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ACIKLAMALAR

KOD 522EEQ0123

ALAN Elektrik Elektronik Teknolojis
DAL/MESLEK Bobinaj cilik

MODUL UN ADI Dogru Akim Motorlari

MODULUN TANIMI

Dogru akim motorunun yapisina gore baglantisini, devir
yoni ve sayisi ayarlarim yapma becerisinin kazandirildigi
bir 6grenme materyalidir.

SURE 40/16

ON KOSUL Asenkron Motorlara Yol Verme modulini tamamlamis
olmak

YETERLIiK Dogru akim motorlarimn baglantilarin ve ayar tekniklerini
yapmak
Genel Amag
Gerekli ortam saglandiginda dogru akim motorlarimn
baglantisint ve ayar tekniklerini hatasiz
uygulayabileceksiniz.

MODUL UN AMACI Amaclar

1. Dogru akim motorunun yapisina gore baglantisim
dogru olarak yapip calistirabileceksiniz.

2. Dogru akim motorlarinda devir yoni ve sayisi
ayarlarim teknige uygun olarak yapabileceksiniz.

EGITiM OGRETIM
ORTAMLARI VE
DONANIMLARI

Ortam: Atélye ortami

Donamim: Kontrol ve vida sikma aletleri, 6lglim cihazlari,
(DA voltmetre, avometre, DA ampermetre), LMR vyol
verme reostasi, gst reosta, sont, seri ve kompunt motor,
motorun gucune c¢alisma gerilimine uygun dogru akim
gerilim kaynag: veya tristorlt (SCR) dogrultmag ve uygun
kesitte yeterince iletken

OLCME VE
DEGERLENDIRME

Modul iginde yer alan her 6grenme faaliyetinden sonra
verilen 6lgme araclari ile kendinizi degerlendireceksiniz.
Ogretmen modiil sonunda 6lgme aract (goktan segmeli
test, dogru-yanlis testi, bosluk doldurma, eslestirme vb.)
kullanarak modul uygulamalar ile kazandigimz bilgi ve
becerileri 6lcerek sizi degerlendirecektir.




GIRIS

Sevgili Ogrendi,

Makine ve motorlarin oldugu yerde makine bakinu ve arizasi kaginilmaz olacaktir. Bir
teknik eleman olarak problemlere ¢tzim yollart arayacak, buldugunuz ¢6zim yollarin
bilginizle birlestirerek emege donustireceksiniz.

Dogru akim motorlarina sanayinin oldugu her yerde rastlamak mimkindir. Bu
nedenle dogru akim motor ariza problemleriyle de Kkarsilasacaksimz. Arizalarin
giderilmesinde dogru akim motorlarin tammak, yapilarint bilmek, baglantisint yapabilmek
size zamandan kazandirdigi gibi bir isi basarmanin hazzi, mesleginizi daha cok sevmenizi
saglayacaktir.

DA motoru yapisinin kolay anlasiimasi ve devir ayarinin kolay yapilmasindan dolay1
gecmis de oldugu gibi bugiin de sanayi ve tesiderde kendine yer bulmakta ve her gecen giin
kullammu biraz daha artmaktadir.

Bu modll de edineceginiz bilgi ve beceriler ile DA motorunu tanyacak, baglantisin
hatasiz yapacaksimz. Ayrica gerektiginde devir sayisim degistirecek gerektiginde donus
yonini degistirmeyi rahatlikla yapabileceksiniz.






OGRENME FAALIYETIi-1

( AMAC )

Uygun ortam saglandiginda dogru akim motorunun yapisina gore baglantisint dogru
olarak yapip calistirabileceksiniz.

(ARASTIRMA )

> Manyetik alan etkis atinda bir iletkenden akim gecerse iletken nasil tepki
verir?

> 11k dogru akim motoru olan Barlow tekerleginin galisma prensibini arastiriniz.

> Kasetcalar ya da pilli oyuncak motorunun icini agarak parcalarin adlarim ve

gorevlerini aragtirimz.

1. DOGRU AKIM MOTORLARI
1.1. DA Makinesinin Yapisi

Dogru akim makineleri donen kisim (enduvi), duran kisim (endiktor), yatak, kapak,
firca ve kolektorden olusur (Resim 1.1).
gbvde

kapak

kollektor

yatak

endlivi

Resim 1.1: Dogru akim motoru



1.2. Parcalarimin Goérevleri
1.2.1. Enduktor (Duran Kisim)

Gorevi manyetik alan meydana getirmektir. Enduktor sargiss DA makinesinin
gbvdesinde bulunur, vida veya somunlarla gbvdeye tutturulur (Sekil 1.1).

kutup (inddiktér)
nivesif i

indiiktdr bobint
Sekil 1.1: Enduktor

Dogru akim makinesinin dzelligine gore endiktor sargisi yapisal degisiklikler gosterir.
Kuclk guclt DA makinelerinde ve pilli oyuncakta daimi miknatis, endiktor olarak gérev
yapmaktadir (Resim 1.2). Dogru akim motorlarinda kutup sayisi, alternatif akim
makinelerinde oldugu gibi hiz, induklenen gerilim ve akimin frekansina bagli degildir.
Burada kutup sayist makinenin giictine ve devir sayisina gore degisir. Endiktor, makinenin
glictine (blyukltUgine, ¢capind) ve devir sayisina gore 2, 4, 6, 8 veya daha ¢ok kutuplu olur.

right 199

Copyright 1998 by Marshall Brain

Resim 1.2: Sabit miknatislh kutuplar
1.2.2. Endivi (DOnen Kisim)

DA makinelerinde donen, mekanik enerjinin alincigr kismdir (Resim 1.3). Dogru
akim makinesinin yapisina gore gesitli ebatlarda yapilmaktadir. Endivi tzerinde kolektor ve
predenmis sac paket bulunur. Sac Uzerindeki emaye yalitkanl: iletkenlerden akim gectiginde
motor olarak calisir yani doner. Manyetik alan igindeki endivi disaridan bir kuvvetle
dondurdlirse DA gerilim Uretir yani dinamo gorevi yapar.
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Resim 1.3: Endiivi

Periyodik araliklarla endtivinin bakiminin yapilmasi, kollektor yizeyinin temizlenmesi
gerekir.

Blyik, gucli dogru akim makineleri yiksek akim c¢ekmektedir. Bundan dolayi
kollektore iki ya da daha fazla firca ile dogru gerilim uygulanir. Endivi yams Sekil 1.2'de
gOrulmektedir.

bayrakgrk
) ar — sac paketf

saclar oyuklar
kolekidr il

St

sargilar

Sekil 1.2: Endiivi yapist

Endivi Uzerinde kolektor vardir ve bakir dilimlerden olusur (Resim 1.4). Endivide
bulunan iletkenler bu dilimlere lehimlenerek ya da prede baglanir (Resim 1.5).

Resim 1.4: Kollektor Resim 1.5: Kollektoreiletkenlerin baglantisi



1.2.3. Fircave Firca Yatag

Firca, dogru akim makinesi motor olarak caligiyorsa gerilim uygulanmasim saglar.
Dogru akim makinesinin ozelligine gore boyutu degismektedir (Resm 1.6). Firgamn
kolektdrlere uygun basingla basmasi gereklidir. Bu nedenle dogru akim makinelerinin
fircalar Uzerinde baski yaylar: bulunur (Resim 1.7) .

aid

Resim 1.6: Fircalar Resim 1.7: Baski yayi

Firca, firca yuvasina yerlestirilir. Baski yayinin gevsek ya da ¢ok siki olmasi motorun
verimli galismasint engeller (Resm 1.8 ve 1.9).

Resim 1.8: Firca yuvasi Resim 1.9: Firc¢a ve baski yaylari
1.2.4. Yatak Kapak ve Diger Parcalar

Dogru akim makinelerinin en énemli parcalarindan biri de yataklaridir. Endivide
oldugu gibi yataklar da periyodik bakim gerektirir. Bilezikli tip metal yataklar ya da bilydli
yatak kullamlir. DA makinelerinin sogutulmas icin cesitli tip yapida pervaneler kullanilir
(Resim 1.10).




Resim 1.10: Dogru akim motor yatagi(rulmanl), pervane

1.3. DA Motorunun Calismas

Dogru akim motoru, iginden akim gegen iletkenin manyetik ortam digina itilmesi
prensibine gore calisir (Sekil 1.3).

Motorlarda manyetik alam endiiktor olusturmaktadir. icinden akim gegen iletkenler ise
enduvi Uzerinde bulunur.

Sekil 1.3: Akim gecen iletkenin manyetik alan icindeki durumlar

Manyetik Alan Yanii

iginden akim

gecen bir iletkenin etrafinda |
olugan manyetik alanin v
dinils yoninin gosterilmesi HIZ

Sekil 1.4: icerisinden akim gegen iletkenin durumu
Endivi Uzerideki iletkenlere firga ve kolektor yardimiyla dogru gerilim uygulanr.
Boylece endivi Uzerideki iletkenden akim gecer ve manyetik alan olusur.

Endividen gegen akim, manyetik alan olusturur ve kutuplarda olusan manyetik alan
bozar. Bu durumda endiivi reaksiyonu olusur. Bu istenmeyen durumu ortadan kaldirmak icin



yardimst kutup kullanilir. Bazi kiigik gicli motorlarda yardimer kutup olmayabilir (Sekil
15).

Ana kutup

Sekil 1.5: Yardimcr kutubun endiiviye baglantis

Endiktor sargisimn manyetik alan (N-S), endivide tizerinde manyetik alan olusturan
iletken veya iletken demetini disa dogru iter. Bu itilme, mil etrafinda donmeyi meydana
getirir.

