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Yapilacak Deneyler

1.Deney: DC Sont Motorun Bosta Calismasi
2.Deney: DC Sont Motorun Yiikte Calismasi ve Dis Karakteristigi
1. DC Sont Motorun Bosta Calismasi Deneyi

Kullanilacak Ekipmanlar

-Enerji tiniteli deney masas1 Y-036/001 -DC 6lgiim iinitesi Y-036/006
-Rayli motor sehpast Y-036/003 -Iki kutuplu salter sigorta Y-036/052
-DC sont makine Y-036/23-A -Takometre (devir dlger)

-(Ry) Yol verme reostasi 50 © 1000W Y-036/065 -Hesap Makinesi
-(Ru) Uyartim reostas1 100 Q 500W Y-036/066  -Jaglh kablo, IEC fisli kablo

1.1. Deneyin Amaci

DC s6nt motorun bos (yiiksiiz) ¢alistirmak ve motor akimi (Im), motor gerilimi (Um), uyartim
akimi (Iy) ile motor devri arasindaki baglantiy1 analiz ederek devir karakteristigini (egrisini)
cikarip, konuyla ilgili bilgi beceri kazanmak.

1.2. Deneyle ilgili Teorik Bilgi

Bir motor i¢in bosta calisma devir karakteristigi; uyartim akimi ile devir sayis1 arasindaki iliskiy1
gosteren egridir.

Sont bagli DC motorda uyarma sargilar1 ve endiivi sargilart DC kaynak uglarina paralel baglanir.
Asagida Sekil 1.1°de DC sont motorun esdeger devresi ve parametreler arasindaki bagintilar
gosterilmektedir. Buradaki denklemler yardimiyla teorik olarak DC s$ont motorun yiiksiiz
durumda yani bosta ¢aligma durumundaki davranigini analiz edebiliriz.
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Sekil 1.1 DC Sont Motorun Esdeger Devresi

Burada; E4 iiretilen EMK, R, armatiir (endiivi) sargisinin direnci, Ry uyarma sargisinin direnci,
Vr kaynak gerilimi, 1, endiivi akimi, I; kaynak (giris) akimi, I uyartim akimidir.

Bu motorlarin endiivi devresi i¢in Kirchoff’un gerilim kanunu asagidaki gibi yazilir:
Ve =E4s+ 4Ry (2.1)

Meydana gelen E;, EMK’nin biiylikliigii aki ve hizla orantilidir. Verilen bir makina igin
Ey = Kjw (2.2)

Burada:
w acgisal hiz, K makinenin 6zelliklerine gére hesaplanmis makineye 6zgii sabit bir deger,
¢ ise iretilen net akidir.

Endiivi akimi (2.1) nolu denklemin ¢6ziimiiyle asagidaki gibi hesaplanir.

I == (2.3)

Ra
Rotorda uretilen moment, aki ve armatir akimi ile orantilidir.
Tina = KPl,y (2-4)

Yiiksiiz durumda yani bosta ¢alismada endiivi akimu, siirtlinme ve donme kayiplari1 ihmal edilirse
tiretilen moment sifir olur ve boylece Denklem 2.4’ten armatiir akiminin I, sifir oldugu goriiliir.



Bu durumda;
olur.

Denklem 2.5’ten goriilecegi gibi kaynak gerilimi sabit tutulup aki azaltilirsa hiz artar. Aym
sekilde kaynak gerilimi sabit tutulup aki arttirilirsa hiz azalir. Bu sekilde Denklem 2.5’¢ gore hiz
tizerine yorumlar getirilebilir.

1.3. Deneyin Yapihisi
*Sekil 1.2 deki deney baglantisi yapilacaktir. Bunun i¢in asagidaki adimlart uygulayiniz.
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Sekil 1.2 DC Sont Motorun Bos Calismasi Devre Semasi

1. Adim: Kagak akim rolesini kaldirdiktan sonra “START butonuna” basarak deney
setine enerji veriniz.|:|

2. Adim: Deney setinin “DC ENERGY” kismindaki “Adjustment (-) butonuna” basarak
DC enerji kaynagini sifira yakin bir degere getiriniz.



