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ASENKRON (AC) MOTORLAR

Asenkron motorlarin donen kismi rotor, duran kismi ise stator olarak adlandirilir. Asenkron
motorun sargilari statorun i¢ ylizeyinde agilan oluklara yerlestirilir. Stator sargilari dogrudan
sebekeye baglanir. Asenkron motorlarda iki ¢cesit rotor kullanilir: Sincap kafesli rotorda rotor
ylzeyine acilan oluklara dékme aliminyumdan olusan kisa devre ¢ubuklari yerlestirilir. Kisa
devre gubuklari rotorun her iki tarafindan kisa devre edilmistir. Her iki tarafindan kisa devre
olan rotor cubuklari sincap kafesine benzedigi icin bu tir motorlar sincap kafesli veya kisa
devre rotorlu asenkron motorlar olarak anilmaktadirlar. Bazen de asenkron motorun rotor
oluklarina sargi sarilir. Bu tir asenkron motorlara da rotoru sargili asenkron motor denir.
Rotor sargilari motor milinin Gzerine yerlestirilmis bileziklere baglanir. Bu tlr asenkron

motorlara bilezikli asenkron motorlar da denir.
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(a) Rotor sacl (b) Sincap kafesli (|sa—devre) rotor (c) Sargil (bilezikli) rotor

Sincap kafesli rotorda rotor yiizeyine acilan oluklara dokme aliminyumdan olusan kisa devre
cubuklari yerlestirilir. Kisa devre ¢ubuklari rotorun her iki tarafindan kisa devre edilmistir. Her
iki tarafindan kisa devre olan rotor cubuklari sincap kafesine benzedigi icin bu tiir motorlar

sincap kafesli veya kisa devre rotorlu asenkron motorlar olarak anilmaktadirlar.

Baglanti Sekilleri
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Bilezikli AC motor, ¢ok diisiik akim gerektiren yiiksek momentli yiikler i¢in yiiksek baslangi¢

torku saglamak lizere tasarlanmis ii¢ fazli asenkron motorun bir ¢esididir.

Bilezikli AC motor statoru, tipik bir AC motoruyla aynidir, ancak rotor (¢ fazh bir sargiya sahiptir
ve her bir sargl terminali ayri bileziklere baghdir. Bilezikli AC motor rotorundaki kolektor
halkalari (bilezikler), icine empedansin (direng) eklenebilecegi harici, ikincil bir devre olusturan

fircalar igerir.

Bilezikli AC motorlar, statorun ana sarimlarinin disinda bir de baslangi¢ sarimi adi verilen bir
sarima sahiptirler. Bu baslangi¢ sarimi, motorun galisma prensibi geregi ana sarimlardan farkli

bir konumda ve yapida bulunur.
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Baslangi¢c sarimi, rotorun baslangicta yiksek bir tork Uretebilmesi icin dlisik direngli bir
sarimdir. Rotor, stator tarafindan uretilen manyetik alanla etkilesime girer ve bu manyetik

alan, rotor lizerinde bir tork olusturur. Baslangic sarimi, bu torkun artmasina yardimci olur.

Baslangi¢ sarimi, motorun baslangigta yiksek bir akim ¢ekebilmesini saglar. Bu akim, rotor
Uzerinde daha yuksek bir manyetik alan olusturur ve bdylece baslangig torku artar. Baslangi¢
torku, motorun kalkis sirasinda buylk yikleri hareket ettirebilmesi icin énemlidir. Bu da
ozellikle yiksek baslangi¢c torku gerektiren uygulamalarda kullanilmalarini saglar, 6rnegin
kompresorler, pompalar ve tasima sistemleri gibi uygulamalarda sikga tercih edilirler. Diizglin
calistirma ve ayarlanabilir hiz gerektiren uygulamalarda Bilezikli AC motor kullanilir. Bu
motorun bazi uygulamalari arasinda vingler, degirmenler, vingler ve konveyérler bulunur. Bu

motorlar ayrica fanlar, ifleyiciler ve karistiricilarda da kullanilir.

