Sekil 1.26: DC motorun dairesel hareketi

1.9. DC Motor Cesitleri
1.9.1. Dogal Miknatish (Permanent-Magnet) Motorlarin Calismasi

Sekil 1.26’da goriildugii gibi, manyetik alani olusturan kutuplarin dogal miknatis
oldugu motorlardir.

1.9.2. Seri, Paralel ve Bilesik Sargili DC Motorlarin Calismasi

Seri, paralel (sont) ve bilesik (kompunt) motorlarin ¢alismasi ayni adlarla anilan DC
generatorlerin ¢alismasina benzer. Motorun endiivi uglart A-B, uyartim sargt uglari C-D,
yardimci kutup varsa endiiviye seri baglanip ¢ikist H ile belirtilir. Motora yol vermek igin
kullanilan yol verme direncinin uclari ise L ( Sebekeye baglanir.), M ( Uyartim sargisinin C
ucuna baglanir.) ve R ( Endiivinin A ucuna baglanir.) harfleri ile belirtilir.

Sekil 1.27: Bilesik (a), seri (b) ve paralel (c) motorlarin baglantisi
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1.9.3. Fircasiz DC Motorlar

DC motorlarin dénen kisimlar1 sabit miknatistan, duran kisimlar:t ise mini bobinli
sargilardan olusmustur. Bu tip motorlarda kolektor ve firga diizenekleri yoktur. Duran
kisimda bulunan sargilarin {izerinden gegen akimlar, optik ya da manyetik sensorlerle
kontrol edilmektedir.

Temel prensip ve ¢alisma sekli DC motorlarla aynidir. Tek fark bobinlerin sabit, sabit
miknatislarin rotora bagli olmasidir. Yani bu motorda rotor ve stator yer degistirmistir.
Bunun avantaji, firca ve komutator sisteminin kalkmasi, dolayisi ile siirtiinmeden ve
firga/komiitator (kolektor) ikilisinin olusturdugu direncten dolayi olusan elektrik/mekanik
kayiplarin  ortadan kalkmasidir. Ayn1  zamanda bu tasarim, mekanik olarak
denetlenmediginden ve bobinlerin sayisinin artirilmasina da izin verdiginden, bu
motorlardan ¢ok yiiksek tork almak miimkiindiir. Mahzurlari ise, komiitatoriin yerini
elektronik bir devrenin almasi yani motorun ¢aligabilmesi i¢in ek donanimlar
gerektirmesidir.

Komutator/firga sistemi ile kolayca elde edilen karmasik ategleme sistemi, dis devreler
tarafindan yapilmalidir. Bu da motor i¢in olmasa da motoru kullanmak isteyen kisilere ek
maliyet getirmektedir. Ayn1 giicteki bir motora oranla daha kiigiik, daha hafif olmasi, saglikli
devir kontrolii yapilabilmesi, ek maliyeti affettirebilir. Sekil 1.28 ve 1.29’u inceleyiniz.

Sekil 1.28: Fircasiz DC motorlar
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Sekil 1.29: Dort kutuplu dogal miknatish rotor (a), sekiz kutuplu dogal miknatish rotor (b) ve
fircasiz DC motor rotor ve stator (c)

1.10. DC Motorlarin Mekanik Ozellikleri
Endiivi iletkenlerinden akim gectiginde, iletkenler manyetik alan tarafindan alanin
disina dogru itilir. Béylece endiivi ¢evresinde endiiviyi dondiiren bir kuvvet veya bir moment

meydana gelir. DC motorunun endiivisinde meydana gelen moment, kutuplarin manyetik
alani ve endiividen ge¢en akimla dogru orantilidir.

1.11. DC Motorlarin istenme (Secilme) Oram ve Verimleri

Bir makineden alinan giiciin (Pa), makineye verilen giice (Pv) oranina, verim denir.
Diger taraftan makineye verilen giigten kayiplar1 ¢ikarirsak, makineden alinan giicii buluruz.

