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Degirmenlerde Elektrikle Tahrik

Yazan:
H. G. WAEBER ,

Burada degirmenlerden kasit, sanayide biiyiik
capta ve miihim 6glitmeler i¢in kullanilan mdtista-
kil makinalardir. Ekseriya giic ihtiyaglari yiiksek
oldugu icin tahrik motorlarida 6zel 6nemi haiz-
dir. Umumiyetle bir ¢imento fabrikasinda camur
ve ¢imento Ogiitiilmesinde harcanan elektrik ener-
jisi, kullanilan toplam enerjinin % 701 kadardir.
Tahrik tesisatinin itinali kontrolii yaninda, islet-
me masraflarina tesirinden dolayi, giic faktori
ve verim degismelerinin ayri bir énemi vardir.

Eskiden, ekseriya degirmenle dogrudan dog-
ruya kavrama vasitasiyla kiiple edilmis algak de-
virli motorlar kullanilirdi. Halbuki artik bugiin,
degirmeni bir digli kutusuna kiiple ederek yiiksek
devir secilmektedir. Bu gelisme isletme ve bakim
masraflarinin mithim miktarda diigmestni ve her-
seyden Once yiiksek bir igletme emniyetini sagla-
migtir. Fakat halen Amerika'da alcak devirli tah-
rikin kullanilmasi hayret vericidir.

Degirmenlerin yol alma sartlari:

Tahrik cinsinin secilmesi, degirmenlerin yol
alma sartlarina mithim miktarda tesir ettiginden
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Ceviren:
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burada kisaca tahrikte rastlanan miihim kisimlar
tizerinde duracagiz. M yol alma momenti li¢ kis-
ma ayrilir:

1 — Sirtiinme momenti MR
2 — Faydali moment M,
3 — Atalet momenti M, 7
buna gore; M, = MR + M, + MB dir (1).
Yol almanin sonunda yani degirmen normal
devrine eristiginde, atalet momenti kalkar ve de-

girmenin mukavemet momenti M G motorun don-
me momenti Mnie esit olur. Yani; MM =M G ()

Burada: MG = MR + MN olur (3).

1 — Surtinme' momenti M

Burada stirtiinme momenti M, den kastedilen,
yalniz yatak siirtinme momentleridir. Degirmen
i¢ cidari, Ogiitillen malzeme ve bilyalar arasinda-
ki siirtiinmeler, faydali moment olarak miiteald
edilir.

M, ,r{Gu+di)+ Mu+ M (4)

(Sekil. 1)-
200 KW, 1450 D/dak ve 3 KW luk bir sincap kafes motorla tahrik edilen degirmen.
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. = Surtiinme katsaysi,
Gy = "M degirmenin kg. olarak agirhig,
d Metre olarak degirmenin ¢api,
MRI= Disli kutusundaki siirtiinme momenti,
MR.2 = Motordaki siirtiinme momenti.

f

g [T

. (Sekil . 2)
Siirtiinme kat sayist 1. niin devir sayist ile degisimi

Disli kutusu ve motorun siirtinme moméntle-
ri, degirmeninkinin yaninda cok kiiclik oldugun-
dan ihmal edilebilir ve geriye kalan hesaplanir.
Stirtiinme  katsayist [, ; slrtlinen kisimlarin
malzemesine, strtiinen yuzeylerin islenme hassa-
siyetine (parlakligina), yataklarda kullanilan ya-
gin cinsine, hiza, sicakliga ve daha bir¢ok faktor-
lere tabidir. Bu yiizden muylu siirtiinmesinin tam
olarak hesabi imkansizdir. Sekilde muayyen sart-
lar altinda, yol alma esnasinda yl degerinin ka-
rekteristik degisimi verilmistir.

