15.0C FAZLI ASENKRON MOTORLAR :

Ug fazl asenkron motorlar; magnetik alan icinde bulunan ve icinden akim gegen bir
iletkende meydana gelen kuvvet prensibine gore galisir.Yapilarinin basit,maliyetinin ucuz
bakim—onarimlarina az gereksinim duyulan, endustride en ¢ok kullanilan endustriyel tah-
rik elamanidir.Bu motorlar rotorunun yapisina gore ;

xKisa devre ¢ubuklu rotorlu
Sincap kafesli rotorlu motorlar olarak adlandirilir.

15.1 Motorun Yapisi :

Asenkron motorlar genellikle iki kisimdan olusur; Sabit duran kisim STATOR, stator
icinde dénen kismada ROTOR denir.Bunlarin disinda kapak, yataklar ve havlandirma
parcalarindan olusgur.

Stator: Asenkron motorlarda stator doner manyetik alanin olugtugu yerdir.Oluklu
silisli saclarin preslenerek yapilip dis kismina sag, demir veya dokimden yapilmig gov-
deden olusur.Ug faz sargilar salter oluklari igerisine 120°’lik elektriki ag! ile yerlestiril-
migtir.Her faza ait grup sargi uclari gévde Uzerine monte edilen klemens kutusuna

cikartilmistir.
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Sekil- 15.1 : Asenkron motoru statoru ve sargi yerlesimi .

Stator oluklari motor gli¢ ve yapilarina gore cesitli sekillerde yapilir.Bazi durumlarda
stator manyetik nuvesi govde olarak ta kullanilir.

ooy

AclIk tip stator sargilar
Buyuk gugli motorlarda kullanilir.

Yari agik tip stator oluklari Kapal tip stator oluklari
Kuguk guglu motorlarda kullanilir.

Sekil 1.2 : Stator oluk tipleri

Rotor: Asenkron motorlarda rotorun (manyetik ntvesi) yapilisi stator gibi oluklu sac pa-
ketin mil Uzerine preslenerek meydana gelir.Bu oluklar icinde aliminyum—bakir iletken
cubuktan olup alinlari kisa devre halkalari ile birbirine bagl olup aliminyum dokimdendir.
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Oluklardaki gubuklar ve kisa devre halkalari birbiriyle kafes olusturacak sekilde rotor sar-
gilarini meydana getirir.Rotor oluklarindaki gubuklarin egimli olarak yapiimasi dénmenin
esit 6lcude olmasini sadlar.Kisa devre halkalari genellikle havalandirma kanatlari ile bir-
likte motor sogutmada kullanilir.Degisik sekillerde yapilan rotor oluklari ve rotor igindeki
cubuklar motor momenti—kalkinma momenti ve motor 6zelliklerini direkt etkiler.

Rotorlar ;
Kisa devre (sincap kafesli) rotor,
Sargili (bilezikli) rotor olarak iki tirdedir.
Rotor oluk yapilari ve 6zellikleri sunlardir.

e o 1

Yuvarlak gubuklu  Damla bicimli Cubuklu diz bigimli  Cubuklu duble gubuklu

Sekil- 15.3 : Rotor ¢ubuk bigimi ve kesiti

Yuvarlak gubuklu rotor:Cekme momenti ¢cok disik nominal devrinde donme momenti
yuksektir.

Damla bigimli gubuklu rotor:Kiguk guc¢li motorlarda kullanilir.Cekme momenti normal
kalkinma akimi duasuktr.

Diiz bigimli gubuklu rotor: BlyUk gugcli motorlarda kullanilir. Tam ylk altinda kalkinma
Ozellikleri iyidir.

Duble gubuklu rotor: Cekme kuvveti cok ylksektir.Kalkinma ve nominal akim oranlari

iyidir.Ayrica aki yogunlugu etkisi neticesinde kalkinma momenti yuksek olup, kalkinma
akimi dusuktar.

Sekil- 15.4 : Kisa devre gubuklu rotor.

15.2 Doner alan — Devir sayisi :

Asenkron motorlarin statorlarindaki sargilara iki—u¢ faz uygulanarak doéner.
Manyetik alan elde edilir.Bunun igin her bir faza ait sargilar stator oyuklarina 120°’lik agi
ile yerlestirilir.
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Bu sargilara uygulanan akimlar arasinda 120° faz farki olur ise (Ug fazl alternatif akim)
statorun i¢ yuzinde hareket eden doner manyetik alan meydana gelir.Bu doner alanin
hizi, statorun kutup sayisina ve uygulanan akimin frekansina baglidir.Bu doner alan
senkron devir sayisi ns veya doner alan devir sayisi noolarak adlandirilir.

