DOGRU AKIM (DA) MOTOR DENEYLERI
DA Motoru Karakteristikleri

DENEYLERIN AMACI : Motor tiplerini tanimak, doniis yonii degisikligini ve hiz ayar
yontemlerini deneysel olarak pekistirmek, serbest, seri ve sont uyartimli dogru akim motorlarinin hiz-
moment karakteristigini deneysel olarak elde etmektir.

TEORIK BILGI
DA Motorun Yapisi

DA motorlari, dogru akimla beslenen ve elektrik enerjisini mekanik enerjiye doniistiiren elektrik
makinalaridir. Makinanin yapisina bagli olarak DA motoru DA generatdrleri olarak da kullanilabilir. DA
motorlart birbirinden bagimsiz iki manyetik kisimdan olusur. Stator manyetik devrenin hareketsiz
kismidir. Cikintili yapidadir ve bu ¢ikintili kutuplar {izerine sarilmis olan basit yapili uyarma sargilarini
tasir. Endiivi olarak adlandirilan hareketli kisim ise yuvarlak yapidadir ve iizerinde endiivi sargilarini
tasir. Endiivi sargilarinin uglar kollektorler araciligiyla disar1 ¢ikarilir ve firgalar {izerinden beslenirler.
Bu sargilar bir dis kaynaktan beslenebilecekleri gibi, uyarmakta olduklar1 endiivi sargilarindan da
beslenebilirler.

Dogru akim motorlar1 uyarma sargilarinin beslenme bigimlerine gore;
* Serbest uyartimli

* Sont uyartiml

* Seri uyartiml

» Kompunt uyartimli olarak siniflandirilir.

Bir DA motorunun ¢alismasi i¢in makinada iki farkli manyetik alanin var olmasi gereklidir. Kutup
ayaklarina sarilmis olan uyarma sargilarina gerilim uygulandiginda makinada sabit bir uyarma alanm
olusur. Endiivi sargilarina gerilim uygulandiginda ise, fir¢a-kollektor diizenegi sayesinde, kutup ayaklar
altinda bulunan sargilarda siirekli olarak ayni yonde akim akar. Biot-Savart kanununa gore, akim tagiyan
bir iletken bir manyetik alana kondugunda, bu iletkene bir kuvvet etki edecektir. Iste bu kuvvet,
endiivideki donme hareketini olusturur.

Uyarma

/ sargis:

Enduvi iletkenlerine
etkiyen kuvvet

Sekil 1. DA Motorun Endiivisine Etki Eden Kuvvet Yonii



Motor doniis yonil sag el kuralina gore belirlenebilir. Buna gore, dort parmak manyetik alan yoniinii
(N’den S’e dogru) ve bas parmak akim yoniinii gosterdiginde, avug i¢i kuvvetin yoniinii gosterir. Endiivi
bu kuvvetin etkisinde hareket eder. Doniis yoniinii degistirmek i¢in endiivi sargilarindan akan akimin
yonil ya da uyarma sargisindan akan akimin yonii degistirilir. Her ikisinin de ayni1 anda degistirilmesi
durumunda, déniis yonii degismez.

Sekil 2. Sag El Kural

Sabit miknatisli motorlarda manyetik alan yonii sabit oldugundan, sadece endiivi sargisindan akan
akim yonii degistirilerek doniis yonii degistirilebilir. Siirekli yon degisikligi yapilan uygulamalarda ise,
endiivi akimmin yoniinii degistirmek daha uygun bir segenektir. Ana manyetik alanin y&niiniin
degismesi, akinin siirekli olarak sifirdan ge¢isi sebebi ile motorun yon degisimi sirasinda agir1 akim
¢ekmesine neden olur.

DA Motorunun Kararhh Hal Matematiksel Modeli

Dogru akim makinalar derslerinden hatirlanacagi gibi, moment ve endiiklenen zit emk ifadeleri;
M =K, 5.1, 3.1
Eq =Kq. 5.0 3.2

Olarak yazilir. Bu ifadelerde;
K, = Makine Sabiti (V.s/rad)
@y = Kutup Bagina Diisen Ak1 (Wb/ m?)
I, = Endiivi Akimi (A)

w = Endiivinin Agisal Hiz1 (rad/s) temsil etmektedir.