Buna gore durusta (L en biiyliktiir, yavag ya-
vasg devir sayisinin artmasiyla (I, katsayis1 diiser.
Fakat muayyen bir devirden sonra, tekrar yiiksel-
miye baglar. Isletme esnasinda tahrik momentine
zit olan, en biiyiik siirtiinme mukavemet momen-
tini tam bilmeye lizum yoktur. Yol alma esna-
sinda, normal seyirde ve normal devrin altindaki
muayyen bir devirde y, degerini bilmek kafidir.
Fakat dururkenki stirtiinme Kkatsayisi (j, bizi ol-
dukca alakadar eder. Bu deger tecriibelere isti-
naden 04 - 0,55 arasinda degisir.

ilk harekete gecerken siirtiinme momentini
yenebilmek icin tahrik giici;

N0 =

Ad :
\io. G .d/,.n, Ty KW (5)
\xo = Durustaki siirtiinme momenti,
nN = Degirmenin normal devri (D/dak.)
jio = degerini 0,5 olarak alirsak,
disli kutusu diglerinin siirtmesi ve aradaki ya-
taklardaki siirtliinme hesaba katilmis ve toleransh
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bir netice elde etmis oluruz. Bu 4 nolu formiille
elde edilecek degere ¢ok yakin veya ondan biraz
fazladir.

(Sekil .

3a)

2 — Faydalh Moment:

Degirmen dururken icindeki bilyalar, Ogiitii-
len madde (klinker, veya camur) ve degirmen
mili bir donme momenti hasil etmezler. Fakat
degirmen hareket edince igindekileri de beraber
sirtikleyeceginden bir meyil agis1 hasil olur (Se-
kil : 3 a). Bu ac1 kritik devir sayist denilen bir
devire kadar artar. Kritik devir sayisinin civarin-
da artik bir meyil agist bahis mevzuu degildir.
Zira (sekil: 3b) deki gibi materyelin yiizeyi eg-
ri seklindedir. ’

Degirmen insasinda kritik devir sayisi olarak
muimkiin olan en kii¢iik devir segilir ve degirme-
nin i¢ c¢evre kisminda santriifijj kuvvet tesiriyle
daimi olarak bir kisim materyelin kalmas; te-
min edilir.

423
« = VD (6)
11K= Kritik devir sayisi,

n

D = Degirmenin cm olarak ic cap.

Degirmenler umumiyetle % 50 - % 85 kritik
devir sayisinda caligirlar. Formiildende anlagila-
cag1 gibi kiigiik capli degirmenler biiylik caplla-
ra nazaran daha yiiksek devirle ¢alistinlabilirler

Degirmen dondugiinde sarjinda (degirmen
icindekiler) beraber donmesiyle agirlik merkezi
(sekil: 3 a) daki kayar ve bir donme momenti
hasil olur Bu momente faydali moment denir ve
su sekilde hesaplanir.

MN = Gc a . sina )
M N = Faydali moment,
G, = kg olarak sarjin agirhg (Bilya ve

materyal),
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a = Agirlik merkezi ile eksen arasi me-
safe,
a = Degirmendeki sarjin meyil acisi.

Harekete gectikten sonra faydali momentin de-
gisimi (sekil: 4) de gosterilmistir. Bir degirmen-
de asagidaki faktorler faydali momente, dolayi-
siyla Ogilitme giicline tesir ederler:

a) Sarj derecesi (sarj hacminin degirmen
hacmine orani),

b) Degirmen effektif uzunlugu,

¢) Degirmen esas uzunlugu,

d) Devir sayisi.

Degirmenin M, faydali momenti ve Ogiitme
gici N arasinda su baginti vardir;

M * n N

M
My = 974

3 — Atalet Momenti M

(m/kg)  (8)

B

Atalet momenti hareket eden biitiin pargalarin
savurma momentleri ve lizumlu yol alma zama-
nina baghdir. )

Atalet momenti su sekilde hesaplanir:

;\4 247 G D?

ny. 107 ©)

MB = mkg olarak atalet momenti,
G D® = Hareket eden pargalarin savurma mo-

menti,
t = sn cinsinden yol alma zamani,
n, = D/dak olarak nominal devir.

Umumiyetle yol alma zamani oldukca uzun
secilebildiginden M, nin ¢ok biyiik alinmasi-
na llizum yoktur.

M
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(Sekil: 3 b).

