AKU TEKNOLOJi FAKULTESI
MEKATRONIK MUHENDISLIGI BOLUMU

OZEL ELEKTRiIK MAKINALARI DERSI

YARDIMCI DERS NOTLARI

DOGRU AKIM MOTOR SURUCULER




AKU TEKNOLOJi FAKULTESI
MEKATRONIK MUHENDISLIGI BOLUMU

H Kopriisii Devresi

Basit bir dc motor devir kontrol devresi. Transistor ya da fet kullanilabilir. Data uglarindan PWM
uygulanir. Ancak asagidaki tip devrelerde motorun doniis yoni degistirilemez.
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Yukaridaki devreler de HIGH sinyal verildiginde motor donmeye baslar, LOW sinyal verildiginde ise
motor durur. DC motorlarin kontroliinde motor yéninin terslenebilmesi gerekmektedir. Transistorler
tek kutuplu elemanlar oldugundan motor yoninin terslenebilmesi icin iki ya da dort transistor ile
hazirlanan devreler kullanilir.
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Symbol

FET (Alan Etkili Transistor)

» FET (Field Effect Transistor) alan etkili transistor demektir. JFET ve MOSFET

olarak iki ana turu vardir

» Transistor gibi t¢ ayakl bir yari iletken devre elemanidir.

» Gerilim kontrolltddr.

» Oluk (draln-D), kaynak (source-S| ve kapi (gate-G) olarak adlandirilan

ayaklari vardir.

LI:

N Channel

Drain

Source

Gate

FET

P Channel

Field Effect Transistor FET

FET lerin klasik transistorlere gore uistiinliikleri

Drain

Source

¢ Giris empedanslari daha yuksektir. (BJT 'de 2KQ iken FET 'lerde yaklasik 100MQ 'dur.)

e Anahtar olarak kullanildiginda, sapma gerilimi yoktur.

¢ BJT 'lere nazaran daha az gurultaladar.

¢ |sisal degisimlerden etkilenmezler.
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¢ BJT 'lere gore daha kigiktir. Bu nedenle entegrelerde daha fazla kullanilirlar.

* BJT 'lere gbre sakincasi ise band genisliklerinin dar olmasi ve ¢cabuk hasar gérebilmesidir.

iki Transistorlii Yarim Koprii Devresi
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Dort transistorlii H koprisiu devresi
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Ayrintili gbsterim:



AKU TEKNOLOJi FAKULTESI y 1.
MEKATRONIK MUHENDISLiGi BOLUMU
e

Q4

Q3

Q2

H koprisi devresinde iki sinyal kaynagi kullanilmaktadir. Bu uygulamada dort olasilik bulunmaktadir.
1) Birinci girise sinyal verildiginde motor ileriye dogru doéner,

2) ikinci girise sinyal verildiginde motor geriye dogru déner,

3) Her iki girise de sinyal verilmediginde motor durur,

4) Her iki girise ayni anda sinyal vermek yasakli kosuldur.

Yarim kopriide ya da H koprusinde kullanilacak olan transistorler kontrol edilecek olan akima baghdir.
Bu akim motorlara gore kararlastirilir ve birka¢ miliamperden 2 amperin Ustiindeki akim degerlerine
kadar degisebilir.

H Koprisi transistorlerle ¢ok kiiglik boyutlara kiiglltilebildiginden, bunlar kolayca ¢ip olarak satilirlar
ve ¢ogu mikroislemci tabanl kontrol cihazinda bulunabilirler.
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Fircali ve Firgasiz DA Motorlar

Firgali DA Motorlar

komutator

Firca

Sadece birkag¢ parcadan olusan basit cihazlardir. Sarjli el matkaplarindan oyuncak arabalara kadar pek
cok farkli alette kullanilir. Motor kasasinin dis gcevresinde stator miknatislar bulunur. Bunlar, bir tarafta
N, diger tarafta S olan kalici miknatislardir.