Serbest uyartimli DA motoru i¢in gerilim esitlikleri ise, endiivi ve uyarma devreleri i¢in sirasiyla;

V =Ey+I,.R, + 24V, 33



olarak yazilir. Endiivi gerilimi esitligindeki 2AV,, degeri, fircalarda olusan gerilim diisiimii olup,
genellikle ihmal edilebilecek seviyededir. (3.1) ve (3.2) denklemleri, (3.3)’te yerine konursa;

V=Kspp0+ R, 3.5

Ka-(pf .
Ve acisal hiz degeri cekilirse;
Y Ry 3.6
w = - . .
Ka-(pf (Ka-(pf)z

ifadeleri elde edilir.

1) SERBEST UYARTIMLI DA MOTOR
a) Serbest Uyartimhh DA Motorun Hiz-Moment Karakteristigi

Denklem 3.6 g6z 6niinde bulunduruldugunda DA motorun hiz kontrolii i¢in iki farkli kontrol yontemi
uygulanabilecegi goriilmektedir. Bunlar;

e Endiivi Kontrolii
e Uyartim Kontroliidiir.

Endiivi kontrolii:

Bu yontemin amaci, endiivi devresindeki degiskenlerin kontrolii ile motorun hizinin ayarlanmasidir.
Motorun endiivi devresinde bu amagla etki edilebilecek degiskenler endiivi besleme gerilimi (V) ve
endiivi direncidir (R,). Endiivi besleme gerilimini sifir ile nominal degeri arasinda degistirerek,
makinada genis bir aralikta hiz ayar1 yapilabilir. Ayn1i moment degeri i¢in kaynaktan g¢ekilen akim
degismeyeceginden, gerilim degisimi, makinanin moment iiretimini etkilemeyecektir (Denklem 3.1 -
3.3). Endiiviye uygulanan gerilimin polaritesinin (gerilim yoniiniin) degisimi, motorun doniis yoniinii
de degistirecektir. Farkli endiivi besleme gerilimleri i¢in motorun w = f (M) karakteristik egrileri sekil
3'teki gibi gozlenmektedir.

n (d/dk)
Vn>V4>V3>V2>V[
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" M (Nm)

Sekil 3. Farkli Endiivi Besleme Gerilimleri Igin Serbest Uyartimli DA Motorun Hiz-Moment Grafigi



Endiivi besleme geriliminden baska endiivi direnci degistirilerek de hiz ayar1 yapilabilmektedir.
Bunun igin endiivi i¢ direncine seri bir ek direng devreye eklenir. Bu sayede dolayli olarak endiivide
endiiklenen zit emk degeri sinirlanmaktadir. Bu yontemin olumsuz yani, motor yiiklendik¢e kaynaktan
¢ekilen akim artacagindan dolayi, bu ek direng {izerinde azimsanmayacak miktarda ek kayiplar
olugmasidir. Bu da makinanin verimini azaltir. Bu nedenle bu yontem, hiz ayarinda kullanilmamaktadir.

Endiivi devresine baglanacak farkli ek direngler i¢in motorun n (%) = f (M) karakteristik egrilerinde

olusacak degisim sekil 4'teki gibi gdzlenmektedir.

| " (d/di)
N | Res > Reao > Ra
Reia
Rek2
Reks
"M (Nm)

Sekil 4. Farkli Endiivi Ek Direngleri I¢in Serbest Uyartimli DA Motorun Hiz-Moment Grafigi

Uyartim Kontrolii

DA motorlarda kullanilan bir diger hiz kontrol yontemi, uyartim kontroliidiir. Alan zayiflatma olarak
adlandirilan bu yontem uyartim akiminin ve dolayisiyla akinin kontrolii prensibine dayanir. Dezavantajt
ayn1 hiz degeri icin motorun iiretebilecegi moment degerinin, azalan uyartim akiminin degeriyle orantili
olarak diismesidir. Degisen uyartim akimi degerleri i¢in motorun n (%) = f (M) karakteristik egrileri
sekil 5’teki gibi gozlenmektedir.
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Sekil 5. Farkli Uyartim Akimlari Igin Serbest Uyartimli DA Motorun Hiz-Moment Grafigi



