Najpierw

Silniki asynchroniczne
maja wiele mozliwych kon-
strukcji. Najszersze zastosowa-
nie znalazly jednak silniki
klatkowe, ktére ze wzgledu na
swoja bardzo prosta budowe
sa optymalnym rozwiazaniem
w wielu zastosowaniach. Sil-
niki indukcyjne jednoklatko-
we charakteryzuja sie niewiel-
kimi stratami mocy, nawet
przy duzych gestoéciach pra-
du, nieduza reaktancja rozpro-
szenia potaczen czolowych,
a tym samym catkowita reak-
tancja rozproszenia uzwojen
wirnikéw i dobrymi warunka-
mi odprowadzania ciepta. Sil-
niki te maja takze wady. Do
najpowazniejszych z nich na-
lezy brak mozliwosci ksztalto-
wania charakterystyki momen-
tu. Poniewaz obwéd wirnika
ma bardzo mala rezystancje,
to moment poczatkowy przy
rozruchu takiego silnika jest
bardzo maly, natomiast prad
bardzo duzy. Pewna poprawe
warunkéw rozruchowych
uzyskuje sie przez zastosowa-
nie silnikéw dwuklatkowych,
w ktérych wystepuje stosun-
kowo duzy moment poczatko-
wy i mniejszy prad rozrucho-
wy niz w przypadku silnikéw
jednoklatkowych. Odbywa sie
to jednak kosztem bardziej
skomplikowanej budowy silni-
ka ijego wiekszej ceny.

Rozruch silnika jest jed-
nym z najbardziej krytycznych
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Rys. 1. Prgd rozruchowy

w funkcji obrotow silnika.
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momentéw w jego pracy. Ist-
nieje wiele sposobéw dokony-
wania rozruchu silnikéw, ale
do najczestszych nalezy roz-
ruch bezposredni i rozruch
gwiazda-tréjkat. Kazdemu roz-
ruchowi towarzyszy kilka
wspblistniejacych zjawisk.
Przy rozruchu bezposrednim
prad rozruchowy natychmiast
osiaga duza warto$¢: 5..8 razy
przekraczajaca prad znamio-
nowy (rys. 1).

Prad ten tylko nieznacznie
zmniejsza sie az do chwili
osiagniecia przez silnik usta-
lonej predkosci obrotowej.
Wraz z zalaczeniem silnika
nastepuje oprécz udaru pradu
takze udar momentu obroto-
wego, ktory w przyblizeniu
jest proporcjonalny do kwad-
ratu napiecia doprowadzone-
go do zaciskéw silnika. War-
to§¢ pradu rozruchu nie zale-
zy od obciazenia. Obciazenie
to wplywa jednak na czas
trwania rozruchu, atym sa-
mym na czas przeplywu du-
zego pradu. Udar momentu ma
wplyw na dynamike napedu,
ale jednoczeénie powoduje po-
wstawanie duzych sit i prze-
ciazen mechanicznych. Pewna
poprawe mozna osiagnac sto-
sujac rozruch z przetaczaniem
gwiazda-tréjkat. Dzieki pier-
wotnemu polaczeniu uzwojen
silnika w gwiazde, udarowy
prad rozruchowy jest 3-krot-
nie mniejszy niz przy pola-
czeniu w tréjkat (rys. 2a), ale
i poczatkowy moment obroto-
wy jest trzykrotnie mniejszy
(rys. 2b). Takie zmniejszenie
momentu moze doprowadzié¢
do przyhamowania silnika, je-
zeli jest on dobrany do obcia-
zenia bez odpowiedniego
przewymiarowania.