1208 o 2 1201
2P

No_ns: Senkron devir sayisi , doner alan devir sayisi,
f: Frekans,
2P: Tek kutup sayisl, veya ;

LoB0f o 60f
o P \ s =

P: Cift kutup sayisi

15.3 . DOnme momenti—-Kayma :

Asenkron motorlarda stator doner alaninin dondugu hiza ns (no ) senkron hiz denir.
Rotor hi¢bir zaman senkron hizla donmez.Cunku stator doner alani ile rotor gubuklari
ayni dogrultuda olacagindan rotor, iletken gubuklari stator alani tarafindan kesilmeyecek
rotor gubuklarinda EMK indiklenmeyecek ve dolayisiyla moment meydana gelmeyecek-
tir.Bu nedenle rotor hizi senkron hizdan geride kalacaktir.Rotor Gzerinde higbir ylik olma-
sa dahi rotorun yenmesi gereken elektriki-mekanik (surtinme) direncleri sifir olmayaca-
gindan rotorda az da olsa bir yuk vardir.Bundan dolayi rotor doner alanin hizindan daha
klguk hizda donmek zorundadir.

Stator sargisinda meydana gelen déner manyetik alan senkron hizla dénerken rotor
iletkenlerini (Bakir—aliminyum ¢ubuklar) keser ve sincap kafesli (kisa devre gubuklu)
rotorda gerilim indiiklenir.indiiklenen gerilim rotor gubuklarindan gecirdigi akim rotor
manyetik alanini meydana getirir.Stator—rotor alanlarinin birbirine etkisi sonucu rotor
stator alani yonunde doner.

Motor miline yuk uygulandiginda rotor hizi diser.Bu durumda stator alani rotor gubuk-
larini (iletkenlerini) daha fazla keser, rotorda endiklenen gerilim—akim artar.Bu da donme
momentini arttirir.Ug fazli asenkron motorda senkron hizla rotor hizi arasinda bir fark
(kayma) olursa donme momenti olusur.

Kayma: Senkron hizla (ns—no) , rotor hizi (n) arasindaki farka kayma denir.
Devir cinsinden kayma: S=ns—nveya S =no-n

Ns-N
Ns

No-N 100
No

Yuzde cinsinden kayma : % S = 100 veya %S =

Rotorda induklenen gerilimin frekansi: f2=S.f1 dir.
f2: Rotorda indlklenen gerilimin frekansi

f1: Statora uygulanan gerilim frekansi

S: Kayma
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15. 4 Asenkron motorun galisma karakteristigi :

Ug fazh sincap kafesli asenkron motorlar bos calisma ve tam yiikte galismada yaklagik
olarak sabit hizla ¢aligirlar.Rotor empedansi ¢ok kuguk oldugundan (Bakir—aliminyum
cubuk) kuguk bir hiz degisimi ile rotor akimi artar, gerekli ddnme momenti elde edilerek
yuk karsilanir.Bos ¢alismada kayma %1’den kiguk, tam yukte ise %2-%5 arasinda degi-
sim gosterir.Bu nedenle asenkron motorlar sabit hizli motorlar olarak adlandirilir.

Asenkron motorlarda verim, kiiglk gugclerde dusuktir.YUk arttikga verim artar.YUkun
%75 ile %100 arasinda maksimum degerine ulasir.

Tam yuk
A A M Moment
n |
didak | 20
: / -
—GUg katsayisi
A
%80 Pl iy —»Devir
:/ 16, Verim
1 :
%60 500 |
momenti : F12 o
1200 : 4’D0ndurme
Yuzde verim !
1000 Dénme momenti -8
%40 I
400 n E
%20 Kayma : 4
v V——‘
0 : » Yilzde kayma
%20 %40 %60 %100 P (Gug)

Sekil- 15.5: Sincap kafesli asenkron motorun ¢alisma karekteristigi egrisi.

Asenkron motorlarda kayiplar; sabit kayiplar ve bakir kayiplarindan meydana gelir.
Sabit kayiplar: Surtiinme, hava ve demir kayiplari olup bitln yuklerde sabittirler.Bakir
kayiplari ise motor sargilarindaki I .R'dir.Buda sargilardan gecen akim arttikga bakir
kayiplari da artar.Kuguk yuklerde giris guclinun buyUk bir kismini sabit kayiplar tuttugun-
dan verim duser.Blyuk yuklerde (tam yukte) ise sabit kayiplar ktiglk bir kismini tegkil
ettiginden motor verimi artar.YUk motorun nominal degerini asarsa bakir kayiplari hizla
artarak verim duser.

