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OzZET

Dogru akim motorlarinin hiz kontrolunda kullanilan klasik
yontemlerin genellikle tepki hizlar ve verimleri dusuk o-
lup, maliyetleri ytiksektir.

Bu calismada dogru akimin darbelenmesi incelenmis ve
dogru akim darbeleyicisi ile beslenen yabanci uyartimli
bir motorun tork-hiz karakteristigi cikariimistir.

1. GIRIS

Endustriyel uygulamalarin cogunda hizlan degisebilen
sistemlere ihtiyac vardir. Degisik hiz ihtiyaci, gesitli me-
kanik sistemlerle karsilanabilecegi gibi hizin kaynaginda
degistirilebilme 6zelliginden dolay! ya D.A. motorlan ya
da A.A. motorlan yardimiyla karsilanabilir. A.A. motorlari-
nin hizlan %tator kutup sayisina ve frekansina baghdir.
Caligsan bir motorun hizini degistirmek icin stator frekan-
sinin degistiriimesi gerekir. D.A. makinasinin gekil 1'deki
esdefer devresi esas alinarak kararli galisan makinaya
ait denklemler asagidaki gibi yazilabilir.
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Ug gerilimi E,=R'a+ Eg 0)
Zit e.m.k. Eg=k O N (2)
Tork T=k<) I, (3)
Manyetik aki <> =K If (4)

Bu ifadelerde, k-, k,, k;, sirasiyla endivi, tork ve en-
diktor sabiteleridir. (1) ve (2) nolu denklemler yardimiyla
D.A. motorunun hiz ifadesi bulunabilir.

Ea' laRa
™ (5)
Bu ifadeye gore D.A. motorlarinin hizi,

1. Manyetik akiya &)

N &

2. Endivi akimina (1)
3. Uc gerilimine (E,)

bagl olarak degisir.

Manyetik akinin degistiriimesiyle yapilan hiz kontrolunda
motor hizi belli degerin altina disurilemez. Motor hizini
yukseltmek icin manyetik akinin azaltimasi gerekece-
ginden, motor torku duserken enduvi akimi da yukselir.
Akimin yiikselmesinin bir sonucu olarak komutasyon bo-
zulur, fircalarda ark meydana gelir, endivi sargilar isinir
ve motor ylUku taglyamaz.

Uc gerilimini degistirerek yapilan hiz kontrolunda gesitli
yontemler kullaniimaktadir. Bunlardan bazilarina, Ward-
Leonard sistemi ve motor-generatdr setleri gibi elektro-
mekanik sistemler ve yar iletken malzemelerle yapilan
statik sistemler 6rnek olarak gosterilebilir. Elektromeka-
nik sistemlerin agirliklari ve hacimlar fazla, verimleri dii-
suk ve maliyetleri ylksektir. Yariiletken malzemelerle
yapilan faz kontrol yontemiyle alternatif akim dogru aki-
ma cevrilirken ayni anda elemanin iletim acisi degistirile-
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rek dc@ru gerilimin ortalama degeri ayarlanabilir (1). Boy-
lece, degisken ug gerilimi faz kontrol ydntemiyle elde
edilebilir.  Ancak bu ydntem sebekenin gu¢ katsayisini
etkilemekte ve sebekelerde darbelere sebep olmaktadir
(2). Sebekenin frekansi sabit oldugundan, ozellikle
kiicuk iletim acilarinda ve dustik devirlerde iletim suresi
cok kiclimektedir. Bu durum ise motorda tork salinim-
larina ve vuruntulara sebep olmaktadir (3).

Uc gerilimini degistirerek motor hizini ayarlamak igin fre-
kansi degisebilen bir dogru akim darbeleyicisi kullanarak
yukarida belirtelen sorunlar ya azaltiir ya da yok edilebi-
lir.

2. DOGRU AKIMIN DARBELENMESI

Tristor gibi kontrol edilebilen bir yar iletken eleman ileti-
me ve kesime getirmek suretiyle, genligi sabit dogru geri-
limil, ortalama degeri ayarlanabilen dogru gerilime doénus-
tiren devrelere darbeleyici denir. Ashinda, dogru akim
darbeleyicisi, iletim durumunda kaynagi yike baglayan
ana tristori tekrar kesime getirmek icin icerisinde yar-
dimci bir tristér bulunan bir komitasyon devresidir. Bu
devreler yardimiyla genligi sabit dogru gerilimden, ayar-
lanabilir dogru gerilim elde edilmesinde sekil 2'de goriilen
baslica iki calisma modu kullanilir.

Sekil 2.a'daki evirici-dogrultucu modda, dogru akim 6nce
alternatif akima donusturilir, daha sonra dusuriicu ya
da yukseltici bir transformator yardimiyla gerilim isteni-
len blyuklige ayarlanir ve tekrar dogrultularak ayarh
dogru gerilim elde edilir. Bu modda enerji donusimu iki
asamall oldugundan sistem pahali ve verimi diguktur
(2).