Endiivi kontrolii ve uyartim kontroliinlin birlikte uygulanmasi ile, hizin sifirdan nominal degerin
lizerine kadar genis bir aralikta kontrolii miimkiin olmaktadir. Motorun nominal hizindan daha diisiik
hizlarda, uyarttm akimi nominal degerinde sabit tutulurken endiiviye uygulanan gerilim degeri
degistirilerek hiz kontrolii yapilir. Nominal hizdan yiiksek hiz degerlerinde ise endiivi besleme gerilimi
sabit tutulurken, uyarma akimi kontrollii olarak azaltilir. Sekil 6'da endiivi ve uyarma kontroliiniin
birlikte uygulandig1 durumda makinanin gii¢ ve moment degisimleri goriilmektedir. Sifir ile nominal hiz
degerleri arasindaki bolge "sabit moment bdlgesi", nominal hizin {izerindeki bolge ise "sabit giic
bolgesi" olarak adlandirilir.

M{ M) P{W)
. S ' #
Sabit moment . _ Sabit giic
' N Sabit
Sabit giic moment

i Endiivi gerilimi

Endiivi gerilimi : ,
alan kentrols , kontrolu | Alan kontrolu

1
[
[
[
!
1
1
kontrolu |

]
i
i
!
!
1
1
:

~

-

weiradism) Wrmd sy

Sekil 6. Bir Elektrik Motorunun Sabit Gii¢ ve Sabit Moment Bolgeleri



EK BiLGi

Bu deneyde, DA motorun yiiklenmesinde 3 fazli asenkron motor (ASM) kullanilacaktir. DA motorun
miline kaplin kullanilarak ASM’nin mili mekanik olarak baglanmistir. ASM’nin gerekli baglantisi (EK)
yapilarak, DA motorun doniis yoniiniin tersine bir yonde donmesi saglanmalidir. Ters yonde doniisii
saglamak icin ilk 6nce sadece DA motora enerji verilir ve doniis yonii gozlenir. Daha sonra sadece
ASM’ye enerji verilir ve doniis yonii gozlenir. Eger DA motor ve ASM farkli yonde doniis sagliyorsa,
deneye baslanabilir. Eger DA motor ve ASM ayn1 yonde doniis sagliyorsa, ASM’nin 3 faz (U, V ve W)
uclarmin herhangi ikisi yer degistirilir. Boylece ASM’nin yonii degistirilerek DA motor ile farkli
yonlerde donmesi saglanir ve deneye baglanabilir.

3 FAZ VARYAK UNITESi

AYARLI DG ENERJI : ENERI GIRISI _ AYARLI AC ENERJI
OO0 00

¥ INZag

0-450 ¥ 0C Y0038/002

Xl |Z

EK 2. 3 Fazli ASM’nin Baglant1 Panosu
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EK 3. ASM Baglant1 Semasi
! Hatirlatma;

e Eger DA motor ve ASM ayni yonde doniis sagliyorsa, ASM’nin 3 faz (U, V ve W) uglarinin
herhangi ikisi yer degistirilir.

¢ Deneyin sonunda motorlar durdurulurken, kontrollii bir sekilde 6nce asenkron motor durdurulur
(DA motorun yiiksiiz ¢alisma durumuna gegmesi goz oniinde bulundurulur). Daha sonra DA
motor durdurulurken dnce endiivi beslemesi daha sonra uyartim beslemesi sifirlanir (Serbest
uyartimli DA motor i¢in gegerlidir).
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Sekil 7. Serbest Uyartimli DA Motor Deney Diizenegi

Sekil 7°deki deney diizenegi kurulur. Laboratuvar sorumlusuna baglantilar1 kontrol ettiriniz.
EK 3’teki baglant1 semasina gére ASM’nin baglantis1 yapilir.

