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

E. M. M. — 19-20 -

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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N == "Wat olarak RUC

I'= d/dak. olarak devir sayisi
n

.. n = d/dak. olarak senkron devir
sayist'dir.

VDE nizamnamesine gore motorlar devamli
isletmede iki dakika miuiddetle nominal aki-
min asgari 1,5 katina dayanmalidir. Devrilme
momenti azami moment olup nominal mo-
mentin asgari 16 kati olmalhidir. Dénme mo-
menti takriben magnetik aki ile rotor akimi-
nin ¢arpimiyla orantilidir. Magnetik akinin
degeri sebeke gerilimiyle tadyin edildiginden
ve dolayisiyle sabit kabul edilebileceginden,
donme momentindeki degisme rotor akiminin
da degisimine sebep olur. Sebeke geriliminin
azalip artmasiyla magnetik alan siddeti de
azalip artar ve donme momentinin sabit kala-
bilmesi i¢in, karsilikli olarak, rotor akimi bu
degismeyi takip eder. Boylece magnetik aki
ile rotor akiminin carpimu baglangigtaki dege-
rintde tutulmus olur. Meseld, sebeke gerilimi
% 20 nisbetinde diigmiis olsa, baslangictaki
moment sabit kaldigir takdirde, rotor akimi
%25 nisbetinde artar. Su halde sabit moment-
te veya sabit gilicte caligmada, sebeke gerili-
minin dismesi halinde sargi kayiplar1 artar
ve sargl 1smir. Gerilim degisiminin  emiyetli
sinirlan % +_5 dir.

Frekans:

(U) Sebeke gerilimi, (f) sebeke frekansi,
(0) magnetik akisi, (w) sarim sayisi arasin-
da su baglant1 mevcuttur:

U=k.0.w- & . volt
Bu bagintidan frekans ve gerilim degis-
melerinin tesirleri kolayca tahlil edilebilir.
Mesela sarim sayisi ve gerilim sabit kalir, fre-
kans * : f, nisbetinde degisirse, magnetik aki
da f : f nisbetinde degisir. Frekans ytikse-
lirse 0 magnetik akisi azalir, aksi halde, ylk-

selir. Devir sayisi frekansla dogru orantili o/&~

rak degisir. Mesela, 380 v. 50 c : s lik bir geri-
limle beslenen ti¢ fazli motor 380 v. 60 c : s lik
bir gerilimle beslenirse magnetik alan 5 :6
nisbetinde azalir. Nominal akimin yiikselmesi
istenmezse donme momenti 5 : 6 nisbetinde
azaltilmalidir. Deyvir sayisi 6 : 5 nisbetinde
yiikseldiginden gli¢ sabit kalir, f,. w, carpimi
sabit kalacak sekilde sarim sayisi degistirilir-
se donme momenti sabit kalir ve gii¢ 6 : 5 nis-
betinde artar. Bu takdirde demir kayiplar1 da
artar.

Gerilim :

Ug fazli motorlar igin VDE nizamnamesi-
ne gore su gerilim kademeleri kullanilir. (Pa-

22

éangez icindeki degerler en ¢ok kullanilanlar-
IT.

125 (380) 1000 5000 10000

(220) 500 3000 (6000} 15000 volt
3000 volttan yukan yiiksek gerilimli motorlar
blyik giiclerde imal olunurlar. 10 kv icin
ekonomik gli¢ 800 ila 1000 KW. dir. Motor ta-
kat1 380 voltta 100 KW. 1 tecaviiz etmemeli-
dir.

110]

»

——i %)
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»

10 / el
» 10 30 fao0 tt0O

Skt Sekeke gerihminin oefipimi-

Sebeke gerilimi £ 5 % nisbetinde tahav-
vill edebilir. Sekil :1 de bu degismelerin gii¢
tizerine tesirleri gorilmektedir. Meseld 380
volta gore sargist yapilmig olan bir motor te-
reddiitsiiz 400 voltta calisabilir. Sebeke geri-
liminin azami emniyetli gerilim sinirimi gec- |
mesi halinde demir kayiplari cok artar. Umu-
miyetle emniyetli bir devamli isletme temin
olunamaz. Gii¢ faktoriiniin bozulmasiyla bos-
taki akim artar. Sargilar baglant1 degistirme-
si yapilarak muhtelif gerilimlerde kullanila-
bilir. Bir sargi icin en basit iki muhtelif geri-
lim kul"anma imkanmi liggen veya yildiz bag-
alnt1 yapmaktir. Burada gerilimlerin nisbeti
1 : V3 dir. Meselad asagidaki gerilim kademe-
leri bu tarzda kullanilabilir:

110 :190 127 : 220 220 : 380 380 : 660 3000 : 5000
6000 :10000 v. 220 : 440 volt haMnde yildiz - ¢ift
yildiz baglant1 yapilir. Tabiatiyle sargi ytiksek
gerilime gore izole edilmelidir. Ayrica sargi-
lar faz basina paralel akim devrelerine bo-
linur. Iki tabakali sargi faz basina 2p bobin-
den tesekkul eder. (p, cift kutup sayisidir.).
Boylece dort kutuplu bir sargi icin faz basina
dort bobin elzemdir. Bu bobinler seri olarak
baglanabildigi gibi iki veya dordii paralel ola-
rak ta baglanabilir. Faz basma iki paralel
akim devresi tertip edilirse gerilim nisbeti
1 : 2 olur. Umumiyetle sargidan on iki uc ¢ika-
rilir. Baglantilar klemens veya bu uygun diis-
mezse lehimle yapilir. 12 klemensli bir mo-
tor dort gerilim kademesinde caligabilir :
110 : 190 : 220 : 380 v. gibi. ’

E. M. M. — 10-20




110 :190 voltta faz basina iki paralel dev-
Te vardir ve sargi yildiz - liggen baglanabilir.
220 :380 voltta paralel akim devreleri ¢ozi-
lir

Bir baska misal, yiiksek gerilim motorla-
rn igin 3000 : 5000 : 6000 volt halidir. Stator
sargist 3000 voltta faz basina iki paralel akim
devresi yapilarak ticgen baglanir. 5000 voltta
faz basina iki paralel akim devresi yapilarak
yildrz ve 6000 voltta da seri baglant1 yapila-
rak lcgen baglanir. Bu baglant1 buiylik glic-
te motorlar icin yapilir.

Tek tabakali sargili motorlarda bobin sa-
yist ¢ift kutup sayist kadardir. Normal bir al-
t1 kutuplu tek tabakali sargili motorda mesela
1 : 2 gerilim oranina gore degisik baglant1 ya-
pilamaz.

Gilic faktoriin (cos 0) :

Yiikli vaziyette calisan bir lic fazli
asenkron motorun yukil bosaltilirsa motor
bosta calisir ve akim hicbir halde sifir olmaz.
Bostaki akim I, kiiciik motorlarda akimmn %
40 - 50si, orta ve buylik giicteki motorlar-
da ise % 25 - 30u olur. Yavag déonen motor-
larin bostaki akimlari ayni takat ve gerilim-
de ve fakat yiiksek devirle donen motorlarin
bostaki akimlarindan daha buytktiir.

Aktif giiclin sabit kalmasi halinde, reak-
tif giictin buiyiimesi nisbetinde goriinen gilic
artar. Aktif gliclin goriinen glice nisbetine
giic faktorii veya cos 0 denilir.

aktif glic aktif akim
Cos) =—————veya="—————
gorlinen giic Sebeke akimi

Cos 0 umumiyetle iki ila sekiz kutuplu
motorlarda takriben 0.8 ia 09 arasinda degi-
sir. Sek. 2 den gortldiigu gibi gii¢ faktort yii-
ke tabidir ve yiik azaldik¢a fenalasir. Bundan
baska cos 0 kutup sayisina yani motorun de-

oé 74
Oko 025 050 99¥ I» {25
eyuk

roh.2 Sompensctljfo* ym/v/ntamz) flitteki

vir sayisina da tabidir. Yiksek devir sayili
bir motorun cos 0 1 ayni tdkattaki diisiik de-
virli bir motorun cos 0 inden daha iyidir.

Devir sayis1 ve kayma :

Ug fazli asenkron motorlar (f) sebeke
frekansla ve p cift kutup sayisi ile tesbit olu-
nan belirli hizlarda imal olunurlar. Bu bii-
yuklikler ve senkron devir sayist (bostaki de-
vir sayist) arasinda su basit baginti mevcut-
tur:

60.f
n =
S

‘... d/dak.

