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Daha iyi Gug Faktoru Elde Etmek icin Senkron Motorlarin, Asenkron
Motorlarla Takim Teskil Edilerek Kullanimas

Yazan R. C.
MOORE
(Allis Chalmers)

Senkron motorlarin, asenkron motorlarla kom-
binasyonu, umumiyetle daha iyi giic faktorii te-
min etmektedir. Ilk 6nce, iki identik (tamamiyle
esit) ansenkron motor, bir hattan transformator
ve generator ile beslenmis olsun. Hat akimi, Sekil
(1) de gosterildigi gibi hesaplanabilir. Sonra; a-
senkron motorlardan biri yerine, diger asenkron
motorun ihtiyact olan biitiin reaktif giicli verecek
bir senkron motor konulsun. Hesaplardan go-
rillecegi lizere; senkron motor ile hat akimi, iki
asenkron motor halindeki hat akimi degerinin
% 80" ine kadar azalir.

Bu iki tertibin karakteristikleri, sekilde goste-
rildigi gibi vektorlerle ifade edilebilir. Soyleki,
her iki asenkron motorun esit kW, kVAR ve kVA
degerleri olsun. Asenkron motorlarin toplam kVA'
st; kW ve kVAR bilesenlerinin vektorel toplamidir
ve bu sebepten kVA, kVA;'nin toplamina esttir.

Sekilde; asenkron motor tarafindan istenen
kVAR degerleri, senkron motor tarafindan lokal
olarak temin edilmektedir. Bu misaldeki genera-
tor, asenkron ve senkron motorun sadece kW, ve
kW, aktif gii¢lerini verecektir.

Ceviren
Sungur ALTINBAS
Y. Mih
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Misalle izah edilen sistem; asenkron motor ta-
rafindan talep edilen kVAR,leri kompanze etmek
icin senkron motor kullanmakla kazanilan birta-
kim avantajlar1 agiklamaktadir. Bunlar:

1 — Dabha diisiik hat akimi ihtiyaci

2 — Verilen bir hat i¢in daha diisiik hat kayb1
ve gerilim diisiimi,

3 — Dabha kiiciik transformator,

4 — Daha yiiksek generator randimanidir.

Simdi daha genel olarak kW, kVAR ve kVA de-
gerleri farkli olan bir senkron ve asenkron motora
ait niimerik bir milsali tetkik edelim. Yiik degerleri
bilindigi veya kabul edildigi taktirde, asenkron ve
senkron motorlarin her ikisi i¢cin kW, kVAR, kVA
degerlerinin hesabi heniiz dizayn safhasinda ko-
laylikla yapilabilir. Bununla beraber, yapilmis olan
veya calismakta olan motorlarm, detayl: dizayn
karakteristikleri ¢calisma yerinde hazir olarak el-
de mevcut olmayabilir. Bundan &tiirii, motorun is-
yerinde isletme karakteristiklerinin bazilarinin

Yutandaki yazi, Power mecmuasinin  Agustos

1963 sayisindan alinmistir.
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Sekil : | — Senkron motorun tesiri

Sistemde, iki identik asenkron motordan biri verine Cos ¢ = O.g ileri fazli bir senkron motor konulmasi-
nin tesiri goriilmektedir. Hesaplar géstermektedir ki hat akiminda énemli (% 20) bir azalma olmustur.
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ilk hesaplarin yapilabilmesi i¢in elde edilmis olmas1
lazimdir. Motor hat akimi degerleri, motor giris
glici malumatindan umumiyetle daha uygun
sekilde elde edilebilir ve iyi bir tesadiif olarak da
motor hat akimlar1 birgok tesislerde 6lgiilmektedir.
Bununla beraber, senkron makine vasitasiyla
asenkron motorlarin kVAR kompanzasyonu miina-
kasasinda biz, motor hat akim degerlerinin igyerinde
temin edilebilecegini ve motor egrilerinin elde
mevcut oldugunu farzediyoruz. Farzedilen nominal
gerilim, asenkron motor randimani ve gii¢ faktorii
egrileri, garanti degerlerinden veya motor imalat-
¢isindan elde edilebilir. Motor akimi; % randiman
ve % giig faktorii egrilerinden, asagidaki formiil
yardimi ile ..bulunabilir.

Motor giicli (HP)x0,746

-, v] COs0
V3V, X —— X ==
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V. = Faz arasi gerilimi (Ug fazli sebeke farze-
diliyor).

Motor akimi egrisi, Sekil (3 ve 4) te kesik ¢izgi-
lerle gosterildigi gibi ¢izilebilir, 1 No. Iu vektor diag-
rami, 550 HP. lik bir yiik i¢in elde edilmistir.
[Sekil (2)]

kVA = VV3"XVL xTL= 1 65=657

1100

=657
100 100
kVAR = VAKVA) — (kW)»

= V (657)" — (450)° = 480 '
veya

V100 J

= 657yi — (0,685)" =480

- 450 M»

3
-4 =
=
98 kW .
] Vek.Diag. 4 Vekbiag. 2
senkren mobor kidn motor
165 4. Senk et A
Sekil :

I L ve Cos<£ degerleri verilen asenkron motor
egrilerinden elde edilmistir.

3 fazli, 60 frekansli, 600 HP, 2300 V., Cos<£ = 0.80
lik bir senkron motor; kW, kVAR ve kVA hesap-
lamalarina misal olarak secilebilir. Tam yiik plaka
degerlerine tekaiil eden sabit ikaz alan akimi, mo-
tor imalatgisindan temin edilen egriler iizerinden
elde edilir.

Motor hat akimimin 141 A. olarak o6l¢iildiigiinii
farz edelim.

kVA= x 141 =561
1U00
kW = kVA x " =561 x -1-L_= 398
100 100
/1 -~
kVAR = kVA V KO /
=561.V/ 1-(0,71) =394

Burada I}, ve Cos,/, degerleri karakeristik egri-
lerden elde edilebilir. 2 No. Iu vektor diagrami he-
sap edilmis miktarlar1 gostermektedir.

Gerek asenkron ve gerekse senkron motor igin,
alman neticeler 3 No. lu vektor diagaminda gosteril-
digi gibi birlestirip ¢izilebilir. Generadr hat akimi,
giic faktorii v.s. asagida Ozetlendigi gibi hesapla-
nabilir.

kW = 848

kVAR =86

kVA =y (kW)> + (kVAR)? = 853
Cos0 = kW/kVA =% 99,3 1, =
kVA/\/~3.Y! =214 A.
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2 — Vektérel ¢oziim

Problem, bir senkron motorun asenkron bir motorla paralel baglanmasi gibidir Hat akiminin, motor akim-
larimin cebrik toplami olmadigina dikkat edilmelidir. Geri ve ileri fazli gii¢ faktérlerini kombine ederek,
gii¢ faktorii tashihi yapilmistir.

40

Elektrik Miihendisligi 84



2
-4

at
B

%

g

G“ Fﬁktﬂ';l ).{O
Ran&-mm

e

&

"0 U» 200

Sekil :

300
Yvk, HP

4f10 500

3 — Asenkron motor
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700 HP 2300V, 3 Fash, diisiik devirli oir asenkron
motor i¢in randiman, gii¢ faktérii ve stator ofcimy»
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Sekil : 4 — Senkron motor
600 HP, 2300V., Cos — 0,8 hk oir senkron motor
icin randiman ve gii¢ faktorii
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