Bilezikli AC motorlar, baslangicta yiksek tork {retmelerine ragmen, normal ¢alisma
kosullarinda daha disuk bir tork uUretirler. Bu nedenle, motorun baslangi¢ta yiksek tork
uretmesi ve ardindan normal ¢alisma torkuna gegmesi igin bazi Onlemler alinmasi

gerekmektedir.

Bir bilezikli AC motorun normal ¢alisma torkuna ge¢mesi icin kullanilan yontemlerden biri,
baslangi¢ sariminin devreden ¢ikarilmasidir. Baslangi¢c sarimi, motor calistirildiginda gegici
olarak devreden gikarilir. Bu, baslangicta yiksek tork Greten sarimin etkinligini azaltir ve motor
normal calisma torkuna gecer. Baslangi¢c sariminin devreden ¢ikarilmasi genellikle bir otomatik
anahtar (kontaktor) veya baslangic akim sinirlayici (starter) gibi kontrol cihazlari kullanilarak

gerceklestirilir.

Bir baska yontem ise fircalara bagl ek empedansin direncinin arttirilmasidir. Boylece akim

diser, manyetik alan azalir ve normal tork Uretilmeye baslanir.
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ASENKRON MOTORLARIN GALISMA PRENSIPLERI-1

Ug fazli bir asenkron motorun stator sargilar ii¢ fazl bir gerilim kaynagina baglandiginda stator
sargilarinda bir doner alan meydana gelir. Bu (i¢ fazlh déner alan rotor cubuklarinda veya
sargilarinda bir gerilim endikler. Rotor gubuklari her iki taraftan kisa devre edildikleri igin
endiklenen gerilimden dolayi rotor gubuklarinda bir kisa devre akimi akmaya baglar. Rotor
¢ubuklarinda dolasan bu kisa devre aklmindan dolayi rotorda da bir manyetik alan meydana
gelir. Rotorda meydana gelen manyetik alan ile statorda meydana gelen déner manyetik
alanin birbirini etkilemesi sonucu rotor donmeye baslar. Motor ¢alismasi sirasinda rotorun
donme hizi déner alanin dénme hizindan daha disiik degerdedir. Bundan dolayi bu makinalar

asenkron makinalar olarak adlandirilir.

A4

O

Sekil 1. iki Kutuplu Alti Oluklu Ug Fazli Bir Stator

Ug Fazll Alternatif Gerilim

Asenkron motorlar diger elektrik makinalariyla karsilastirildiginda en yaygin olarak kullanilan
elektrik motorlardir. Dogru akim makinalari gibi firca ve kolektor olmadigi icin (sincap kafesi

rotorlular i¢in) kivilcim tGretme olasiligi azdir. Asenkron motorlar dogru akim motorlarina gore
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ayni gu¢ degeri icin daha kiiguk, daha hafif ve daha ucuzdurlar. Asenkron motorlarin en biylk

dezavantaji hizlarinin gok sinirli olarak degistirilebilmesi veya kontrol edilebilmesidir. Asenkron

motorlarin hizi sebeke frekansina ve kutup sayisina baglidir.

Guc elektronigi teknolojilerinin hizla gelismesi ve ucuzlamasi sonucu inverterler asenkron
motorlari siirmek icin yaygin olarak kullaniimaktadir. inverterler asenkron motorun besleme
frekansini degistirerek hizlarinin da ¢ok genis sinirlar arasinda kontrol edilmesine imkan
saglamaktadir. inverterlerin kullanilmasiyla birlikte asenkron motorlarin hizlarinin genis
sinirlar arasinda kontrol edilmesiyle dogru akim motorlarinin yerlerini asenkron motorlar

almaktadir.

