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ASENKRON MOTORLARA YOL VERME METODLARI

KALKINMA AKIMININ ETKILERI
Asenkron motorlarin ¢alismaya basladiklari ilk anda sebekeden g¢ektigi akima kalkinma akimi, yol alma

akimi veya kalkis akimi denir. Bu akim, motorun gliciine ve kutup sayisina bagli olmakla birlikte yaklasik
olarak anma akimlarin 3-6 kati kadardir. Bilhassa biylk glicli asenkron motorlara direk olarak yol
verildiklerinde ilk kalkinmada cekecekleri biyilk kalkinma akimlari enerji iletim hatlarinda gerilim
diismesine sebep olurlar. Dolayisiyle, bu hattan beslenen alicilar (bilgisayarlar, lambalar vs.) uglanndaki
gerilimin dlstk olmasindan etkilenirler. Mesela, 100 Kw. lik bir asenkron motoru ¢ahstirdigimizda,
motorun sebekeden ¢ekecegi kalkinma akimi enerji iletim hattinda gerilim diisimiine sebep olmasindan
motorun calistigl atolyeyi aydinlatan lambalardaki isiklar azalir ve 3-4 saniye sonra da tekrar lambalar
normal yanmaya baslar. Boyle biyik gi¢li motorlarin her galistirilisinda atélye ve fabrikayi aydinlatan
lambalarin isiklarinda dalgalanmalar olur. Fakat kiigiik gliclii asenkron motorlarin ¢ekecekleri asiri akimlar
ihmal edilebilecek degerlerde olacaklari igin enerji iletim hatlarinda hissedilebilir bir gerilim diisiimiine
sebep olmazlar. Bu nedenle 5 Hp (yaklasik 4 kW) ve daha kiglik glcli asenkron motorlara direkt olarak
yol verilebilir.

Asenkron motorlarin ilk kalkinma aninda gektikleri asin akimlar kendi sargilarina fazla bir zarar vermez.
Cunkd 3-4 saniyede motorun devri normal degerine ulasir. Cektigi akim da normal degerine diser. Stator
sargilarinda doner alanin endikledigi zit emk'in meydana gelisi bir saniyeden az bir zaman alir. Motor
devrinin aniden yikselmesi ve stator sargilannda endiklenen zit emk'lerin ani bliyiimeleri motorun
sebekeden c¢ektigi kalkinma akiminin 2-3 saniyede normal degerine diismesine sebep olur.

ASENKRON MOTORLARA YOL VERME METODLARI
Asenkron motorlara yol verme metodlari sunlardir:
1. Dogrudan yol verme (direkt yol verme)

2. Disuk gerilimle yol verme

a) Seridireng yol verme
b) Serireaktansla yol verme
c) Oto trafoile yol verme

d) Yildiz-Uggen salterle yol verme
3. Mikro islemcilerle yol verme

a) Yumusak (soft starter ile) yol verme

b) Frekans degistirici (stirtic) ile yol verme

DOGRUDAN YOL VERME (DIiREKT YOL VERME)

Bir fazli motorlar, kigik glicli motorlar oldugundan bu motorlara ve yine 4 kW’ye kadar kii¢lik glgli t¢
fazliasenkron motorlara dogrudan yol verilir. Motorlarayol verme isleminde, paket veya kollu tip mekanik
salterler veya kontaktor kombinasyonu ile olusturulan manyetik salterler kullanilir. Yol alma aninda
cekilen yiksek akim kisa siireli oldugundan motor sargilarina zarar vermez, buna karsilik asenkron
motorlarin ¢alismasinda motor koruma sistemleri kullanilmasi énerilir.
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Asenkron motora dogrudan yol verme kumanda ve gli¢ semasi