Baglant1 yapildiktan sonra her iki motorun doniis yonil tek tek gézlemlenmelidir. Eger doniis
yonleri ayni ise ASM’nin U, V veya W uglarindan herhangi ikisi yer degistirilmelidir !

DC Uyartim akimi 0.5 A degerine getirilir.

DC Besleme yavag yavas arttirtlarak 175 V degerine getirilir.

Asenkron motorun ¢ektigi akim yavas yavas arttirilir ve DA motor yiiklenir. Bu sirada Tablo 1
doldurulur.

Deney 125 V degerlerinde tekrarlanir. Bu sirada Tablo 2 doldurulur.

Besleme gerilimi tekrar 175 V degerine getirilir. iki farkli uyartim akimi igin (0.4 A ve 0.3 A)
Tablo 3 ve Tablo 4 doldurulur.

Serbest uyartimli DA motorun, hem ayni uyartim akiminda farkli endiivi gerilimi altindaki Hiz-
Moment grafigini (Tablo 1 ve 2 kullanilarak), hem de ayn1 endiivi geriliminde farkli uyartim
akimi altinda Hiz-Moment grafigini (Tablo 2, 3 ve 4 kullanilarak) olusturun.



Tablo 1
ASM DA Motor
Besleme Uyartim Akimi Tarafindan Devir
Gerilimi (V) A) Cekilen Akim | Sayisi (n)
(A) [d/dK]
175 0.5 0
175 0.5 1
175 0.5 2
175 0.5 3
175 0.5 3.5
Tablo 2
ASM DA Motor
Besleme Uyartim Akimi Tarafindan Devir
Gerilimi (V) (A) Cekilen Akim | Sayisi (n)
(A) [d/dK]
125 0.5 0
125 0.5 1
125 0.5 2
125 0.5 3
125 0.5 3.5
Tablo 3
ASM DA Motor
Besleme Uyartim Akimi Tarafindan Devir
Gerilimi (V) (A) Cekilen Akim | Sayisi (n)
(A) [d/dK]
125 0.4 0
125 0.4 1
125 0.4 2
125 0.4 3
125 0.4 3.5
Tablo 4
ASM DA Motor
Besleme Uyartim Akim Tarafindan Devir
Gerilimi (V) A) Cekilen Akim | Sayisi (n)
(A) [d/dK]
125 0.3 0
125 0.3 1
125 0.3 2
125 0.3 3
125 0.3 3.5

Serbest uyartimli DA motorun temel ¢alisma prensiplerini agiklayiniz. Motorun yapisi ve

caligma sekli hakkinda bilgi veriniz.

Serbest uyartimli DA motorlarda uyartim akiminin énemi nedir? Uyartim akimi azaldiginda

motorun performansi tizerindeki etkilerini tartiginiz.

Serbest uyartimli DA motorlarda motorun hiz kontrolii yontemlerini arastirimiz. Hangi

yontemler daha etkili ve yaygin olarak kullanilir?




4. Serbest uyartimli DA motorun yiik karakteristigini analiz ediniz. Motorun calistig farkl yiik
kosullarinda hiz ve akim degisimlerini agiklayimiz.

2) SERI UYARTIMLI DA MOTOR
Seri Uyartimhi DA Motorun Hiz- Moment Karakteristigi

Seri motorda uyarma sargisi endiivi devresine seri baglanmistir. Uyarma sargisi, yiik akimim {izerine
alacag icin kalin kesitli az sarimli olarak sarilir. Seri motorda moment ifadesi serbest uyarmali motorda
oldugu gibi,

M =K,.p.1, 3.7

seklindedir. Fakat seri motorda uyarma sargisi endiiviye seri oldugundan dolay1 endiivi devresinden
gecen akim ayni zamanda uyarma devresinden de gegmektedir. Dolayisiyla uyarma akimi yiik (endiivi)
akimina esittir. Bu ylizden ¢ = K. I, terimi yiik akiminin bir fonksiyonudur. Yiik akimi arttikga kutup
alan1 artmakta, azaldikca ise azalmaktadir. O halde seri motorda moment yiik akiminin yaklasik olarak
karesi ile dogru orantilidir. Sekil 8'de seri uyarmali motorun hiz-moment “ve akim-moment
karakteristikleri goriilmektedir.