3. Adim: “STOP butonuna” basarak enerjiyi kesiniz. |:|
4. Adim: Reostayr maksimum degerine ayarlayiniz. |:|

5. Adim: Deney setinin “DC ENERGY” kismindaki 0-250 V DC(+) terminalinden
reostanin girisine baglanti yapmlz.D

6. Adim: Reostanin ¢ikisindan DC motorun Al terminaline, B2 terminalinden de “DC
ENERGY” kismindaki 0-250 V DC(-) terminaline baglant1 yapiniz. |:|

7. Adim: “DC ENERGY” 0-250 V DC(+) terminalini, DC motorun F1 terminaline
baglaymlz.D

8. Adim: DC motorun F2 terminalinden “DC MEASUREMENT” modiilindeki 0-15 A
DC ampermetresine, ampermetreden de “DC ENERGY” kismindaki 0-250 V DC(-)
terminaline baglaymlz.d

9. Adim: Devre baglantilarini Lab. Sorumlusuna kontrol ettiriniz. |:|
10. Adim: “START butonuna” basarak DC motora enerji veriniz. |:|
11. Adim: Tablodaki istenen degerleri élgﬁnﬁz.D

12. Adim: “STOP butonuna” basarak enerjiyi kesiniz. |:|

Motor Gerilimi (V7) | Endivi Akimi (1a) | Uyartim Akimi (Ir) |  Motor Hizi (n)

100 V

200V

13. Adim: Denklem 2.5 ve tablodaki degerleri goéz oOniinde bulundurarak motora
uygulanan gerilim ile motor hiz1 arasindaki iligkiyi ac;lklaynnz.l:l

14. Adim: “STOP butonuna” basarak enerjiyi kesiniz.D

15. Adim: “DC ENERGY” 0-250 V DC(+) terminalinden DC motorun F1 terminaline
giden kabloyu “RESISTIVE LOAD UNIT” birimine baglaylmz.D

16. Adim: “RESISTIVE LOAD UNIT” biriminin ¢ikisint DC motorun F1 terminaline
baglaylmz.D




17. Adim: “RESISTIVE LOAD UNIT” direncini 5.kademeye ayarlaylnlz.[l
18. Adim: Devre baglantilarini Lab. Sorumlusuna kontrol ettiriniz.[l
19. Adim: “START butonuna” basarak DC motora enerji veriniz.|:|

20. Adim: Tablodaki istenen degerleri Olgiliniiz. Her dirn¢ kademesi igin motora
uygulanan gerilimi nominal degerinde (200 V) sabit tutunuz. |:|

Klztljl(;er:llgsi Gerli\l/li(r)rg?EVT) Enduzﬁ\)A ram Uyartl(rlr:)Ak|m| Motor Hizi (n)
S 200V
4 200V
3 200V
2 200V
1 200V

21. Adim: “STOP butonuna” basarak enerjiyi kesiniz.

22. Adim: 3.sayfadaki motor esdeger devresine bakarak ve tablodaki degerleri goz
oniinde bulundurarak hangi diren¢ kademesinde direng en biiytiktiir?

2. DC Sont Motorun Yiikte Calismasi Ve Dis Karakteristigi Deneyi

Kullaniacak Ekipmanlar

-Enerji iiniteli deney masas1 Y-036/001 -DC 6l¢iim iinitesi Y-036/006

-Rayli motor sehpas1 Y-036/003 -Iki kutuplu salter sigorta Y-036/052
-DC s6nt makine Y-036723-A -(Ry) Yol verme reostas1 50Q2 1000W Y-036/065
-(Ru) Uyartim reostas1 (100Q2 500w)  Y-036/066 -Manyetik toz fren Y-036/24-A
-Takometre (devir dlger) -Jagli kablo, IEC fisli kablo

-Hesap Makinesi



2.1. Deneyin Amaci

DC sont motorun yiikte caligmasi ile motor akimi (Im) ile (n) devir sayis1 arasindaki
baglantiy1 gozlemleyip, motor akimi (Im) arttik¢a, (n) devir sayisinin diisiimiinii analiz
etmek, DC sont motorun dis karakteristigini elde etmek.

2.2. Deneyle Ilgili Teorik Bilgi

Bir makinanin u¢ karakteristigi makinanin ¢ikis biiylikliiklerinin birbirlerine karsi
cizimidir. Bir motor i¢in ¢ikis biiyiikliikleri mil momenti ve hizidir, béylece bir motorun
ug karakteristigi, motorun ug biiylikliikleri; momente kars1 hiz ¢ikisinin ¢izimidir.

Sont motorun dig karakteristigi ise, sOnt motor yiiksiiz olarak anma hizinda
dondiiriiliirken kademeli olarak yliklendiginde yiik akimi ile devir sayisinin degisim
egrisidir. Sekil 2.1°de gosterilmistir.