Kritik devir sayisina yakin devirlerde bir degirmenin
icindeki Materyelin  hareketi.
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20 saniyelik bir yol alma zamani icin (bile-
zikli motorlarda) isletme tecriibelerine gdre nor-
mal momentin asagi yukari % 10u kadardir.

Motorun toplam yol alma momenti:
M,=M,+M_,+ M, dr

(Sekil: 6) da ayrica grafik olarak gosteril-
mistir. Degirmen calisirken herhangi birandaki
MA momenti yol almanin nihayetindeki deger-
den kiicliktiir.

(Sekil:  4)

Faydali moment MN nin devir sayisi ile degisimi.

Ortalama deger, faydali moment M nin bi-
raz altinda olabilir. Degirmenin yol alma es-
nasinda mukavemet momenti daima normal mo-
mentin altindadir. Tahrik elemanlarinin kayip-
lar1 dahil, toplam yol alma giicii:

N, = N- + N, + N, (KW)  (10)

isiya tahvil olan kayiplar :

]

n-n
N, =—— . N, -(KW (11)
n
N, = KW olarak kaybolan giic,
n = Nominal devir sayisi (D/dak),
n> = Degirmenin halihazirda dondiigli de-
vir. (D/dak),

NA = Yol alma giicii,
Yol almalar esnasinda 1stya ¢evrilen toplam enerji:

A =1/j . Ny .t (KWh) sekil 6 daki
tarali kissimdir .

A = KWh olarak yol alma esnasinda kay-
bolan enerjji,

" NN = Degirmenin normal tahrik giicii,
t = sn olarak yol alma zamani.

Yol alma esnasinda hasil olan enerji kaybi
tahrik cinsinin se¢iminde cok muhimdir. Hersey-
den 6nce motorun yapisi ve yol alma icin lizum-
lu elemanlar secilir.
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(Sekil : 5)
3 v, bilezikli motorila tahrik edilen comur degirmeni.

3 — Fazh sincap kafes motorlar:

Bu motorun kullanilmasi ¢imento sanayinde
¢ok arzu edilir. Basitligi, nezarete ihtiyac goster-
memesi ve yiiksek bir isletme emniyeti sagladi-
gindan sayani tercihtir. Bu sayede bakim masraf-
lar1 pek cilizidir. Bahsettigimiz tistiin vasiflarindan
dolay1 bu motorlarin rakipsiz olarak kullaniima-
lar1 icabederdi. Fakat degirmen tahrikinde yiik-
sek bir yol alma momentine ihtiya¢ oldugundan
direkt olarak sebekeye baglanmalar1t lazimdir.
Normal akimin 3,5 ild 6 misli gibi yiiksek bir yol
alma akimi cekeceginden yiiksek gliclerde mev-
zubahis degildir. Cok zaman sebekeye direkt bag-
lanacak sincop kafes motorlarin sayani kabul glic-
leri elektrik idarelerince tahdit edilmistir. Maliim
oldugu tizere bunun sebebi, yol alma akimlarinin
elektrik sebekelerinde hasil ettikleri ani gerilim
distimiidir. Elektrik sayaclarinda cekilen max
glic degerini yiikselttiklerinden, akim tarifelerine
ilk bakista daha fazla licret 6denmesi icabettigi
anlasilir. Bu ylizden sincap kafes motorlar islet-
meler i¢ginde mahzurludur. Eger rotorlart normah
olmayip Ozel sekilde, derin yapilirsa yol alma
akimlar1 bir dereceye kadar azaltilabilir. Sincap
kafesli motorlara yildiz licgen salterle yol veril-
mesinde, yol alma akimi dolayisiyla yol verme
momenti, direkt baglamadakinin V, ne diser. Bu
yiizden degirmen motorlarinda bu sekil bir yol
verme kullanilmaz. Eger bu motorlar1 kullanma
mecburiyeti varsa degirmenin yol alma sartlar
Ozel olarak miitalda edilmelidir. Her yol almada
miihim miktarda bir enerji rotorda 1s1 enerjisi
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halinde kaybolur. Bu yiizden rotorun hasil olan
1sitdan miiteessir olmamasi igin, 1s1 kapasitesinin
fazla olmasi lazimdir. Ekseri hallerde motordan
sik sik, arka arkaya yol almasi istenebilir. Ariza-
siz bir igletme arzu ediliyorsa motor fazla tolerans-
It olarak hesaplanmalidir.