TFGQI-k-I§ gucu ,qq veya 1= Giris gucu-(Sabit _kyp.-l_-_br?klr kyp.) 100
iris gucu Girig gucu

Asenkron motorlarda kayma kuguk, hiz regulasyonu mukemmeldir.
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15.5 Asenkron Motor Baglanti Uglari :

Ug fazl asenkron motorlarda stator sargilari motor klemensine her faz gurubu igin
ayri ayri ¢ikartilir.Faz guruplari icindeki baglantilar igeride (stator sargilarinda)yapilirlar.

Sargi uglari ;
Birinci faz => U1—U"2veya U — X
ikinci faz => Vi—V'2veya V - Y
Uglincti faz => W1— W 2veya W — Z
Tanimlamalar :

Ug fazli asenkron motorun sargilari yildiz—ticgen (A,/\) devre olarak baglanirlar.

ou ov ow U \Y, w
e ___ o @
‘ X Y VA X Y

Motor klemens baglantisi

Motor klemensine uglarina ¢ikariimasi
Sekil- 15.6: Ug fazli asenkron motorun baglantilari

Asenkron motorlarda yildiz devrede donme momenti—akim deg@erleri G¢ggen devrenin
ucte biri kadardir. Motorlarin A baglanma kogulu sebeke gerilimi ve motor etiketine gore
belirlenir.

16.6 Ug fazli asenkron motorda kalkinma ve yol verme :

Kisa devre rotorlu asenkron motorlar ilk anda (rotor durdugu igin) sekonderi kisa devre
edilmis trafoya benzerler.Bu nedenle kalkinma aninda nominal akim degerlerinin 4—6
kati kadar fazla akim ¢ekerler.Bu durum bagli bulunduklar sebekelerde akim dalgalan-
malari ve gerilim distmlerine (kisa bir sure icin) sebebiyet verirler.Bu da ayni sebekeden
beslenen diger elemanlarin etkilenmesine sebep olur.Motorlarin kalkinma anindaki ¢ek-
tikleri yiksek akimlar kisa sureli (3—5 saniye) oldudu igin kendi sargilarina zarar vermez-
ler.Kisa surede motorun normal devrine ulasmasiyla kalkinmada ¢ekilen yuksek akim
nominal degerine gekilir.
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Kuguk gugli asenkron motorlarin kalkinma akimlari sebekeyi fazla etkilemedigi icin yol
verme sistemlerine gerek duyulmaz.4 KW (HP) ‘tan kiguk gugll ve yuksek reaktansli
motorlara direkt yol verilirBunun disindaki motorlara kalkinma aninda dusuk gerilim
uygulayarak yol verilir.Uygulanan gerilim dusik olunca kalkinma momenti ve motor gucu
de dusuk olur.

Asenkron Motorlara yol verme metotlar :

I. Direkt yol verme ;
4 KW’ tan kuguk guglu ve yliksek reaktansli motorlara
Il. DUsuk gerilimle yol verme ;
4 KW’ tan buyuk gucli motorlara su usullerle yol verilir ;
a. Seri direncle yol verme,
b. Seri reaktansla yol verme,
c. Oto trafosuyla yol verme,
d. Yildiz—Ug¢gen salterlerle yol verme.
lll. Invertor (frekans degistirerek yol vericiler) ;
IV. Soft-start (yumusak yol vericiler)

Gunumuzde ¢ok amagli kullanim olarak A.C. Motor kontrolcusuyle yapilmaktadir.
Asenkron motorlarin kalkinma ve yol verme sistemlerinde motorun baglanacagi sebeke
gerilim degeri ve motor etiketi degderlerinin uygulanacak yol verme sisteminde énemli bir
etkendir.Dikkatli incelenmesi gerekmektedir.

15. 7 Ug Fazli Asenkron Motorlarin Frenlenmesi :

Ug fazli asenkron motorlarin endustriyel gcalismalarda bulunduklari kosul itibari ile yiik-
|0 olsalar dahi ani durdurulmalari, diger bir deyisle frenlenmeleri gerekmektedir.Bu ne-
denle asenkron motorlarda mekanik veya elektriksel olarak durdurulmasi veya frenlen-
mesi yapilir.Bunlar ;

|. Mekanik frenleme ;

Balatali frenleme: Asenkron motoru durdurmak icin enerjisi kesildikten sonra ayni
anda motor mili balata sistemiyle sikistirilarak gesitli usullerde durdurulmus-frenlenmis
olur.

Il. Elektriksel frenleme ;

Generatorle frenleme: Motor miline akuple generator motor enerjisi kesildikten hemen
sonra yuklenerek durdurulmasidir.

Ani durdurma: Motor enerijisi kesildikten sonra ters yonde akim verilir.Boylece motor
ters yonde donmek isteyecek dolayisiyla duracaktir.Bu sistem salter veya kumanda sis-
temiyle yapilr.

