes til D,
Kompoundmotoren kan vare enten med- eller mod-kompoun-
deret alt efter seriefeltets retning. Den medkompounderede
motor har seriemotorens gode startegenskaber pd grund af se-
riefeltet, og shuntviklingen forhindrer, at motoren lgber
lebsk i tomgang. Med stigende belastning falder omlebstallet

mere end for shuntmotoren, men mindre end for seriemotoren,
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|

Fig. 7.4.1

Med en passende modkompoundering kan en shuntmotors omlebstal

gores nesten konstant, idet feltreduktionen modsvarer faldet i om-

lobstallet. Ved overbelastning vil den modkompounderede motor have
tendens til at lebe lebask, og da man idag har andre muligheder for ky

hastighedsregulering, anvendes denne motortype meget sjmldent. i

7.5. Den fremmedmagnetiserede jazvnstremsmotor

Den fremmedmagnetiserede motor har en magnetiseringskreds forbundet
til en selvstandig spandingskilde ligesom den fremmedmagnetiserede
generator p& fig. 6.1.1. Den fremmedmagnetiserede motor svarer i
8in virkemdde fuldstzndig til shuntmotoren, blot giver fremmedmag-
netiseringen aterre muligheder for feltvariation og dermed sterre
hastighedsomrdde. Denne motortype bruges derfor til specielle regu-

leringsformdl, f.eks. til Ward-Leonard koblingen.

2.6. Kompensationsviklinger og vendepoler

For at modvirke ankerreaktionens virkning og gnistdannelser pd& kom-
mutatoren kan javnstremsmotoren forsynes med kompensationsvikling

og vendepoler efter samme principper som javnstremsgeneratoren,

7.7. Vending af omlebsretning

For samtlige motortyper galder, at omlebsretningen kan vendes ved
enten at vende tilledningerne til ankeret eller til feltviklingen.

Hvis man vender forbindelsesledningerne til nettet, vil omlebsret-

ningen ikke sndres.
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7.8. Jevnstremsmotoren ved forskellige belastningsformer

Vi har i afsnit 7.2 og 3 omtalt de indbyrdes forhold mellem omlsba-
tal, effekt og moment. Forudsatningen for at en motor kan afgive et
moment er naturligvis, at den er belaatet, og kurverne i afsnit 7.2
og 3 kan tasnkes at vere mdlt punkt for punkt ved hjzlp af en vari-

abel belastning,

Nir motoren skal trmkke en given belastning, vil motoren - ef-
ter et overgangsforleb - indstille sig pd et omlebstal, der afhan-
ger af henholdsvis motorens og belastningens momentkurver. Vi vil
i dette afsnit kort gere rede for de principielle forhold for jmvn-
stremsmotorens start og drift ved forskellige belastningsformer.

Forudsztningen for at motoren kan starte med tilkoblet belast-
ning er, at startmomentet er sterre end belastningens modmoment.
Man skal for motorer storre end 1/4 HK huske at tage hensyn til det
reducerede startmoment hidrerende fra Fzllesregulativets krav om
Istart =1,6 In'

Efter startforlebet vil omlebstallet indstille sig sdledes,
at motorens afgivne moment og belastningens modmoment er lige sto-
re. Forudsatningen for stabil drift er, at differentialkvotienten
(heldningen) for motorens momentkurve er mindre end differential—
kvotienten for belastningens momentkurve i de to kurvers skarings-
punkt. Fig. 7.8.1 og 2 viser henholdsvis et stabilt og et ustabilt
tilfalde

“M lM

Mm

Y
Y

| |
| |
| o
n n
Fig. 7.8.1 Fig. 7.8.2
Stabilt system Ustabilt system

Mb = belastningsmoment Mm = motormoment




64

I fig. 7.8.1 vil systemet efter en tilfsldig variation An straks
soge tilbage til omlebstallet n. I fig. 7.8.2 vil systemet derimod
enten gd i std eller lsbe lesbsk, hvis systemet pdtrykkes en hastig-
hedsvariation An.

Fig. 7.8.3, 4 og 5 viser tre typiske kurver for belastnings-
momentet som funktion af omlebstal. Sammen med hver belastningakur-—
ve er momentkurverne for serie— og shuntmotoren angivet. Fig.7.8.3
viser karakteristikken for en belastning, hvor det overvejende er
friktionen, som bestemmer belastningsmomentets sterrelse. Efter et

vist lesrivelsesmoment falder momentet lidt for derefter at atige

svagt p& grund af ventilationstab, sdledes at belastningsmomentet
stort set er konstant inden for det normale omlebstalsomrdde. Som
eksempler pd friktionsbelastninger kan nsvnes trykkerimaskiner,
kraner og elevatorer med en given byrde samt keretsjer ved lavere
hastigheder. Som det fremgdr af fig. 7.8.3 giver bdde serie- og
shuntmotorer stabile driftasforhold. Valget mellem de to motortyper
vil derfor afhenge af, om man snsker konstant omlebstal ved even-
tuelt varierende belastning (shuntmotor) eller hurtig acceleration
op til normalt omlebstal (seriemotor). F.eks. vil man til en kran
altid velge en shuntmotor for at undgd lebskkersel, nir kranen er
ubelastet, medens man til acceleration af store masser, f.eks. S-
tog velger en seriemotor. Med en omkobbelbar motor kan de to motor-
typers bedste egenskaber forenes, siledes at man starter motoren
gom seriemotor og derefter - ved normal hastighed -~ kobler over fra

serie~ til shuntvikling.