Bir degirmenin yol alma esnasinda doénme
mukavemet momenti MQ sekilde gosterilmistir.
Bu egri teorik miitealdlara gore verilmisse de,
tecriibelerle dogrulugu teyit edilmistir.  Pratik
olarak olgme miithim guigliikler arzeder.

(Sekil: 7) deki bir sincap kafesli motorun M,
yol alma egrisi ve degirmenin MG teorik donme
mukavemet momentlerinden MB= M A — Meyi

bulursak M, atalet momenti egrisinden de de-
vir sayist yiikselmesinin seyri elde edilebilirse de
pratikte bunun aksi yapilir yani devir sayist seyri
verilmis kabul edilir ve bundan M, bulunur. Fa-
kat (Sekil: 8) de osilografla yapilan olgmede el-
de edilen netice salimimlidir. Bunun sebebi, de-
girmen icindeki materyelin meyil agisi kaybolun-
caya kadar békletilmemis olmasidir. Zira teorik
mukavemet moment egrisi bu durumda muteber-
dir. Sincap kafesli motorlarda yol almada meyil
acgist olmadigini kabul etmek dogru degildir.
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(Sekil.  6)
Bir degirmenin yol alma Momenti
MA = MR + MN + MB
Tarali alan, yol alma esnasindaki 1s1 kayplarini
gosteriyor

/VCIIIMI

(Sekil. 8) 400 KW giictinde, 980 D/dak.lik
bir sincap kafesli motorla tahrik edilen 28 D/dak
devirli bir degirmenin yol alma egrisini gosteri-
jfor. Yol alma asagi yukart 4 sn de sona eriyor.
Normal igletmede motorun bir devri icin 2 sn la-
zimdir. Bu yol almada 4 sn de ancak oluyor.

Kuvvetli (yiiksek) ivmelerde yol alma esna-
sinda meyil acisinin tegkili, ve agirik merkezinin
kaymasi daima teorik olarak farzedilen sekilde
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(Sekil : 7) . ] (Sekil + vé’) o
Devir sayisinin  yol alma esnasinda samana, baglt Degirmenin, saltere basildiginda  miisait  olmiyan

olarak yiikselmesini gosteren egriden bir sincap
ka/es motorun yol alma momenti ve degirmenin
teorik mukavemet momenti egrilerinin  elde
edilmesi

olmadig1 goriilityor. (Sekil: 8) de atalet momen-
. ti ve donme mukavemet momentinin seyri bunu
acikca gosteriyor.

Degirmen icindeki metarialin miisait durum-
da oldugu yani meyil acisinin olmadigr kabul edi-
lirse (Sekil: 8) deki netice elde edilir. Degirmen
yuksek ivmelerde ihtizazli bir kiitle olur. Don-
me mukavemet momenti egrisinin maksimum de-
geri bu yiizden cesitli durumlardaki yol almalar-
da mubhtelif degerlerde olur. Tecriibeler, sifir de-
vir sayisi hari¢, mukavemet momentinin hicbir za-
man normal momenti agmadigini gostermistir. Bu
yiizden sincap kafesli motorlarda (ve ayni sekil-
de yol alan butliin makinalarda) M, yol alma mo-
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bir durumuna gére, osilografla olciilen devir sayisi

yiikselmesinin zamana bagli olarak seyri. Bu egriden

mukavemet momenti ve atalet momenti egrilerinin
grafik olarak elde edilisi.

mentinin minimum degerinin normal momentten
biiylik olmasina dikkat etmelidir.

