reis vekilligine- Romanya delegesi Mihaileanu
getirildi. Fakat reis vekili Mihaleanu isleri-
nin c¢oklugundan toplantilara istirak edeme-
diginden ve toplantida da hazir bulunmadi-
gindan yerine Romanya'dan Adriah ~Geor,
gescu'nun getirilmesi teklif edildi ve yapilan
bu teklif Umumi Hey'etce kabul edildi.

Ruzname Madde XIII:

Elektrik  Enerjisi Komitesinin  gelecek
toplantisinin Subat veya Mart 1959 da E. C.
E. nin bir dahaki toplantisindan evvel sek-

Kafesli

reteryaca bildhare giinii tayin edilecek bir
tarihte yapilmasi teklif edildi ve Umumi
Hey'etce de kabul edildi.

Ruzname Madde XIV:

Elektrik Enerjisi Komitesinin 16 nc1
toplantisina ait ve sekreteryaca hazirlanan
zabit okundu. Miizakerelerden sonra kabul
edilerek Avrupa Ekonomik Komisyonuna
takdim edilmesine karar verildi.

Gilindemde daha gortsiilecek bir mesele
mevcut olmadigi icin toplantiya 21/6/1958
ginii 6gleden sonra nihayet verildi.

asenkron

motorlara yol verme

Yazan : J. BOURGA]N

Asenkron motoTla'hn kullanma imkanlari
hergiin daha da artmaktadir. Bilhassa kafes
rotorlu makinalarm kullanilmasima dogru be-
lirli bir yonelme vardir. Bununla birlikte, so-
7l *gecen motorlar yol verme esnasinda bazi
problemlerin ortaya c¢ikmasina sebep olurlar.
Asagidaki yazi bazi parametreleri goz Onilinde
bulundurarak, yol verme metodlarindan birini
secebilmesi bakimindan, 1§1@tm601ye yardim
etme gayesini gltmektedir.

Problemi ¢ acabilmek icin, kafes rotorlu
asenkron motorlarin bazi karakteristiklerini
g0zden gecirelim.

A. Kafesli motorun avantaj 've mahzur-
lar :

‘Kafesli bir rotorda, rotor silindirinin bir
ana dogrusuna gore egimli olan oluklar biitiin
rotor * cevresine dagilmis bulunmaktadirlar.
Oluklara yerlestirilen cubuklar, . uclarindan
halkalarla kisa devre edilip, sincap kafesi adi-
m verdigimiz .sistemi meydana getirirler.

Bu sekilde tesis edilen kafesli bir motor
hayli avantaji haizdir. Soyle ki: Basittir, sag-
lamdir, bakimi kolaydir, ariza imkani azdir ve
diger biitlin motorlara nazaran daha-ucuzdur.

Buna mukabil cogu isletmeciler, biiylik
_yol alma akimindan * dolay: kafesli motorlari
kulanmaktan kaginirlar. -Daha ilerde buna na-
sil care bulundugunu gorecegiz. :

Bilezikli motorda yol verme akiminin mii-
teakip "degisnieleri gbz oniinde bulundurulur-

12 .

Ceviren : Murat TELLIOGLU
Y. Miih. - 1.T. U.

sa, 151k sebekelerinde bu mahzurun kafesli
motorun lehinde oldugu goriiliir.

~ Diger taraftan, hiz degisimini gerektiren
durumlarda, - kafesli motoru mekanik veya
hidrolik bir hiz degistiricisi olmaksizin kullan-
mak miimkiin degildir. )

Hemen ildve edelim ki, konstiirktorler
oluk sayisini uygun segerek, moment egrisi-
nin anormal sekil degistirmesinden ileri gelen
neticeleri bertaraf edebi"'mektedirler.

B. Yol vermede gecici, olaylar

Motor §ebekeye baglandlglnda bir kag per-
yotiuk bir siire iginde geglcl rejlmden surekr
li calismaya geger. Gegici rejimi ampermetre—
lerde tesplt etmek mimkiin olmaz. Bu ‘olayi
gerilimin' tatbikinden itibaren tayin edelim.

Statora tatbik edilen emk

et=E y2cos Wt + * ) olsun.

t = 0 aninda devrenin durymunu belirten
keyﬁ bir sabittir.

