DENEY NO: 4
UG FAZLI ASENKRON MOTORA Y/A YOL VERME

Deneyin Amaci
Asenkron motora yol verme yontemlerinin incelenmesi, bu yontemlerden oto transformator
ile yol verme ve yildiz iiggen yol vermenin uygulanmasi.

Arac-Geregler: -Enerji Uniteli Deney Masasi Y-036/001
-Enerji analizatorii Y-036/004
-Manyetik toz fren Y-036/024-A
-Rayli Motor Sehpasi Y-036/003
-Ug faz asenkron motor Y-036/015
-Jagli kablo, IEC fisli kablo
- Y/ A Yol Verme Salteri Y-036/050
-Takometre

Deney Yapilmadan Once Bilinmesi Gereken Kavram ve Konular

e Asenkron motorun yapisi,
e Asenkron motorun ¢aligma prensibi,
e Asenkron motora yol verme yontemleri,

¢ Yildiz-liggen baglantilar1 ve bagintilari,

1. Deney Hakkinda Genel Bilgi
Asenkron motorlarin yol almasini tanim olarak vermek gerekirse; motor durma anindan

nominal hizina ¢ikana kadar, bagli oldugu sebekeden asir1 akim ¢ekmemesi ve yol alma
momentinin miimkiin oldugunca biiyiik olmasi sart1 ile hizlanma olayma yol alma denir.
Asenkron motor duruyorken n=0 ve s=1’dir. Bu durumda motor, sargilarina nominal gerilim
uygulandiginda, 6zel yapilt motorlar haricinde, sebekeden nominal akiminin (4-6) kati akim
ceker. Biiyiik giiclii motorlarda ve bunlarin ¢alisabilecegi zayif sebekelerde, bu akim, sebeke
geriliminde azalma meydana getirir. Bu tip motorlarin ¢ok olmasi halinde ise, sebeke bu akimi1
saglamayabilir. Bu durumda motorun yol alma akimini simirlamak gerekmektedir. Pratikte
kullanilan yol verme yontemleri soyle siralanabilir.

e Dogrudan sebekeye baglanarak yol verme,

e Oto transformatorle yol verme,

e Statora direng baglayarak ya da yari iletken elemanlar kullanarak yol verme,

¢ Yildiz-liggen yol verme,

e Rotora direng ilave ederek ya da yar iletken elemanlar kullanarak yol verme,

e Rotorda ¢ift sincap kafesi kullanarak yol verme.



Bu deneyde bu yontemlerden oto transformatdr ve yildiz-liggen yol verme incelenecektir.
Dogrudan yol vermenin sebeke, motor ve anahtarlama gorevini iistlenen elemanlar agisindan
sakincasi, kalkis akimindaki biiyiikliiktiir. Akimdaki dalgalanmalarin diger makine ve cihazlar
lizerindeki etkileri belirli sinirlar icerisinde olmali, kontaktorleri ve koruma diizenlerini
actirmamalidir. Yol verme donaniminin ekonomik olarak uygunlugu i¢in makine nominal giicii,
is makinasinin giic gereksinimine uyumlu olmalidir. Motor giiciiniin gereksiz olarak biiytlik
secilmesi ile sigorta ve iletken kesitleri biiyiik olacaktir. Bununla birlikte kismi ytikleme tiirii
caligmalarda diisen gii¢ katsayisiyla, verim de azalacaktir. Uygun bir isletmede makine, is
makinasinin siirekli giiciinii karsilayabilmelidir. Bunun yaninda, dogrudan yol verme sirasinda
i3 makinasina zarar verilmeden, asir1 1sinmalarin olusmadigi, uygun yol verme siiresinin
saglandig1 bir ¢alisma elde edilmelidir. Kalkis momentinin; is makinasinin durumuna gore
uygunlugu, tiim yol vermede yeterli bir hizlanma saglamasi, sert ve darbeli etki yapacak sekilde

biiylik olmamasi istenir.
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Sekil 1. Asenkron motora direkt yol verme montaj semasi



Deney baglanti gemasi :
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Sekil 2. Ug faz asenkron motora Y/ A yol verme deney baglanti semasi
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sekil 3. Ug fazli asenkron motora Y/ A salterle yol verme devre baglanti semasi

Bilgi :

Ug fazli senkron motorlara Y/ A yol vermede, énce motor sargilar Y baglanir. Kalkinma
suresi sonunda motor stator sargilari A baglanir. Bu yol verme sistemi igin motor
etiketindeki gerilim ile sebeke fazlar arasi gerilimin ayni olmasi gerekir. Ornegin
380/380, A 380v gibi. Asenkron motor yol alma aninda bagl iken motor bir faz sargisina

uygulanacak gerilim 380 / /3 oraninda olur. Sargilardan gegen akimda If /+/3 olur.

