DENEY NO: 5

UG FAZLI ASENKRON MOTORA FREKANS (HIZ) KONTROLCUSUYLE
CALISMASI

Deneyin amaci :A.C motor kontrolcisunu tanimak, programlama, kontrol, kumanda
ve secim kriterleri hakkinda bilgi beceri kazanmak.

Arac-Gerecler: -Enerji Uniteli Deney Masas1 Y-036/001
-Enerji analizatorii Y-036/004
-Manyetik toz fren Y-036/024-A
-Rayli Motor Sehpasi Y-036/003
-Uc faz asenkron motor Y-036/015
-Jagl kablo, IEC fisli kablo
-Asenkron motor kontrolciisii Y-036/026(026-A)
-Takometre
Deney baglanti semas: :I Y-036/001
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Sekil 1. Ug faz asenkron motorun frekans (hiz) kontrolciisilyle calismasi deney baglanti
semasi
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Sekil 2. Ug faz asenkron motorun frekans (hiz) kontrolclistiyle calismasi devre
semasi.

Bilgi :

GUnumuz teknolojisinde endustri makinelerinde oldukga yaygin kullanim alani olan
A.C motor kontrol Unitesi elektronik yapi igerisinde programlanabilir bilgisayar kontrol
ve kumanda edilir ve manuel c¢aligabilir 6zelliklerindendir, yol verme veya hiz
kontrolinde frekans degisim 0Ozelligi kullanimi ile bircok koruma sistemleri de
kullanilmigtir. Asenkron motorlari ve sabit miknatish senkron motorlari kontrol etmek
icin kullanilan(inverter) sirtculerdir.

Asagidaki sekilde suUrlGcunin basitlegtirimis ana devre semasi gorulmektedir.
Dogrultucu Ug¢ fazh yada bir fazli gerilimini DC gerilime ddénusturir. Ara devrenin
kondansatér banki(gurubu) DC gerilimi sabitler. Inverter DC gerilimini AC motor igin
tekrar U¢ faz AC gerilime ve degisken frekansa sahip bir enerji kaynagina dontstardr.
Ug fazli AC motorun hizinin ve torkunun kontrol edilmesi igin AC hiz kontrol cihazlarinin
kullanimi standart bir hale gelmistir. ister tek bir hiz kontrol cihazi olsun, isterse bir
otomasyon sisteminin pargasi olsun verim ve enerji tasarrufu saglanmaktadir. Bir
kontrol cihazi temel olarak elektronik anahtardan olusmakta olup glinimuzde IGBT ler
kullanilmaktadir. Kumanda devresi, hiz kontrol cihazinin ¢ikis frekansini degistirmek



igin cesitli prensiplere gore bu IGBT'leri agip kapamaktadir. Hiz kontrol cihazinin
anahtarlanmasi PWM bigimindedir. Gerilim vektdrel kontrol modunda, gerilim
vektorinin genligi ve frekansi kayma derecesine ve yuk akimina gore kontrol edilir.
Bu sayede hiz geri beslemesi olmaksizin ¢ok genis hiz araligi ve ¢ok hassas hiz
kontroli saglamaktadir. Bu kontrol yontemi ile (gerilim/frekans) ¢ok sayida motorun
paralel bicimde tek bir hiz kontrol cihazi tarafindan (motor gugleri surtici glcund
gegcmemeli) kontrol edilmesi saglanir. Vektorel kontrolde dlgilen motor akimindan aktif
ve reaktif akim bilesenleri hesaplanir motor modelindeki degerle karsilastirilir gerekirse
dazeltilir. Gerilimi, vektorun genligi, frekansi ve egimi direk olarak kontrol edilir. Bu
sayede akim sinirinda galisarak ¢ok yuksek hiz araliginda hassas bir hiz kontrolu
saglamaktadir. Ozellikle kaldirma ve sarma gibi uygulamalarda hiz kontrol cihazinin
dusuk hizlardaki dinamik ¢ikis performansidir.
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Sekil 3. AC motor surlcusinin basit semasi

AC MOTOR SURUCULERININ GENEL OZELLIKLERI

-Gerilim/frekans kontrolu ile hiz kontroli

-Yuksek kalkis ve ivme torklari

-Motorlarin tUm ayarlari boyunca sabit tork

-Cok kuguk(minimum) hizda bile tork kontrolu

-DC fren ozelligi

-Cok gesitli kontrol 6zelligi

-Motor suraculeri yalniz sebeke tarafina konulan koruma ile korunur.(sigorta)
-Sdrdcunun giris ve cikislari cihazin igindeki 6lgcim ve kontrol devreleri tarafindan
surekli izlenir. Asagidaki koruma ve kontroller yapilir.

