8. Elektrimasinad

8.1 Elektrimasina t66pdhimote

Energia muundamiseks magnetvélja vahendusel
kasutatakse elektrimasinat.

Mehaanilist energiat muundatakse elektrienergiaks
elektrigeneraatoris. Generaator pannakse ptdrlema
enamasti mitteelektrilise jBumasinaga, naiteks auru-
hidro- vdi  gaasiturbiiniga, sisepflemis-  vOi
diiselmootoriga. Selle jdu mdjul tekib magnetvéljas
likuvas juhis elektrivool.

Elektrienergia muundatakse mehaaniliseks
energiaks elektrimootoris. Mootori t66pSdhim&te on
vastupidine: magnetvéljas asuvale vooluga juhtmele
mojub j6ud, mis paneb selle juhtme liikkuma. Mootor
paneb tédle td6pingi, mehhanismi véi masina.

Elektrimasinaid liigitatakse vooluliigi jargi
. alalisvoolumasinad
. vahelduvvoolumasinad

viimaseid omakorda t66p8&him®&tte jargi
. astinkroonmasinad
. stinkroonmasinad

On veel palju teisigi elektrimasina tutpe.

Masinaosade koostdd ja energia muundamine
toimub magnetvélja kaudu, mis toimib koostdttavate
osade vahelises ruumis, enamasti Ghupilus.
Véimalikult  tugeva magnetvélja  saamiseks
kasutatakse ferromagnetilisi siidamikke, mida
lintsamini nimetatakse magnetsiidamikeks, mis
moodustavad magnetahela. Vahelduvmagnetvéljade
puhul valmistatakse sldamikud pooérisvoolude
ndrgendamiseks ja neist tekkiva energiakao
vahendamiseks enamasti 0,3...0,5 mm paksusest
elektrotehnilisest lehtterasest. Elektrivool kulgeb
isoleeritud juhist valmistatud mé&histes.

Energia muundamine elektrimasinas on
paratamatult seotud kadudega. Kaod tekivad

. voolu kulgemisel labi mahise juhtme, kus
tekib mittesoovitav soojus. Seda kadu tuntakse kui
vaseskadu. Vaseskadu on vdrdeline voolutugevuse
ruuduga ja juhi takistusega
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. magnetsidamikus ajaliselt muutuva
magnetvélja toimel histereesist ja péorisvooludest
tekkiva soojusena. Seda kadu tuntakse kui
rauaskadu (ka teraseskadu). Rauaskadu on seda
suurem, mida suurem ja massiivsem on
magnetsidamik, mida suurem on magnetsiidamiku
materjali histereesisiimuse pindala ja mida suurem
on iUmbermagneetimise sagedus

. masinaosade ja 6hu vahelisest hddrdest —
ventilatsioonikadu

. hddrdest laagrites — hé6rdekadu

Vaseskadu
Rauaskadu
Ventilatsioonikadu
HGdrdekadu

P,

Kadude t6ttu on elektrimasina kasulik v8imsus vaollil
P, alati vaiksem kui elektrivdrgust tarbitav vdimsus
P,. Nende omavahelist suhet iseloomustab masina
kasutegur n (kreeka vaiketaht eeta)

Elektrimasina kasutegur on enamasti vahemikus
0,7...0,9. Kasutegur s6ltub masina ttlbist ning on
seda suurem, mida suurem on masin, kuundides
vaga suurtes masinates isegi Ule 0,98. Vaikeste, alla
10 W vdimsusega masinate kasutegur on aga alla
0,5.

Kasutegur soltub ka masina koormusest. Kaod
kasvavad koormuse suurenemisel. Koos sellega
suureneb ka soojenemine. Elektrimasina lubatava
koormuse maérabki tavaliselt soojenemise lubatav
piir, harvem mingi osa mehaaniline tugevus voi
voolutihedus liugkontaktil. Seeparast on vaga oluline
luua soojuse arajuhtimiseks head jahutus-
tingimused.

8.2 Astinkroonmootor

Enamkasutatavamaks jBuallikaks maailmas on
astinkroonmootor. Luhisrootoriga astinkroonmootor
ei vaja peaaegu mingit hooldust.

Asiinkroonmootori p8hiosadeks on staator ja rootor.