Gecici rejim siiresince rotorun pratik ola-
rak hareketsiz kaldigin1 kabul edebiliriz. Bu
durumda L selfinden-ye R_direncinden ibaret
bir devre elde edilir. Gegici rejim, serbest re-
jimi, cebri rejime siipepoze ederek elde edilir.
i serbest rejimi:

L .
/T
i=I Ae seklindedir

Cebri rejim ise-tatbik edilen emk ile bev

lirmistir. Su halde gegici rejim icin

E. M. M. — 19-20
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-t/T
°Ae/

i= + 1 bulunur.
f
t = 0 aninda :
" i =A + i olup, buradan integral
° f(o)
sabiti icin:
A==i —i bulunur.
o f (0) e

‘Gegici rejime ait akim veya durum degisme
* denklemi

-t/T
i=i +[i—i ].e €))
f o f(o)
olarak gikar.
Burada: )
i : gecici akim
i : cebri rejim, yani tatbik edilen emk
t nin verdigi akim.
lf( ): bu akimin t = 0 anindaki degeri.
o .

i : Fegici rejimden hemen once Olcu-
en mevcut akim.

devrenin zaman sabiti

T :

Endii kisa devre edildiginde, stirekli re-
jimde primerin bir faz1 tarafindan kavranan
toplam akimin degeri:

0 =N .i

- N Q) dir.

(N, primere irca edilmis toplam kagak indiik-
tanstir). Formulun gecerli§i R, sekbnder di-
renci ihmal edildigine goredir. Gergekten g
kaymasi bire esit oldugundan R,/g, N, .w ya
nazaran kucuktur.

Sek. 1- .0<"<”" icin gecici

rejimde akimin genligi
A-Peryodik, B-Sinlsoidal.bilesgske

E.M.M —19-20

Diger taraftan primerin direnci ihmal
edilirse, V, gerilimi mutlak degerce emk e esit
olur

do

ce
le[=]V,| =e— (3)
dt

Kalic1 miknatisiyetin mevcut olmadigi ka-
bui edilip integre edildiginde
V. \/2
0O ———
co vr

. sin (wt +5%) @)

V,, faz basina (yildiz gerilimi) gerilimin efikas
degeridir. (2) ve (4) denklemlerinden

V, V2
1 &=—: sin (wt + </ ) ' (5
f N.w
elde edilir.
i yei (D denklerine goturtliir ve
t ' f(o)

sekonder kisa devre olduguna gore, E*/R, in
primerin zaman sabiti oldugu goz Oniine ali-
nirsa :
v, V2
J— [sin(wt+(*)—sin / e NI
N,.w

1 ©

Bu denklem, R, nin toplam kagak reak-
tans yaninda kabili ihmal oldugu, yol verme-
nin ilk anlarinda gecgerdir. Bununla birlikte
gecici olaylan izah icin kafidir.

1. Sayet ~ = 0 ise (6) ifadesi

) vV, V2
1 = ———— . sinwt
N, w

Akim ani olarak etessiis eder, aperyodik
bileske, dolayisi ile gecici rejim mevcut degil-
dir.

2. Sayet © = n/2 ise

v, V2 )
| == (coswt —e N1 )
N,.w

Aperyodik bileske maximum olup, nisbe-
ten bilylik zaman sabiti icin genligin iki mis-
line ulasabilir. Genel olarak ilk yaklagiklikla
toplam akiminin genligi, kisa devre akiminin
efikas degerinin 1,8. y2 = 2,5 misli olabilir.
(Sekil 1 de ~ < /2 hali alinmustir).

. Birka¢ peryotluk bir sirede kapama aki-
mi1, nominal akimm 10" ild 12 misline ¢ikabi-
lir. Bu akim normal ampermetreyle  .Olgiile-
mez, ayrica termik tesiri de azdir. Ancak; mo,
tor, ani harekete gecen bir magnetik role ile

L3
4
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korunmus ise bu akimin degerini hesaba kat-
mak gerekir.

C. YOL VERMEYE TESIR EDEN PARA-
METRELER :

. Yol vermenin mimkiin olabilmesi igin,
her an: . ~

— Motomn momentl
biiyiik olmali,

R— 1vmelend1r101 moment kafi buyiikliikte
olmali,

— hat ak1m1 tesisat sartnamelerince tes-
p1t edilen Mma&imum akim degerinden kiigiik
olmali.