(a) Stator saci (b) Stator niivesi (c) Stator govdesi

Inverter (Evirici):

inverter bir dénistiirme sistemidir. Alternatif akimi dogru akima, dogru akimi da alternatif

akima geviren ve 3 fazl galisma sistemine sahip olan, gerilim ve frekanslari diizgiin bir sekilde

ayarlayan tim cihazlar inverterdir. Sinls ve kare dalga lreten cesitleri vardir. Genel olarak
inverterler 0,5 ile 2000Hz arasinda frekans ayari yapabilmektedir. Yani inverterler 6nce
sebekelerdeki gerilimleri dogrultur, sebekede meydana gelen tiim gerilim dalgalanmalari,
pikleri ve bozucu elektrik dalgalanmalarini ara devre elemani olan kondansator ve bobinlerde
filtreleyip temizler. Sonrasinda 0,5 Hz ile 2000Hz arasi frekanslarda alternatif akim

Uretebilirler.
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ASENKRON MOTORLARIN CALISMA PRENSIPLERI-2

Asenkron motorlarin ¢alismasi transformataorlerin ¢alisma prensibine benzer. Motorun stator
sargisi transformatoriin primer sargisi gibi, rotor sargisi veya kisa devre cubuklari da
transformatoriin sekonder sargisi gibi davranir. Motorun stator sargilarina birbirinden 120° faz
farkli Gg¢ fazh bir gerilim uygulandiginda sargilarda li¢ fazli bir déner alan meydana gelir.
Statorunda faz basina birer bobin olmak tzere toplam li¢ bobini bulunan iki kutuplu bir statoru
g6z 6niline alalim. Her bir bobinin bir kenari N kutbunun altinda diger kenari da S kutbunun
altinda bulunur (Sekil 1). Bu statora Sekil 2’de gésterilen, birbirinden 120° faz farkl tg¢ fazl (R-
S-T) bir gerilim uygulanmis olsun. Sekilde zaman (t) eksenindeki a-b-c-d-e-f-g anlarindaki faz
gerilimlerini inceleyelim. R ve T fazina ait gerilim degeri "a" aninda pozitif, S fazina gerilimin
anlik degeri ise negatiftir. Anlik degeri pozitif olan gerilim, uygulandigl bobindeki akimin sayfa
yuzeyine dogru, anlik degeri negatif olan gerilimin uygulandigl bobinin akiminin da sayfa
ylzeyinden disari dogru oldugu varsayilsin. Buna gore Sekil 2'te gosterilen "a" anindaki akim
yonleri ve meydana gelen manyetik alan kutuplar Sekil 3 (a)'da gosterilmistir. Stator
bobinlerinden gecen akimlarin meydana getirdigi manyetik alanin yonu sag el kuralina gére
bulunur. Buna gore "a" anindaki gerilim degerlerine gére meydana gelen kutup yonleri Sekil 3
(a)'da gosterilmistir. Sekil 2'deki "b" aninda ise R fazina ait gerilim pozitif, S ve T fazlarina ait
gerilim negatif degerlidir. Bu andaki manyetik alan yoni de sag el kuralina gére Sekil 3 (b)'de
gosterilmistir. Sekil 2 (a) Sekil 2 (b) ile karsilastirdiginda manyetik kutuplarin 60° déndigi
gorilmektedir. Benzer sekilde c-d-e-f-g anlarindaki manyetik alan yonleri de Sekil 3 (c), (d), (e),
(f)'de gosterilmektedir. Sekil 2 "g" anindaki manyetik alanin yéni de "a" anindaki manyetik
alanin yonu ile aynidir. Buna gore statora uygulanan sebeke geriliminin bir periyodunda
manyetik kutuplari bir tur donerler. Sebeke frekansi 50 Hz oldugu i¢in manyetik alan kutuplar
saniyede 50 defa, dakikada 3000 defa déner. Meydana gelen bu doner alan ayni zamanda

rotor sargilarini veya rotor ¢ubuklarini da keser.
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Ug Fazll Alternatif Gerilim