Bu motorlarin gliclerinin tesbitinde gerilim
degismelerine karsi hassas olduklarini hatirdan
cikarmamak lazimdir. Donme momenti gerilim
dugiimiinin karesiyle azaldigindan, degirmen mu-
kavemet momenti karsisinda gerilimin diisiik ol-
mas1 halinde motor yol almada kaziklanabilir.
Biiylik yol alma akimindan dolay1r kabloda fazla
gerilim diigimii olmamalidir. Motor ile degirmen
arasindaki digli kutusu iyi yerlestirilmis olmal
ve yol alma esnasinda hasara ugramamasi icin
digliler, normal momentin 2-3 misli darbe sek-
lindeki momente* tahammiil edebilmelidir.
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Biitiin daha Once izah edilen sebeplerden sin-
cap kafesli motorlar degirmen tahriki icin ancak
400 KWa kadar uygundurlar. Yol alma Kkavra-
mast motorun basta yol almasini miimkiin kilarsa
da tahrik tertibatin1 pahalliiastirir ve sartlari
gliclestirir. Bu yiizden ileride izah edilecek olan
diger tahrik imkanlarina nazaran bir fayda te-
min etmez.

Son zamanlarda degirmenler alcak devir sa-
yilar igin bahis konusu yardimci tahrik tertibati
ile techiz edilmektedirler. Bu sayede arzu edilen
her durumda musgkiilatsiz harekete gecebilirler.
Yol alma olayinda yardimci tahriki kullanmanin
bir kolaylik oldugunu diisiinmek hatadir. Yardim-
c1 tahrik tertibati degirmene yol almada normal
tahriktekinden daha biiyiik bir ivme veremez. Bu
yiizden yol alma kolaylagmamaktadir. Bu tertibi
kullanmakta mana yoktur.

Eger motorun sebekeden c¢ektigi reaktif giic
tahdit edilmigse, Cos <¢* tashihini ancak stator
klemenslerine  kondansatorleri (Sekil: 8) daki

i

&a o

(Sekil = 9)
Paralel kondansator ile gii¢c faktori diizeltilmis bir
yiiksek geriliml{ sincap kafes motorun baglama
semasi.

gibi dogrudan dogruya baglamakla yapariz.
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Rezonans olay: tesiriyle kontrolii miimkiin ol-
miyan gerilim yiikselmelerinin olmamasi icin
Cos (j) =— 0,9 — 095 olacak sekilde tashih ka-
fidir. Baglanan kondansatkor giicii KVAR olarak
motor nominal giicliniin % 25 - 30 zunu agmama
hdir.

[ Sekil 10)
830 KW, 980 Devir 300 V, 50 Hz ve fircalart daimi
bilezikler tizerine basan, AON 13 yiikte yol vericisi
ile techiz edilmtss bir bilezikli motorla tahrik

3 fazli Bilezikli Motorlar :

Bilezikli asenkron motorlar bugiin degirmen-
ler icin kullanilan en miinasip tahrik motoru sa-
yilirlar. Herseyden once basit yapida olmalari ve
kullanirken glicliik arzetmemeleri biyiik faydala-
ridir. Yol alma esnasinda hasil olan 1s1 kaybinin
hepsi motorda olmayip bir kismi yol verme reos-
tasda oldugundan yol alma sartlari sincap ka-
feslilere nazaran daha kolay gerceklestirilir. Yol
almada motorda hasil olan donme momenti (Se-
kil : 11) de gosterildigi gibi reostanin durumuy-
la tesbit edilmigtir. Degirmenin bilezikli asenk-
ron motorla yol almasinin arzu edilen sekilde
olup olmamasi bu sebepten dogrudan dogruya yol
vericinin boyutlarina ve sartlarina baghdir.

Reosta direncinin kademelendirilmesine gore
degirmen daha biiyiik veya daha kiiciik bir ivme
ile yol alir. Yol alma akimi burada motorun yol
alma momentiyle asagi yukart orantilidir. Bir
yeni kodemenin devreden ¢ikmasiyla ani olarak
¢ok biyiik bir akim artmasinin olmamasia dik-
kat etmelidir. Yol alma akimi grafigindeki sivri-
likler, reosta kolunu mahirane kullanmak sure-
tiyle bir dereceye kadar kiiciiltiilebilir. Normal
olarak reostanin hesabi motor normal akiminin
2 mislini asmiyacak sekilde yapilmalidir. Bu
takdirde ortalama yol alma momenti normal mo-
mentin % 100 -120si civarinda olur ve digli ku-
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(Sekil : 11)
Bir bilezikli motorda, S kademeli reosta
kullanildiginda yol alma momentinin seyri.