Bu durumda problem asagida siralanan-
larla ‘ilgili ‘muhtelif parametreleri ihtiva eder.

— Tahrik edilecek makinalann karakte-
ristikleri,

— Motorun diizglin c¢alisabilmesi icin uy-
gun olan yol alma siiresi, ’

— Tesisat sartlan.

kargt momentten

I. Tahrik edilecek makinalann karakte-
ristikleri : . |
"a) Hareketli kismin atalet momenti (GD?)

— GD? si yiiksek makinalar:  Santrifiij
vantilatorler veya flfleyiciler, eziciler, meka-
nik kurutucular, bazi .kompresérler.

= GD’ s1 disiik makinalar:  Santrfiij
pompalar, takim tezgédhlan. '

* b) Yol vermede karst moment:
. — Bosta yol verilebilen makinalar : Vanti-

latorler, santrfli] cihazlar, vanalan kapali ol-
dugu halde yol verilebilen pompalar. *+ -

— Yiksek bir yol alma momenti gerekti-
ren makinalar: Eziciler, kompresorler.

o

II. Yol alma zamani: *’
Sayet tahrik edilen’ makina icin bir ka-
yit yoksa, siradan bir motor icin yol alma za-
mani takriben 25 saniyeyi agsmamalidir.
Asagidaki basit formiil, yol a®ma zamani-
nin sir'atle hesaplanabilmesini temin eder:
AN .- GD* -
t=2,75.( )2
1 1000 P
— AN (dev./dak ) sifirdan nominal devi-
re kadar hiz deg1§1m1
— GD* (kgm’) ile ver11m1§
— P (KW) motor momenti ile, karsi mo-
mentin farkina esit, ivmelendirici momente
tekabiil eden glic. (Sekil 2)
Su halde yol alma zamanini hesab: icin,
momentin hiza bagh degisimi ve tahrik édilen
makinenin GD’ si tespit edilmelidir.

I11. Tesisatin karakteristikleri:

Sozii gecen karakteristikler sunlardir:
— Akim puantmin kabul edilen maximum
degeri

14
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A:TI=f(N)

Sek.S-Derin cubuklu motorlar
B:C=£ (N)
CArivmelendiricl moment
Cr:karsi moment
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— Yolvermelenn frekansi.

— Tesisin diizgiin isleyisine uygun masti-
mum gerilim diglimii.

Yol vermede cekilen giic :

Vi. V'-' -cos 0 dir.

d ; d

V, : volt olarak hat gerilimi

: amper olarak, yolvennede hat akimi
d

. U.T.E. nin NFC 4 fasikiiliinde, 25 KW tan
kiiciik
maximum gug asagidaki sartlarla belirtilmis-
tit:.

giicler icin, yol vermede c¢ekilecek

«Nominal gerilim altinda ve yol verme sii-
resince en az normal momente esit bir mo-
ment verebilmek sarti ile :
benzeri motorlar i¢in nominal giliclin 7,5 misli,
Basit kafesli motorlar icin 9 misli».
Bununla birlikte hersey, miistehlikin bes-
leme postasina baglanmasina tabidir.
ad aym yulksek gerilim postasina bagli bir¢ok
alcak gerilim postalanni ele alalim. Muvafa-
kat edilen giice gore, yol vermede cekilen giig
yuksek gerilim tarafindan diisiik iken,
o"arak alcak gerilim -tarafinda fazla olabilir.
Genel halde role ayarini goz Oniinde bu-
lundurarak E D. F. ancak birka¢ saniye igin
muvafik glciin % 125 mertebesinde bir giic
puanti kabul etmektedir.

Cift kafesli veya

Mese-

izafi

S halde gerilim disimini fazlaca bii-
yltmeksizin, yolverme giiclinli muvafik giice
indirmek gerekir. Yol verme sayisi fazla oldu-
gu takdirde genel olarak makinenin kutupla-

E M. M= 19 -20
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nnda % 10 mertebesinde bir gerilim diisimii-
ne miisaade edilir. Yol verme sayist kiicik ise
bu deger % 15 olabilir.