Przelaczenie wuzwojen
z ukladu gwiazdy na tréjkat
pociaga za soba konieczno$é
dokonania tej operacji w odpo-
wiednim momencie. Zbyt
wczesne przelaczenie moze
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Rys. 2. Prgd i moment obrotowy przy rozruchu gwiozda-tréjkat.
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Wiekszos¢ odbiornikéw energii
elektrycznej w sieciach niskiego napiecia
stanowiq silniki. Wsréd nich przewazajq
tréojfazowe, asynchroniczne silniki prqdu
przemiennego. Stuzq one do napedzania
urzqdzen nieelektrycznych, takich jak
wentylatory, pompy, kompresory,
tasmociqgi, wciqgarki, obrabiarki, miyny

spowodowaé wystapienie uda-
ru pradowego o wartoéci zbli-
zonej do pradu rozruchu bezpo-
sredniego. Dokonanie przelacze-
nia za pézno moze doprowa-
dzi¢ do przyhamowania obro-
tow silnika. Wybdr wlasciwego
momentu przelaczenia jest dosé
prosty w napedach, gdzie ob-
ciazenie jest znane i niezmien-
ne. W wiekszoéci przypadkéow
przelaczenie nie odby-

wa sie w sposéb ideal- o))

ny, a w czasie calego
rozruchu wystepuja
dwa udary momentu,
ktére podobnie jak przy
rozruchu bezposrednim
w niekorzystny spos6b
przeciazaja mechanicz-
nie uklady zespolu na-
pedowego.

Ani rozruch bezpo-
s$redni, ani gwiazda-tréj-
kat nie zapewniaja do- *
pasowania charakterys-
tyki rozruchowej nape- =
du do momentu obcia-
zenia. Moment ten za-
lezy od rodzaju nape-
du: inny jest dla pomp
i wentylatoréw (propor-

i innych.

Zarowno rozruch bezpo-
sredni, jak i gwiazda-tréjkat
(cho¢ w mniejszym stopniu),
sa niekorzystne ze wzgledow
elektrycznych (np. udary pra-
déw, obnizenie napiecia sieci
zasilajacej), mechanicznych
(np. wybijanie tozysk, dyna-
miczne przeciazenia przeklad-
ni i sprzegiet), technologicz-
nych (np. gwaltowne urucha-
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cjonalny do kwadratu
obrotéw - rys. 3a), inny c)
dla przenosnikow (staly
w funkcji obrotéw - rys.
3b), inny dla mlynéw
i kruszarek (odwrotnie
proporcjonalny do ob-
rotéw - rys. 3c), a jesz-
cze inny dla gladziarek
i walcarek (liniowo za-
lezny od obrotéw -rys.

Forbiad =i 1 irvrmia v

3d).
Ponadto, uktady d)
rozruchowe nie umoz-
liwiaja dokonania kon-
trolowanego zatrzyma-
nia napedu. Do tego -
celu trzeba stosowad
dodatkowe urzadzenia
(hamulce), ktére po- |
wiekszaja, podrazaja
i komplikuja uklad na-
pedowy, a nie zawsze
spelniaja wszystkie
wymagania.

Frapblsd it w1 =i

Rys. 3. Momenty obcigzenia réznych
napedow.
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Rys. 4. Urzgdzenia SIKOSTART 3RW21 (od lewej: funkcja tagodnego rozruchu, funkcja
tagodnego rozruchu i wybiegu, funkcja hamowania prgdem statym).

mianie, szybkie narastanie ob-
rotéw) i ekonomicznych (np.
szybkie zuzywanie sie maszyn,
czeste przestoje konserwacyj-
ne i remontowe).

Istnieje wiele sposobéw
wyeliminowania tych wad.
Jednym z nich, i chyba najat-
rakcyjniejszym, jest zastosowa-
nie ukladu fagodnego rozru-
chu silnika, zwanego tez ,soft-
startem®. Jakie funkcje powi-
nien realizowac soft-start? Po-
winien umozliwia¢ rozruch
i zatrzymanie ré6znego rodzaju
napedéw (pompy, przenosniki
itd.), powinien byé¢ niezawod-
ny, elastyczny w zastosowa-
niu, prosty w obstudze i nie-
drogi przy zakupie i w eks-
ploatacji. Wymaganiom tym
jest w stanie sprosta¢ uktad fa-
godnego rozruchu firmy Sie-
mens.

