5. ROZRUCH SILNIKOW ASYNCHRONICZNYCH KLATKOWYCH
(SAK)

Prad pobierany z sieci o napigciu znamionowym po wlaczeniu silnika, przy nieruchomym
wirniku, okreslany jako prad rozruchowy, jest kilka razy (4-8) wigkszy od pradu
znamionowego maszyny. Jesli czas rozruchu silnika nie przekracza kilku sekund i czestos¢
uruchomien nie jest wigksza od 30 w ciagu godziny, zwigkszony prad nie jest szkodliwy dla
maszyny, ale moze spowodowa¢ nadmierny spadek napigcia w sieci zasilajacej Ze wzgledu
na dopuszczalny spadek napigcia gospodarz sieci ustala maksymalna moc znamionowa
silnika, ktéry moze by¢ uruchomiany w okreslonym punkcie sieci. Dla silnikéw o mocach
przekraczajacych t¢ warto$§¢ nalezy ograniczy¢ prad rozruchowy przez obnizenie napigcia
zasilania maszyny lub zmniejszenie czgstotliwosci i napigcia stojana.

Ograniczenie napigcia stojana mozna uzyskac przez:

o wlaczenie, szeregowo z uzwojeniem stojana, impedancji rozruchowe;j,

O zastosowanie transformatora lub autotransformatora rozruchowego,

O potaczenia silnika w gwiazde na poczatkowy czas rozruchu,

O uzycie sterownika pradu przemiennego.

Konsekwencja obnizenia napigcia, przy zachowaniu czg¢stotliwos$ci znamionowej, jest
zmniejszenie momentu obrotowego rozruchowego silnika, ktory jest proporcjonalny do
kwadratu napigcia stojana. Do poroéwnania poszczegdlnych metod rozruchu mozna przyjac
relacje migdzy krotnosciami zmniejszenia pradu i momentu rozruchowego SAK (
It/T’r; Tr/T’r).

Obecnie najczesciej do rozruchu SAK stosuje sig:
1. przetacznik gwiazda- trojkat (Y-D),
2. sterownik pradu przemiennego — ,,migkki start” (SOFT-START).

Ad.1. Przelacznik gwiazda — trojkat
Rozruch SAK przy uzyciu przetacznika Y-D polega na tym, ze uzwojenie silnika,

nominalnie potaczone w trdjkat, na poczatkowa fazg rozruchu taczy si¢ w gwiazde (rys.5.1).
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Rys.5.1.Mozliwe potaczenia uzwojenia stojana SAK

Zaleznosci pradu i momentu SAK od predkos$ci przedstawiono na rys.5.2.
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Rys.5.2.Zaleznosci momentu obrotowego i pradu stojana od predkosci dla potaczenia w gwiazde i w

trojkat

Prad rozruchowy przy potaczeniu w gwiazdg jest trzy razy mniejszy od pradu

rozruchowego silnika polaczonego w trojkat w tej samej sieci. Moment rozruchowy,



proporcjonalny do kwadratu napigcia fazowego, rowniez jest trzykrotnie mniejszy dla
gwiazdy w poréwnaniu z trojkatem (Ir/I’r =Tr/T’r)

Do zmiany potaczen uzwojen SAK uzywa si¢ przetacznikow recznych lub automatycznych,
w ktorych przetaczen dokonuja styczniki (rys.5.3.) sterowane przekaznikami albo
elektronicznie. Rozruch moze przebiega¢ w funkcji czasu, predkosci lub pradu silnika.
Przetaczenie z gwiazdy w trojkat wywotuje skokowa, krotkotrwata zmiang pradu o

amplitudzie zaleznej od czasu przerwy migdzy odtaczeniem gwiazdy a zalaczeniem trojkata.
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1 SZ - stycznik zasilania
ﬁ) SG - stycznik gwiazdy
SG ST - stycznik tréjkata

Rys.5.3. Schemat potaczen stycznikowego przetacznika Y-D

Ad.2.Urzadzenia do lagodnego rozruchu i zatrzymania SAK
Napigcie stojana SAK mozna obnizy¢, bez zmiany potaczen uzwojen maszyny, za

pomoca sterownika pradu przemiennego (rys.5.4.).
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Rys.5.4. Schemat i przebieg napigcia sterownika pradu przemiennego
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Amplitude pierwszej harmonicznej napigcia zasilania, ktéra decyduje o uzytecznym

momencie obrotowym maszyny 1 ma zasadniczy wpltyw na prad rozruchowy maszyny,



mozna regulowac¢ katem wysterowania tyrystorow (lub symistorow) przeksztattnika. Rozruch
najczesciej przebiega w funkcji pradu, przy nastawionej wartosci pradu ograniczenia

(rys.5.5.).
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Rys.5.5.Zaleznos¢ pradu i momentu SAK przy ograniczeniu pradu podczas rozruchu

Sterowniki pradu przemiennego zwykle umozliwiaja powolne zmiany napigcia zasilania
zardwno podczas rozruchu jak i zatrzymania silnika.

UWAGA: Trzykrotne zmniejszenie pradu rozruchowego okupione jest, w tym ukladzie,
dziewigciokrotnym zmniejszeniem momentu rozruchowego.

Jedyng mozliwoscia ograniczenia pradu rozruchowego, przy zachowaniu katalogowego
momentu rozruchowego, jest zastosowanie przemiennika czgstotliwosci ze sterowaniem

wektorowym, ktory odpowiednio zmienia jednoczes$nie czgstotliwo$¢ i napigcie stojana

maszyny.

5.1. Zadania
5.1.1. Wyznaczy¢ prady rozruchowe wskazanego silnika dla potaczen Y i D za pomoca proby

zwarcia 1 rejestracji przebiegow.

5.1.2. Zarejestrowa¢ przebiegi pradu i napigcia stojana podczas rozruchu SAK za pomoca
przetacznika Y-D.

5.1.3. Zarejestrowac przebiegi pradu i napigcia stojana przy zastosowaniu sterownika pradu
przemiennego.

5.1.4. Wyznaczy¢ moment bezwtadnosci silnika metoda porownawcza na podstawie dwoch

krzywych wybiegu.
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