Saft Gstlinde yer alan bobinlere firgalar (sanayi gibi ortamlarda “kémir”de denir) vasitasi ile elektrik
akimi uygulanir. Uygulanan elektrik akimiyla bobinlerde olusan manyetik alan, miknatislarin manyetik
alaniyla devamli gcakisacak sekilde bir etki gdsterir ve bu sayede mil hareket etmis olur.
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Firgasiz DA Motorlar:

Fircali motorlarda firca ve kollektér bulunmaktadir. Ancak firgasiz dogru akim motorlarinda bunlar
yoktur. Motorun hareketli kismi olan rotor uyarmayi yapar. Gerilim, makinenin duran kismi
statordan verilir. Yani endiiktor ile endivi yer degistirmislerdir. Yapisi senkron motor gibidir.

Yapisinda firca ve kollektor olmadigi icin fircalk motorun bu kisminda olusan mekanik
kayiplar fircasiz dogru akim motorlarinda yoktur. Bobin sayisi arttirildiginda ise makineden
ylksek tork alinir.

Bu sargilar birbirine baghdir.
Elektrik verildigi anda
elektromiknatis haline geliyorlar.
N ve S kutuplar olusuyor. Bu
kutuplar da rotorda bulunan
gercek miknatisin n ve s kutuplari

ile itme ve cekme iliskisine girerek
dénme momentini saghyorlar.

DC darbeleriyle kutup ciftlerinin ardisik uyarimi ile donen manyetik alan olusturulur. Firgasiz
motorlarda hangi sargi ciftinin tetiklenecegi ¢ok 6nemlidir. Bu nedenle bir kontrol kartina ihtiyag
duyarlar. Bu kartlar genel olarak ESC (ELEKTRONIC SPEED CONTROLLER) olarak adlandirilir. Bu kartlar
genelde hall etkisi sensoru ile calisir ve buna gore sargilara elektrik verir.

Firgasiz motorlarda kapasite bildirimi olarak KV kullanihr.

Kv degeri, sadece fircasiz elektrik motorlari icin gecerli olan devir katsayisidir. Kv degeri kullanilarak
bir fircasiz motorun bir dakikadaki yiiksiiz devri ile motora verilen voltaj kabaca iliskilendirilebilir.
Daha basitce soylersek, bir firgasiz motorun Kv degeri, 1 volt icin 1 dakikada gevirecegi devirdir.

Firgasiz motorlarin avantajlari

® Yiiksek verim

¢ Dogrusal moment-hiz iliskisi

* Yiiksek moment-hacim orani (Az bakir gerektirir.)

e Firgalarin ve kolektorin olmayisi (daha az bakim, tehlikeli ortamlarda kullanilabilme)

¢ Sessiz ¢alisma
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o Elektriksel girilti meydana getirmemesi

¢ Daha ¢ok tork

e Uzun Omiir

Fir¢asiz motorlarin dezavantajlari

¢ Harici glc elektronigi gerektirir.

¢ Uygun calisma icin rotor konum bilgisi gerektirir.

¢ Hall-etkili sensorlere gerek vardir.

e Algilayicisiz ydntemlerin kullanimi ilave algoritmalar gerektirir.
¢ Pahali sistem

ESC BAGLANTI SEMASI

Bir ESC veya Elektronik Hiz Kontrol Cihazi, motorun dénebilmesi icin donen manyetik alani olusturmak
icin uygun MOSFET'leri etkinlestirerek firgasiz motor hareketini veya hizini kontrol eder.

Ancak, sargilarin ne zaman etkinlestirilecegi 6nemlidir.

Zamani kestirebilmek icin, rotorun pozisyonunu bilmemiz gerektigi ve rotor pozisyonunu belirlemek
icin kullanilan iki ortak ydntem vardir. ilk yaygin yéntem, stator icine yerlestirilmis, birbirine esit olarak
120 veya 60 derece acllarla yerlestirilmis Hall Effect sensorleri kullanmaktir. Rotordaki miknatislarin
olusturdugu manyetik alan hall sensérler tarafindan algilanir ve rotor pozisyonu belirlenir ve bir sonraki
pozisyon i¢in hangi bobinlerin uyarilacagi hesaplanir.
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