Rozruszniki SIKOSTART

SIKOSTART (niem. Sle-
mens Kifigldufer Optimierungs
STARTer - zoptymalizowany
dla silnikéw klatkowych roz-
rusznik Siemensa), to cala ro-
dzina elektronicznych sterow-
nikéw stuzacych do dokona-
nia fagodnego rozruchu i/lub
zatrzymania silnika. W rodzi-
nie tej znajduja sie rozruszniki
przewidziane do wspoélpracy
z silnikami o mocy 1,1kW, jak
i 710kW (przy U =400V, ). Ce-
cha wspdlna wszystkich soft-
starter6w jest zastosowanie
przeciwbieznie potaczonych
tyrystor6w, sterowanie ktéry-
mi zapewnia regulacje wartos-
ci skutecznej napiecia na za-
ciskach wyj$ciowych urzadze-
nia. Pomimo wykorzystania
sterowania napieciowego, roz-
ruch silnika ma charakter pra-
dowy. Do ochrony tyrystoréw
przed skutkami zwar¢ zaleca
sie stosowanie bezpiecznikow
szybkich. Poniewaz urzadzenia
SIKOSTART nie stanowia za-
bezpieczenia przylaczonego za
nimi silnika, bezpieczniki
chroniace tyrystory moga jed-
nocze$nie sluzyé do ochrony
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zwarciowej silnika i rozrusz-
nika. Do tego celu najlepiej
nadaja sie bezpieczniki szyb-
kie SITOR.

Grupa SIKOSTART 3RW21
to rozruszniki, ktére w zalez-
noéci od typu moga stuzy¢ do
lagodnego uruchomienia i Ia-
godnego zatrzymania, jak réw-
niez do hamowania silnika.

Charakterystyka rozrucho-
wa i wybiegowa okreslana jest
przez regulowana warto$¢ na-
pieciowa. Oddzielnie mozna
nastawi¢ poczatkowy moment
rozruchowy. Po zakonczeniu
rozruchu tyrystory sa wewne-
trznie bocznikowane. W trybie
hamowania rozrusznik SIKOS-
TART zasila uzwojenia stojana
pradem stalym, co powoduje
powstanie stacjonarnego pola
magnetycznego dziatajacego na
silnik jak hamulec.

Aparaty 3RW21 cechuja sie
niewielkimi wymiarami (wy-
soko$¢ 75mm, szerokosé
45mm, gleboko$é 120mm)
i waga (400..450g). Przystoso-
wane sa do montazu na szyne
zatrzaskowa 35mm. Ze wzgle-
du na chlodzenie konwekcyj-
ne, urzadzenia te moga by¢
montowane jedno obok dru-
giego (bez zadnych odstepow)
lub jedno pod drugim, z za-
chowaniem minimalnej prze-
rwy 20mm miedzy aparatami.
Dopuszczalna temperatura oto-
czenia, w ktérej urzadzenia SI-
KOSTART 3RW21 pracuja po-
prawnie, zawiera sie w prze-
dziale od 0 do +45°C. Warun-
kiem koniecznym jest takze
obciazenie silnikiem o mocy
nie mniejszej niz 20% znamio-
nowej mocy aparatu, mieszcza-
cej sie w granicach od 1,1kW
do 5,5kW przy napieciu zasi-
lania 400V.

Instalacja uktadéw 3RW21
jest niezwykle prosta. SIKOS-
TART spelnia funkcje rozru-
chowa (ew. wybiegowa) i nie
jest zabezpieczeniem silnika.
Dlatego konieczne jest zasto-
sowanie typowego ukladu za-
silania silnika, umozliwiaja-

ce zalaczenie/wylaczenie oraz
ochrone zwarciowa i przecia-
zeniowa. Z tego powodu do-
danie sterownika SIKOSTART
do juz istniejacej instalacji
nie stanowi zadnego proble-
mu.

