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1. Deneyin Ad1
Dogru Akim Makinalar1

2. Deneyi Amaci

Dogru akim motorunun yiik egrilerinin elde edilmesi

3. Deneye Hazirlik Sorulari

I. Dogru akim motorunun kullanim alanlarini arastiriniz.
Il. Dogru akim motorundaki sargilar1 ve gorevlerini arastiriniz.
[1l. Dogru akim kompunt motorlar1 arastiriniz.

IV. Yol verme yontemlerine neden ihtiyag vardir, arastiriniz.

4. Genel Bilgiler

Sekil 1 ‘de bir dogru akim makinesinin yapis1 goriilmektedir. Manyetik alan gdvdesi olarak da
adlandirilan stator c¢elik bir govde, sa¢ paketten ana kutup, kutup pabucu ve uyartim sargilarindan
meydana gelir. Uyartim sargilarinin gérevi manyetik alan gévdesi i¢inde sabit olarak duran bir manyetik
alan olusturmaktir. Yiiksek giiclerdeki makinelerde genellikle ilave olarak yon degistirme kutuplar1 ve
kompanzasyon sargilar1 da bulunmaktadir.
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Sekil 1. Bir dogru akim makinasinin yapisi

Rotor olarak da adlandirilan endiivi, sekil 2 ‘de goriildiigli gibi, milin iizerine oturan sagtan endiivi paketi,
oyuklara yerlestirilmis olan endiivi sargilar1 ve yine mil iizerine yerlestirilmis olan ve komiitator



(kollektor) olarak isimlendirilen bir akim g¢eviriciden meydana gelir. Elektrik akimi karbon firgalar
iizerinden endiiviye iletilir.
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Sekil 2. Bir dogru akim makinesinin endiivisi

Dogru akim makinalari’nin (DC Machines) isimlerini makinanin uyartilma sekli belirler. Cogu dogru
akim makinasi elektromagnetik uyartim ’a sahiptir ve uyartim bi¢imine gore Sont (Shunt), Seri (Series)
ve Kompunt (Compound) makina olarak siniflandirilirlar. Dogru akim makinast bir enerji doniistiirme
elemanidir ve giris enerjisine gére ya motor ya da generator olarak calisirlar.

Sekil 3 ‘de sont, seri ve kompunt motorun esdeger devreleri goriilmektedir.
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Sekil 3. (a) Sont, (b) Seri, (c) Kompond motorun esdeger devresi
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V: Endiivi besleme gerilimi
E: Endiivi endiiklenen gerilim
la: Endiivi akimi

Lf: Sont sargisi

Lfs: Seri sargisi

Ra: Endiivi direnci
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seklinde hesaplanmaktadir. Dogru akim motoruna ilk enerji verildiginde endiivide endiiklenen gerilim (E)
sifir ve endiivi direnci (Ra) kiiglik degerlikli oldugundan, endiivi akimi (Ia) baslangigta nominal akim
degerinden 10 ... 20 kat daha fazla olur. Yiiksek baslangi¢c akimi endiivi sargilarina zarar verebilir. Bu
durumu engellemek i¢in yol verme yontemleri kullanilmaktadir. Endiivinin donmeye baslamasi ile endiivi
sargilarinda, alan sargilarinin kesilmesiyle zit yonlii bir gerilim meydana gelir (E). Bu gerilim degeri
devir sayisiin artmasiyla yiikselir ve ¢ekilen akim degeri azalir.

Deneyde kullanilacak olan dogru akim motorunun klemens kutusunda bulunan harflerin anlami asagidaki
tabloda verilmistir.

Dogru akim makineleri baglanti isaretleri

Endiivi Al-A2
Yon degistirme kutup sargisi Bl1-B2
Kompanzasyon sargisi Ci-C2
Seri uyartim sargisi D1-D2
Sont uyartim sargisi El1-E2
Yabanci uyartim sargisi F1-F2

5. Deneyi Yapilisi

1. Deney diizenegindeki biitiin birimlerin enerjilerini keserek sekil 4‘deki devreyi kurunuz.

2. Kumanda cihazi iizerindeki moment ayarini ve Universal besleme iinitesi {izerindeki endiivi
gerilimini (0...250V) sifir kademesine getiriniz. Bdylece Motora enerji verildiginde motor
uclarinda bir yiik olmayacak ve baslangi¢ endiivi akiminin gok yiiksek olmasi engellenecektir.

3. Kumanda cihazi iizerindeki START/STOP 1s1gmin soniik durumda olduguna dikkat ediniz. Isigin
soniik olmasi, motor ucuna bagli frenleme {initesinin aktif olmadigini, herhangi bir yiik
getirmedigini belirtir.

Onemli Not: Her zaman, deney baslarken ilk olarak kumanda cihazi enrjilendirilmeli ve deney
sonlandirilirken de son olarak yine kumanda cihazinin enerjisi kesilmelidir. Ayrica dogru akim makinasi
devreye alinirken her seferinde endiivi gerilimi sifirdan baslatilarak arttirilmali ve devreden ¢ikarilirken
de sifira diistirilmelidir.

4. 1lk olarak Kumanda Cihazina enerji veriniz.

5. Universal besleme {initesi {izerindeki sigortalar kaldirilir ve salter On konumuna alinarak dogru
akim motoruna enerji verilir. Ilk durumda endiivi gerilimi (0...250V) sifir kademesinde oldugu icin
dogru akim motoru hareket etmeyecektir.

6. Dogru akim motoru nominal devir sayisina (2000 d/dk) ulasincaya kadar Universal besleme iinitesi
tizerindeki endiivi gerilimini (0...250V) yavasca arttiriniz.

7. Sonrasinda kumanda cihazi iizerindeki START/STOP tusuna basarak 151g1inin yanmasi saglanir. Bu
durumda kumanda cihaz1 iizerindeki moment ayarini degistirilerek frenleme {initesinin, ucuna bagh
dogru akim motoruna bir yiik olusturmasi saglanir.
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Sekil 4. Deney baglanti sekli: dogru akim sont motorun yiik egrisi
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Sekil 5. Deney baglanti sekli: dogru akim seri motorun yiik egrisi
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Sekil 6. Deney baglanti sekli: dogru akim kompunt motorun yiik egrisi

Onemli Not: Dogru akim seri motor, kesinlikle bosta (yiiksiiz) calistirilmamalidir. Tablo 1 olusturulurken

seri motorun baslangigta kii¢iik bir yiik altinda ¢alistirilmasina dikkat edeniz.

8. Sekil 4, 5 ve 6 ‘daki deney diizeneklerini ayr1 ayr1 kurarak Tablo 1 ‘i kumanda cihazi lizerindeki

moment ayarini degistirerek doldurunuz.

Tablo 1. Dogru akim sont, seri ve kompunt motorunun yiikklenme degerleri

Kompunt

(n, d/dk)

Uyartim Tiirii Moment (M, Nm) 0 0.4 0.8 1.2 1.6 2.0 2.4
Sont
Seri Devir Sayisi




(d/dk)

M (Nm)

Sekil 7. Dogru akim s6nt, seri ve kompunt motorun yiik egrileri