Hiz (d/d)

Yik akimi (A)

Sekil 2.1 DC Sont Motorun Yiiklii Calisma Egrisi (D1s Karakteristik)
Sont bagli DC motorda uyarma sargilar1 ve endiivi sargilart DC kaynak uglarina paralel
baglanir. Asagida Sekil 2.2°de DC sont motorun esdeger devresi ve parametreler
arasindaki bagintilar gosterilmektedir.
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Sekil 2.2 DC Sont Motorun Esdeger Devresi



Burada; E, iiretilen EMK, R, armatiir (endiivi) sargisinin direnci, Ry uyarma sargisinin
direnci, V; kaynak gerilimi, I, endiivi akimu, I; kaynak (giris) akimi, I uyartim akimidir.

Bu motorlarin endiivi devresi i¢in Kirchoff’un gerilim kanunu asagidaki gibi yazilir:
Ve =E, + LR, (3.1)

Meydana gelen E, EMK’nin biiyiikliigli aki ve hizla orantilidir. Verilen bir makina igin
E, = K¢pw (3.2)

Burada:
w acisal hiz, K makinenin 6zelliklerine gore hesaplanmis makineye 6zgii sabit bir deger,
¢ ise tretilen net akidir.

Endiivi akimi (3.1) nolu denklemin ¢6ziimiiyle asagidaki gibi hesaplanir.

Vr—Ex
Iy = TR—A (3.3)

Rotorda tiretilen moment aki ve armatur akimi ile orantilidir.

Ting = Kol (4)

Bir DC s6nt motoru yiike karsi nasil bir ¢ikis tiretir? Bir sont motorun milindeki yiikiin
arttirildigint varsaymiz. O halde ylik momenti 7;,,4 makinada indiiklenen momenti
asacaktir ve motor yavaslamaya baslayacaktir. Motor yavaslamaya basladig1 zaman kendi
i¢inde tretilen gerilim diiser. (E; = K¢w 1), Béylece motordaki endiivi akimi,

Iy = Vr —E4q V)/Ry artar. Endiivi akimi yiikselirken motordaki indiikklenen moment
artar (Tj,q = Kly T) ve sonug olarak daha diisiik bir w hizinda indiiklenen moment
yiik momentine esit olacaktir.

2.3. Deneyin Yapilisi
*Sekil 2.3 teki deney baglantisi yapilacaktir. Bunun icin asagidaki adimlari uygulayniz.
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Sekil 2.3 DC Sont Motorun Yiikte Calismasi Devre Semasi

Y-O036/023-A



1. Adim: “RESISTIVE LOAD UNIT” direncini bir kablo ile kisa devre ediniz. |:|

2. Adim: Deney setinin “CONTROLS CIRCUIT ENERGY” 220 V AC ¢ikisimni
“MAGNETIC POWDER BRAKE” biriminin L-N (220 V AC) terminallerine baglayiniz. |:|

3. Adim: Deney setinin “RPM & TORQUE MEASUREMENT” kismindaki 0-24 V
cikisin1 “MAGNETIC POWDER BRAKE” biriminin 0-24 V DC terminallerine baglayiniz.

4. Adim: “RPM & TORQUE MEASUREMENT” 0-24 V potansiyometresini minimum
degere getiriniz.[l

5. Adim: Devre baglantilarint Lab. Sorumlusuna kontrol ettiriniz. |:|
6. Adim: “START butonuna” basarak devreye enerji veriniz. |:|
7. Adim: “RPM & TORQUE MEASUREMENT” kismindaki “START butonuna” basmlz.[l

8. Adim: Tablodaki istenen akim degerlerine ulagincaya kadar “RPM & TORQUE
MEASUREMENT” potansiyometresi ile gerilimi arttiriniz ve motor hizin 61<;iin1'iz.|:|

*Motor gerilimini nominal degerde (200 V) sabit tutunuz.

Motor Gerilimi (V) Yiik Akimi Motor Hizi (n)
200V 12A
200V 18A
200V 2,4 A
200V 3A

9. Adim: “STOP butonuna” basarak enerjiyi kesiniz. |:|

10. Adim: Tablodaki degerleri kullanarak DC so6nt motor ait yiik akimi-motor hizi
karakteristik egrisini ¢iziniz.

11. Adim: Motor yiiklendik¢e hizi nasil degismektedir? Agiklayiniz.

12. Adim: “Kacak Akim Rolesini” indiriniz.
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Hiz (d/dk)

11

Yik Akimi (A)