Sekil-2

Déner Alanin Meydana Geligi

Sekil-3

Stator doner alani tarafindan kesilen rotor sargilarinda veya rotor cubuklarinda bir gerilim
endiklenir. Endiklenen gerilimden dolaylr rotor cubuklarinda bir akim dolasir. Rotor
cubuklarinda dolasan akimdan dolayi rotorda, statora benzer kutuplar meydana gelir. Ayni

olan manyetik kutuplar (N-N veya S-S) birbirini iter, farkli olan manyetik kutuplar ise birbirini
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ceker. Bu prensibe gore stator kutuplari donerken rotor kutuplari da dolayisiyla rotor da stator

doner alaniyla birlikte doner.
Stator ve Rotorda meydana gelen siireg akisi:

1.) Bir asenkron motorun stator sargilarin alternatif bir gerilim uygulandiginda stator

sargilarinda déner bir manyetik alan meydana gelir.

2.) Rotor ilk anda durgun durumda oldugundan dolayi rotor, transformatorlerin kisa-devre
edilmis sekonder sargisi gibi davranir. Manyetik alan tarafindan kesilen rotor ¢ubuklarinda bir
gerilim endiklenir. Endiklenen gerilim sonucu rotor cubuklarindan akim gecer ve rotorda da

stator kutup sayisina esit sayida manyetik kutuplar meydana gelir.

3.) Rotor manyetik kutuplan stator déner manyetik kutuplarina kilitlenerek dénmeye

baslar.

4.) Rotor da stator doner alaniyla birlikte donmeye baslar. Rotor hizlandik¢a stator doner
alaninin rotor cubuklarini kesme hizi diiser. Bunun sonucu olarak rotor sargilarinda
endiiklenen gerilim de azalir. Rotor senkron hizda dondiigii zaman déner manyetik alan
rotor c¢ubuklarini kesmez ve rotorda gerilim endiiklenmez. Rotorda gerilim
endiiklenmeyince rotor hizi diiser. Rotor hizi diisiince, rotor gubuklarinda tekrar gerilim
endiiklenir ve rotor doner alanla birlikte dénmeye baslar. Ancak rotorun doéniis hizi déner

alanin doniis hizindan daha diisuktiir.

Motorun ¢alismasini devam ettirebilmesi icin rotor statordan daha diislik bir devir sayisinda
doner. Doner alanin devir sayisina senkron devir sayisi veya senkron hiz denir. Rotor devir

sayisl ile senkron devir sayisi arasindaki farka kayma devir sayisi denir.
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ASENKRON MOTORLARDA HIZ KONTROLU

Normal calisma kosullarinda bir asenkron motorun hizi senkron hizdan biraz daha dustktar.
Yani rotor devir sayisi senkron hizin devir sayisindan kayma hizi kadar daha disuktir. Motorun
hizi birka¢ sekilde ayarlanabilir. Motor hizi, stator gerilimi degistirilerek, kutup sayisi
degistirilerek, rotor sargilarina seri direng baglayarak (sadece bilezikli asenkron motorlarda)
ve besleme gerilimi frekansi degistirilerek ayarlanir. Kutup sayisi ve besleme gerilimi frekansi
degistirilerek yapilan hiz kontroliinde motorun senkron hizi degisir. Diger metotlarda ise

sadece motorun hiz-moment karakteristigi degistirilerek rotor hizi degistirilir.

Sekil 4’de bir elektrik motorunun yik ile baglantisi gortilmektedir. Motorun Urettigi moment
(Tm)) yuk momentinden (Tylik) ylksek ise (Tm>Tylk) motor hizlanir. Motorun Urettigi
moment yik momentinden disik ise (Tm<Tyilik) motor yavaslar. Motorun Urettigi moment

yik momentine esit ise motor sabit hizda calisir.