IV. Yol vermede gerilim disimiinin he-
sab1 :

1 — Bir transformator hail:

Gerilim dusiimu asagidaki formiil yardi-
miyla yaklasiklikla hesaplanabilir.

|
.cos 0 + e .sin 0) . —
r S I

n

AU = (e

AU : nominal gerilime goére % gerilim dii-
sumiu
e : % olarak nominal akim i¢in ohmik
r gerilim disimiu
e : % olarak nominal akim icin endiktif
s gerilim disimi
« 1 : amper olarak vol alma akimi
( 0 faz acis1t bu akima tekabiil etmek-
tedir.)
1 : transformatoriin nominal akimi,

Yol vermede gili¢ faktorii motorun gilicli-
ne gore 0,3 ile 0,5 arasinda degisir ve gli¢ kii-
ciik oldugu nibette buyliktiir.

U = a¢e + ¢ Dbagintisindan e in
cC S T S

degerini tayin etmek kolaydir.
U transformatoriin .kisa devre gerilimi,
[}

transformator  konstriiktorleri  katalogunda,

cos 0 =1 de gerilim diigiimii € olacak sekil-
r

de -belirtilmistir.

2 — Havai hat veya kablo hali:

Formiil bir oncekine benzemektedir.

AU =1V’ (*+°°*0 + Lw.sin e5)

R : Ohm olarak hattin veya kablonun
direnci

Lw : Ohm olarak empedans (hat halinde
0,3-05 Ohm/Km, kablo halinde 0,08 - 016
Ohm/Km.)

Bu formiil, bilhassa sm 0 nin biiylik bir
deger aldigi yol vermede gerilim diisimunu
azaltmak bakimindan kablo kullanmanin
avantajli oMugunu gostermektedir. Buna mu-
kabil akimi azaltmak icin de havai hattan
faydalanilabilir.

Sozii gecen formiilleri daha canli bir se-
kilde belirtmek icin bir transformator tara-
findan haval hatlarla ayri ayri beslenen mo-
torlardan ibaret bir tesisi g0z Oniine alalim.
Sonuncu M motorunun kutuplarindaki yol
verme gerilimini tayin etmek istiyelim. Diger

EMM-—19-20

A1 " lauz

A03

O"00"

Sek.3 M motoruna yol vermede
geri Hm dusumi
T:Besleme trafosu

motorlar nominal giiclerini cekmekte olsunlar
Iki metoddan faydalanilabilir :

a) Transformatoriin ohmik ve enduktlf
gerilim dustimlertyle (genel halde ylizde ola-
rak verilmig) hattin direng ve endiiktansi bi-
lindigine gore, verilen bir yol alma akimi de-
geri icin yukarnida yazii formiiller motorun
kutuplarindaki gerilimi tdyin etmemizi mim-
kiin kilarlar.

Goz oOntine alinacak gerilim dustimleri
sunlardir:

— M harig, diger biitiin yiklii motorlarin
transformatordeki AU, gerilim diisgiimii. Bir
vektor diyagrami yardlml ile yiikteki farkli"
motorlardan gug faktorii ve akim tayin edile-
bilir.

— Transformatorde, gbéz Oniine alman
motorun, I yol verme akimi ve cos 0 gii¢

d d

faktoriine tekabiil eden AU, gerilim diiglimii.

— I ve cos 0'e tekabiil eden, hattaki
a d
AU, gerilim dustimu.
Sayet motorun kutuplarindaki gerilim,

U geriliminden diistk ise, yol alma akimi. U
n n
icin garanti edilmis degerden daha dtisiik ola-

caktir. I nin fonksiyonu olarak gerilim dii-
d

simleri bu durumda muteaklp yak1a§1k11klar—
la bulunabilir -

b) Asenkron motora yol verme 'ile ilgili
olan (Sekil: 4) deki semay1 goz Ontine alalim.

Bu semada, transformatoriin Lw kacak
T

endﬁktans1 ve R direnci ohmik ve endiktif
T

15
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Sek.”—Yol vermede trafo,h”™t ve motora
ait esdeger sema

diisimlerden halrjaketle tdyin edilmislerdir.
u

R =¢e ——— 1w =e:
T r I T B I
N N
U *: faz bagmna nominal gerlim
IN= - faz basina, nominal akim
RT: faz basina ohm olarak direne
LwT: faz basina ohm olarak endiiktans

Benzer sekilde karakteristikleri belirtelim.
— Hat icin :
Lw : faz basina ohm olarak endtiktans
L
RL ; faz basina ohm olarak direne

— Motor igin:
N,.w : Primere irca edilmis toplam kagak
reaktans.