Ill. Dinamik frenleme ;

Asenkron (endiksiyon ) motorlarda dinamik frenleme ile durdurulur.Durdurma butonu-
na basilinca motor devre digi kalir.Bu anda stator sargilarina D.C. gerilim tatbik edilir.
(kisa bir slre i¢in) Stator sargilarinda dogru akimin etkisiyle manyetik alan olusur.Bu
alan icinde donen rotordan buylk akimlar geger.Stator, rotor akiminin etkisiyle motor
frenlenir—durur.Bu sistem i¢in salter (manyetik) ve kumanda sistemi kullantlir.
*Invertdr kullaniminda da fren modulu kullanilir.
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15.8 Ug Fazli Asenkron Motorun Tek Fazli Sebekede Kullaniimasi :

Ug fazli A /A bagli asenkron motorlarin gerek duyuldugunda bir fazli sebekelerde ¢a-
histirlmak istenirse, her iki baglantida da bir faz gurubu bobinlere paralel bir kondansator
baglanir.Kondansator bir fazli devrede kalkinmasini ve galismasini saglar.Motor sargila-
rindan gegen akimla (la), kondansator Uzerinden gegen akim (lc) akimi arasinda faz
farki oldugundan déndirme momenti olusturur. Yani stator sargilarinda tek fazla ve kon-
dansatdr yardimi ile gegen akimlar arasindaki faz farki nedeniyle déner alan meydana
getirir.Ug fazli asenkron motorun bu usulde tek fazli sebekede g¢alismasinda motor giicl
uc fazli beslemeye gore %40-%45 oraninda duser.Bir fazli 220-230 volt sebekede kulla-
nilan kondansator degeri KW basina 70 pF olarak hesaplanir.Bu uygulamada 230 V’luk
devamli devrede kalacak yagli, kagit yalitkanli kondansatorler tercih edilir.Kalkinma mo-
mentini yukseltmek icin ikinci kondansator yol alma suresince kullanilir.Kisa sure devre-
de kalacak elektrolitik kondansatorler tercih edilir.

Ug fazli asenkron motorun tek fazli devrede kondansatérlii baglanti gemasi

L10o

Yildiz baglh asenkron motorun tek fazli sebekede kondansatoérlerle galigmasi

L1o

NO I O

Uggen bagli asenkron motorun tek fazli sebekede kondansatérle ¢alismasi

Sekil- 15.7: Ug fazli asenkron motorun tek fazli sebekede caligmasi
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Deney no 30: UG FAZ ASENKRON MOTORDA FAZ DIRENGLERINi OLCMEK

Deneyin amaci: Ug faz asenkron motor sargilarini ohm metre ile (avometre) ile kontrol

edip faz direng degerlerini bulmak.

Arag Geregler :-Eneriji Uniteli deney masasi Y-036/001
-Rayl motor sehpasi Y-036/002
-Uc faz asenkron motor Y-036/015

-Avometre - Ohm metre
-Jagl kablo ,IEC figli kablo

Deney baglanti gemasi : Y-036/001

ENERGY INPUT MEASURABLE AC ENERGY
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° ANALIZOR

‘CONTROLS CIRCUIT ENERGY ——— 1~ RPM & TORQUE MEASUREMENT —
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Y-036/015

U,l,Coso :

W,VA VAR | PE| ~
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|

|

|
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é) PE PECE)
e}
o
©
(a2}
N
>
a)Deney baglanti semasi b)Devre semasi

Sekil 30.1:Ug faz asenkron motorun direk galismasi deney baglanti semasi.

151



Deneyin yapihisi :

Ug fazl asenkron motorun klemensini asagidaki gibi A baglayiniz.

e_____ o @

b) motor klemens A baglanti c) Faz direnglerinin A baglanti
1-2=U-V=>R1=r1+r2 = r1=17-(R1+R3-R2)

2-3=>V-W=R2=r2+r3 = r2=17-(R1+R2-R3)

3-1=>W-U=>R3=r3+r1 = r3=17-(R2+R3-R1)

Bu durumda faz direngleri esit olduguna gore

—1. 1. -1, —ro=r3=1 . R1=1.Ro=1.
rM= ) R1, r2= > R2, ra= > R3 = ri=r2=ra3= > R1= ) Ra2= > R3

-(__)hm metre veya avometre ile R1,R2,R3 direng¢ degerini olglp kaydediniz.

-Olgtigunuz degerlerden,denklemi kullanarak faz (sargi) direng degerlerini bulup kayde-
diniz.

-Sargi uclari ile motor gévdesini onm metre (avometre) ile kontrol ediniz.