A jakie sa korzysci wyni-
kajace z zastosowania uktadow
SIKOSTART 3RW21 i gdzie
mozna ich uzywaé? Aparaty
3RW21 zaleca sie stosowaé
wszedzie tam, gdzie nie jest
wskazane gwaltowne ruszanie
i/lub zatrzymywanie napedow.
Napedami takimi sa na przy-
ktad réznego rodzaju przenos-
niki, taémociagi, maszyny pa-
kujace; pity, wentylatory, pom-
py i kompresory. Zastosowanie
soft-starteréw 3RW21, oprécz
zmniejszenia pradu rozrucho-
wego, przynosi takze korzysci
polegajace na zmniejszeniu ob-
ciazen mechanicznych, a co za
tym idzie wydluzeniu czasu
zycia urzadzen, wydluzeniu
okresu miedzyprzegladowego,
zmniejszeniu kosztéw utrzy-
mania i serwisu instalacji. Na
fagodnym rozruchu i zatrzy-
maniu zyskuje tez technologia:
z przeno$nikéw nie sa zrzuca-
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Rys. 5. SIKOSTART 3RW2221
(BkKW/400V,.) w wersji bez
zigcza RS 232.

ne przenoszone materialy, na-
stepuje tagodne narastanie ob-
rotéw wentylatoréw itd. Ko-
rzy$ci te mozna by jeszcze dlu-
go mnozy¢.

Wieksze mozliwosci -
SIKOSTART 3RW22

Duzo wieksze mozliwosci
pod wzgledem mocy, zastoso-
wan, sterowania, ksztaltowania
charakterystyk rozruchowych
i wybiegowych daja uktady SI-
KOSTART 3RW22. Moduly te
przeznaczone sa do pracy przy
napieciach od 200V,  do
690V, ; czestotliwosé tego na-
piecia musi mieéci¢ sie w gra-
nicach od 45Hz do 66Hz. Zna-
mionowa moc najmniejszego
aparatu 3RW22 przy napieciu
400V, wynosi 3kW. Przy tym
samym napieciu najwiekszy
soft-start ma moc 710kW. Po-
dobnie jak w przypadku
wczedniej opisanych 3RW21,
urzadzenia SIKOSTART
3RW22 musza byé obciazone
silnikiem o mocy wynoszacej
co najmniej 20% mocy zna-
mionowej aparatu, aby praco-
wal on poprawnie.

Urzadzenia SIKOSTART
3RW22 mozna podzieli¢ na
dwie grupy: pierwsza to apa-
raty o mocach do 37kW/
400V, ., druga to wszystkie
soft-starty o wiekszych mo-
cach. Rozruszniki z pierwszej
grupy dostepne sa w wykona-
niach ze zlaczem szeregowym
RS-232 i w wersji uproszczo-
nej - bez tego zlacza. Odpro-
wadzanie ciepla wydzielanego
podczas pracy aparatéw odby-
wa sie na zasadzie konwekcyj-
nej i nie jest wymagane zapew-
nienie zadnego dodatkowego
chlodzenia pod warunkiem, ze
nie zostana przekroczone do-
puszczalne temperatury oto-
czenia. Urzadzenia rozrucho-
we SIKOSTART o mocach od
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Rys. 6. SIKOSTART 3RW2225
(1TkW/400V, ) w wersji ze
zigczem RS 232.
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Rys. 7. SIKOSTART 3RW2241
(200KW/400V, ) W wersji
ZRS 232.

55kW/400V,. sa fabrycznie
wyposazane w wentylatory
wymuszajace przeplyw po-
wietrza, co jest potrzebne do
wlasciwego chlodzenia elekt-
roniki aparatéow. Standardem
jest tu takze zlacze RS-232.