Bu reaktans sadece yol verme akiminin hesa-
bina girmektedir. Konstiirktorlerin katalog-
larinda bulunmamakla beraber asagidaki for-
mille tayini mimkindir:

K = ——— | yol alma akiminin mo-

I
N

torun normal akimina oranidir.

Esdeger semadan asagidaki denklem bu-
lunur: *
; U
I J—
d

V(R +R )’+(L.w +Lw +N .w)*
TL T L 1
Sayet diger motorlar da transformator
devresine bagh iseler kutuplarindaki U' geri-
limini tdyin etmek kafidir (a paragrafina

bak.). Bu halde:

16

UI

VR + Lw + Nw)? . -
L L 1

3 — Bir Diesel - alternatér grubu veya
benzeri ile .bes'eme hali:

Yolverme" gecici bir olay olup alternato-
rin siibtransient ve transient reaktanslan ile
reglilatoriin  stir'atliligi ve ikaz seviyesi ise
karisir. Bu farkli parametrelere ait degerler
bir yandan az veya ¢ok bir gerilim diisiimiine,
diger yandan gerilimin eski haline kisa veya
uzun zamanda donmesine sebep olurlar. Bu
durum ise, bazi tesislerde, cok stir'atli regiila-
torlerle techiz edilmis dusiik reaktansh alter-
nator*erin kullanilmalarint gerektirir.

Bu hesaplar umumiyetle biitiin lizumlu
unsurlart elinde bulunduran alternator'kons-
triktori tarafindan yapilr. 5

D. YOL VERMEDE MUHTELIF COZUM-
LER (Yukarida etiid edilen parametreler goz-
Oniine alindigina gore) :

Bir motojun gsebekeye baglanmasinda
akim puantinin motor ve sebeke karakteris-
tikleri ile ilgili oldugunu, bu puantin tahrik
edilen makinanin karakteristikleri ile ilgisi
olmadigini gordilk. Bu deger, motora ister
bosta, ister yiikte yol-verilsin ayni kalir.

Bununla beraber cekilen akim hi¢ stiphe
yok ki yol verme zamaninin bir fonksiyonu-
dur. Su halde, verilen motorun GD’ si ile, kar-
st momentin yol verme boyunca degisim ve
degerine baghdir.

Motorun uclarindaki gerilimi dusiirecek
sekTde, sebeke ile motor arasina konulacak'
bir tertiple akim puantini diisiirmek mimkiin-
diir. Bu usulde akim puanti azalmakla bera-
ber ehemmiyetli bir oranda moment de azalir.
Bu durumda diisiik gerilimle beslenen motor
ile, tahrik edilen makinanin karakteristikleri-
ni yol vermeyi temin etme bakimindan hesa-
ba katmak icabeder. Sunu da kaydedelim ki,
yol alma akimi, yol alma gerilimi ile orantili
oldugu halde, moment gerilimin karesiyle de-
gisir Bu ozellik, akimla gerilimin ayni oran-
da azaldiklar1 ¢oziimlerde, elektrik! bir avan-
taj teskil eder.

Yol verme tertipleri:

Bazi durumlarda tesisat masrafini arttir-
maksizin, basit olarak direkt yol verme usul-
leri diistintilebilir.

Mesela, fazla sayida kiiglik glicte ve bir-
kac tane de biiylik giicte motorlart havi bir
pompalama istasyonu olsun. Biiytiik giicli mo-
torlar yol a’'mada kabul edilen giicten daha
fazla ¢eksinler. Belki en ekonomik coziim ka-
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125%

Kabul edilen giictin % si

olarak geklilen giig

AN NN

t

o

-

1. Statora alt tertipler:

a) Direncle yol verme (Sekil: 7) :

Bu usulde sabit veya kademeli bir direng
sebeke ile motor arasina baglanmistir. Kade-
meli dueng¢ ha inde, her kademedeki direncin
tayini icin guc¢ faktoriiniin, hizin fonksiyonu
olarak degisimini bilmek icabeder. Yol verme
icin minimum bir moment tespit edildikten
sonra" yol verme gerilim ve akimu tayin edil-
mis olur.

