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INrnonucBnn

inctt dc la apartta crizei cnergetice din anii'70 solutia construirii a tot mai multe centralc

eleCtriCe in Vederea SatiSfaCerii neCeSittttii COnSunlatOri10r a deVCnit inaCCCptabil沈 .O alterllativ五

este conservarea energiei existente.Activitatea prodtlctttorilor de energic elec■ ich este↑inplrtit沈

↑n nlanagenlentLll ftlrniZOrului ,i rnanagenlentul COnSunlatOrului. Cea din urnl五 are Ca ObiCCtiV

intcnsiicarea cre,terii utiliz】 rii eficiente a energieio  Cele rnai nlultc progranle ale

managCmentului■ 1liZttOrului― in SpeCial aCelea Care impliCtt CiCiCnta mOtOTe10r eleCtriCe―

utilizeazh stinlulente ifinanciare ↑n vcderea deter]γ linarii utilizatOri10r stt prOcure echipanlentc
mult mai eiciente pentru noile instalaui sau mlocuiri din instalatii.se evidentiaz五 ねptul ca prin

conservarea energiei,pe langtt reduceri economice se aungc,1 la reducerea poluttrii mediului

[Sousa,1995],[lИiagureanu,1988],[Boldea,1983].

in vcdcrca ctcmttii rcduccrii cOnsumurilor energetice m domeniul actionttilor electrice se

ilnpunC O analiZh a CCluil■ ai utiliZat mOtOr・ IntCntia eSte de a COnCentra CerCetarea intr¨ O direCtiC

tn carc cea inailmarc paic a encrgici cste utilizat五 ,i,foarte ilnpo■ant,unde cstc risipit五 .Astfel,

din analiza unor docurnente statistice recente rciese faptul ctt inotoarele asincrone reprezint江

prinCipalul COnSumttOr mOndial de energie eleCtriC五 ・ Cei mai multi CerCetttOri din dOmeniul

eiCientei energetiCe a lnOtOare10r eleCtriCC,i― au COnCentrat aStfel atentia aSupra l■ OtOare10r

asincrone trifazatc cu rotorul ↑n scurtcircuit cu puteri cuprinse intre lkヽv si llokw, accstc
mOtOarC■ ind foaic impo■ ante誠飢 pentru industrie,c針 ,i pentru pompele cu destinatie
COmerCiah,COmpreSOtte,Ventil“ Oare,i CChipamente dc acr conditiOn江 ・
In primul capitol este prezenttt potentialul energetic al motoarelor asincrone trifaz■ e.Astお 1,

ca principal cOnsunlatOr energctic reiesc n10tOrul asincrOn trifazat cu rOtOrul in scurtcircuit

[Ha威可a,1997],iar in inctie de domeniul dc p■ cre al acestora motOarclc asincrOnc cu puteri

cuplnsc intre O.75-75 KW reprezi耐 五83%,consumul cncrgetic iind de 76%[Ha江 晰a,1997].
In capitolele l si 2 se prezinttt dezvoltarea nlotoarelor eficiente energetic din s.lJ.A.,

evidentiindu…se cre,terea nunlarului acestora duph criza energetich a anilor '70 ca urnlare a

prOmOvttii p01itici10r guvernamentale de eicien● energetiC江 .in acela§i timp cci mai mulli

producatori de l■ otoare electrice din:EIJR、 ()IPA au inceput sa oferc nlotoare eficicnte cnergetic.

Datori磁 Ⅳalltaelor motoarelor asincrone(robuste,ie■ ine,■満ile,cost redus,rapo■ p■ere de
icsire/masa ridicat etc.)aCeStea VOr rttmanc mult timp principalul consumator energctic mondial.

Se vor cvidenla,in capitolu1 2,ditrentele dintrc cclc mai impo■ ante standarde(IEC-34,

IEEE l12,iNEMA―MGl)cu privire la calculttca cicientei motoarclor eleclce,se allalizeaz五
ditrentele caracteristicilor motottelor electrice standardね ta de cele ale mOtOare10r eicieme

energetiC・ Sunt preZenttte apOi,i COmparttC metOde dC eValutte a eiCien"i mOtOarC10r

asincronc cu rotorul in scurtcircuit confor11l standardului I:EEE1 112-1996, 11letodele:B, E`,iF

(mdOda dCね briC五,a aluneCttii,a Curemului,mctOda stttistic五 ,a circuitului echivalcnt,a
SCparttii pierderi10r,a Cuplului eleCtrOmagnetiC,a Cuplului la arbOre).

In prima pa■ e a luCrttii(Capit01ul l)Sunt preZenttte metOde de reduCere a COnSumului

energetiC a mOtOare10r eleCtriCe,江 飢 Cele Care depind de SiStemul de aCtiOnttC(rCOrganiZarCa

liniei de prOduCtie ?n Vederea Cre§ terii eiCientei, utiliZarea aCtiOnhri10r eleCtriCe Variabile,
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