-Denklemle buldugunuz faz (sargi) direng de@erleri ile 6lgim degerlerini karsilastiriniz.
-Ug fazli asenkron motorun klemensini asagidaki gibi A baglayiniz.

a) bobin acik A baglant

1T

b) motor klemens A baglanti c) Faz direnglerinin A baglantisi
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_r1(r2+r3)
1-2= Uy-XW = R1_r1 o3

_ra2(r1+ra)
2-3=>WX-2V =R2=

_ra(r1+r2)
3'1 = VZ'YU = R3 =r3+ri+r2

Bu durumda faz direngler esit olduguna goére

= = —L L _L
R1=R2=R3 :>r1_3 R1,r2=3 R2,r3_3 R3

—ro—r3=2 .R1=2 .Ro=2_
r1_r2_r3_3 R1_3 R2_3 R3

-Ohm metre veya avometre ile R1,R2,R3 direng degerini dlglip kaydediniz.

-Olgdguniuz degerden denklemi kullanarak faz (sargi) direng degerlerini bulup kaydedi-
niz.

-Denklemle buldugunuz direng degeri ile 6lgim sonucu buldugunuz direng degerlerini
kargilastiriniz.

-Sekil-30.1 deki deney devresini kurunuz.

-Asenkron motora A bagli nominal gerilimini uygulayiniz.

-Enerji Unitesindeki enerji analizatériindeki motorla ilgili parametreleri U,I,Cosgp, W,VA,
VAR go6zlemleyip kaydediniz.

-Enerjiyi kesip deneyi sonlandiriniz.

Deneyde alinan degerler :

Enerji analizatoru
Ri1|R2|Rs| rm|r2]|r3 ¥ | [Coso] W | VA [VAR ACIKLAMA

Degerlendirme :

Soru 1: Asenkron motor sargilarinda nasil arizalar olur? aciklayiniz .

Soru 2: Faz sargilari direngleri arasinda farkhlik olur mu,varsa ne anlama gelir? aciklayi-
niz.

Soru 3: Buldugunuz r1,r2,r3 faz sargi direnglerine uyguladiginiz U gerilimine gére ohm
kanunuyla buldugunuz | degeri ile motor ¢alisma akimi | ayni mi degilse sebebi nedir?
aclklayiniz.

Soru 4: Buldugunuz direnglerden bakir kayiplarini bulunuz.

Soru 5: Ave A baglantida olusan direng dederini analiz ediniz.

Soru 6: Deney sonu gozlemleriniz agiklayiniz.
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Deney no 32: ASENKRON MOTORUN BOS GALISMASI

Deneyin amaci :Asenkron motorun sabit kayiplari (Pfe) demir,(Ps) surtinme kayiplari
bulmak ve A, A baglantilarinda bos ¢alismada kalkis akimini inceleyip analiz etmektir.

Arag Geregler :-Enerji Uniteli deney masasi
-Rayli motor sehpasi
-Ug faz asenkron motor
-Jagl kablo ,IEC figli kablo
-Takometre

Deney baglanti semasi :

Y-036/001
Y-036/003
Y-036/015

Y-036/001

ENERGY INPUT MEASURABLE AC ENERGY

‘CONTROLS CIRCUIT ENERGY
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°© ANALIZOR!
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O
O

g
-

o
- ——-}FO3 0= ®

L1 O
L2 O

L3 O

N O
PEO

U,l,Coso
W,VA,VAR

Y-036/015

Y-036/015

Sekil 32.1:Ug faz asenkron motorun bos calismasi deney baglanti semasi.
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Bilgi : Asenkron motorla bos (yuksiz) calismada sebekeden c¢ok kiicik akim—gug¢ ¢eker-
ler.Cekilen bu kii¢lk glic asenkron motorun sabit kayiplarini karsilar.

Bu kayiplar ;
Demir kayiplari Pre
Surtunme—-riuzgar kayiplari Ps

Motorlarin bog ¢alismalarinda nominal gerilim uygulanir.Asenkron motorlarda bos ¢a-
lismada kayma c¢ok kuguktur. Asenkron motorlar bos ¢alismada motor yapisina gore se-
bekeden nominal akimin % 15-% 50 ‘si kadar akim ¢eker.Bu akimin bilesenleri ; Im
(stator manyetik alani) manyetik alan akimi ve kayiplari karsilamak icin Iw akimidir.
Motorun bostaki gu¢ katsayisi 0,1-0,3 gibi degerlerdir.

Bos calismadaki guig :
Pb =13".Uh.lb.Cospb

Bostaki kayiplar ise ;

Pcub + Pre +Psii
Po = Pcub +Pre + Psirdir.

v i
Ez /L’ |

Sekil 2 :Asenkron motorun bos ¢alisma akim bileseni

Asenkron motorun doéner alani bosta—yukte degismez.Devir sayisi ise bosta—yukte
¢cok az bir degisim gosterir.Bos ¢calismada bakir kayiplari vardir.Bu kaybin ¢ok az olmasi
gerekir.Cekilen akimda oldugu gibi.