Sekil :8 deki gibi gerilim - akim koordinat
sistemine, akimla 0 yolverme faz agisini tes-

d
kil eden, yol verme gerilimini tasiyalim. Di-
rencteki RI gerilim diisimii, yol verme ge-
d

Sek,5-Yolvermede,cekilen ~~ rilminm A ucundan, sebeke gerilimini_goste-

gUCler azalacak sekilde Sirayla

-1

v— TCPTY e

yyj.ve1r uHS

¢

22 4

% si osrak

gu

e N\

*. daireyi kesecek sekilde akim genine pa-
ralel ¢izilmis bir dogru parcasi olarak elde
edilir. Boylece H direnci tdyin edilmis olur.

-

Uhni

Kabul ed

=

SEKIL: 6

Maxigrafli tesisat

a) Yolvermede cekilen gilic kabul edilenden fazla.
b) Yolvermede cekilen giic kabul edilenden az-

T : Maxigrafin peryodu.

bul edilen giicii arttirmak ve yol almada cek-
tikleri gii¢c sirasina gore gittikce azalacak se-
kilde motorlara yol vermektir. (Sekil: 5).

Sayet tesisatta cekilen gilici on dakika
veya daha fazla bir zamanda topliyan bir
maxigraf mevcut ise, maxigrafin bir toplama
peryodunda muvafik giicii agmamasi i¢in mo-
torlarin yol verilme zamanlan dagitilir. Boy-
lece, Sekil: 6nin (a) sikkinda yol verme
miuddetince ¢ekilen giic, % 100 ile gosterilen
muvafik glicten fazladir. Taranan kisimlarda
1 ile isaretli alanlar, 2 ile gosterilenlerden bii-
yuktiir, (b) sikkinda aksine, motorlara aralik-
Ii yol verilmek suretiyle maxigrafin muvafik
glici asmadigl goruniir.

EM.M. —19-20

b) Self ile yol verme :
Sema bir oncekinin aynidir. Aymi diyag-
ram uzerinde Lwl ve Lw yi elde etmek icgin
d
A noktasindan RI ye dik bir vektor cizmek
d
kéfidir. Bu iki usuliin birbirlerine nazaran
avantaj ve mahzurlarin1 yine ayni semadan
gormek muiumkiindiir
— Direng kullanildiginda giic faktoriiniin
degen yol verme esnasinda biiyliktiir. Bu ise
sik yol vermelerde kayda deger bir avantaj-
dir.

— Ayni gerilim disimi 0 nin T%/4 ten
d
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Sel<.7-Djrencle yolvermedfe moment-hiz
ve akim-hiz esrileri
A:NomJnal gerilim, 3:Distrulmis geri Lin

2. Baglanti1 degisimine ait tertipler:

a) Misilli baglama:

Bu usulde motor birbirini takip edecek
sekilde yildiz, zig-zag ve Tlcgen baglanarak
iic zamanda yol alir. Yol verme olayinin ni-
hayetine kadar cekilen akim azalmistir. An-
cak benzer sekilde moment de azaldigindan
tu tertip diisiik yiikte yol verilecek makina-
larda kullanilir.

Bu sistemde ayrica dokuz cikis ucu olan
Ozel bir sargi gerekligi gibi, toOyle bir tertipte
motorun normal ¢alismasi da iiggen o'malidir.
Tesisi karisik oldugu gibi ayni zamanda pa-
halidir. Ayrica her baglant1 degisiminde ge-
¢ici olaylar meydana gelmektedir.

b) Yildiz - licgen yolverme (Sekil: 9) :

Bu usul 380 V da maximum 200 brygire
kadar cok kullanhlir. Fakat yol vermedeki
T loment ve akimin degerini kat'" etmrk “"e-
3 ' Tekir. Motorun altr ucu disan alinmistir. No-
Sek, S-Yolsrerme direnci vaya minal gerilimde calisma sekli iicgen olup, sa-
selfinin tayini ' dece bir tek gerilim sltinda calistirilabilir.
Bu usulde norma' Imalde U gerilimi ile
beslenen sargilara, yalniz baglanarak U/\/3
gerilimi verilir.

bliylik degerleri icin — yol verme haline te- Yol verme momenti:

kabiil eder— R terimi Lw dan biiyliktiir. Su C

halde ilk yaklasiklikla bu iki rsu den self ile c - A tir

yol verme daha elverigli olacaktir. . a4l 3 ’
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Sek.9- A/A y01verrnede &%t
-h1z ve akim-hiz egrileri
Arnominal gerilim
B:dusurulKis gerilim