M = K,.K;.1,° 3.8

Seri motor bosta calisti§1 zaman yiik akimi ¢ok kiigiik olacagindan uyarma alani da ¢ok zayiftir. Bu
durumda, motor endiivi sargilarinda gerekli zit e.m.k indiiklenebilmesi i¢in E = K;. ¢s. @ formiiliine
gore n devir sayisi ¢ok yiiksek degerlere ulasir. Bu sebepten dolayi seri motor nominal gerilimle bosta
calhistirnlmamalidir. Aksi halde devir sayilari ¢ok yiikselerek motorun par¢alanmasina sebep olabilir.

Seri motorlarda yiik akimi arttik¢a uyarma akimi dolayisiyla uyarma akisi da artar. Dolayisiyla artan
uyarma akimindan dolay1 devir sayist azalir. Yiik akiminin biiylik degerleri igin, devir sayis1 pek fazla
degisim gostermez ve hemen hemen sabit kalir. Bunun nedeni kutuplarin doymus olmasidir. Seri
motorlarin yol alma aninda momentleri ¢ok yiiksektir. Bu nedenle yol alma aninda yiiksek moment
istenen yerlerde kullanilabilir.

n(d/dk),I.(A)

M(Nm)
Sekil 8. Seri Uyartimli DA Motorun Akim-Moment ve Hiz-Moment Grafigi
10



Sekil 9°da seri uyartimli DA motorda da serbest uyartimli DA motorda oldugu gibi degisken ug
gerilimi ve ek diren¢ hiz-moment karakteristigini etkiledigi goriilmektedir.

n(d /dk) n(d/dk)

Vn>V2>V1 Rek2>Rek1>Rek
Rek
Rek:l
Rek2
" M(Nm) M(Nm)

Sekil 9. Farkli Gerilim ve Ek Direng Degerleri igin Seri Uyartimli DA Motorun Hiz-Moment Grafigi

w=—Y__ Ra+R52.M ve n = 80 1.9
Ka.@r.lq Ka.@f.1g 2 '
M=K, Ks.lg. 1y 3.10
Deneyin Yapilisi;
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Sekil 10. Seri Uyartimli DA Motor Deney Diizenegi

1- Sekil 10’daki deney diizenegi kurulur. Laboratuvar sorumlusuna baglantilar1 kontrol ettiriniz.

2- Baglant1 yapildiktan sonra her iki motorun doéniis yonii tek tek gézlemlenmelidir. Eger doniis
yonleri ayni ise ASM’nin U, V veya W uglarindan herhangi ikisi yer degistirilmelidir !

3- DA motorun DC beslemesi yavas yavas 35 V degerine getirilir. Unutulmamalidir ki seri uyartim
DA motor bostayken asla nominal gerilim degerinde ¢alistirilmamalidir. Bu sirada Tablo 1
doldurulur.

11



4- DA motorun DC beslemesi 40 V degerine getirilir. Bostaki degerleri kaydedilir ve asenkron
motorun ¢ektigi akim arttirilarak DA motor yiiklenir. Bu sirada Tablo 2 doldurulur.
5- Seri uyartimli DA motorun Hiz-Endiivi Akim1 ve Hiz-Moment grafigini olusturun.

Tablo 1
ASM DA M?tor DA Motor
Besleme Tarafindan Devir Endiivi
Gerilimi (V) Cekilen Akim | Sayisi (n) Akimi (A)
(A) [d/dK]
35 0
Tablo 2
ASM DA M?tor DA Motor
Besleme Tarafindan Devir Endiivi
Gerilimi (V) Cekilen Akim | Sayisi (n) Akimi (A)
(A) [d/dK]
40 0
40 1
40 1.5
40 2
40 2.5

1. Seri motorun yiik karakteristiginin anlamini agiklayiniz?

2. Seri motorlara bosta ni¢in yol verilmez? Agiklayiniz.

3. Yiik akimi ile devir sayisinin ve momentin degisimleri nasil olmaktadir?
4. Seri motorun doniis yonii nasil degistirilebilir?