Staator on mootori paigalseisev osa. Staator
paikneb mootorikeres 1, mis fikseerib kdik
masinaosad omavahel ja millega  mootor
kinnitatakse tdopingile. Veerelaagrid 2 paiknevad
laagrikilpides 3, mis tagab masinaosade
kontsentrilisuse.
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Keres 1 paikneb staatori magnetsiidamik 7, mis on
koostatud 0,3...0,5 mm paksustest stantsitud
staatoriplekkidest, mis on omavahel isoleeritud.
Staatori uuretes on pddrdmagnetvalja tekitav (vt.
jaotis 7.6) kolmefaasiline méahis 8.

Laagritel poorleb véllile 10 kinnitatud rootor 9. Vabal
vOlli otsal on tavaliselt ventilaator 4, mis mootori
pdoreldes puhub  jahutus6hku mootorikere
jahutusribide vahele. Ventilaator on kaetud kattega
5, millega valditakse poddrleva ventilaatori juhuslik
puutumine.

Mootori elektriliseks Uhendamiseks on kerel
klemmikarp 6.

Staatorimahisest, tdpsemini  deldes, tema
poolusepaaride arvust, sdltub mootori pdorlemis-
kiirus.

Magnetvélja pdorlemiskiirus (seda nimetatakse ka
stinkroonkiiruseks) ay s6ltub nii sagedusest f kui ka
poolusepaaride arvust p:

27t
W, =——

p
w on tegelikult podrlemissagedus, mille mdotihikuks
on radiaan sekundis (rad/s). lgapaevaelus

kasutatakse enamasti pdérlemiskiiruse médtmiseks
Uhikut podret minutis (p/min), mille téahiseks on n.
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Kahepooluselises ehk Uhe poolusepaariga masinas,
nagu jaotises 7.6, luuakse magnetvali, mis poorleb
kiirusega

W, 2t :271_1-50 =1007T= 314@ =3000p/min,
s

neljapooluselises ehk kahe poolusepaariga masinas
on sunkroonkiirus kaks korda vaiksem ehk 1500
p/min, kuuepooluselises ehk kolme poolusepaariga
masinas on stinkroonkiirus kolm korda vaiksem ehk
1000 p/min jne. jne.

Vool tekitatakse astinkroonmootori rootoris olevas
[uhismahises induktsiooni teel. Selleks peab rootor
poorlema veidi aeglasemini kui magnetvali.

Staatoriméhises loodava magnetvalja
poorlemiskiiruse «wy ja rootori pdorlemiskiiruse w
erinevuse iseloomustamiseks kasutatakse mdistet
libistus. Libistus s on suhteline pddrlemiskiiruse
muutus

W, —W n,-n
s=——— =20

Wy No

Libistust vdib tdlgendada ka rootori suhtelise
mahajddmusena  sunkroonkiirusega  pdorlevast
staatori magnetvaljast. Rootor pdorleb
mittestinkroonselt ehk asiinkroonselt, millest tulebki
tema nimetus. Standardse astinkroonmootori
nimilibistus on moni protsent, kusjuures suurem
libistus on vaiksematel mootoritel.

Kui koormus mootori vollil kasvab, siis libistus
suureneb.  Seetdttu  suureneb  ka  rootoris
indutseeritud elektromotoorjéud ja seega ka vool.
Mootori arendatav pddrdemoment on vdrdeline
voolu ja magnetvooga:

n=15001/min n=1000 1/min
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T=k®I

T pddrdemoment njuutonmeetrites (Nm)
) magnetvoog veebrites (Wb)

I vool amprites (A)

k masina ehitusest sdltuv tegur

Kuivord nii vool rootoris kui magnetvoog masina
Ohupilus on suhteliselt raskesti maaratavad ja
masina tegur pole tavaliselt teada, avaldatakse
mootori moment vdimsuse ja kiiruse kaudu:

pddrdemoment njuutonmeetrites (Nm)
mehaniline vBimsus vattides (W)

nurkkiirus radiaanides sekundis (rad/s)
pdorlemissagedus pddretes minutis (p/min)

S g U

Mootori tarbitav vimsus

P, =+/3U I cos¢
P, elektriline vdimsus vattides (W)
U liinipinge voltides (V)

I liinivool amprites (A)
cosdp  vOBimsustegur

Voimsus mootori vollil
P=43U I ncos¢

P
N =— mootori kasutegur.

1

Lisaks poddrlemiskiirusele n ja voolule | s6ltuvad
koormusest ka kasutegur n ja v8imsustegur cos¢.
Seda iseloomustavad tiipilised tunnusjooned on
naha joonisel.