Bu halde kalkinmada galistirilan asenkron motor, U¢gen ¢alismada ¢ekecegdi kalkinma
akiminin 1/3’G kadar cekecektir.



3 fazl asenkron motorlar Y/ A yol vermede kalkinma aninda Y bagli olmasindan stator
sargilarina dusuk kalkindirma akimiyla kalkindiriimis olurlar. A baglantiya gegisteki
yuksek akim dalgalanmasini 6nlemek igin yildiz dan Uggene gegis suresinin kisa

tutulmasi gerekir.
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Sekil 5. Y/ A yol vermede kalkinma-lggene gecis akimi grafikleri
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Sekil 6. Kaymaya gore Y/A galismada moment akim

Asenkron motorda Y/ A yol verme salterle veya otomatik kumanda sistemi sistemi ile
yaplilir. Pratikte oldukga genis bir alanda kullantlir.

Deneyde motorun yuksek akim c¢ekmesini oOnlemek ic¢in 230 volt gerilim
uygulayabilmek amaciyla 380/230V ototransformator ile Y/ A ¢alisma saglanacaktir.

Oto Transformatorle Yol Verme
Burada yapilan, yol alma akimini sinirlandirmak igin, stator sargilarina dusuk bir

gerilim uygulamaktir. Motor yol aldik¢a, oto transformatorle gerilim, nominal degerine
kadar kademeli olarak arttirilir. Asenkron motora oto transformator ile yol verilirken, ani
gerilim gegiglerinde olusan sebekelerden kisa sureli ayrilmalarda, makine bir an igin
generator olarak c¢alisacaktir. Makine tekrar sebekeye baglandiginda, nominal

akiminin 20 kati olabilecek akim sigramalari s6z konusu olur.
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3 Fazli Oto Transformator
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Sekil 7. Asenkron motora oto transformatorle yol verme ydnteminin montaj semasi



Deneyin yapilisi :

Not:Deneyde Y/A paket salter kullaniimakla birlikte, elektromekanik kumanda
elemanlari ile otomatik kumanda kontrol sistemiyle ¢ok genis alanda yapilmaktadir.
Sekil 2 ve 3’teki deney devresini kurunuz(ototransformator ile birlikte).

-Asonkron motor ylksUz iken / paket salterle motora yol verip ¢alistiriniz. Yol alma ve
normal ¢alisma konumunda enerji analizatért parametreleri U, I, Cos¢, W, VA, VAR
ile n(devir) degerlerini gdzlemleyip kaydediniz.

-Manyetik toz fren yardimiyla motoru nominal guclinde ylkleyip motora Y/A paket
salterle yol verip g¢alistiriniz. Yol alma ve normal ¢alisma konumunda enerji analizatoru
parametreleri U, I, Cosep, W, VA, VAR ile n (devir) degerlerini gdzlemleyip kaydediniz.
-Enerijiyi kesip deneyi sonlandiriniz.

Deneyde alinan degerler :

Yol verme parametreleri Normal calisma parametreleri
U T 1 [Cosp [W | VA[VAR 0 | U T T [Cosg | W | VA VAR] n |~ ¢KLAMA

Degerlendirme :
Soru 1: Y/A baglantida akim-gerilim iligkilerini agiklayiniz.

Soru 2: Y/A yol vermede asenkron motor etiketindeki dikkate alinacak degerler nelerdir
aclklayiniz.

Soru 3: Y’dan A’e gegis suresi ne olmalidir, motor gliciine ve yukstz-yUkll ¢alismaya
gore degisimini agiklayiniz.

Soru 4: Y’dan A konuma gegiste olugan ylksek akim degeri nasil engellenir? veya
sinirlarini agiklayiniz.

Soru 5: Yuksuz-yukli calisma kosullarinda yol vermede neler goézlemlediniz?
aciklayniz.

Soru 6: Deney sonu gozlemlerinizi agiklayiniz.