5. Seri motorun momentine etki eden faktorler nelerdir?

SONT UYARTIMLI DA MOTOR
a) Sont uyartimh DA motorun Dis Karakteristigi

Bu deney, sont uyartimli DA motorun bos (yliksiiz) ¢alistirmak ve motor akimi (I;), motor
gerilimi (V), uyartim akimi (I,,) ile motor devri (n) arasindaki baglantiy1 analiz ederek devir
karakteristigini (egrisini) ¢ikarip, konuyla ilgili bilgi beceri kazanmay1 amaclar.

Bir motor i¢in bosta ¢alisma devir karakteristigi; uyartim akimu ile devir sayis1 arasindaki iligkiyi
gosteren egridir. sont uyartimli DA motorda uyarma sargilari ve endiivi sargilar1 DC kaynak uclarina
paralel baglanir. Asagida Sekil 11°de sont uyartimli DA motorun esdeger devresi ve parametreler
arasindaki bagintilar gdsterilmektedir. Buradaki denklemler yardimiyla teorik olarak sont uyartimli
DA motorun yiiksiiz durumda yani bosta ¢alisma durumundaki davranigini analiz edebiliriz.

12
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Sekil 11. S6nt Uyartimli DA Motorun Esdeger Devresi

Vi

Burada; E, tretilen EMK, R, endiivi sargisinin direnci, Ry uyarma sargisinin direnci, V. kaynak
gerilimi, I, endiivi akimu, I; kaynak (giris) akimi, I¢ uyartim akimidir.

Bu motorlarin endiivi devresi i¢in Kirchoff’un gerilim kanunu asagidaki gibi yazilir:

VT = E, + I,.R,

Meydana gelen E; EMK’nin biiytikliigi aki ve hizla orantilidir. Verilen bir makina i¢in

E, =Kopw

Burada:

3.11

3.12

w agisal hiz, K makinenin 6zelliklerine gore hesaplanmis makineye 6zgii sabit bir deger, ¢ ise

uretilen net akidir.

Endiivi akimi (3.11) nolu denklemin ¢oziimiiyle asagidaki gibi hesaplanir.

VT
Ia:R_a_Ea

Rotorda iiretilen moment, aki ve endiivi akimi ile orantilidir.

Tina = Kolg

3.13

3.14

Yiiksiiz durumda yani bosta ¢alismada endiivi akimu, siirtiinme ve donme kayiplari ihmal edilirse

iiretilen moment sifir olur ve boylece Denklem 3.14’ten endiivi akiminin I, sifir oldugu goriiliir.

Bu durumda;

13



VT = E; = Kpw

3.15

olur. Denklem 3.15’ten goriilecegi gibi kaynak gerilimi sabit tutulup aki azaltilirsa hiz artar. Aym
sekilde kaynak gerilimi sabit tutulup aki arttirilirsa hiz azalir. Bu sekilde Denklem 3.15°¢ gore hiz

lizerine yorumlar getirilebilir.

Deneyin Yapilisi;
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1- Sekildeki deney diizenegi kurulur. Laboratuvar sorumlusuna baglantilari kontrol ettiriniz.

2- Baglant1 yapildiktan sonra her iki motorun doniis yonii tek tek gozlemlenmelidir. Eger doniis
yonleri ayni ise ASM’nin U, V veya W uglarindan herhangi ikisi yer degistirilmelidir !

3- DA motorun endiivi gerilimi 125 V degerine getirilir.

4- Motor yiiksiiz durumda (bosta) iken ¢ektigi akim ve devir sayist kaydedilir.

5- DA motor, asenkron motor yardimiyla yiiklenir. Her yiikleme kademesinde uyartim akimi
kontrol edilir (ilk degerde sabit kalmas1 saglanir). Her kademede DA motorun yiik akim ve devir
sayis1 kaydedilir. Bu sirada Tablo 1 doldurulur.

6- Deneyde elde edilen degerlere gore sont uyartimli DA motorun Hiz-Moment ve Hiz-Yiik Akimi

grafiklerini olusturun.