I,n,m,cos@

I
I
I
I
|
|
1
0 f
P

O N P——

Asiinkroonmootori lilitamisel v8rgupingele (kiirus on
siis null) tekib suur kaivitusvool, mille algvaartus on
tavaliselt 5...7 korda nimivoolust suurem, ja mis
kiiruse kasvades vaheneb esialgu Usna aeglaselt.
Samal ajal kaivituse algmoment T, on enamasti vaid
veidi suurem nimimomendist Ty ning algul enamasti
langeb sadulvaartuseni Ts, siis kasvab
vaaratusmomendini Ty, misjarel saab vaartuse, mis
s6ltub koormusest mootori vollil.
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Vaaratusmoment ehk kriitiline moment Tk on
maksimaalne moment, mida mootor suudab
arendada.

Lulitamisel vBrgupingele on ka mootori vBimsustegur
esialgu vaike. Joonisel on naha, kuidas tuupilisel
mootoril moment T, vool | ja vBimsustegur cos¢
muutuvad séltuvalt podrlemiskiirusest.
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Oluline on teada, et asiinkroonmootori moment
on vdrdeline pinge ruuduga. See tahendab, et kui
mingil pGhjusel toitevdrgus pinge langeb ja
moodustab nimipingest naiteks vaid 70% ehk 0,7,
siis suudab mootor arendada vaid 0,7°= 0,49 ehk
vahem kui pool arvutuslikust momendist. Killalt
suure tdendosusega vOib siis koormusmoment olla
suurem kui vaaratusmoment. Siis mootor vaaratub —
kiirus vaheneb nullini ning tekib sisuliselt luhistalitlus.

AslUinkroonmootori Kkaivitusvoolu vahendamiseks ja
kaivitusaja juhtimiseks sobib héasti sujuvkaiviti (soft
starter). Kui on vaja ka reguleerida Kiirust, siis
lahendab kdik probleemid sagedusmuundur.

Mootori pdérlemissuuna muutmiseks tuleb klemm-
karbis omavahel vahetada kaks toitepingejuhet.

Mootori andmed saab teada mootori sildilt.
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8.3 Uhefaasiline asiinkroonmootor

Korterites ja kontorites puudub sageli kolmefaasilise
voolu kasutamise vdimalus. Vaiketarvitites, naiteks
ventilaatorites, pumpades, kodumasinates ei saa siis
kasutada kolmefaasilist astinkroonmootorit.

Uhefaasiline  astinkroonmootor  erineb  kolme-
faasilisest eelkdige selle poolest, et tal puudub
loomulik  kéaivitusmoment. Uhefaasilise mootori
staatori Uhefaasiline vool I tekitab pulseeruvvilja,
mida vdib vaadelda kui kaht (hesuguse
amplituudiga vélja, mis poodrlevad teineteisele
vastassuunas kiirusega

_amf,
1 - .
p
Kui rootor on mingis suunas podrlema pandud,
saavutab ta Idpuks pusikiiruse.

Kaivitusmomendi tekitamiseks on mitu vdimalust.
Kondensaatormootor

Kondensaatormootoris on lisaks staatori to6-
mahisele TM veel Kkaivitusmahis KM, mille telg on
todmahise suhtes nihutatud 90 elektrilise kraadi
vOrra. Selle mahisega jadamisi on magnetvoo faasis
nihutamiseks (Uhendatud kondensaator C. Parast
kaivitamist lllitatakse kaivitusmahis valja.

™ . _ﬁ
O]

Kondensaator suurendab mootori massi ja
mddtmeid ning vBib tekitada toitepinge moonutusi,
mis hairib sidevahendite t66d.

Uy

Ekraneeritud poolustega mootor

Niisuguses mootoris saavutatakse magnetvoogude
faasinihe abimahisega, mis on paigutatud staatori
I6hestatud pooluseotsale. Magnetvood @,; ja @,, on
teineteise suhtes faasis nihutatud. Seet6ttu tekib
poorlev elliptiline magnetvali, mis koos rootori
[ihismahises indutseeritava vooluga loob

pdordemomendi.
Magnetahel
o | Foz To6méahis
& ! l P Ekranee-

riv mahis

Rootor

|_Staatori
poolus
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Niisugune mootor on kondensaatormootorist lihtsam
ja toodkindlam. Ka teeb ta vahem miira, sest staatoril
pole uurdeid.

