 Hiz kontrolu

eSuiruciler
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DA motorlari-Hiz kontrolu

E,=V,-1,R,
Va _[aRa
o) =
K9,

*Endiiviye uygulanan gerilim degisirse motor hizi degisir.

*Alan akisindaki degisiklik de motor hizinin degismesine neden olur.
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Ayarlanabilir hizli DA motor stirticliler1

3-faz
Kaynak

Alan
gerilim
kontrolu

3-faz
kontrollu
dogrultucu

wT,

AA-DA siirtici
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[3)

3-faz
kontrollu
dogrultucu
|
<—
I, A
+
t Ve
E
|
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Endiivi
gerilim
kontrolu




Ayarlanabilir hizli DA motor stirticliler1

pA *

Kaynak

Alan
gerilim
kontrolu

Gerilim G erilim
Kiyict Kiyicl
| [
+ e -«— A
T I R, 1,
Vy

| +

I 1 V.

WW E.
Ry |
w T,
DA-DA siirtici
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LBolge IL.Bolge
T Sabitmomentbdlgesi Sabit gii¢ bolgesi
4 Endiivigerilim kontrolu Alan kontrolu

T, Anma ¢ikis momenti

)

I. Bolge (sabit moment bolgesi): Bu bolgede ¢ikis
momentinin sifir ile anma (temel) h1iz1 w, araliginda
sabit tutulmasi istenir. Anma motor hizi; anma
endiivi gerilimi ve anma alan akis1 tarafindan
belirlenir. Bu aralik boyunca alan akisi anma
degerinde sabit tutulur. Bu sartlar altinda sabit
moment istegini karsilamak i¢in endiivi akimi da
» @  sabit tutulmalidir.

S

26()1,

P, Anma endiivigiicii

To =K1¢f[a

o

IJa=Ecla T=£
w

[ Yok E =K¢, 0

.}:
: : R,
E E w Endiivi gerilimi ve giicii
EVI A ] : T
] o Va—K1¢fa)+ “—R,
v, Endiivigerilim kontrolu i Anma endivigerilimi i K 1¢ f
| | P =Kg¢, 0 T, =Kg¢l,
P ' 2w, I. bolgede ¢ikis giicii motor hizi ile orantil artar.
A i i Bu bélgede endiivi akimu sabittir.
] ] Cikis momenti anma degerinde sabittir :
P Anma alan akisi E Alan kontrolu i
i P Ciinkii alan akisi ve
i To = 2 — gqbit endivi akim sabittir.
: > ) Giiciin ag1sal hiza orani
wp(anma agisalhiz) 2wy Sabittir.



L.Bolge IL.Bolge

T Sabitmomentbdlgesi Sabit gii¢ bolgesi
4 Endiivigerilim kontrolu Alan kontrolu
S B
T, Anma ¢ikis momenti
> w
wp 26()1,

P, Anma endiivigiicii

Sl g s . T S T T B T

»
'
'
'
'
i
'
'
'
1
'
'
'
'
i
'
'
1
'
'
'
'
1
'
'
'
1
1
1
1
i
1
1
1
1
1
1
'
1
'
'
'
'
i
'
'
'
'
)
'
'
i
]
1
'
'
i
1
1
'
1
'
'
'
'
i
'
'
'
1
'
'
'
'
i
'
'
'
1
'
'

w
EVI A
v Endiivigerilim kontrolu Anma endiivi gerilimi
| > @
) wp 2wy
A
An lanak
P Maaanaxist Alankontrolu
> w
wp(anma agisalhiz) 2wy

I1. Bolge (sabit gii¢ bolgesi): Motor hizinin
anma ya da temel hiz degerini astigr hiz
bolgesinde artik endiivi gerilimi kontrolu
yapilamaz. Ciinkii endiivi uclarina anma
degerinde bir gerilim uygulanmistir, gerilim
daha fazla artirllamaz. Bu durumda endiivi
gerilimi anma degerinde sabit tutulur ve alan
akis1 kontrolu yapilir. Alan sargisina
uygulanan gerilim, dolayisiyla akim
azaltilarak alan zayiflatilir. Boylece hiz
artarken moment azalir ve ¢ikis giicii sabit
tutulur. Cikis gliclinii sabit tutmak ic¢in alan
akis1 ile hiz ¢arpiminin sabit bir degerde
tutulmasi gerekir.

o =—4
¢f Klla

= sabit



Kontrollu dogrultucular ile hiz kontrolu

.
A ’a(t)

v +xs,, Ly

Vary)

V(t)=Vm$in at

f S28 fSlB I_

Bir-fazli tam dalga kontrollu dogrultucu kullanilarak endiivi
geriliminin kontrolu
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Kontrollu dogrultucular ile hiz kontrolu

fa(t)

f51A f S2 ngA Lq g

—(Wk '
@ ® o fa
Vbn +
T
Ec
an |

S3B S1s S8 -
N N L
JT

Ug-fazli tam dalga kontrollu dogrultucu kullanilarak endiivi
geriliminin kontrolu
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DA-DA kiyiclar

S A Io—’ iGAm
(a) N
+ - : -t
N on
D A Vo R § (b) Vi
- i > t
A Vi/ Rq
(c) (73N [E— —
Temel bir kiyict devresi ; tr T ©
N Vi/Ra __
Sabit gerilimli bir DA kaynaktan O e
ayarlanabilir ortalama degeri olan bir DA y t 1 !
elde etme teknigine DA-DA kiyici N YA
(chopper) denir. (e) Vo .
ton T

Kiyicinin girig-¢ikis akim ve gerilim dalga sekilleri
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A

DA-DA kiyici 1le hiz kontrolu

0

A
- I
II
A o—>|:§ K %
2 I :
G o IO Ig(t)
; B
o—o0—" o —0
A 3 y
IO
Lq
+
R >t
Q) V; D T TID v, Ra ton T T+ton (a)
+ + :
- 1) lo(t)
E, A
1 t,, > t:n
~ © Imax
Bir-bolgeli ¢alisan kiyici ile endiivi gerilimi kontrolu
Imin
) - ®)
: ! g
V =E.+R,i, +L, do tor T
t

Temel kiyict devresinin siirekli-akim modu c¢alismasindaki
dalga sekilleri (a) kontrol akimi sinyali ve (b) ¢ikis akimi
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