Deneyin yapihisi :

Not:Deneyde 4kw asenkron motor (y-036/016) vb. kullanilmasi,6l¢im degerlerinin blylk
olmasi nedeni ile dlgum Unitesinde daha rahat gorulmesi igindir.

-Sekil 32.1 deki deney devresini kurunuz.

-Motor klemensi A bagli olarak nominal gerilimini uygulayiniz.

-Motor kalkig parametrelerini gozlemleyip kaydediniz (1)

-Motor normal ¢alismasinda enerji analizatorinden U,l,Coso,W,VA,VAR degerlerini goz-
lemleyip kaydediniz.

-Takometre ile motor milinden (nr) rotor devrini dlgtp kaydediniz.

-Enerijiyi kesip deneyi sonlandiriniz.

-Motor klemensini A baglayip nominal gerilimi uygulayarak yukardaki deney iglem sira-
sini uygulayiniz.

-Enerjiyi kesip deneyi sonlandiriniz.
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Deneyde alinan degerler:

(A bagh) Enerji analizatori (A bagh) Enerji analizatora
U | |Cosqg W | VA |VAR[Kkalkis|[ U | [Cosgd W | VA [VAR[kalkis

ACIKLAMA

Degerlendirme :

Soru 1: Asenkron motor bos ¢alisma deneyi hangi amacla yapilmistir? agiklayiniz.

Soru 2: Bos ¢alismada Cose neden kuguktur? acgiklayiniz.

Soru 3: Bos ¢alismadaki (Pcu) bakir,(Pfe) demir,(Psl) strtinme kayiplarini bulunuz.
(Pcu) bakir kaybi ne olur? aciklayiniz.

Soru 4: Denklem sonucu bulunan Cosg ile 6lgilen Cose ayni mi? degilse sebebini agikla-
yiniz.

Soru 5: Kalkis akimlari A ve A farkli midir sebebi nedir? agiklayiniz.

Soru 6:Deney sonu gozlemleriniz agiklayiniz.
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Deney no 33: UG FAZLI ASENKRON MOTORUN KISA DEVRE (KIiLiTLi ROTOR)
DENEYi

Deneyin amaci: Asenkron motorlarin (Pcu) bakir kayiplarini ve esdeger direnci (Re)'nin
bulunmasi.

Aracg Geregler :-Enerji Uniteli deney masasi Y-036/001
-Ug faz varyak Y-036/002
-Rayli motor sehpasi Y-036/003
-Enerji analizatoru Y-036/004
-3 faz asenkron motor Y-036/015
-Manyetik toz fren Y-036/024-A
-Jagli kablo ,IEC figli kablo
Deney baglanti semasi : Y-036/001

‘CONTROLS CIRCUIT ENERGY ———  RPM & TORQUE MEASUREMENT —

ENERGY INPUT MEASURABLE AC ENERGY

] 1 e

‘ ‘

ANALIZORU

AR VRPN W
@ LHJ \m“j oo
7= o OLDIRIR
i o \ /

L\ ’

1

1

i

ngngngngngngngng

D.C AC G-y
(=] =5 [=7

TOR Oz Ot Os O

Y-036/002

24V DC.

LD.CL

Y-036/016

RPM

Sekil 33.1:Ug fazli asenkron motorun kisa devre deney baglanti semasi.
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Sekil 33.2 Ug faz asenkron motorun kisa devre deneyi devre semasi.

Bilgi :Gerilim kaynagindan motor sifirdan baglayarak gerilimi kademe, kademe artirilarak
uygulanir.Motorun g¢ektigi akim dnce nominal degerde daha sonra kisa bir sure igin
nominal degerin %150 sine kadar ¢ikarilir.Deney suresince rotorun donmemesi saglanir.
Motora uygulanan gerilim nominal degerin %40 kadardir.Bu sirada motorun ¢ektigi gug
bakir kayiplarini verir.Rotor ddonmediginden surtinme-rizgar kayiplari sifirdir.Demir
kayiplari kiigik degerdedir.Bu deney sonucunda Re bulunduguna gore herhangi bir yuk
akimindaki bakir kaybi bulunur.

Pk=Pwu=3.LRe....... dir.

_ Pcu

R
Y

Bu deneyde alinan olgum degerlerle; uygulanan gerilime gore akim-gutcun degisimi;
akimla gug katsayisi-empedans-gug degisimleri gorulebilir.
Asenkron motorun kisa devre akim bileseni
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Sekil.2. Asenkron motor kisa devre deneyi akim bileseni
Ik- Kisa devre akimi ( statorun gektigi akim)
Im- manyetik alan akimi
Iw- Kayiplari karsilamak igin (Pcut+Pre)akim rotoru kilitlenmis asenkron motor sekonderi
kisa devre edilmis trafo gibidir.