Tm

Motor % Yuk

Tyﬁk

Sekil-4  Bir elektrik motorunun yiik ile baglantis|

Motorun besleme gerilimi (stator gerilimi) degistirildigi zaman motorun Urettigi moment
degisir. Belli bir yliik (pompa ve fan gibi yikler) altinda ¢alisan bir motorda besleme gerilim
artinlirsa motorun Urettigi moment yilk momentinden yiiksek olacagindan dolayr motor hizi
artar. Besleme gerilimi disurilirse moment azalir. Motor momenti yik momentinden az
oldugu zaman motor yavaslar. Besleme gerilimi degistirilerek hiz kontrolii cok dar bir aralikta
gerceklestirilir. Besleme gerilimlinin degistirilmesi seri direngle (seri direnglerde gii¢ kaybi
meydana geldigi icin verimli bir yontem degildir), oto trafosu ile veya giic elektronigi tabanl
ayarli bir alternatif akim kaynagi yardimiyla gerceklestirilir. Sekil 5'de degisik degerdeki
besleme gerilimleri icin dort kutuplu bir asenkron motorun hiz-moment degisimi

gorilmektedir.
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AC motor sincap kafesi
rotorludur.

Moment (N.m)

500 1000 1500
Hiz (dev/dak)

Sekil-5 Hiz-moment karakteristiginin besleme gerilimi ile dedigimi

Rotor direnci degistirilerek asenkron motorlarin hizi yine belli sinirlar arasinda degistirilebilir.
Bu yontem sincap kafesli asenkron motorlarda kullanilmaz, sadece bilezikli (sargih rotorlu)
asenkron motorlarda kullanilir. Rotor direnci, rotor sargilarina firca-bilezikler (izerinden
disaridan ekstra direncler baglanarak degistirilir. Rotor direnci degistirildigi zaman motorun
momenti ve kaymasi degisir. Bunun sonucunda da motor hizi degisir. Bu yontem kullanildigi
zaman, rotor devresine baglanan direnclerde bir glic kaybinin meydana geldigi
unutulmamalidir. Rotor sargilarina baglanan direnglerin gli¢ tiiketebilen direng ¢esitlerinden
olmasi gerekir. Sekil 6'da bir asenkron motorun rotor direnciyle hiz-moment karakteristiginin
degisimi gorilmektedir. Belli bir yiik momenti igin rotor direnci artirilirsa motor hizi azalir,

rotor direnci disuriliirse motor hizi artar.
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Hiz-moment karakteristiginin rotor direnci ile degisimi (Bilezikli asenkron motor)

R1
200 — R2
% TORK ~s R3
DEGERI ., —
SABIT YUK
0 R4>R3>R2>R1
0 % HIZ DEGERI 100%

Sekil 6. Hiz-moment karakteristiginin rotor direnci ile degisimi

Sebeke frekansi degistirilerek motorun senkron hizi dolayisiyla rotor hizi degistirilir. Sebeke
geriliminin frekansi yari iletken teknolojisine sahip inverterler kullanilarak genis araliklarda
ayarlanabilir. Inverterler (Eviriciler), asenkron motorlarin besleme frekansini ve gerilimini

degistiren gl elektronigi tabanli devrelerdir.

Ozellik Diisiik Rotor Direnci (r1)  Yiiksek Rotor Direnci (r3)

Yiiksek (senkrona yakin)  Diisiik
Pompa, fan Ving, yiik tastyicilar

R3 egrisi optimum rotor direncini temsil ediyor ve bu ylizden en yiiksek kalkis momentini o

veriyor. R4, rotor direncinin gereginden fazla artinldigi durumu temsil eder - bu nedenle

kalkis momenti diiser. Ornek endustriyel uygulama:

Diyelim ki ving calistiracaksiniz. Agir yiki baslangic anindan itibaren kaldirabilmesi gerekli.
Bunun igin ilk anda ¢ok buyulk torka ihtiyag vardir. Motorun yulksek kalkis torku Gretmesi
istenir. O zaman rotor direncini artirirsiniz. Ama yiikd kaldirdiktan sonra, daha verimli calismasi

icin direnci azaltmaniz gerekir.
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Hiz-moment karakteristiginin frekans ile degisimi (V/f orani sabit)

Tork N.m

20Hz\ 30Hz\ 40 Hz\ 50 Hz | 60 Hz

e

B

I
I
I
I
200 > 1800
Hiz (rpm) @y

Sekil 7. Hiz-moment karakteristiginin frekans ile degisimi

Egrilerin bu yatay cizgiyi kestigi nokta, motorun o frekansta yiikle denge hizinda calistigl

noktadir.