tusunda bir ariza basgostermez. Bu motorlar icin
yiiksek .s1 kapasitelerinde dahi az yer isgal et-
tiklerinden ve nezarete- ihtiyag gostermedikleri
icin yagla sogutulan reostalar kullanilir. Sulu
reosta kullanildig1 takdirde, su ayni zamanda di-
ren¢ ve sogutma unsuru olarak ig goriir. Bunlar-
la kademesiz yol verme miimkiindiir, fakat fazla
bakima ihtiyag gosterirler oldukca hassastirlar.

Reostalarin iizerine bir akim transformatoriin-
den istifade ederek stator akimini gosteren bir
ampermetre yerlestirmek yerinde olur. Motorun
yol almasini tamamen gosterdiginden buna gore
reosta kolu hareket ettirilir. Reostanin uzaktan
kumiandasi kullanilmasint daha da kolaylastirirsa
da bakim masraflarini yiikseltir.

Bilezikli motorlarin verim ve giic faktorleri
ayni nominal gligteki sincap kafesli motorlarla
hemen hemen aynidir. Cos <j> tashihi i¢in sincap
kafesli motorlarda oldugu gibi dogrudan dogruya
" stator klemenslerine kondansator baglanabilir.

Bilezikli motorlarda Cos <;j> fazla kompanzasyo-
nu ile (Sekil « 12) deki gibi diizeltilebilir. Cok ba-
sit sekilde yapilmis ¢ sincap kafesli motorla tah-
rik edilen rotorsuz bir makinadan ibarettir. Cos <£
yi 098 ve hattd kolayca I yapacak sekilde ana
motora magnetik enerji lretir. Bu sayede bile-
zikli motorun daha fazla giic ¢ekmesi saglanmis-
tir. Faz kompanzasyonunda gerilim ve. akimin
rezonansa gelmesi bahis mevzu degildir. Yapisinin
basit olmasi dolayisiyla nezarete az ihtiyac gos-
terir ve bu ylizden cimento sanayii igin ¢ok
miuisaittir.

Faz kompanzasyonu ile techiz edilmis motora
yol verniek zor olmayip (Sekil: 13) de oldugu gibi
gene reosta vasitasiyladir. Faz kompanzasyonu-

18

(Sekil : 12)
Bir cimento fabrikasinda, 1000 PS Ik ve faz
kompenzatoru ile techiz edilmis cimento
degirmenin tahriki. Cos Jy = 1 "

nun isgletilmesi ayni zamanda bilezikli motorla
alakalidir. Bilezikli motorun yol verme reostasi
son durumuna yani motor mominal devrine yuk-
selince, rotor sargilar1 yol verici lizerinden ayri-

- =

[ TR TS

(Sekil . 13)
Fas kompenzatoru ile techiz edilmis bir bilezikli
motorun baglama semasi

lip, o esnada kendi nominal devrine yiikselmis
olan kompanzator lzerine baglanir. Bu is, se-
kildeki gibi bir komiitatorle yapilir. Yeni tesis-
lerde uygun yol verme konstriiksiyonu ile fasi-
lasiz bir aksetme temin edilir.

Faz kompanzatorii ile kondansatori mali ba-
kimdan mukayese edersek; Faz kompanzatoriinde
Cos ¢f> = 1 degerine erigmek mumkiindiir, fa-
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kat kondansatorle ancak, isletme emniyeti diisi-
niilerek 0,95-0,96 ya kadar cikilabilir. Kondan-
satOre ait baglama tertibini de nazar1 dikkate
alirsak fiat bakimindan faz kompanzatoriiniin daha
iyi oldugu anlasilir.

Mevcut tesislerde reaktif giliclin  azaltilmasi
icin faz kompanzazyonu kullanildiginda, tahrik
motorunun normal gliciinii 1% 5 - 8 nisbetinde artir-
mak herzaman kabildir.