nY% n
Fig. 7.8.3 Fig. 7.8.4 Fig. 7.8.5
Mb = Belastningsmoment Hs = Seriemotor Msh = Shuntmotor

4

A

o AP
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Fig. 7.8.4 viser en ventilatorkarakteristik med et startmo-
ment pd nmsten nul, hvorefter momentet med tilnmrmelse stiger efter
en andengradsfunktion, Bide serie~ og shuntmotor giver stabil drift,
men da ventilatorens masse er lille, og da man — iser i tilfslde af
neddrosling af luftkanalerne - ensker konstant omlebstal, anvendes
her altid en shuntmotor.

Fig. 7.8.5 viser momentkurven for en centrifugalpumpe. Kurven
svarer til ventilatorkarakteristikken bortset fra, at der ved et
kritisk omlsbstal opstdr kavitation, hvorefter pumpevirkningen op-
herer og belastningsmomentet falder til nmsten nul. (Ved en venti-
lator vil der ved et vist omlebstal opstd turbulens, dog uden sd
stor forskel mellem belastningsmomenterne). Centrifugalpumpen er
derfor et eksempel pd uhensigtsmsssig anvendelse af en seriemotor.
Ved et eventuelt stop i vandtilferslen vil seriemotoren drive pum-
pen op pd et meget hejt omlebstal, og den vil ikke af sig selv ven-
de tilbage til normal drift, ndr vandtilferslen igen er etableret.

Det skal understreges, at der i ovenstdende udredning ikke er
taget hensyn til, at man i mange af de n®mvnte tilfalde vil anvende
en asynkronmotor. I bind 7, VEKSELSTROMSMASKINER 0G VEKSELSTROMS-

ANLEG, er der givet en samlet redegerelse for valg af motortype.

1:9. Eksempel

En shuntmotor har den p& fig. 7.9.1 viste magnetiseringskarakteri-
stik for n = ISOQ O/H. Shuntviklingens modstand er 200, og anker-
modstanden er 1Q., Maskinen har kompensationsvikling, siledes at man
kan se bort fra ankerreaktionen.

1) Find omlebstallet ved tomgang idet klemspsndingen er 220 V.

Der sea bort fra tomgangsstremmens spendingsfald og fra berste-~
spendingsfaldet.

2) Beregn omlebstallet ved en fuldlaststrem pd 20 A, idet der ses

bort fra tomgangsatremmens spendingsfald og fra berstespendings-
faldet.
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Fig. 7.9.1.
100+

220
Heraf f&s: n, = 1500 35 = 1340 O/M

2) Ved fuldlast fds: E,/y = 220 + 1°20 = 200 V

200
Idet Eo = 220 V f&s.'n1/1 = 1340-220 = 1220 0/M.
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8.0, JEVNSTROMSMASKINENS TAB 0G VIRKNINGSGRAD

Jevnstremsmaskinenas virkningagrad kan bestemmes ved den direkte
metode, d.v.s, mdling af tilfert og afgiven effekt, eller ved den
indirekte metode, hvor maskinens tab mdles og derefter indgdr i en

beregning af virkningsgraden.

8.1, Den direkte metode til bestemmelse af virkningsgrad

En motors virkningsgrad er givet ved forholdet mellem afgiven meka-
nisk effekt og tilfsrt elektrisk effekt.
n=¥ (8.1.1)
1
Den tilferte elektriske effekt miles med amperemeter og voltmeter.
Den afgivne effekt kan méles mekanisk, hvis man kan méle motorens

omlegbstal og afgivne drejningsmoment.

Fig. 8.1.1 M ._-__-H>__._ a
7

Den enkleste metode til mdling af drejningsmomentet er anven-

delsen af Pronys bremse, se fig. 8.1.1, der simpelthen er en frik-

tionsbremse bestdende af to bremsebakker med variabel tilspsndings

kraft. Den afgivne effekt er bestemt som:

P, =M - —2-1%(')—“ (kem/sek] (8.1.2)

P2 kan beregnes, hvis Q, 1 og n midles, idet M=Q-1. Efter (8.1.2)
fas P2 i kgm pr. sek. Divideres P2 med 75, er effekten givet i HK,
og ganges med 736 fds resultatet i watt. Erstattes M i (8.1.2) med

Q+1l, bliver det endelige udtryk for den afgivne effekt P2:

P,=1,02.Q-1:n [w] (8.1.3)

Da hele den afgivne effekt omsattes til varme, kan Pronybrem-
sen kun anvendes til kortvarige mdlinger. En vmsentlig bekvemmere
og mere nejagtig médling fds, hvis man anvender en vippedynamo, som
vist pd fig. 8.1.2. ‘
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