Tablo 1
DA Motor ASM DA M?tor DA Motor
Besleme Uyartim Tarafindan Devir Yiik AKim
Gerilimi (V) Akimi (A) Cekilen Akim | Sayisi (n) (A)
(A) [d/dK]

125 0

1

2

. 3

sabit 3.5

1) Motor yiiklendik¢e devir sayisi ni¢in degisir ?

14



2) Motor yiiklendikge, motor yiik akimi nasil degisir?
3) Yiik akimi degistikge uyartim akimi degisir mi ?

4) Sont motorda momentin yiikle degisimi nasildir? Arastiriniz.
b) Sont Uyartimh DA Motorun Yiik Karakteristigi
motorun yiik karakteristigi denir.

Sabit kutup gerilimi ve sabit yiik akiminda, uyartim akimi ile devir sayisi arasindaki bagintrya sont
na

L]
L]
1
L)
i
L]
1]
1]
L]
[}
L]
L]
L]
1]

|1 CEECLEEE

: “a,
. Rl
: S
U —s sabit : “"“"--..
[ —a <abit [=In igin n=1{(1u)

0

[

T
Sekil 12. Sont Uyartimli Motorun Bosta ve Nominal Yiik Altinda Yiik Karakteristigi
karakteristik boyunca sabit olacaktir.

Sont motorun yiik akimi sabit oldugundan, endiivi reaksiyonu ve motor omik gerilim diisiimi,
Kutup gerilimi formiiliine gore;

U=E+ (I;.R;)) + 2AU, olur.

Buradan, E = K. ¢.n oldugundan, devir sayisi formiilii;

__ U—-(Ig.Ri+2AUp)
a K.

elde edilir.

Yik akimima bagli olarak I, endiivi akimi sabit olacagindan, devir sayisi formiiliiniin pay1
degismeyecektir. Uyartim akimina bagl olarak ¢ ana kutup alan1 degisecektir. Yani uyartim akimi
azaldikca, ¢ azalacagindan ‘n’ devir sayis1 yiikselecektir. Uyartim akimi arttikca da devir sayist
azalacaktir.
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Deneyin Yapilisi;
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___

Sekildeki deney diizenegi kurulur. Laboratuvar sorumlusuna baglantilari kontrol ettiriniz.
Baglant1 yapildiktan sonra her iki motorun doniis yonii tek tek gozlemlenmelidir. Eger doniis
yonleri ayni ise ASM’nin U, V veya W uglarindan herhangi ikisi yer degistirilmelidir !

DC besleme 125 V degerine getirilir. Asenkron motorun 3 A akim ¢ekmesi saglanir, boylece DA
motor yiiklenir. Bu asamadan sonra asenkron motorun ¢ektigi akim degistirilmez, sabit bir degerde

deney yapilir.
Uyartim akim1 0.03 A kademe ile azaltilir. Her kademe i¢in devir sayisi kaydedilir. Bu sirada Tablo
2 doldurulur.
Deneyde elde edilen degerlere gore sont uyartimli DA motorun Hiz-Uyartim Akimi grafigini
olusturun.
Tablo 2
DA Motor ASM DA M?tor DA Motor
Besleme Uyartim Tarafindan Devir Yiik Ak
Gerilimi (V) Akimi (A) Cekilen Akim | Sayisi (n) (A)
(A) [d/dK]
125 3
125 3
125 3
125 3
125 3
1. Devir sayist arttik¢a, uyartim akimi nasil degisir?
2. Deneyde aldiginiz degerlerle sont motorun n=f(1,,) yiik karakteristik egrisini milimetrik kagida
¢iziniz.
3. Devir sayisi arttikca yiik akimi degisir mi?
4. Sont motorun bostaki ve ytikteki yiik karakteristik egrilerinin birbirini kesmesinin nedeni nedir?
5. Endiivi reaksiyonu ve endiivi omik direnci iizerindeki gerilim diisiimiiniin devir sayis1 lizerinde

ne gibi bir etkisi vardir?

6. Sont motorun devir sayisi ve devir yonil nasil degistirilir?

16



