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7| MOTORES ELETRICOS: COMO
APLICACAO
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Elétrica



Especialista: Elifabio

Bem-vindos a aula!

Fala, meu amigo Eletricista! Preparados para aprender
Comandos Elétricos?

Com esta aula vocé sabera o jeito certo de dimensionar
motores elétricos de acordo com cada aplicacao.

Preparado?




Existe uma variedade muito grande de motores elétricos,
alguns exemplos:

Motores de corrente continua (CC).

Motores de passo.

Servomotores.

Motores de corrente alternada.

Dos motores de corrente alternada o mais comumente utilizado é o
motor assincrono ou motor de inducao, sendo assim esse tipo de
motor serd o Unico abordado neste estudo.
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Vamos interpretar a placa de identificacao de um
motor a partir da figura ao lado: e
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FREQUENCIA

E a frequéncia de alimentacdo do motor
em Hertz (Hz).

A frequéncia da rede no Brasil € 60 Hz,
mas nos outros paises da América do Sul
é 50 Hz.
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Exemplo de uma placa de identificacao de motor
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CAT - Categoria:

E a classificacdo do motor segundo a NBR
7094 da ABNT, conforme suas
caracteristicas de conjugado em relacao a
velocidade e a corrente de partida. As
categorias sao:

N:

Conjugado de partida normal, corrente de
partida normal e baixo escorregamento. E
utilizado para acionamento de cargas
normais com baixo conjugado de partida

como bombas, maquinas operatrizes, etc.



Exemplo de uma placa de identificacao de motor
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CAT - Categoria:
H:

Conjugado de partida alto, corrente de partida
normal e baixo escorregamento. Utilizado para
cargas que possuem um mais conjugado de partida
como transportadores carregados, moinhos, etc.

D.

([ J

Conjugado de partida alto, corrente de partida
normal e alto escorregamento. Utilizado em
prensas e maquinas semelhantes em que a carga

apresenta picos periodicos e em elevadores onde a
carga necessita de alto conjugado de partida.



E o valor nominal da poténcia ativa do motor r
em cv, hp e kW. J QIETN%IMENTO NBR7094
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Exemplo de uma placa de identificacao de motor
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ISOL - CLASSE DE
ISOLAMENTO:

Limite maximo de temperatura que o
enrolamento do motor pode trabalhar em
regime continuo sem que haja reducao de sua
vida util.

As classes sao A105°C, E120°C,B130°C, F
150 °C, H 180 °C.




IP/IN - CORRENTE DE
PARTIDA SOBRE CORRENTE
NOMINAL

Nos da a corrente de partida ou corrente de rotor
bloqueado, esse valor € quantas vezes a corrente de
partida € maior que a corrente nominal.

Exemplo de uma placa de identificacao de motor
I i iE ALTO
RENDIMENTO

MOTOR DE INDUCAO GAIOLA
INDUCTION MOTOR GAGE

NBR7094

K (HP - cv)
i By :32t B AT
220/380/440

11 12 10 £11 I12 110 11 12 410
s> &5 &6 2,4
7 O Is Ig i7 Oie Ig i7
2 3 r i I1 ,\92 ? q)1
L1 £2:13 |_1 i2 &3 L1 L2 L3 L1 L2 L3

A
ONLY START/ SOMENTE PARTIDA

6205-ZZ A BASE DE LITIO

6204-Z22 -
W PNCEE

- REND%= 85.5%

INMETRO  COS ¢=0.81 C 6




IP - Grau de protecao:

Indica o quanto o motor esta protegido contra as agressividades do ambiente.

A norma brasileira ABNT NBR 6146 com varios graus de protecao conforme abaixo:

Nomenclatura do grau de protecao.

P (?) () () (?)
| ‘ | |

l — l

LETRA INTERMEDIARIA 1° ALGARISMO 2° ALGARISMO LETRA FINAL
(W ou R) (0 a6) (0a8) (S ou M)
condi¢cdes especificas de prote¢do contra protecdo contra condi¢cdes de ensaio

ensaio sOLIDOS LiQuIDOS




SIGNIFICADO DAS LETRAS

Maquinas a prova do tempo, Aplicac&o naval. A maquina deve resistir ao ensaio de penetragcao de

agua em condicoes estaticas.

Ventilacao forcada através de dutos. Idéntica a S s6 que em funcionamento.

Algarismos de definicao do grau de protecao.