Yeni yapilan bilezikli motorlarda, fir¢alar dai-
ma bilezikler lzerine basmakta veya Kkaldirilip
kisa devre edilecek sekildedirler. Fircalarin dai-
mi olarak bilezikler lizerinde kaldiginda faydalar:

Faz kompanzatoriinii kolayca fasila vermeden
baglamak kabildir ve motorun devir sayisi ayari
esasli bir degisikliye hacet kalmadan yapilabilir.
Motorun yol almasinda yol verme reostasi ve sta-
tor akimi salteri rahatca kullanilabilir. Fakat fir-
calarin bileziklere iyi temas etmesine dikkat et-
melidir. Eger yol verici motordan uzakta ise,
kisa devre noktasi yol vericinin son kademesinde
oldugundan motor ve reosta arasindaki irtibat
iletgenlerinde hasil olan gerilim diigiimi iglet-
medeki verimin diismesine sebeb olabilir.

Eger kusursuz olarak daimi calismasi lazimsa,
fircalar1 kisa devre ve kaldirma tertibatli motor-
larin cok iyi ayarlar1 ve itinali bakimlar1 sarttir.
Motor cinsinin secilmesini liizumlu isletme sart-
larina gore yapmalidir. Umumi bir tavsiye yap-
mak dogru degildir.

Senkron motor:

3 fazli senkron motor eskiden degirmen tah-
riki icin cok kullanilirdi hattd bugilin dahi bil-
hassa Amerika'da halen kullanilmaktadir. Senk-
ron, motor, ancak iyi bir verim ve Cos <f> degeri
isteniyorsa kullanilir, Ekseriya rotor iizerinde
olan magnetik alanin tegkiline gore siniflanirlar.
Buna gore:

a) Yuvarlak rotorlu iki kutuplu senkron mo-
torlar (n = 3000 D/dak).

b) Cikik kutuplu 4 veya daha fazla kutbu
olan makinalar.

Maltim oldugu lizere rotor sargilart iki firca
tzerinden dinamosuna. baglanmustir. (Sekil 14)
Yol alma esnasinda uyarma dinamosu devreden
cikarilip rotor sargilari bir direnc¢ iizerine ka-
patilir. Aksi takdirde uglar1 acik olan sargida
yolalma da sargilar icin- tehlikeli olan ¢ok yiiksek
bir gerilim indiiklenir. Senkron motorun statoru
normal 3 fazli sargidir. ‘

Normal senkron motorlarda devreye direkt
baglamada kutup sayisina gére normal momentin
"%>60-150 si kadar bir ilk moment elde edilir.
Senkronlama momenti her durum icgin sekil 15
de gosterilmistir. Anlasilacagr gibi bu motorlar
degirmen tahriki icin pek miusait degillerdir.
Kullanilmalar i¢in sincap kafesi yerlestirmek 13-
zimdir. Bu takdirde sincap kafesli motorlar icin
soylenenler burada da muteberdir. Netice olarak;
rediiklenen yol alma akimi ile lizumlu yol alma
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(Sekil : 14)

Direkt baglama icin bir senkron motorun semast.
momentine erisilemediginden, senkron motorlar
degirmen tahrikinde yalmz direkt olarak bagla
nabilirler. Bundan bagka yol alma kafesi i¢in cok
yer ldazim oldugundan ve yol alma esnasinda ha-
sil olan 1sty1 tehlikesizce karsilamak icabettigin-
den motor ebadi biiyiir.

Bu sekilde, boyle biiyiik bir makinaya dogru-
dan dogruya verilmesi ancak cok yliksek bir yol
alma akimi ile kabil olacagindan, enerji santrali,
salter, role, ve irtibat kablolarinin durumunu
gozden gecirmek icabeder. :

Yiik degismelerinde motorun devir sayisi ta-
mamen sabitkalir zira devir sayis1 sadece, moto-
run kutup sayist ve sebeke frekansina baghdir.
Isletme esnasinda moment, gerili mdiisiimiiyle
dogrudan dogruya orantilidir. Halbuki asenkron
motorlarda moment, sebekedeki gerilim diisiimii-
niin karesi kadar azalir. Senkron motorun diger
ozellikleri V egrileriyle belirtilmistir.

(Devam edecek)
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