Elementem wykonawczym
w SIKOSTART 3RW22 sa trzy
pary przeciwsobnie potaczo-
nych tyrystoréw mocy. Regu-
lacja tyrystoréw realizowana
jest z elektronicznego modutu
sterujacego. Modul ten wyko-
rzystuje podczas rozruchu sil-
nika (i ewentualnie jego za-
trzymania) zestaw parametrow
zadanych za pomoca nastaw-
nikéw obrotowych. W urzadze-
niach ze zlaczem szeregowym
RS-232 parametry mozna, a na-
wet zaleca sie, wprowadzaé
z komputera klasy PC wlasnie
przez to zlacze. Do dokonania
parametryzacji, wraz z soft-
starterem jest dostarczany
zmodyfikowany kabel RS-232
oraz odpowiednie oprogramo-
wanie. (Dobér parametréow pra-
cy SIKOSTART oraz ich zada-
wanie opisane jest w dalszej
cze$ci artykutu.)

SIKOSTART 3RW22 udo-
stepniaja uzytkownikowi sze-
rokie mozliwosci ksztaltowa-
nia charakterystyk rozrucho-
wych i wybiegowych. Aby roz-
ruch napedu dokonywany byt
w sposOb zapewniajacy dopa-
sowanie do momentu obciaze-

nia, do dyspozycji stoja:
liniowa zmiana napiecia (la-
godne narastanie napiecia od
ustawionej wartosci poczatko-
wej do warto$ci maksymalnej
w zadanym czasie), ogranicze-
nie pradu rozruchu, impuls
przetamujacy (udarowy impuls
napiecia na poczatku rozruchu
o regulowanej warto$ci i cza-
sie trwania) oraz ograniczenie
napiecia rozruchu. Do nalezy-
tego uksztaltowania charakte-
rystyki rozruchowej napedu,
parametry te moga by¢ ze soba
laczone. Po podaniu sygnatu
startu, SIKOSTART rozpoczy-
na rozruch wykorzystujac do
tego wprowadzony przez zla-
cze RS-232 lub za pomoca na-
stawnikéw zestaw parametrow
rozruchowych. Po pomy$lnym
zakonczeniu rozruchu urza-
dzenie informuje o tym fakcie
przez za$wiecenie diody syg-
nalizacyjnej oraz przez za-
mkniecie wewnetrznego styku
pomocniczego, ktérego zaciski
sa wyprowadzone na listwe
przylaczeniowa. Sygnal ten
mozna wykorzysta¢ na przy-
ktad do zbocznikowania soft-
startu stycznikiem. Boczniko-
wanie takie nie jest konieczne,
gdyz po zakonczeniu rozruchu
tyrystory sa w pelni wystero-
wane i moga pracowac ze zna-
mionowym pradem obciazenia.
Ponadto, niezbocznikowanie
soft-startu po zakonczeniu roz-
ruchu daje mozliwosé¢ wyko-
rzystania funkcji wybiegowych
aparatu. Funkcje te to: wybieg
swobodny (czyli zwykle wyla-
czenie napiecia i zatrzymanie
napedu w sposéb zdetermino-
wany warunkami obciazenia
mechanicznego), wybieg tagod-
ny (czyli ujemna rampa napie-
ciowa - stopniowe zmniejsza-
nie napiecia od wartosci mak-
symalnej w zadanym czasie),
hamowanie pradem stalym
(czyli jak najszybsze zatrzyma-
nie napedu poprzez podanie
na uzwojenia silnika napiecia
stalego) oraz wybieg pompo-
wy. Na szczegélna uwage za-
stuguje wtasnie ten ostatni ro-
dzaj wybiegu. Polega on na ta-
kim ksztaltowaniu charakterys-
tyki napiecia zasilajacegoo sil-

nik, aby zatrzymanie silnika
pompy nastepowalo w sposéb
eliminujacy powstawanie uda-
réw cisnienia zwrotnego cie-
czy. Takie zatrzymywanie
pomp znacznie oszczedza ze-
spoly tloczace oraz umozliwia
uproszczenie ukladéw hydrau-
licznych (eliminacja zaworéw
zwrotnych).