PA =PV —Pk Verim n=Pa/Pv
1.12. DC Motorun Yoniinii Degistirme Basamaklari
DC motorun devir yoniinii degistirmek icin endiivi veya kutuplardan gegen akimin

yoniinii degistirmek gerekir. Sekil 1.30’da DC motorun devir yonii degisim baglantisi
goriilmektedir.
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Sekil 1.30: DC sont motorun devir yonii degistirme baglantisi

1.13. DC Motorun Hiz Denetimi

DC motorlarinda devir sayisi, kutup gerilimi ve kutup manyetik akigina baghdir.
Uyartim direnci ayarlanarak devir ayarlanir. Sekil 1.31°de DC s6nt motorun hiz denetim
devresi verilmistir.
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Sekil 1.31: Sont motor hiz kontrol devre baglantisi

1.14. DC Motor Kayip Cesitleri

DC makinelerinde meydana gelen kayiplar ii¢ grupta incelenir.

1.14.1. Bakar Kayiplar:

Bakir kayiplari akimdan dolay1 meydana geldigi i¢in, akim gegen her kisimda bakir
kayiplart mevcuttur. DC motorlarda bakir kaybi1; endiivi sargisinda, sont sargida, seri sargida,
yardimei kutup sargisinda ve kompanzasyon sargisinda meydana gelir.

1.14.2. Demir Kayiplari

Kutuplarin manyetik alanindan dolayr makinenin hareket eden kisimlarinda, endiivi
manyetik alanindan dolayr kutup uclarinda kayiplar meydana gelir. Bu kayiplara demir
kayiplar1 denir. Histerisiz ve fukolt kayiplari olarak adlandirilan demir kayiplari, yiikle ¢ok
az degisme gosteren sabit kayiplardir.

1.14.3. Riizgar ve Siirtiinme Kayiplar

DC makinelerinde meydana gelen ¢esitli siirtiinme ve vantilasyondan dolay1 bir enerji
kaybit olur. Bu kayip; fir¢a, yatak, endiivinin donerken hava ile siirtiinmesi ve makineyi
sogutmak i¢in kullanilan vantilatoriin meydana getirdigi kayiplarin tiimiidiir. Siirtinme ve
rlizgar kayiplari sabit olmakla birlikte devir sayisiyla bir miktar degisir.
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DC MOTORLARI CALISTIRMAK

islem Basamaklar Oneriler
DC motorun baglantisim
yapmak

P

<

> Giivenlik tedbirlerini aliniz. @ @
\!
> Bir adet DC s6nt motoru, ﬁ) ;‘1/
A)

g

baglantt i¢in uygun bir
zemine oturtunuz.

> Motor akimina uygun bir L
adet ampermetre se¢iniz.

> Motor gerilimine uygun bir
adet voltmetre seginiz.

> Bir adet sigortali salter, birer
adet uyartim ve yol verme
direnci seginiz.

»  Devre semasma uygun
olarak baglantiy1 yapiniz.
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DC motora yol vermek

>

L-M-R ile belirtilen yol
verme direncini en yiiksek
kademeye ayarlayiniz.

t-s-q ile belirtilen uyartim
devresi  direncini  sifir
yapiniz.

Baglantinizi kontrol ediniz.
Is giivenligi kurallarma
uygun bir sekilde salteri
kapatarak motora enerji
veriniz.

Ariza tespiti yapmak

>

Motor hi¢ ¢alismadi ise,
enerjiyi  kesip,  enerji
baglantisini kontrol ediniz.

Motor  ¢alistyor;  fakat
normal dist giiriiltii
cikartyorsa, enerjiyi kesip
yataklari, bobinleri ve
kolektorii kontrol ediniz.

Motor  ¢alistyor;  fakat
komiirler serare yapiyorsa,
enerjiyi kesip komiirleri,
yataklari, bobinleri ve
kolektorii kontrol ediniz.

>

Enerjiyi kesmeyi unutmayimiz.
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