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IM-1
UC-FAZ ASENKRON MAKINA DENEYLERI

Amag: Uc-faz asenkron motorun esdeger devre parametrelerini bulmak ve ozelliklerini
belirlemektir.
Burada 6 islem gerceklestirilecektir:

(i) Sargi direnci dlgiimii

(i) Yiiksiliz ¢alisma deneyi

(iii) Doner kayiplar ile ¢ekirdek kayiplarinin ayristirilmasi (@) Senkron hizda calistirma, (b)

gerilim azaltma.

(iv) Asenkron generator olarak galistirma

(v) Kilitli-rotor deneyi

(vi) Yiikli calisma deneyi

3-fazh asenkron motor etiketi (DL 1021):
1,1kW, Y-bagli, 380V, 2,6A, 50Hz, 2820d/d, cos6=0,85

(i) Sarg Direnci Ol¢gme: Measuring Stator Resistance

Sekil 1’deki baglantiyr yapiniz. Stator sargi direnci, DA gerilimi stator sargilar1 uglarina anma

akimi gecginceye kadar uygulanarak bulunur. Anma akimimni agsmamaya dikkate edilmelidir.

DA
Kaynak

DA
Kaynak

Y-baglh motor A-bagh motor

Sekil 1. DA deneyi baglanti semast

Ol¢iiniiz ve hesaplayiniz:

Motor V. (Vv . (A 3V 1V
sarg1 baglantisi i (V) da (A) Rda) = Elﬁ Rsda) = Elﬂ
da da

Yildiz bagh

Uggen bagli
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(if) Yiiksiiz (bos) Calisma Deneyi: No-Load Test
Sekil 2°ye gore baglantiyr yapiniz. Ayarli AA gerilim kaynagi sifirdan baslayarak yavas yavas

artirilir, anma gerilimine ulasildiginda artirma islemi durdurulur.

Ayarh Giig
Kaynagi

)

Anma gerilimine ayarl

Olciiniiz:

P>

Motor
Yiiksiiz

Sekil 2. Yiiksiiz calisma baglant1 semasi

Vi)

I (A)

Pu (W)

Ny, (d/d)
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(iii) Doner kayiplar ile sargi kayiplarinin ayristirilmasi

(a) Gerilim azaltma: Voltage reduction
Anma geriliminde yiiksiiz olarak ¢aligsmakta olan asenkron motora uygulanan gerilimi motor
hizinda fark edilir bir azalma oluncaya kadar kademe kadem azaltiniz. Her kademe igin ¢izelgeye

verileri kaydediniz.

Olciiniiz:

Vsa (V) loa (A Psa (W) Ng, (d/d)

Motora uygulanan gerilim ile gli¢ degisim egrisini ¢iziniz.

G3. Motora uygulanan gerilim ile gili¢ degisim egrisi
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(b) Senkron hizda cahstirma: Synchronous speed operation
Sekil 3’deki baglant1 semasini yapiniz. Motor miline bir DA motoru baglaymiz. Motorlar1 ayr1
ayr1 ¢alistiriniz ve ayn1 yonde donmelerini saglayiniz. Once asenkron motora uygulanan gerilimi
anma degerine kadar artiriniz. Sonra DA motorunun hizini asenkron motorun senkron hizina

kadar artiriniz.

- (a)
) ——

O

Ayarh Giig [

Kaynag

. DA
[ P motoru

Anma gerilimine ayarh

Sekil 3. Senkron hizda ¢alisma baglant1 semasi

Olciiniiz:
Vg (V) I (A) | Pg(W) | Ng (d/d) Aciklama
Asenkron motor miline DA motoru bagli, DA motoru uglar
kaynaga bagli degil
DA motoru, asenkron motoru senkron hizda déndiiriiyor
Hesaplayiniz:
_ _ _q]2 _
PROT _PNL_PSS Pss _PscI+Pc Pscl _3INLR5 Pc—Pss_Pscl

Varsayim: Doner kayiplar (Prot); ¢ekirdek, siirtlinme, riizgar ve kagak yiik kayiplarin1 dikkate
almaktadir ve R ile temsil edilir.

Pror = Py —3x IriLRl =
Miknatislama kolunun bulunmasi:

Varsayim: R; ve X; uglarinda diisen gerilim ihmal edilir.