N,. w primere irca edilmis toplam kagak
reaktans oluguna Kore 1 yol verme akimi
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Sek 10-0Ototr*nsformatorle yol
verme

Moment—hlz ve akim- hiz_egrileri
"listirilmu? gerilim kafesli bir motora yolverme

fi»no".inal,B:
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Bu denklem I dan biiyiik bir deger ve-

rir. Motorun nominal gerilimi ile beslenmesin-
de yol verme akimini arttirmaya yonelen doy-
ma tesirini de hesaba katmak lazimdir. Mo-
mentin lgcte birine dismesinde mahzur olma-
yan caligmalarda bu usul Oncekilere nazaran
elverislidir.

Bununla birlikte, yildizdan tlicgene gecis-
te, motor beslenmedigine gore devrinde bir
azalma ve ehemmiyet kazanabilecek bir gecis
noktas! olacaktir. Iste bu mahzur bu usuliin
kullanilmasini sinirlar

5. Ototransformator ile yolverme  (Se-
kil : 10) :

Akim ve momenti ayni oranda azaltabil-
mekle, bunlarin sabit tahvil mecburiyeti or-
tadan kalkmug, bir onceki usule gore degisim
islah edilmistir. Diger yandan orta ve algak
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Sek.11-V montajindakj Bir
fazli ototransformatodrle
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gerilimlerde biitiin giigler i¢in bu usul tatbik
edilebilir. Ototransformator bir reaktans gi-
bi kullanildiginda,, tam gerilime gegiste bir
kesilme yoktur.

Sayet akim, belirli bir imit degerden kii-
cuik ise, kademe sayisi arttirilabilir. Ancak bu
durumda tertip daha da karigir, bu ise tesis
masrafinin artmasini gerektirir.

Uc fazh bir sistemde, arizayr ve fiyati
azaltan degisik bir usulde iki tane tek fazh
transformatorii V seklinde baglamaktir. Sekil:
11 den goriilecegi lizere bosta, fazlar arasin-
da gerilimler esit olacaktir. Bu tertip V mon-
tajin1 gerektirir.

4. Muhtelif kutup sayili motorlar:

Bu tip motorlar statorda iki veya daha
fazla sargiya sahip olup farkli kutup sayisin-
da, dolayist ile iki veya daha fazla hizda ¢a-
ligabilirler. Motora, akimin diisik oldugu en
kiicik devir sayist lzerinden yol verilir. Bu-
na mukabil kiigiik devir sayisindan yiiksek de-
vir sayisina geciste kisa streli bir akim pu-
antina tekabiil eden yeni bir gegici vrejlm
meydana gelir. (Sekil: 12).
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Omega 8,
Omega s, =
2

0 dan omega s, e kadar, dugiik hizda yol
vermede dagitilan enerji, 0 dan omega s, ye
kadarkinin dortte biri olacaktir. Sekil 13 ve
14 te sOzii gecen enerji, son hiz'ar1 ayn1 olmak
sart1 ile, tek hizli ve iki hizli motorlarda ta-

ranmis kisimlarla gosterilmistir.
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Sek.1lif-1k1 hizli
bir motorun roto-
rundan enerjili da-
gilisi (yolverme
0 dan yve kadar;

|
1
1
i
|
I

| £
0 uT
Cok.13-Tek hizli
bir motorun rotorun-
dan enerji dagilisi
(yolverme 0 dan
ye kadar)

Yol alabilmeleri icin normal momentten
daha biiyiik bir momenti gerektiren makina-

+gek.12-1k] kutup sayili motorda diisiik larin tahrikinde kullanilan motorlarda bile,

hxzla yolycrme
AA»:moment-hiz eprilerl
BB':akim-hiz egrileri
rarkli iki devir saylsmdakl gahgmalarda
(Vantllatorler pompalar), yine, GD’ si ve yol
alma zamam biiyilkk makinalarda (mekanik
kurutucu) bu ¢oziim goz oniinde bulundurula-
bilir. Rotorda 1s1 seklinde sarfolunan enerji
hizin karesiyle orantilidir. '

Senkron hizlarinin oranl asagida belirtil-
mis olan iki kutup sayil bir 'm'otdrii ele ala-
Iim :

20

yol alma akimimi bilhassa kiiciik segme gaye-
sine dogru bir yonelme vardir. Bu durumda
momentin masumum degerinde tamamlayi-'
c1 izafl bir sart ortaya ¢ikar. Bu hal ise mo-
torun normal kayma degerinin lstiinde bir
kayma verir. Netice olarak kayiplarin arta-
cagi, dolayisi ile bir yandan boyutlarin biiyii-
yecegi, diger yandan ise randimanin diisece-
gi gorilir.