Dobér parametréw rozru-
chowych urzadzenia SIKOS-
TART 3RW22 moze by¢ doko-
nany ,recznie“ z wykorzysta-
niem odpowiednich wzoréw
obliczeniowych. Potrzebna
jest przy tym oprécz spraw-
nosci rachunkowej takze zna-
jomos¢ takich parametréow, jak
przebieg momentu obrotowe-
go w funkcji predkosci obro-
towej silnika i obciazenia.
Wstepnego doboru wartosci
nastaw mozna dokonaé¢ duzo
prosciej z wykorzystaniem
programu symulacyjnego. Pro-
gram ten nie stawia praktycz-
nie zadnych wymagan sprze-
towych odnosénie komputera
PC, na ktérym ma pracowac,
a jednoczes$nie oferuje szero-
kie mozliwosci symulacji. Do
dokonania doboru wlasciwego
urzadzenia SIKOSTART i pa-
rametré6w rozruchu z wyko-
rzystaniem programu symula-
cyjnego potrzebna jest znajo-
mo$¢ parametrow napedu (sil-
nika) i obciazenia. Im wiecej
danych na ten temat zgroma-
dzimy, tym —obliczenia beda
dokladniejsze. Po wprowadze-
niu do programu potrzebnych
danych oraz wstepnych war-
tosci rozruchowych uzyskuje
sie informacje o zalecanym,
wlasciwym typie SIKOSTART
3RW22 oraz charakterystyki
rozruchowe (rys. 8). Wyniki
symulacji wraz z charakterys-
tykami mozna wydrukowac,
a dobrane wartosci nastaw
wykorzysta¢ jako wstepny ze-
staw parametré6w wprowadza-
nych do soft-startu zainstalo-
wanego na obiekcie. Weryfi-
kacja poprawnosci doboru
warto$ci rozruchowych musi
by¢ dokonana podczas rzeczy-
wistego uruchomienia nape-
du. Pomocny, zaréwno przy
parametryzacji, jak i w diag-
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nostyce urzadzen SIKOSTART
3RW22 wyposazonych w zla-
cze szeregowe RS-232, jest do-
starczany wraz z tymi apara-
tami program COM SIKOS-
TART. Program ten umozli-
wia sprawdzenie dobranych
parametréw rozruchu, wgranie
wlasciwego zestawu nastaw
do pamieci soft-startu oraz
prowadzenie diagnostyki
urzadzenia. Potaczenie kom-
putera z programem COM SI-
KOSTART =z rozrusznikiem
dokonywane jest za pomoca
zmodyfikowanego kabla RS-
232 dostarczanego w zestawie.

Urzadzenia tagodnego roz-
ruchu silnikéw SIKOSTART
3RW22 moga by¢ stosowane
w praktycznie wszystkich ro-
dzajach napedéw wyposazo-
nych w silniki klatkowe. Ist-
nieje takze ogromna liczba
mozliwych uktadéw pracy
tych urzadzen. W najprost-
szym przypadku silnik zasila-
ny jest bezposrednio z aparatu
SIKOSTART. Ze wzgledu na
wyprowadzenie na listwe za-
ciskowa urzadzenia sygnaltu
zakonczenia rozruchu, mozli-
we jest po zakofczeniu rozru-
chu bocznikowanie soft-startu
stycznikiem. Daje to mozli-
wos¢ wykorzystania jednego
urzadzenia SIKOSTART do
uruchamiania wielu napedéw.
I nie musza to by¢ jednakowe
napedy, gdyz w rozrusznikach
ze zlaczem szeregowym RS-
232 mozliwe jest zapamietanie
do trzech zestawoéw paramet-
ré6w rozruchowych. Warun-
kiem koniecznym jest, aby naj-
mniejszy z napedéw mial moc
o warto$ci co najmniej 20%
mocy znamionowej soft-startu.
Inne mozliwosci aplikacyjne to
jednoczesne uruchamianie
wielu silnikéw (uwaga, przy
doborze odpowiedniego
3RW22 trzeba wyliczy¢ zastep-
czy prad rozruchowy), wspoél-
praca z silnikami wielobiego-
wymi (w tym z silnikami Dah-
landera).