Asenkron motorun hizinin inverterle kontroliinde dikkat etmek gerekir. Sebeke frekansi
degistirildigi icin motorun stator ve rotor reaktanslan da degisir. Motor reaktansi degistigi
zaman empedansi ve dolayisiyla ayni besleme gerilimi icin sebekeden cektigi akim degisir.
Bundan dolayi motorun asiri akim ¢ekerek zarar gormemesi icin sebeke gerilimin frekansa
orani (V/f) sabit tutulur. Bir asenkron motorun besleme frekansi degistirilerek hiz kontroli
sifirdan anma senkron hizinin iki katina kadar genis bir aralikta gergeklestirilebilir. Sifirla
anma hizina kadarki araliklarda sebeke gerilimi de frekansa bagh (V/f sabit tutularak)
degistirilir. Frekans azaltilip sebeke gerilimi sabit tutulursa motor asiri akim cekerek zarar

gorebilir.

Frekans (Hz) Senkron Hiz (rpm) Tork (Nm) Uygulama Yorumu

20 Diisiik Sabit Yavas ama gii¢lii ¢alisma
60 Yiiksek Sabit Hizli ¢calisma
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e Motorun anma gerilimi: 380 V
e Anma frekansi: 50 Hz
= V/foran1=380/50=7.6 V/Hz
Eger frekans 25 Hz’e diistiriiliirse:
e Gerilim de 25 x 7.6 =190 V yapilir.

Bu sayede motor:

e 25 Hz’de ¢alisir
e Ama yine ayn1 manyetik akiyla, kararh bir momentle ¢caliymayi siirdiiriir.

Durum Akl (@) Tork (T) Sonug

V/f sabit Sabit Sabittork  Kararli ve verimli ¢alisma
V artar, f sabit kahr Ak artar Tork artar ~ Ama doygunluk olusabilir
V sabit, f artar Aki azalir Tork azalir  Zayif motor performansi

DINETTUSORY QTSR Artis sinirlt - Tork sabit  Isinma ve kayiplar artar

Endustrivel bir 6rnek:

Bir konveyor bandiniz var ve motoru 30 Hz ile ¢calistiriyorsunuz. Bant yavas hareket ediyor ama
motor gucll. Sonra 60 Hz'e gikariyorsunuz: Bant hizlandi ancak motorun giicti degismedi. V/f

orani sabit olmadiginda motorun torku diisecektir.

ASENKRON MOTORLARA YOL VERME

“Asenkron motorlara yol verme”, motorun durgun (sifir hizda) halden nominal ¢alisma hizina
glvenli ve kontrolll bir sekilde ulastiriimasi sirecidir. Bu sireg, ylksek kalkis akimlarini ve
mekanik zorlanmalari minimize edecek sekilde tasarlanmalidir. Asenkron motorlar dogrudan

sebekeye baglandiklarinda:

e Kalkis aninda nominal akimin 5-8 kati kadar biliyik akim ¢cekebilirler.
e Buyliksek akim:
o Sebekeyi zorlar.

o Sigortalarin atmasina neden olabilir.
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o Sargilarin isinmasina ve motor dmriiniin kisalmasina yol agar.

e Ayrica kalkis momenti yetersizse, motor ylki déndliremez ve durur.