Deneyin yapllisi:

Not:Deneyde Ug fazli 4kw motor (Y-036/016) yerine,ug fazli 1kw motoru (Y-036/015) kul-
lanabilirsiniz.Manyetik toz freni PWM 0-24v kaynakla maksimum degderde enerjilendirerek
yapiniz.

-Sekil 33.1,33.2 deki deney devresini kurunuz.

-Motor milinin donmesini dnlemek icin manyetik toz freni RPM ve tork kisminin PWM
0-24v kismi maksimum degerde tutup starta basiniz.

-Ayarli A.C besleme (varyak Y-036/002) unitesinden sifirdan baglayarak gerilimi kademe
kademe artirarak motora uygulayiniz.

-Motor nominal akim degerine ulasincaya kadar gerilimi artiriniz.Her konumda devredeki
enerji aznalizat('jrijndeki parametreleri (U,I,Cose,W,VA,VAR) gozlemleyip kaydediniz.
-Pk=3.1.Re denklemindeki (Pk) kisa devre glcu,(Pcu) bakir kaybi,(Re) esdeger direnci
olcumdeki degerlerden ve denklemden bulunuz.

-Motor nominal akim deg@erinin 1.5 katina yaklagincaya kadar motora uygulanan gerilimi
kademe kademe artirin nominal degerin Uzerindeki akim degerini kisa sureli uygulayiniz.
Bu konumda enerji analizatorinin parametrelerini gozlemleyip kaydediniz.

-Enerjiyi kesip deneyi sonlandiriniz.

*isteme bagh 6zellikle kisa streli motor nominal gerilimi uygulayarak deneyi tekrar edebi-

lirsiniz. Gozlemleri kaydedip analiz yapiniz.
Deneyde alinan degerler :

Enerji analizatoru
U 1 [Cosg]W | VA [VAR| " | Re AGIKLAMA
.-"C;'2
(4]
(7]
o
1l
c

Degerlendirme :

Soru 1: Asenkron motorda kisa devre deneyi hangi amagla yapilir? aciklayiniz.

Soru 2: Deneyde Cos¢ degeri nedir? agiklayiniz.

Soru 3: Deneyde motor nominal gerilimi neden uygulanmaz? aciklayiniz.

Soru 4: Denklemde (Pk=3.U.l.Cos®k) bulunan Cos®k ile deneyde olg¢ilen Cospk ayni mi-
dir farkli ise sebebi nedir? acgiklayiniz.

Soru 5: Kisa devre deneyinde (Pfe) demir kaybi var midir varsa neden goz ardi edilir?
aciklaymniz.

Soru 6: Deney sonu gozlemleriniz agiklayiniz.
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Deney no 34: UG FAZLI ASENKRON MOTORUN YUKLU GALISMASI

Deneyin amaci :Asenkron motorun yukte galistirip gli¢g-moment,devir,akim,Cose,gerilim
iligkilerini inceleyip analiz etmektir.

Arag Geregler :-Eneriji Uniteli deney masasi
-Rayl motor sehpasi

-Ug faz asenkron motor
-Manyetik toz fren
-takometre
-Jagli kablo ,IEC figli kablo

Deney baglanti semasi :

Y-036/001
Y-036/003
Y-036/015
Y-036/024-A

Y-036/001

ENERGY INPUT

MEASURABLE AC ENERGY

‘CONTROLS CIRCUIT ENERGY

————  RPM & TORQUE MEASUREMENT —

Sekil 34.1:Ug fazli asenkron motorun yiikli ¢galismasi deney baglanti semasi.

[ Jww O
L1
T T T T T T T ENERJI //f O i
‘ ‘° ANALIZORY) | 2 ||e o
L es :
©) ; 4 ) o
I o l d
Dz & e
............... 1B
4 2
24V DC.
9 &

= i iﬁ

3 S .

52 g\ / %9, Va

g g ______________________________________ RE.O)

‘ LD.CL ‘

RPM

163




L1 O

L20 O L o O
L3 O N O A
N o o 5 6
PEQ-—-—-—-—-—- T
Q i
1
i 0-24v DC
i veya
; 0-24v PWM
: o O
i
i
i
i
!
e bateaieieie B
L1|L2 L3 N | U.I,Coso
!_._@MPR 53PE | WVAVAR
' TL2 L[N - S
! L 1 1_ ]
i o
i 14
i ()
: >
: X
! 5
; [
i
i
i
!
i 24V DC.
3
=]
To)
b
: T E
3 AN \&) ¢
o U - PEO
>_

Sekil 34.2:Ug fazli asenkron motorun yikli calismasi devre baglanti semasi.