Najnowszym nabytkiem
w rodzinie SIKOSTART sa
aparaty z serii 3RW30
i 3RW34. Seria 3RW30 jest
uzupelnieniem rodziny SI-

Rys. 8. Przykladowe charakterystyki symulacyjne uzyskiwane w programie doboru SIKOSTART 3RW22.
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Rys. 9. SIKOSTART 3RW30.

RIUS; urzadzenia 3RW34 sa
aparatami o wiekszych mo-
cach, ale zewnetrznie przypo-
minaja one rodzine SIRIUS.
Lagodny start -
SIKOSTART 3RW30/34
Uktady tagodnego rozru-
chu SIKOSTART 3RW30 (rys.
9) sa budowane na zakres mo-
cy znamionowych od 1,1kW/
400V, do 55kW/400V,. Sa
to parametry przy temperatu-
rze otoczenia nie przekracza-
jacej 40°C. 3RW30 moga pra-
cowa¢ w temperaturach od -
25°C do +60°C. Przy tempera-
turach wyzszych od
+40°C maksymalna moc silni-
ka, ktéry moze by¢ urucho-
miony przez soft-start ulega
zmniejszeniu. Rozruszniki
3RW30 moga pracowac przy
napieciach 200..460 (+10%)
V,. lub 460..575 (£10%) V,,,
w zaleznoéci od wykonania.
Soft-starty 3RW30 daja mozli-
wos$¢é dokonania tagodnego
rozruchu z rampa napieciowa
o zadanej wartosci poczatko-
wej i nastawionym czasie na-
rastania regulowanym w za-
kresie od 0 do 20 sekund.
Druga funkcja realizowana
przez uklady 3RW30 jest la-
godny wybieg silnika osiaga-
ny przez zastosowanie ujem-
nej rampy napieciowej. Czas
zmniejszania napiecia moze
by¢ regulowany w zakresie od
0 do 20 sekund. Oba nastaw-
niki czasu sa tak wyskalowa-
ne, aby bezwzgledna doklad-
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noé¢ nastawy byla stala w ca-
Iym zakresie. Oznacza to, ze
przy krétszych czasach
wzgledne zmiany nastaw sa
mniejsze, niz przy czasach
diuzszych.

Dla mocy od 5,5kW do
11kW (przy 400V, ) dostepna
jest wersja rozrusznikéw, kto-
re nie posiadaja funkcji tagod-
nego wybiegu, maja za to moz-
liwo§¢ dokonywania rozruchu
z dwoma niezaleznymi rampa-
mi napieciowymi. Dzieki tej
wlasciwoséci doskonale nadaja
sie do uruchamiania silnikéw
dwubiegowych (silnikéw Dah-
landera).

Zasada pracy SIKOSTART
3RW30 opiera sie na dwufazo-
wej regulacji wartosci skutecz-
nej napiecia na zaciskach wyj-
sciowych poprzez ukltad prze-
ciwsobnie potaczonych tyrys-
toréw.

Soft-starty 3RW30 naleza
do rodziny SIRIUS i odpowia-
daja wielkoscia i budowa in-
nym aparatom danej wielkosci
od S00 do S3. Tak jak w calej
rodzinie SIRIUS, tak i w SI-
KOSTART 3RW30 dokonanie
polaczen z innymi aparatami
jest latwe i szybkie oraz nie
wymaga zadnych specjalistycz-
nych narzedzi. Zastosowanie
uktadu tagodnego rozruchu za-
miast przelacznika gwiazda-
tréjkat daje tez korzy$ci wyni-
kajace z oszczedno$ci miejsca:
zamiast stosowania trzech
stycznikéw przetacznika Y/A

(o szerokosci 3 x 75mm =
225mm dla wielkoéci S3) sto-
suje sie tylko jeden aparat (o
szerokosci 75mm dla wielkos-
ci S3). Dodatkowo do podtla-
czenia do silnika potrzebne sa
tylko 3 przewody.