Tam yiikteki devir sayist motorun kaymasi
nisbetinde azalir. Mesela, 50 c : s de 2850, 1420,
720, v.s. olur. Deyvir sayisinin yiikselmesi miim-
kiin degildir. Devir sayisinin diistirilmesi ise
muhtelif sekillerde yapilabilir.

Randiman:

Randiman denilince motordan alinan
mekanik giliciin sebekeden c¢ekilen giice ora-
n1 anlagilir.

Alinan giic
Randiman = . 100 %
Verilen glig
Sekil 3 de 4 K*, 380 v., 1500 d/dak. lik
bir motorun randiman egrisi verilmistir. Bu-
radan randiman egrisinin biiylik bir aciklikta
sabit kaldigr gortiliir.

Kayiplarin ayrilmasi bakimindan iki grup

motor mevcuttur:

I. Akima bagh kayiplarin nisbeti ytiksek
olan motorlar,

2. Akima baglhh olmayin kayiplarin (de-
mir, sUrtiinme kayiplar1) nisbeti ylik-
sek olan motorlar.

Birinci gruba dahil motorlarda randiman

nominal gliciin altinda da sabit kalir ve hat-
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td 3 :4 nisbetindeki ylkte biraz yiikselir ve
sonra diiser. Buna mukabil ikinci gruba giren
motorlarda nominal giiciin" altinda randiman
derhal diiser. Normal, 4, 6 ve 8 kutuplu kii¢iik
ve orta buytiklikteki motorlar birinci gruba
girerler. lkinci gruba yiiksek devirli iki ku-
tuplu motorlar, biyiik glclii dort kutuplu mo-
torlar dahildir. Yiiksek devirli ve blyik glig-
lii motorlarda siirtlinme kayiplari azaltilamaz.
Randiman glice ve devir adedine baghdir. Bii-
yiik takatli motorlarin randimanlari kiigtikle-
re nisbetle daha iyidir. Ayni sekilde ytiksek
devirli motorlarin randimanin da dusiik de-
virlilerin randimanindan yuksektir. Sekil 4,
ve Sekil. 5 de randimanin kutup sayisi ve tes-

miye glicline tabi olarak degisimi gorilmek- -

tedir. .
Motor ve yilk momentleri:

~

Kisa devre rotorlu motorlarin donme mo-
menti sa¢ tabakalarinin cinsi ve rotor ilet-
kenlerinin tertibine baghduf. Sekil 6 da don-
me momentinin devir sayisina bagh olarak ci-
zilmig egrisi gorl inektedir

wek-6  Motor n,o»,e*+kr,

Bu egrideki degerlerin manalan sunlar-

dir:
M : Nominal motor momenti
l.l
M : Devrilme momenti
ki
M : [lk hareket momenti
;Y
Mh : Azami calisma momenti
M : Yik momenti
'y
M : Ivmelendirme momenti
b M =M —M)
b h g

Yolvermenin iyiligine bazan M nin bii-
a

yukligii ile hiikmedilir. Bu sahadaki yeni bil-
giler neticesinde bircok is makinelerinde yiik-
sek yolverme momentiyle yolvemenin maksa-
da uygun olmadigi anlasimistir. Hattd dog-
rudan- dogruya yolverme arizaya sebep olabi-
lir.

Tablo I. de muhtelif i makinelerinin yol-
verme ve yuk momentlerine dair gesitli mi-
saller verilmistir. Momenti az tutmak igin
umumiyetle makinelere bosta yolverilir. Ko-
mir degirmenleri, santrfiij pompalar (vana
kapalidir), aspiratorler, takim tezgahlan, v.s.
gibi makinelerde bu isi yapmak mumkiindiir.
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TABLO :