SERI DIRENGLE YOL VERME

Asenkron motorun statorunu seri baglanan her faza ait li¢c adet es deger direngle (omik) yapilir. Motora
enerji uygulandiginda direngler lizerinden motorun ¢ektigi akim gecer ve direng Gzerinde gerilim disimi
meydana gelir. Bu nedenle stator sargilarina uygulanan sebeke gerilimin bir kismi bu direngler lizerinde
diiser, motorun stator sargilarina uygulanan gerilim diistk olur, dolayisiyla motor kalkinma aninda yiiksek
akim ¢ekmez. Motorun yol alma siresi gegince yada nominal devrin %75 ne ulasildiginda direngler
devreden gikarak stator sargilarina sebeke yada motor nominal gerilimi uygulanir.Bu sayede disiik
gerilimle distk kalkinma akimiyla motor kalkindirilmis olur.Yol verme direnci degerinin tespiti yapilirken
nominal akimin kag kati akim ¢ekmesine izin verilecegi, motorun yikli veya ylikslz kalkinacagina gore
belirlenir. Blylik gli¢lii asenkron motorlarda her ¢alismada yol verme direncinde i1si sekliyle kaybolan eneriji
kaybindan dolayi ekonomik olarak gorilmez.

SERi REAKTANSLA YOL VERME

Asenkron motorlara seri reaktansla yol vermede seri direncle yapilan sistem kullanilir. Motor stator
sargilarina seri olarak baglanan reaktanslarin (sok bobini) reaktif direncinden gecen kalkinma akimi
reaktanslar Gzerinde gerilim diisimiine sebep olur bu etkenle kalkinma akimi da diisiik olmus olur. Motor
kalkinma silresinde distk akimla kalkindirilmis olur. Motor kalkindirildiktan sonra sebeke (nominal
gerilim) gerilimi stator akimla sargilarina uygulanir.Yol verme reaktanslarin degerinin tespiti motor etiket
degerleri, motor sargilarinin faz empedans degeri alinarak, motorun kalkinma akiminin, nominal akimin
kac kati olacagi ve motorun, yiikli yiksiz kalkinacagina gore tespit edilir.

OTO TRAFO iLE YOL VERME

Oto trafolari, gerilim ayarlama gorevi yapan bir ¢esit transformatorddir. Bu tip bir yol vermede sebeke
gerilimi oto trafosuna uygulanir. Kademeli olarak sarilan oto trafosunun sekonder ucundan alinan gerilim
motora uygulanir.

Ug fazl asenkron motora Ui¢ fazli oto trafosu ile kalkinma aninda motorun nominal gerilimin %50 gibi bir
disuk gerilim verilerek kalkinma aninda motor stator sargilarinin diisiik akimla kalkinmasi saglanir. Motor
sargilarinin cektigi akim oto trafosunun sekonderinden ¢ekilen akim, sebekeden cekilen ise,oto trafosunun
primerinin ¢ektigi akimdir. Diisiik gerilimde motor stator sargilarinin gektigi akim %50 az olur ¢lnki
uygulanan gerilim oraninda %50 oldugu igin.

Motor direk yol vermede nominal akimin alti(6) katini ¢ekiyorsa, bu yol verme sisteminde oto trafosunun
sekonderinden c¢ekilen akim g (3) kati olur dolayisiyla oto trafonun primerinde sebekeden sekonderin
yarisi kadar yani 1,5 kati akim ceker, bu kosulda sebekeden ¢ekilen akim diger sistemlere goére daha az
olmus olur. Oto trafo yol verme sistemi salterle veya otomatik kontrol kumanda sistemiyle yapilir Bu
sistem, seri direng reaktansla yol verme sistemine gore daha Ustlndr.
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Oto trafo ile motora yol verme

YILDIZ-UCGEN SALTERLE YOL VERME

Asenkron motor 6nce yildiz baglanarak distk gerilimle yol verilir. Motor normal devrine ulasinca liggen
baglanarak calismasina devam eder. Bu yontemle yol verebilmek icin motorun liggen bagli calisma gerilimi
sebeke gerilimine esit olmalidir. Ornegin, lilkemizde sebeke gerilimi 380 volt olduguna gore yildiz-licgen
yol verilecek motorun etiketinde A 380V veya A 380V /Y 660V yazili olmaldir.

Yildiz Ucgen
Baglantida Baglantida
Sarg! Gerilimi 143 1
Sargi Akimi 143 1
Hat Akimi 1/3 1
Gig 1/3 1
Kalkinma Torku 1/3 1

Yildiz-Uggen yol vermede dikkat edilmesi gerekenler su sekildedir:

¢ Yildiz baglanti durumunda devir sayisi yaklasik nominal devir sayisina ¢ikincaya kadar beklenir ve liggen
baglantiya gecerken baglanti degistirme siresinin kisa olmasina dikkat edilir.

* Eger baglanti degistirme siliresi kisa olmazsa, devir tekrar diiseceginden lcgene gecis aninda darbe
akimlari olusur.

Yildizdan lg¢gene gegis icin motorda iki sart aranmalidir.

1. Yik momenti motor momentine esit olmalidir.

2. Yildiz baglamada motorun devri nominal devre yakin olmalidir.

¢ Yildiz baglanma siiresinin belirlenmesinde, motor tiggen bagli olarak direk calistirilir ve devreye baglanan
ampermetre yardimiyla kalkis akiminin ne kadar siirede normal degerine distlgl tespit edilir. Bu siire

yildizdan lggene gegcis siresi olarak belirlenir. Yildiz (iggen yol vermede en ideal yol verme siiresi en ¢ok
10 saniye civarindadir.



YUMUSAK (SOFT STARTER iLE) YOL VERME

Soft starterler sebeke ile motor arasina baglanirlar (Sekil 5). Soft starterlerde, motora uygulanan gerilim
ve motor akimi izlenerek ayarlanir. Mikroislemci tabanl olmasiyla kontrol sistemleri ile donatiimis yol
vericiler motordaki tork-akim iliskisini zamana bagh olarak ayarlamasiyla, motorun devreye girmesi
¢ikmasi darbe yapmadan gergeklesmektedir. Yumusak denilmesinin sebebi bu ylizdendir. Yumusak yol
verici ile motora tatbik edilen gerilim degerinin istenilen degere gore diizeltilmesi, motorlarda frenleme
yapilmasi, kalkis-durus siiresi ayarlari yapmak mimkindir. Ayrica fazladan enerji kontaktoriine gerek

yoktur.

Akim

Direkt Yol

T Yildiz-Uggen

Yumusak
Kalkig

Zaman \

FREKANS DEGISTIRiCi (SURUCU) iLE YOL VERME

Asagidaki sekilde strlcinin basitlestirilmis ana devre semasi gorilmektedir. Dogrultucu tg fazli yada bir
fazli gerilimini DC gerilime donustirir. Ara devrenin kondansator banki(gurubu) DC gerilimi sabitler.
Inverter DC gerilimini AC motor igin tekrar ¢ faz AC gerilime ve degisken frekansa sahip bir enerji
kaynagina dénustirir. Ug fazh AC motorun hizinin ve torkunun kontrol edilmesi icin 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 saglamaktadir.

KONDANSATOR
AC BESLEME DOGRU‘LTUCU BANKI INVEfTGR AC MOTOR
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Ug fazli asenkron motora direk yol verme deney baglanti semasi
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Ug faz asenkron motora seri direng-reaktensla yol verme deney baglanti semasi
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Ug faz asenkron motorun oto trafosuyla yol verme deney baglanti semasi
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Ug faz asenkron motora yildiz-licgen yol verme deney baglanti semasi
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Ug faz asenkron motorun frekans kontrolciisiiyle ¢alismasi deney baglanti semasi

Calisma Sorulari

1. Kalkinma akiminin etkilerini detayli olarak anlatiniz.

2. Asenkron motorlara yol verme metodlar1 nelerdir? Bu metodlar sekilleri ¢izerek ve
aciklayarak yaziniz.