Sunu da ilave edelim ki, rotorda meyda-
na gelen ilave kayiplar, kapali motorlarda so-
gutma gucliikleri dogurur.
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NETICE :

Gayesi, stator sargilarina tatbik edilen
gerilimi dusirmekten ibaret olan, kisa devre
rotorlu motorlara yol vermenin cesitli usulle-
rini kisaca gozden gecirdik. Ayrica rotora tat-
bik edilen konstriiksiyon sekilleri £e vardir,
ornegin, derin 'cubuklu rotor, ikili veya Uglu
kafes v.s. gibi. Bunlar yol alma akiminda go-
ze carpan bir degisim husule getirmeksizin,
muhtelif moment - devir sayis1 karakteristik-

Doneralan ve donme momenti :

Asenkron makinalar esas itibariyle biri
stator ve digeri rotor olmak tzere iki kisim-
dan miutesekkildir. Her iki parca da alasimli
dinamo saglarinin bir araya getirilerek pres
altinda sikistinlmasiyla meydana getirilir ve
karsilikli  ylzeyleri Ulzerinde acilan oluklar
icersine sargilar yerlestirilir. Motorun bu ki-
simlarindaki elektrik enerjisi mekanik glice
¢evrilir. Bundan dolayr bu kisimlara aktif ki-
simlar da denilir. Bunlarin yaninda govde,
yataklar, fan v s. gibi suf mekanik konstriik-
siyon elemanlarina aktif olmaymn kisimlar de-
nilir

Sebekeden c¢ekilen N aktif giicti, kayiplar
distildikten sonra, stator sargilarinda mey-
dana gelen doner alan yoluyla rotora nakle-
dilir ve mekanik glice cevrilir. Statordan ro-
tora nakledilen glice hava araligi giicii veya
N doneralan giicii denir. Doneralan rotor sar-
gilarinda bir I akimi indiikler ve bunun ne-

T
ticesinde rotor senkron devrine nazaran daha
az bir devirde donmek zorunda kalir. Yiikte
calisan motor senkron olarak degil, asenkron

olarak calisir. Kayma (s), senkron devrin (n )
S
yiizdesi olarak su sekilde ifade olunm :
n —n
S
. 100 %

n
B

0 magnetik akisi t

r

rotor akimiyla birlikte
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leri verirler.

Kullanilan usul hangisi olursa
olsun yol alma akimiin ehemmiyetli bir se-
kilde azalmasi, gii¢ faktoriiniin ve randima-
nin dismesine sebep olur.

Gortliyor ki, her durum ayr bir etiide
muhtactir. Bu etiidde : Secilen tertibi, islet-
me sartlarini, tesis masrafini, motorun ve
tahrik edilen makinanin karakteristiklerini
hesaba katmak lazimdir.

(Bu yaz1 «Revue JEUMONT» dan cevrilmistir )

\ Uc fazl| asenkron motorlarin
. 1 calisma sekilleri ve ozelllklerl

Hiiseyin PEKIN
Y. Miih - E.t.E.

M donme momentini meydana getirir ve bu
da takriben sOyledir:

M=k.0.1 .kem
Tr
Doner alan giicu de :
&t M.n
S .
N =—— . W olur
d 0974
Alman gug :
5 M.n
N =-——— V. W drr
r 0.974

Nd — N farki rotorda meydana gelen N
r

elektriki kaybina tekabil eder. Yani rotora
nakledilen giic N mekanik faydalh giiciine ve
r

ve N elektriki kayiplarina ayrilir. Bunlarin

[§
kaymaya (s) gore ifadesi sOyledir :

N =N (I1—s) v¢e N = N .s dir.
r d e d
Donme momenti:
N
r
M = -. 0,974 kgm
n
N
M =— ... kegm  olur.
n
a
Burada :
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