Yolverme cinsi Yik momentleri Misaller
Bosta, Pratik olarak yiik Torna tezgdha, pis- Sekil 7 de
momenti yok tonlu pompa, presler 3 egrisi
ylikselen dénme mo- Yuk momenti devir Santrfiij pompa ve Sekl_l 7 ve
mentiyle yukte yol- sayistyla birlikte yuk- kortikler Sekil 8 de
verme selir. 2 egrisi
“Tam yiikte yolverme' Pratik olarak yiik mo- Kaldirma makineleri, §ek1v1 '7'de
menti tam yiik mo- pistonlu pompa (yuk- 1 egrisi
menti kadardir. 1), elevatorler
Agir yolverme Yik momenti biliytik- Hadde makinalan, Sekil 9 ve
tir.. bilyali degirmenler,, Sekil 10
santrfij ler,
kalenderler.
£ | Lo
# .
g § [
‘ - g ] % x ,>‘ S
t /
L P /
% / — .
/7 __7.-..-3-—"" 2o 40 s~ fo pon
2 5 /<>)
to A 74 ki/ym/, Sejirmfvs
9 Kargrt momeny 2finkep:
20 " «O (0] 10 00 i
‘ . o *(*/) ¢ Bilont dagirmen:

Sek7

I Taty, yi'kfe y/rert> e

Z Yiikselen dénme rmomants

yohle
3 Begfa yorerme
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60° = o0 hymi
n= fooo ”/
Mpfor
602 = o hya®
A ® se00 ¥
Tubat hVpacs e 190 7y

Tam yukte veya agir yolvermede motor
momenti yik momentinden buylk olmalidir.
Durustaki surtiinme kuvvetinin  hareket ha-
lindeki surtiinde kuvvetinden buytuk oldugu
daima go6zoniinde tutulmalidir

M belirli ve GD’ motor miline irca edil-
b

mis toplam atalet momenti
yolverme zamani:

olduguna gore

GD’.n

t = —————— ..., sn. dir.
a 375.M
b

Bu formiilde :

GD®: Atalet momenti .. .. kg.m’
n : Devir adedi . . . . d: dak.

M : Ivmelendirici moment . . . . . ksm
b dir.
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Sekil H de yolverme zamaninin bulun-

masi gosterilmistir. Ivmelendirici momenti
bulmak i¢in motor ve yiik momenti egrileri ¢i-
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zilir. Bu momentlerin muhtelif araliklarda sa-
bit olarak farzedilen farklari bulunur. Formii-
le gore kismi yolverme zamanlan hesaplanir
ve bunlar toplanarak toplam yolverme zama-
n1 bulunur.

Guc katsayisinin tesbiti
ve duzeltiimesi

Endustri isletmelerinde yiiksek indiikle-
meleri ile alternatif akim motorlari, trans-
formatorler ve meselad floresan lamba ba-
lastlar1 gibi makina ve aletler reaktif abim
kullanicilaridirlar.  Kullanicilarin  sargilarin-
da husule gelen magnetik alanin olusunda
reaktif glice ihtiya¢ vardir.

Bir asenkron motorun stator sargisi ta-
rafindan devreden cekilen akim iki kisma
boltinebilir. Bu akimlardan birisi magnetik
alanin olmasi i¢in calisir. Bu miknatislama
i gormez (vatsiz) reaktif akim denir, oteki
akim ise baslica mekanik gliclin dogmasina
yarar ve motor tarafindan milinden mekanik
glic olarak verilir. Bu is goren (vatti) aktif
akimdir. Reaktif akim, aktif akimdan 90° ve
ya 1/4 periyot geriden gelir. Reaktif akimin
geri kalmasindan dolayr tellerin iginden ge-
cen akim ile sebeke gerilimi arasinda bir
faz farki olur. Bu faz farkimin buyukligi re-
aktif ve aktif akimlarin oranina baghdir.

26

Korkut ONGUN
Y. Mih. - ESHOT

Sekil 1 bu baglantiy1 gosteriyor.
I aktif akimi U faz gerilimi ile beraber-
dir ve reaktif akim I ise bundan 90 ° kaymis-

R
tir.
Her iki I ve I akimlarinin geometrik top-
A R
laminin I zahiri akim tegkil ettigi goriil-
z
mektedir.

I akim vektoriiniin durumu giic katsayisi

z
Cos 0 verir. 0 (veya Cos 0) degerini bul-
mak icin reaktif akim I aktif akim I ile

B A
geometrik olarak toplanir.

Reaktif akim, aktif akima gore ne kadar
fazlalasacak olursa faz acist 0 de o kadar
fazlalasir, Cos 0 degeri kiictiliir.

Sekil 1- deki gibi reaktif akimin degeri-
nin digiik olmast halinde bununla orantili
olarak giic katsayisinin da degerinin ¢ok iyi
olmasi lazimdir. ' =
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