Puudustena tuleb nimetada madalat kasutegurit
(kadude t6ttu ekraneerivas mahises tavaliselt
n =0,25...0,4) ja madalat vBimsustegurit
(cos$ =0,4...0,6). Ka kaivitusmoment pole eriti suur.

8.4 Kahefaasiline asiinkroonmootor

Automaatjuhtimissiisteemides on taiturmootorina
(servomootorina)  kasutusel ka kahefaasilised
astinkroonmootorid. Mahised on ruumis nihutatud
ning podrdemoment tekib nagu Uhefaasilises
kaivitusmahisega masinas.

@ Py

|

—
Faasi-
E pooraja

. Uy
O~
Uks mahis — ergutusmahis E — toétab konstantsel

pingel U;. Teine — tlirmahis T — to6tab pingel Ur,
mille suurust vdi faasi juhtsignaaliga muudetakse.

Taiturmootorile esitatakse jargmisi ndudeid

e vabakdigu puudumine, s.t. toitepinge
kadumisel peab mootor isepidurduma ja
seiskuma

« stabiilne t66 mistahes kiirusel

e po6orlemiskiruse  muutumine  tddrpinge
suuruse voi faasi muutudes

e suur kaivitusmoment

e vaike tlurvbimsus

e suur toimekiirus

e tookindlus

» véike mass ja mddtmed

Odsrootoriga mootor

Mittemagnetilise ddsrootoriga mootoril on
Ohukeseseinaline (0,2...1 mm) alumiiniumrootor.
Rootoril on vaike inerts ja suur takistus. Erinevana
teistest mootoritest p6orleb ddsrootor kahe staatori
vahel. Need on \vélisstaator ja sisestaator.
Sisestaator on uureteta, méahis on valisstaatoril.

Valisstaator Sisestaator Mahis  Laagrikilp
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8.5 Alalisvoolumootor

Alalisvoolumootori t66p8&himdte oli sisuliselt vaatluse
all jaotises 3.2: magnetvaljas paiknevale vooluga
juhtmele m&jub jéud.

Magnetvali tekitatakse alalisvoolumasinas
poolustega. Poolused on kas plsimagnetitest voi
tekitatakse elektrivooluga ergutusmahises.

Poolused on kinnitatud silindrilise terasikke kiilge,
mis on Uheaegselt masina kereks ja magnetahela
osaks. Seda masinaosa, kus luuakse magnetvali,
nimetatakse induktoriks.

Vooluga juhtmeks on mahis, mis paikneb
elektrotehnilisest terasest plekist valmistatud rootori
uuretes. Seda masinaosa nimetatakse ankruks ja
méhist ankrumahiseks.

Méhise poorlemisel magnetvéljas on juhtmekeerule
mdjuva jou suund sdltuv keeru asendist. Joonisel on
lintsuse mottes vaadeldud vaid Uhte juhtmekeerdu
(mé&hise Uihe keeruga pooli).

Et ankur po6orleks, tuleb iga poolpdérde (180
elektrilise kraadi) jargi muuta voolu suunda poolis.
Seda tehakse neutraaljoonel, kus poolis tekkivad
jéud on vordsed ja vastassuunalised, ega p&oéra
enam ankrut, sest péérdemoment on null.

Selleks on masina vollil kommutaator, mis pdoérleb
koos ankrumdahisega ja, nagu ta nimi {tleb,
kommuteerib ehk  muudab  voolu  suunda.
Kommutaator  koosneb  Uksteisest isoleeritud
lestadest ehk lamellidest, mis on jargmisel joonisel
kujutatud kahe poolringina. Ankruméhise pooliotsad
on Uhendatud lestadega. Vool juhitakse
ankrumahisesse harjadega, mille vahel p&érlevad
kommutaatorilestad. Harjad on sdest, grafiidist voi
vasest ning asuvad harjahoidjas, kus nad vedruga
surutakse vastu kommutaatorilesti.

P&6rlemissuund

‘\/

Kommutaatori-
lestad

Harjad
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Neutraaljoonel muudetakse niiviisi voolu suund
poolis.

Iga pool on (hendatud kahe Ilestaga ehk:
kommutaatorilesti on samapalju kui poolikulgi. Mida
ronkem on masinas poole, seda uhtlasem on
poorlemiskiirus.