Bilgi :

Asenkron motorun yuklu ¢calismasinda; gug (P) ile, moment (M), devir (n), verim (n),
kayma (S), gug katsayisi (Cose) ve akim-moment, kayma moment gibi iligkileri gozlem-
lenebilir.

Asenkron motorlarda devir sayisi yuklendikge azalir, bos ve tam yukteki devir sayisi
dogrusal olarak duser bu fark buylk degerlerde degildir.

Asenkron motorun gug katsayisi bosta kuguk olup, yuklendikge buyur.Motorun kaymasi
da motor yuklendikce belirli bir degere kadar artar.

Asenkron motorlarda verim yuklendikge artar, 1/3 ylkten sonra tam yuke kadar verim
artis1 daha yuksektir.

Asenkron motorun momenti de motordan alinan gugle dogru orantili olarak artar, bu artis
devrilme momentine kadar devam eder.Asenkron motorlarda bazi buyukliklerin
denklemsel ifadesi;

S= ”;-nf 100 Motor etiketinde alinan gugtir
_Alinan gug¢ _ Px.975 P=\3.u.Cosy verilen glc
N=v r M= kgm.
Verilen gug nr

Asenkron motorlarda (nr) devir, turmetre ile élgular, gug¢ katsayisi Cosometreyle dogru-
dan &lgulir.Motor kayiplari Pk=Pcu+Pfe+Ps, moment fren sistemi gibi usullerle olgullr.
*Y-0036/001 eneriji Unitesinde devir,tork tnitesinde direk diger tim AC parametreler
enerji analizatorinden direk olgalur.
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M——

» P(alinan gug)
Pa (Anma gucu)
Sekil 34.3 Asenkron motorun karakteristlikleri
Deneyin yapiligi :

Not:+*Deneyde asenkron motoru yuklemek igin manyetik toz fren (Y-036/024-A) kullanil-
mugtir.Istenilirse D.C s6nt kompunt dinamo ve yiik gurubu kullanilabilir.
*3 fazli asenkron motor sekilde A bagl uygulama yapilmistir sebekeye direk baglan-
digi icin motor etiketini dikkate aliniz.

-Sekil 34.1,34.2 deki deney devresini kurunuz.

-Ug faz asenkron motora nominal gerilimini uygulayip calistiriniz.Bu konumda enerji ana-
lizatoru parametrelerini (U,l,Cose,W,VA,VAR) gozlemleyip kaydediniz.

-Manyetik toz freni fan motorunu (220v A.C) c¢alistiriniz.

-Manyetik toz frenine D.C kaynaktan sifirdan baslayarak kademe kademe gerilim uygula-
yiniz veya RPM ve tork 6lcim kismindan 0-24v PWM kismindan starta basip kademe
kademe uygulayiniz.Bu konumu asenkron motor nominal glicune kadar devam ettiriniz.

Her konumda enerji analizatort parametreleri ve n,Nm degerlerini gozlemleyip kaydediniz.
-Manyetik toz frene uygulanan D.C gerilimi artirarak ¢ faz asenkron motorun nominal gu-
cunun 1.5 kati kadar yuklenmesini saglayiniz.Bu konumda enerji analizatoru parametreleri
ve n,Nm degerlerini gozlemleyip kaydediniz.

-Asenkron motor etiket degerlerini dikkate alarak ve uygun kosullari olusturup motorunu-
zu A konumda calistirarak yukardaki deney islemini sirasiyla uygulayiniz.Motorun yuklu
calismasi A ve A baglanti konumunu karsilastiriniz.Motor A/A direk galismaya uygun de-
gilse AC motor surucu (Y-0036/026 veya Y-0036/026-A) kullanarak motoru Abaglayin.
-Enerjiyi kesip deneyi sonlandiriniz.

Deneyde alinan degerler :

Enerji analizatoru n Tork
U | T [Coso] W | VA [VAR|d/dak «Sy | iy | 1 ork AGIKLAMA

Degerlendirme :

Soru 1: Asenkron motor devir (n),yuk (Pa) arasindaki iligski nedir? aciklayiniz.
Soru 2: Asenkron motorda kayma (S),yuk (Pa) arasindaki iliski nedir? acgiklayiniz.
Soru 3: Asenkron motorda moment degerini analiz ediniz.

Soru 4: Devrilme momenti nedir hangi kosulda olusur? agiklayiniz.

Soru 5: Asenkron motorun yuklu ¢aligmasindaki (n) verim degisimini analiz ediniz.
Soru 6: Deney sonu gozlemlerinizi agiklayiniz.
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