Sekil 2.b."deki dogru akim darbeleyicisi ile dogru gerilim,
sekil 3'de goruldiglu gibi direkt olarak ayarlanabilen
dogru gerilime donusturalebilir. Tristorin iletim suresince
(tj) kaynak dogrudan yuke baglanir. Tristor kesimde iken
tK arah§inda yuk uclar kaynaktan ayrilir. Tristoriin fletim-
kesim durumu sonucu direnc uclarinda meydana gelen
darbelenmis gerilimin ortalama degeri,
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E,.-Ea (6)
olur.
Burada,

t; = iletim aralhgi

t,= kesim arahgi

T =1j +t, = darbeleme peryodu
a =1t; / T = transfer oranidir.

Dogru akim darbeleyicilerinin kullanma yerlerinin basinda
dogru akim motorlarinin hiz kontroll gelir. Uyartim akimi
sabit tutulan yabanci uyartimli bir dogru akim motorunun
enduvi uc gerilimi sifir ile kaynak gerilimi arasinda degis-
tirilirse, motorun hizi da sifir ile anma hizi arasinda degi-
sir. Darbeleyici ile beslenen motorun tork-hiz karakteris-
tigi faz kontrol yontemiyle beslenen motorun tork-hiz ka-
rakteristigine gore daha iyidir (4).
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3. DARBELEYICi ILE BESLENEN YABANCI
UYARTIMLI MOTORUN PERFORMANSI

Tork-hiz karakteristigi cikarilan dogru akim makinasi
"SIEMENS" firmasi tarafindan uretiimis 110 V., 1450 d /d
ve 2 Hp gliciinde laboratuvar tipi bir motordur. Makinanin
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yabanci uyartimh motor olarak galisabilmesi igin sekil
4'deki baglanti yapiimigtir. Motorun enduktort bir kopriu
bagh diyot grubuyla calisma gerilimine uygun olacak
sekilde dogrudan A.A. kaynagina baglanmistir. Motorun
hiz kontroll icin endivi gerilimini degistirmek amaciyla
endivi devresine bir darbeleyici baglanarak enduvi uc
gerilimi ayarlanmigtir.

Deney sirasinda, darbeieme frekansinin dusik oldugu
durumlarda ve Ozellikle a 'nin kiiclik degerlerinde motor
akimi kesikli olmustur. Bu bakimdan motorun tork-hiz ka-
rakteristigi hem kesikli akim i¢in, hem de sirekli akim
icin cikariimistir. Motorun tork-hiz karakteristigini cikar-
mak igin motor miline fukofrenli dinamometre baglanmig
ve mildeki moment dinamometreden olcilirken hiz ise
ayni mile bagh takometreden okunmustur.
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Akimin kesikli ve strekli durumu igin motorun tork-hiz
karakteristigi degerleri alinirken, darbeleyici transfer
orani 6nce 0,4 olarak ayarlanmig ve motorun yiiki ka-
deme kademe anma yiikiine kadar yukseltilmistir. Ozel-
likle kiicik darbeieme frekansinda ve transfer oraninda
akimdaki kesilme suresi uzamaktadir.

Kesikli enduvi akimi ve gesitli transfer oranlari icin dar-
beleyici ile beslenen yabanci uyartiml motora ait tork-hiz
egrileri sekil 5'de verilmigtir.

Endivi akiminin siirekli olmasi icin ya endivi devresine
uygun degerde bir enduktans baglanmali ya da darbe-
ieme frekansi yikseltiimelidir. Ancak darbeieme frekansi
yukseldikce, darbeieme peryodu icindeki komutasyon
zamaninin etkinligi artmaktadir. Suirekli endivi akimi ve
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cesitli taransfer oranlari icin motora ait tork-hiz karakte-
ristik egrileri sekil 6'da verilmistir.

SONUCLAR
Bu calismadan asagidaki sonuclar elde edilmistir.

1. Darbeleyici ile beslenen yabanci uyarti mh bir motorda,
motorun komitasyon kapasitesi artarken motor aki-
minin etkin degeri azalmaktadir. Bunun sonucu -oja-
rak motorun daha az enerji harcadigi ve 1sindigi goz-
lenmistir.

2. Enduvi akiminin siirekli olmasini saglamak igin enduvi
devresine endiiktans baglama yerine, darbeleme fre-
kansi yukseltilmis ve benzer sonug elde edilmistir.

3. Yukiin gesitli degerlerinde ve hiz kontrol araliginda,
motor kollektdrlerinde meydana gelen arkin, faz kont-
rol yontemiyle yapilan hiz ayarlanmasindakine gore
daha az oldugu sonucuna variimigtir.
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4. Transfer orani kuclldiikce hizdaki dustis daha hizh ol-
maktadir. Bu durum darbeleme frekansi yukseltilerek
kompanze edilebilmektedir.
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