*asiri Isinma *toprak kagagi *motor asiri yuk

*motor blokaj ve surlci kayis kontrol(

*ayrica termistor girisi kullanilarak motor sargilarindaki sicaklik kontrolu izlenir.
-Motorla ilgili parametreler akim, gerilim, hiz, frekans vb degerler izlenir. LCD ekranda
okunur

-AC surlcu galismasindaki koruma-kontrol sayesinde olugan hatalar belirlenir LCD
ekranda hata parametrelerinde tespit edilir.

Ayrica suruculer bu genel ozellikler disinda her firmaya ait farkli detay o6zellikleri
mevcut olup bu nedenle mutlaka ilgili surtcu kullanim klavuz-kataloglari detayh
izlenmelidir.

Deneyin yapilisi :

Not: Deneyde kullanilacak hiz kontrolci guclnl, motorun guclinden Kkuguk
olmamalidir.

Y-036/026 hiz kontrolct 1HP L-L ¢ikis 230v A.C dir.

-Sekil 1 ve 2'deki deney devresini kurunuz.



-Motor ylksuz motor baglantisi yildiz iken hiz kontrolclyle motoru galigtiriniz.

-Motor devrini sifirdan baslayip nominal devre ve nominal devrin 1.2 katina kadar
frekansi ayarlayarak ¢ikartiniz. Bu konumlarda enerji Unitesindeki enerji analizatoru
parametreleri (hiz kontrolctuyu besleyen faza ait) U, I, Cosop, W, VA, VAR degerleri ile
hiz kontrolcu ¢ikisindaki enerji analizatort parametreleri U, |, Cosoe, W, VA, VAR, n,
Nm degerlerini gozlemleyip kaydediniz.

-Motor yuksuz, motor baglanti A iken yukarda belirtilen deney iglem basamaklarini
sirayla uygulayiniz. Tim olgumleri gézlemleyip kaydediniz.

-Manyetik toz fren yardimiyla motoru nominal gucuinde yukleyip, motor baglanti ve r
deki konumda calistirip yukardaki deney iglem basamaklarini sirayla uygulayiniz. Tim
Olcum degerlerini gdzlemleyip kaydediniz.

-Enerijiyi kesip deneyi sonlandiriniz.

-Hiz kontrolcu kullanim katalogunu inceleyip asenkron motor kontroluyle ilgili kalkis -
durus rampa degerleri, jog calisma vb gibi farkh konumda calismalar yapip
gozlemleyiniz.

-Hiz kontrolclyu bilgisayardan kontrol-kumanda ediniz.

-Farkl parametreler igin yapilan ¢calisma sonundaki gdzlemlerinizi kaydediniz.

-Her caligmadan sonra standart parametrelere donunuz.

-Enerijiyi kesip deneyi sonlandiriniz.

Deneyde alinan degerler :

Suruclu Parametreleri Motorun enerji analizatorii Aciklama
UJ I [Cosp] W | U] T [Cosp] W] VA[VAR] n | Nm|"¢

Y bagli
Nom.
Hiz

Y bagli
1.2X.
Hiz

bagli
Nom.
Hiz

bagli
1.2X.
Hiz




Degerlendirme :

Soru 1: Asenkron motor kontrolcinun temel yapisi ve ¢alisma prensibini agiklayiniz.
Soru 2: Motor hiz kontrolctslyle asenkron motorun hangi konum ve degerlerini
kontrol ve kumanda edebiliriz?

Soru 3: Motor hiz kontrolctisu kullanmanin, diger kontrol kumanda sistemlerine gére
ne tur ustunlakleri vardir? aciklayiniz.

Soru 4: Motor hiz kontrolciist akim, gerilim sinirlamasi korumasi yapabiliyor mu nasil
yapiliyor? acgiklayiniz.

Soru 5: DUsuk devir-frekansta momentte neler gézlemlediniz? acgiklayiniz.

Soru 6: Deney sonu gozlemlerinizi agiklayiniz.