Nowe mozliwoséci taczenio-
we daja soft-starty z nowej se-
rii SIKOSTART 3RW34 (rys.
10). Oprécz standardowego po-
taczenia z silnikiem w ukla-
dzie 3-przewodowym, gdzie
prad znamionowy rozrusznika
odpowiada pradowi znamiono-
wemu silnika, istnieje tez moz-
liwo§¢ przestawienia na uklad
wewnetrznego tréjkata, gdzie
polaczenie z silnikiem doko-
nywane jest 6 przewodami,
a prad znamionowy soft-startu
stanowi 57% znamionowego
pradu silnika.

SIKOSTART 3RW34 umoz-
liwiaja dokonanie !agodnego
rozruchu silnika poprzez regu-
lacje rampy napieciowej z na-
pieciem poczatkowym nasta-
wianym w zakresie od 30 do
80% wartoéci znamionowej
i czasie narastania do warto$ci
maksymalnej regulowanym od
0,5 do 60 sekund. Druga fun-
kcja jest tagodny wybieg z cza-
sem obnizania napiecia na za-
ciskach silnika od 0,5 do 60
sekund. Polecenie rozpoczecia
rozruchu podawane jest przez
wejscie sterujace. Jezeli zosta-
nie wylaczone napiecie steru-
jace, SIKOSTART rozpoczyna
procedure tagodnego wybiegu.
Aby wspomoéc funkcje sterow-
nicze, soft-start wyposazony
jest w styk wyjsciowy wyko-
rzystywany do samopodtrzy-
mania. Dodatkowe dwa wyj-
$cia sygnalizuja zakonczenie
rozruchu (sygnal ten moz-
na wykorzysta¢ do bocz-
nikowania rozrusznika
stycznikiem) oraz
stan awaryjny.

Rys. 10. SIKOSTART 3RW34.

Rézne stany pracy (gotowosc,
rozruch, koniec rozruchu,
uszkodzenie tyrystora) sa tez
sygnalizowane lokalnie dioda-
mi $wiecacymi LED. Poprzez
dodatkowy modul mocowany
z boku urzadzenia rozruszniki
SIKOSTART 3RW34 moga by¢
sterowane z magistrali AS-i
(sygnaly START i STOP). Stan
soft-startu moze bycé¢ takze
zwrotnie zglaszany z wyjsé
przekaznikowych na magistra-
le AS-i.

SIKOSTART 3RW34 sa bu-
dowane na moce znamionowe
od 30kW do 1000kW (przy
400V, ), przy czym urzadze-
nia o mocach od 630kW maja
mozliwo§é polaczenia tylko
w uklad wewnetrznego tréjka-
ta (6 przewoddéw silnikowych).
Zakres napiecia pracy wynosi
od 200V, do 575V, . Czestot-
liwo$¢ tego napiecia moze sie
wahaé¢ w zakresie od 45Hz do
66Hz, a temperatura pracy mu-
si mie$ci¢ sie w przedziale od
-25°C do +60°C.

Wszystkie opisane wyzej
cechy urzqdzen z rodziny SI-
KOSTART 3RW sprawiajq, ze
sq to bardzo interesujqce apa-
raty. Wielofunkcyjno$¢, pros-
tota i elastyczno$¢ podczas
instalacji, niezwykla fatwosé
obstugi, wysoka niezawodnosé,
atrakcyjna cena - to argumen-
ty przemawiajqce na korzysc
ukladéw SIKOSTART. Mam
nadzieje, ze zachecq sie Parfi-
stwo do blizszego zapoznania
sie z tymi urzqdzeniami
i zdecydujq sie na ich czeste
stosowanie.

Jarostaw Wisniewski, Siemens
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