PF = cosg = —FOT__ —

\/§VNLI NL

| .
Y, =—™ _/—cos™ PF=—-j—=
YV /B Re Xy
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(iv) Asenkron generator olarak calistirma: Induction generator operation
Bir 6nceki deneyde kalinan yerden isleme devam edilir. Asenkron motor, DA motoru ile senkron
hizda ¢aligmaktadir. DA motorunun hizini, asenkron motorun hizi senkron hizin istiine g¢ikacak

sekilde artiriniz ve ara hizlarda degerler aliniz.

Ol¢iiniiz ve hesaplayiniz:

VIG V) |IG (A) PIG (W) TIG (Nm) N, (d/d) Agciklama

DA motoru, asenkron motoru senkron hizin
tizerinde dondiiriiyor.

G1. Hiz-gii¢ ve hiz-moment egrilerini ¢iziniz
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(v) Kilitli Rotor Deneyi: Blocked Rotor Test

Sekil 4’deki deney diizenegini hazirlaymiz. Motor miline elektrodinamometre baglanir ve motor
calistirlmadan 6nce en yiiksek yiik degerine ayarlanir. Ayarli AA gerilim kaynagi sifirdan
baslayarak yavas yavas artirilir, stator anma akimina ulasildiginda artirma islemi durdurulur. (i),
(i1) ve (iii) islemlerinden elde edilen model ile (iv) isleminde 6lgiilen hiz kullanilarak giris akima,
girig glicii ve torku dogrulayiniz.

Anma akimini agmamalidir

L] B

Ayarh Giig
Kaynag

[1 P

Dikkat ; Gerilim sifirdan
baslayvarak artirilir

Sekil 4. Kilitli rotor deneyi baglant1 semast

Olciiniiz:

Ve (V) ez (A) Pz (W) Ng (d/d) Ac¢iklama

Fren, yiiksek yiik degerine ayarlidir. Motor
donemiyor

PF =cos@ = _ P _

\/§VBR I BR

\Y
|ZBR|: R =

|BR‘/§

Ri+R,+j(X,+X,)=|Zgs| 26 =

Egdeger devre: Esdeger devreyi ¢iziniz ve parametre degerlerini lizerine yaziniz



(vi) Yiiklii Calisma Deneyi: Load Test
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Sekil 5’deki deney diizenegini hazirlayimiz. Motor miline elektrodinamometre baglanir. Motor

yiiksiiz iken uygulanan gerilim anma gerilimi degerine ayarlanir. Sonra elektrodinamometre ile

yiikkleme iglemine motor anma akimini ¢ekinceye kadar devam edilir.

Ayarh Giig

Anma akunu agmamalidu

(a)

Py

Kaynagi

Anma gerilimine ayarl

Motor yiikii

Fren

Sekil 5. Asenkron motorun yiiklii calisma baglant1 semasi

Ol¢iiniiz ve hesaplayiniz:

V,

LOAD
V)

LOAD
(A)

Ploso W)

LOAD
(Nm)

LOAD
(d/d)

Agiklama

Motor miline fren bagli, motor yiiksiiz

Motor anma yiikiinden az yiiklii

Motor anma yiikiinden az yiikli

Motor anma yiikiinde yiiklii

Motor fazla yiiklii

G2. Hizin yiik ile degisim egrisini ¢iziniz.




Esdeger devre kullanilarak:
Vl

— @

I, = R
R1+?2+j(X1+X2)

1 .1
L=V, | ——j—— |+
1 1¢(RC JXMJ 2

I, =|l,|£-6=

-1 I:)LOAD —

CO0S =
‘/§VL0AD I LOAD

Kiyaslayiniz: Hesaplanan akim |[I1] ve agisini 0, dlgiilen akim ve agist ile kiyaslayiniz.

0 COS—l I:)LOAD
\/§VLOAD I LOAD

Kiyaslayiniz: \/g’\/LOAD|I1|COSQ ile Posp

\/§VL0AD | I 1| cosé PLOAD

R,(1-
Bulunuz: Cikis giicii, P, =3*| I, [ «Red-8) Poor =
S
) P
Bulunuz: Cikis torku, T = —2 — =
o,(1-5)

Hesaplanan Tork (Nm) Olgiilen Tork (Nm)
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DEGERLENDIRME:



