TEKNOLOJi FAKULTESI MEKATRONIK MUHENDISLIGi BOLUMU
OZEL EEKTRIK MAKINALARI DERSI ViZE SINAVI

1.) Bir dogru akim motorunun dénme hareketi yapmasinda manyetik alanin roli nedir? Agiklayiniz.(10p)

2.)Bir elektrik motorunun hiz kontrolii igin asagidaki sekilde belirtilen l¢ yontem kullanilmaktadir. Bu yontemlerin

avantaj ve dezavantajlarini agiklayiniz.(15p)
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3.) Sekil (1)’'deki devrede karsilastirict opamp devresi kullanilarak PWM sinyali elde edilmeye ¢alisiimaktadir. Devrede

kullanilan Vg6, periyodik bir sinyaldir ve Sekil(2)’'de verilmistir. Devrede verilen degerlere gore Vet Giziniz.

Cizimi soru kagidi Gizerine yapiniz.(25p)
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4.) Servo motor nedir? Endistride hangi tip islemlerde ihtiya¢ duyulur? Aciklayiniz.(10p)
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5.) Asagidaki devre elemanlarini kullanarak dogru akim motorunu siiren bir devre tasarlayiniz. Devrede
potansiyometreden (POT) alinan voltaj arttikca motorun devri artacak, azaldikca motorun devri azalacaktir. Dogru
akim motorunun besleme gerilimi 5V ‘dur. Motor kiiclik boyutlarda oldugu icin Arduino pinlerinden dogrudan
surtlebilmektedir. Kod yazmaya gerek yoktur. Devreyi cevap kagidina giziniz.(25p)
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6.) Deneysel olarak kii¢lik boyutlarda otonom bir forklift ile sabit kanath bir insansiz hava araci yapilacaktir. Bu
araclarda hangi tip dogru akim motoru kullanirsiniz? Nedenleri ile birlikte agiklayiniz.(15p)

7.) Asagidaki firgali dogru akim motorunun miline sekilde verilen ¢ark monte edilmistir. Bu motorun devrini nasil
Olgersiniz? Fikirlerinizi yazarak agiklayiniz. (15p)