Selle jargi, kuidas on omavahel Ghendatud masina
ankru- ja ergutusmabhis, liigitatakse alalisvoolu-
mootorid

a) sOltumatu ehk vddrergutusega masin, kus
ankrumahist ja ergutusmahist toidetakse
eraldi; sisuliselt on pilsimagnetitega masin
samasuguste omadustega

1L- 1L+

Voo 2+

Al

@ F2 F1

A2

1 U=100%

T ——
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b) rdédpergutusega ehk haruvoolumasin, kus
ergutusmahis on Uhendatud ankrumahisega
réobiti; ergutusmahis on suure keerdude
arvuga, ergutusvool on enamasti vaid moni
protsent ankruvoolust

T

c) jadaergutusega ehk peavoolumasin, kus
ergutusmahis on Uhendatud ankruméahisega
jadamisi; ergutusmahist 1&bib ankruvool,
ergutusmahisel on vahe keerde

L+ L-
y
(]
A1
@ 02 D1

A2
n U=100%
U= 50 %
—————
T

d) liitergutusega ehk segaergutusega ehk
kompaundmasin, mille poolustel on nii
réopergutusmahis  kui jadaergutusmahis.

L-

D2 D1

U=100%

T—>
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Jadaergutusmabhis

Ro6pergutusmahis

Alalisvoolumootori p6drlemissuuna muutmiseks
on vaja muuta voolu suund kas ankruméahises
(vasakult teine joonis) vdi ergutusmahises (vasakult
kolmas joonis).

Polaarsuse muutmisega masina klemmidel (pluss- ja
miinusjuhtme  vahetamisega) pddrlemissuunda
muuta ei saa.

Seda illustreerib  parempoolne  joonis, kus
vasakpoolse (esialgsega) vorreldes on muudetud nii
ergutusvoolu kui ankruvoolu suunda, juhtmele
mdjuva jéu suunda see pole muutnud.

Alalisvoolumootorit ei tohi kaivitada otselilitamisega
linipingele. Tekkiv kaivitusvool on nimivoolust kuni
paarkimmend korda suurem (seda suurem, mida
suurem ja mida kiirem on mootor, suurtel masinatel
isegi kuni 50 korda). Suur vool tekitab kommutaatoril
ringtule ja rikub kommutaatori ning seega kogu
mootori. Kaivitamiseks kasutatakse pinge sujuvat
tdstmist vdi (vanemates seadmetes) kaivitustakistit
(kaivitusreostaati).

Otsekdaivitamine on mdeldav vaikese pinge ja
vaikese mootori korral, mille ankrumahise takistus
on suur.

Poo6rlemiskiirus

w:Ua - Ia(Ra +R)
ko,

W pdorlemissagedus radiaani sekundis (rad/s)

U, ankrupinge voltides (V)

la ankruvool amprites (A)

R, ankrumahise takistus oomides (Q)

R ankrumahisega jadamisi ilhendatud takistus
oomides (Q)

k masinategur, s6ltub masina ehitusest

(OF magnetvoog dhupilus, vBrdeline ergutus
vooluga

Poorlemiskiiruse reguleerimine toimub  kuni
nimikiiruseni ankrupinge tdstmisega nimipingeni.
Edasine kiiruse tstmine, kui masina ehitus seda
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vBimaldab (tsentrifugaaljéud on vordeline
pdorlemiskiiruse ruuduga), toimub ergutusvoolu
vahendamisega.

f | |
| |
> Ankrupinge | Ergutusvoolu I
@ tostmine } vahendamine |
~ i i
[ !
| 1
[ 1
[ |
[ |
| ,,/U |
| |
I |
| I
| Ie |
| |
| 1
| |
| 4
| |
| |
| [
!
0 T T
0 nN N max

n——

Mootori podrdemoment ja v8imsus muutuvad siis nii,
nagu kujutatud jargmisel joonisel.

|

|
a Ankrupinge | Ergutusvoolu
tostmine : vahendamine
|

|
|
|
|
|
|
i
|
|
|
|
|
1
|
|
|
|
1
|
|
|
|
|
!
I

Ut ——-=——-
Tn
0
0
P P
T, =—L=9,55—
wN r]N
T nimipéérdemoment vallil njuutonmeetrites (Nm)
Pn nimivdimsus (mootori véllil) vattides (W)
N niminurkkiirus radiaanides sekundis (rad/s)
Ny nimipoorlemissagedus pooretes minutis (p/min)
8.6 Trafo

Trafo ehk transformaator (ladina keelsest s@nast
transformatore — muundama) on elektromagnetilisel
induktsioonil pdhinev seade vahelduvvoolu pinge
muutmiseks. Seejuures muutub ka voolutugevus,
kuid sagedus jaab samaks.

