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Rozruch silnika asynchronicznego klatkowego

Najprostsza metoda rozruchu silnika indukcyjnego klatkowego jest bezposrednie wlaczenie na
znamionowe napigcie. Jednocze$nie sposob ten charakteryzuje si¢ najbardziej niekorzystnymi
warunkami rozruchowymi:

— duzy pobor pradu rozruchowego (I, = 3 — 8 1),

— niewielki moment rozruchowy (M, = 0,7 My).

W celu poprawy warunkow rozruchowych rozwinigto szereg metod rozruchu silnika klatkowego. Ze
wzgledu na brak dostepu do uzwojenia wirnika wigkszos¢ metod sprowadza si¢ do pracy przy
obnizonym napigciu zasilajacym. Do najwazniejszych wspotczesnie stosowanych metod rozruchu
naleza:

— zastosowanie przetgcznika gwiazda-trojkat,
— tyrystorowy uktad tagodnego rozruchu (tzw. soft start),
— rozruch czgstotliwosciowy.

1.1 Rozruch bezpoS$redni
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1.2. Rozruch z zastosowaniem przelacznika gwiazda-trojkat

Przelaczenie konfiguracji uzwojen stojana z gwiazdy na trdjkat jest najprostsza
1 najtanszg metoda obnizenia napigcia podczas rozruchu.
Aby mozna bylo jg zastosowa¢ muszg by¢ spetnione nastgpujace warunki:
— napigcie fazowe stojana podczas pracy ustalonej powinno by¢ rowne napigciu

miedzyprzewodowemu sieci — silnik przeznaczony do pracy przy potaczeniu w

trojkat;

— tabliczka zaciskowa powinna umozliwia¢ dostep do poczatkdéw i koncow uzwojen
wszystkich faz;

— poczatkowy moment obcigzenia nie powinien przekraczac¢ (0,2 — 0,3) momentu
znamionowego.

W poczatkowej fazie rozruchu uzwojenia stojana potaczone sa w gwiazdg. Napigcie fazowe
silnika jest wtedy \3 razy mniejsze od znamionowego. Podobnie prad fazy silnika jest \3 razy
mniejszy niz przy potaczeniu w trojkat. Poniewaz prad pobierany z sieci dla polaczenia w trojkat jest
3 razy wigkszy od fazowego, dla potaczenia gwiazdowego prad pobierany z sieci jest 3 razy
mniejszy, niz przy potaczeniu w trojkat. Moment rozwijany przez silnik jest w przyblizeniu zalezny od
kwadratu napigcia, tak wigc moment dla potgczenia gwiazdowego rowniez jest 3 razy mniejszy niz
przy potaczeniu w trojkat.

Polacz uklad jak na rysunku i sprawdz dziatanie uktadu. Zmierz prad rozruchowy i poréwnaj z
pradem znamionowym silnika.
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Se - slycznik gldwny
Sa - stycznik ukladu “TROJKAT"
S - slycznik uktadu "GWIAZDA"

1.3. Rozruch z zastosowaniem tyrystorowego ukladu lagodnego rozruchu (soft-start)

Zastosowanie tyrystorowego regulatora napigcia przemiennego umozliwia nastawianie
napiecia zasilajacego silnik w sposob ptynny. Sterowanie napigcia przemiennego odbywa si¢
przez opdznienie wigczenia zaworow w stosunku do punktu naturalnej komutacji.

Silnik moze by¢ w tym przypadku trwale polaczony w trojkat lub gwiazde. Po zakonczeniu
rozruchu uktad soft startu mozna zewrze¢ stycznikiem obejsciowym, ograniczajac straty
w przeksztattniku. Podczas rozruchu napigcie podawane na zaciski stojana jest ztozone z
wycinkOw napiecia sieciowego. Kat opdznienia zatgczenia tyrystorow a, zmienia si¢ w taki
sposob, aby ograniczy¢ prad rozruchowy na pewnym poziomie.

Podczas rozruchu punkt pracy przesuwa si¢ ptynnie po kolejnych charakterystykach
mechanicznych.

Obnizenie napig¢cia powoduje zmniejszenie momentu krytycznego, bez zmiany
poslizgu krytycznego. W zwiagzku z tym uklady soft startu znajduja zastosowanie w napedach
o niskim poczatkowym momencie obcigzenia (wentylatory) lub napedach dokonujacych
rozruchu na biegu jalowym.
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1.4. Rozruch czestotliwosciowy

Zastosowanie przemiennika czestotliwosci (falownika) do zasilania silnika indukcyjnego
umozliwia regulacje predkosci obrotowej silnika. Jest to mozliwe dzigki regulacji
czestotliwo$ci napiecia stojana, przy jednoczesnej kontroli jego amplitudy

(W najprostszym przypadku odbywa si¢ to zgodnie z zaleznos$cig U/f =const). Ptynna zmiana
czestotliwoscei oraz amplitudy napigcia zasilajacego silnik od zera do wartosci ustalone;j
zapewnia tagodny rozruch silnika przy zachowaniu stalej warto§ci momentu krytycznego.
Zmiana czg¢stotliwosci powoduje przesunigcie charakterystyki mechanicznej, bez obnizenia
momentu krytycznego. Znacznie wyzszy moment rozruchowy pozwala dokonywa¢ rozruchu
pod obcigzeniem.
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Lp. Rodzaj rozruchu rozruchu rozruchu Cechy charaktenstyezne
.rr: "'nsx Mr=Mn}{
1 [Rozruch hezposredni 5-8 0,5-148 |- silnik o matej mocy, Z trrema wyprowadzeniami,
- roZruch pod obeigfeniem,
- duFa warto5é szezytovea pradu rozruchowego
oraz dufy spadek napiecia,
- proste wyposaZenie,

2 |Rozruch prz pomocy 1,8-26 05 - silnik z szescioma wyprowadZeniami,
przetacznika - rozruch pray hiegu jatosam Tub makim
"gwiazda - trojkat! mamencie obcigfenia,

- Znaczhe wartosci udarowe pradu i momentu
podczas preetaczania uzwojeh 2 gwiazdy na trokat,
- aparatura wyrmada konsenwacji,
3 |Rozruch z uzvciem 1,7-4.0 0,4-0,85 [-silnik dufej mocy Z trzema wyprowadzeniami,
autotransformatora - thaczne warto5ci udarowe pradu podczas
prEetaczania,
- aparatura Zajmujaca duzo migjsca iwymadajgea
konserwaci,

4 | Rozruch poprzez 4.5 0,5-075 |- silnik duzej mocy z trzerma wyprowa dzeniami,
dofgczenie - Zhaczne wartosci udarowe pradu podozas
dodatkowee] prEetaczania,
rezystancji do - aparatura Zajmujaca duzo migjsca iwymadajqea
uzwinjer stojana konsenwacji,

5 |Rozruch Za pomocs nastawialny | Zmienny |- silnik z trzema wyprowadzeniami od 2,2 do 800 K,
urzgdzenia do wgranicach | 015- 1,0 [- mogliwosé hamowania pradem stakym,
tagodnedo rozruchu 2-4 - aparatura nie wymaga konserwac]i.