1° Algarismo 22 Algarismo
0 — maquina aberta 0 — maquina aberta
1 — so6lidos > 50 mm 1 — pingos verticais
2 — solidos > 12 mm 2 — pingos de 15°
3 — solidos > 2,5 mm 3 — pingos de 60°
4 — solidos > 1,0 mm 4 — pingos/respingos de qualquer dire¢ao
H — prote¢ao contra po 5 — jatos d’agua moderados
6 — blindagem contra pé | 6 — jatos d’agua potentes
7 — sujeito a imersao
8 — sujeito a submersao




TENSOES NOMINAIS

E o valor nominal da poténcia ativa do motor
em cv, hp e kW.

CORRENTES NOMINAIS

Sao as correntes nominais em Amperes (A)
para cada tensao de alimentacdao do motor.

REG.S. - REGIME _

Grau de regularidade da carga segunda a norma 6204 22
brasileira ABNT NBR 7094.
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Motor monofasico de 4 terminais
T 0s motores CA monofasicos sao

l l L O_l largamente utilizados em aplicacoes

domeésticas (Ventiladores,

1. % 3 -4

compressores, bombas d'agua, etc).

(a) (b) Tensao maior  (c¢) Tensao menor

De forma geral nao é recomendada a
utilizacao de motores monofasicos maiores
que J cv, pois ha risco de deshalanceamento
de fases do sistema trifasico.

Motor monofasico de 2 terminais.



Desvantagens do motor monofasico
em relacao ao trifasico

[1 - Preco maior que um motor trifasico de mesma poténcia. ]

2 - Necessita de maiores cuidados de manuten¢ao. motor
\trifésico de mesma poténcia.

3 - Tamanho aumentado para mesma poténcia.
\trifésico de mesma poténcia.

[ L - Rendimento e fator de poténcia, menores. ]

[ 5 - Inversao de velocidade complexo ]




Motor monofasico de 6 terminais

(b) Tensao Maior {¢) Tensao Maior {d) Tensao Menor  {e) Tensao Menor

Rot, normal Lot, mmvertida Rot, normal Rot, mvertida

AN




MOTORES ASSINCRONOS TRIFASICOS

Os motores assincronos trifasicos sao os mais largamente utilizados em
conjunto com comandos elétricos e eletrénicos, pois sdo baratos,
robustos, seu sentido de rotacao pode ser invertido facilmente e sua
velocidade pode ser variada facilmente.

Nao causam desequilibrio no sistema e atingem poténcias muito
elevadas. Os motores assincronos sao mais conhecidos como motores
de inducao e ha dois tipos de motores, o mais comum € o rotor tipo
gaiola de esquilo ou somente motor de gaiola, o segundo € o tipo rotor
bobinado.

Nao vamos nos atentar para o motor de rotor bobinado, o motor de gaiola Dahlander, nem os motores de
gaiola com mais enrolamentos, pois esses tipos de motores foram criados para possibilitar a variacao de
velocidade em regime, com o advento e a modernizacao dos Inversores de frequéncia eles cairam em
desuso, portanto vamos nos atentar no motor de gaiola com um enrolamento apenas.




NUMERO DE ROTACOES POR MINUTO

O numero de rotacdes por minuto de motores assincronos
monofasicos e trifasicos dependem de trés parametros:

B 1. Frequéncia da rede.

2: Numero de polos magnéticos do motor.

3: Escorregamento.

A frequéncia da rede é 60 Hz, com pequena variacao (o permitido por norma é de +- 3 Hz). O numero
de podlos é determinado pelo tipo de enrolamento e o fechamento das bobinas internas.



Para encontrarmos a quantidade de

polos, basta usar a seguinte equacao

P=120.f/n

O escorregamento esta relacionado com
O campo magnético girante dentro do
motor. Podemos entdo determinar a
rotacdao do motor utilizando a equacao
abaixo:

n = NUmero de rotacdes em rpm.
F = frequéncia da rede em Hz.
P = nimero de pdlos do motor.




SENTIDO DE ROTACAO

2 B

L3 L1 1213

A inversao do sentido de rotacao
dos motores trifasicos pode ser
facilmente obtida, para tanto
basta inverter a sequéncia das
M fases de alimentac¢ao, conforme é
3 L mostrado na figura ao lado.

{a) nor- (b) inver-
mal ticio

Inversao do sentido de rotacdo do motor trifasico.



Nesta aula vimos...

« Como dimensionar os motores elétricos de
acordo com cada aplicacao.

Na proxima aula

Vamos entender sobre o fechamento do motor
de inducao trifasico. Siga em frente!

QENGEHALL

www.engehall.com.br Elétrica