Lihtsaim trafo koosneb kahest méhisest, mis parema
omavahelise magnetilise sidestuse tagamiseks on
paigutatud Uhisele ferromagnetilisele stdamikule.
Trafoslidamik on harilikult valmistatud 0,35 véi 0,5
mm paksusest trafoplekist ehk elektrotehnilisest
lehtterasest, vaiketrafodel kasutatakse ferriit-
stidamikku. Kui (ks mahis — primaarmahis -
Uhendada vahelduvvooluallikaga, mille pinge on Uy,
tekib stidamikus vool I, ja vahelduv magnetvoog @,
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mis teises mahises — sekundaarméhises —
indutseerib vahelduvpinge U,. Kui sekundaarméhis
Uhendada tarvitiga, mille takistus on R, tekib neis
vool I,.

" 1
()]

Primaar- ja sekundaarpinge suhe soltub mahiste
keerdude arvu suhtest:

U Wy

U 2 W2

U primaarpinge

U, sekundaarpinge

Wy primaarmahise keerdude arv
Wo sekundaarméahise keerdude arv
k ulekandesuhe

Trafo kaod on vaikesed, kasutegur on tavaliselt
0,98...0,99, suurel trafol isegi Ule 0,99. Seepéarast
vaadeldakse trafot sageli ideaalse trafona. See
tdhendab, et primaarmahise ja sekundaarmahise
vOimsused on vdrdsed ehk

Ul I1 :UZ |2

U, primaarpinge

I1 primaarvool

U, sekundaarpinge

I, sekundaarvool

Konstantse v@imsuse juures on vool ja pinge
poordvordelises seoses — pinget tfstes vool
vaheneb ja pinget alandades vool suureneb:

_U1 :I_2

U, [

Kui  primaarpinge on siinuspinge, sidamik
magnetiliselt ei killastu ja sekundaarahela takistus
ei olene pinge ega voolu hetkvaartusest, siis on ka
sekundaarpinge ja —vool siinuselised.

Trafo vBimsus vdib olla voltampri murdosast sadade
megavoltampriteni, sOltuvalt vajadusest ja
kasutusalast.

Jargnevalt méne trafotldbi [Uhikirjeldus.

Joutrafo

On kasutusel elektrivbrkudes pinge tBstmiseks
elektrjaamades ja alandamiseks tarvitite l&hedal.
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Eesmargiks on kadude vahendamine
Ulekandeliinides. Vaseskadu on vdrdeline voolu
ruuduga. Vool véheneb pinge kimnekordsel
tdstmisel kimme korda. See tdhendab, et kaod
Ulekandeliinis vahenevad sada korda. Tegelikult
tOstetakse pinget palju rohkem. Eesti suurtest
elektrijaamadest valjuvate liinide pinge on 330 kV.
Kui tarviti pingeks lugeda 400 volti, on trafo(de)
Ulekandesuhe 825, see tdhendab, et kdrgepingeliinis
on vool tarviti vooluga vorreldes 825 korda vaiksem,
kaod aga ideaaljuhul 680 tuhat korda vaiksemad
vorreldes sellega, kui tlekanne toimuks tarviti pingel.
Tegelikult see paris tapselt nii pole, sest juhtme
takistus on vaiksema ristl6ike tdttu suurem, kérge-
pingeliinides lisanduvad muud kaod, ja arvestada
tuleb ka trafo(de) kasutegurit.

Jdutrafo on enamasti kolmefaasiline. Vdimsus peab
vastama trafo sekundaarpoolele tihendatud tarvitite
vajalikule vdimsusele.

Jdutrafod on harilikult dlijahutusega, vaiksemaid, alla
15 MVA vBimsusega trafosid valmistatakse ka
Ohkjahutusega

Mootetrafod

« Pingetrafo, mida kasutatakse kdrge pinge
modtmiseks vahelduvvooluahelas

* Voolutrafo, mida kasutatakse suure
vahelduvvoolu mddtmiseks.

Eraldustrafo

ToitevBrgust eraldamiseks, et tagada elektritarvitite
kasitsemisohutust.

Impulsstrafo

Pinge- ja vooluimpulsside tekitamiseks ja
muundamiseks.
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