iste bu nedenlerle motorun kontrollii sekilde yol almasi (soft start) gerekir. Bundan dolayi
asenkron motorlarin ilk kalkinma aninda sebekeden ¢ok asiri derecede akim gekmemesi igin
genelde disik gerilimle baslatilirlar. Ancak asenkron motorlarda iiretilen moment motora
uygulanan gerilimin karesiyle orantili olarak degistigi icin motor diisiik gerilimle ¢calismaya
basladigi zaman ilk kalkinma momenti de oldukga diisiik olur. Kiiglk giiclii asenkron motorlar
dogrudan sebekeye baglanarak baslatilabilirler. Bir asenkron motora ilk anda enerji
uygulandiginda rotoru durgun konumdadir. Rotorda c¢ubuklarinda veya sargilarinda
maksimum gerilim endiiklenir ve maksimum kisa devre akimlarin meydana gelmesine sebep
olur. Rotor donmeye basladik¢a stator manyetik alaninin rotor ¢ubuklarini veya sargilarini
kesme hizi azaldigindan dolayi rotorda endiklenen gerilim ve kisa devre akimlari diser.
Motorun sebekeden cektigi akim da cok kisa bir siire icinde normal degerine diser. ilk
kalkinma anindaki bir asenkron motorun davranisi sekonder sargisi kisa devre edilmis bir
transformator gibi davranir. Sekonder sargisi kisa devre edilmis bir transformatére anma
gerilimi uygulandigi zaman ¢ok asin degerde yiksek akimlar ¢ekebilir. Asenkron motorlara

asagidaki sekillerde yol verilir:

e Dogrudan yol verme

e Dlsuk gerilimle yol verme

e Seri reaktans ile yol verme

e Seri direng ile yol verme

e Oto trafosu ile yol verme

¢ Yildiz-licgen baglanti yontemi ile yol verme
e Soft starter ile (yumusak) yol verme

e inverter ile yol verme

Yildiz-Uggen (Y-A) Yol Verme

Yildiz Gggen yol verme metodunda motor stator sargilari ilk olarak yildiz baglanarak calistirilir.

Motor belli bir hiz degerine ulastiktan sonra sargi stator sargi baglantilari licgen baglanarak
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motor ¢alismasina devam eder. Yildiz licgen yol verme metodu en ekonomik dustik gerilimle

yol verme metodudur.

Sekil-8 Motor Sargilarinin Y-A Baglantisi
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http://www.teknoelektrik.com/galeri-15/yildiz-ucgen-yol-verme.html

Soft-Starter ile Yol Verme (Yumusak Yol Verme)

Soft starter veya yumusak yol vericiler glg elektronigi (tristor) tabanli devrelerdir. Bu devreler
yardimiyla bir asenkron motorun ilk kalkinma aninda sebekeden gektigi akim motora ilk
kalkinmada uygulanan gerilim kontrol edilerek belli sinirlar asarinda tutulur. Soft starter
motora uygulanan gerilim ve motor akimi izlenerek ayarlanir. Soft starter ile calistirilan bir
asenkron motora uygulanan gerilimin istenilen degerde ayarlanmasi, motorun kalkis ve durus
slresinin ayarlanmasi mimkindir. Bu cihazlar motor giiclerine gore kullanilirlar. Motor

gerilimi ve akimi tristorlerin tetikleme acilan kontrol edilerek ayarlanir. Soft starter ile
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baglatilan motorlarda ilk kalkinmada hiz ve moment kontrolii yapmak da mimkindur. Sekil

9'da (g fazli bir asenkron motorun sofi starter baglantisi gérilmektedir.

Soft starter
P
e
Ug fazl| ; ,
dengeli L ;‘JQ F:z“
iim : senkron
gerl o ] 7_ Motor
kaynagl :
P
_____ : '
Sekil-9 : soft starter ile bir asenkron motora yol verme
KAYNAKLAR:

1. CANAKOGLU A.l, UNSAL A., TUNABOYLU N.S. (2012). Elektrik
Makinalari, Anadolu Universitesi Yayinlari, Yayin No:2619, ISBN: 978-
975-06-2568-8

2.https://medium.com/@cagincevik/%C3%BC%C3%A7-azl1%C4%B1-
asenkron-motorlar-95b853ce05b6