N ve S kutuplari, endividen gegen akim y6niine gore iletken veya iletken demetini
manyetik ortamin disina iter. Bu itilme prensibi, dogru akim motorlarimn ¢alisma esasinm
olusturur.

Iletkenden gegen akim yo6n degistirirse itilme yonu de degisir. Itilme yoninin
degismesi motorun doniis yonuni de degistirir (Sekil- 1.6).

Sekil 1.6: icinden akim gegen iletken manyetik alan disina itilmesi
1.4. DA Motorlarinda Uyartim

Dogru akim motorlarinin galismas: icin endiktorde manyetik alan bulunmas: ve
enduviden akim gegmesi gerekir. Enduktdre dogru akim uygulandiginda manyetik alan yani
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miknatisiyet olugturmaktadir. Dogru akim motorunun endiktér sargisinin manyetik alan
olusturmak i¢in disaridan ¢ektigi akima uyartim akimi denir.

Endiktor sargistnin uyartim geriliminin kag volt olacagi motor etiketi Uzerinde
belirtilir.

1.5. DA Motorlarimin Sargr Yapilar: ve Ozellikleri

Calisma prensipleri aym olmakla birlikte farklt yapida dogru akim motorlart da
kullanmimaktadir. Bu motorlar: birbirlerinden ayiran en biyik fark endiktér sargilarinin
yapilarinda goriilir. isletmelerde (¢ farkli yapida dogru akim motoru kullamlmaktadhr.
Bunlar; sont, seri ve kompunt motorlardhr.

1.5.1. S6nt Motor Endiktor Yapisi

Sont motor endiktor sargisimin 6zelligi ince kesitli, cok sipirli (sarimli) olmasicir
(Resim 1.11). Sont motorlarin endiktér sargist endiviye parad baglanir (Baglanti
semalarinda C — D harfleri ile sembolleri gosterilir.).

iy =

Resim 1.11: S6nt motor endiktér sargist

1.5.2. Seri Motor Enduktor Yapisi

Seri motorun enduktor yapisi sont motor endiktor sargisina kiyasla kalin kesitli, az
sipirli (sarimlt) dir (Resm 1.12). Enduvi ile seri baglamr. Seri sargr uclari baglant
semaarinda E — F harfleri ile gosterilir.

— P e

Resim 1.12: Seri motor enduktor sargist



1.5.3. Kompunt Motor

Kompunt motor da enduktor sargisi olarak sont ve seri olmak Uzere iki tip sargi
bulunur. Kompunt motor, istenirse sont veya seri motor olarak da calisabilir. Ancak sont
sargr endiiviye paralel; seri sargi endiviye seri baglandiginda kompunt baglant: yapilir.

Sekil 1.7: S6nt motora ait devir sayis ayarlama baglantisi

1.6. DA Motorlarinda Devir Sayis Ayarlamasi

1.6.1. Sabit Kutup Geriliminde Kutup Alan Siddetini Degistirerek Devir Sayisi
Ayari

Bu sekilde devir degistirme, sont ve kompunt motorlarin endiktor sargina seri olarak
gst reostasi baglanarak yapilmaktadir.

Reosta ile endiktorden gegen uyartim akimi azalirsa manyetik alan zayiflar, motorun
devir say1si artar. Reosta direnci artirilirsa bu kez endiiktérden gegen akim azalir ve devir
say1si artar (Sekil 1.7).

Akimin artirllmas: veya azalmasim ampermetreden gorebiliriz. DA motorlarinin yol
amasinda LMR reostas kullanilir.

10



1.6.2. Seri Motorlarda Devir Sayist Ayari
Qst reostaile seri sargi Uizerinde diisen gerilim degistirilir.

Reosta seri sargiya paralel baglanir, reosta direnci artinca endiktérden gecen akim
artar. Bdylece manyetik alan siddetinde artar. Manyetik alan artmasi devir sayisinda
azalmaya neden olur.

Reostanin direnci azalinca endiktorden gegen akim reostay: tercih eder. Boylece seri
sargidan gegen akim azalir, akimin azalmasi manyetik alam azaltir ve motorun devir sayinda
artma meydana gelir. Seri motorlar igin ideal devir seklidir ancak reosta direnci sifir
yapilarak devir sayisinin asirt olmasi sakinca olusturabilir. Ayrica reosta direnci sifirda
brrakilip durdurduktan sonra baslatma yapilmamalidir ¢linkii motorun yanmasina sebep olur

(Sekil 1.8).
P
S

Sekil 1.8: Seri motora ait devir sayisim degistirme baglantisi
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Bazi seri motorlarin yapim sirasinda endiktor sargisindan kademeli uclar gikarilmis
olabilir. Bu durumda, endiktdr sargisindan cikan kademeli uclara DA gerilim uygulaninca
degisik manyetik alan siddetleri olusur. Seri sargidaki manyetik alan degisikligi, devir
sayilarimin farkli olmasim saglar. Manyetik alan siddeti azaldikga devir artar. Manyetik alan
siddeti arttikca devir sayisinda azalma gorilmektedir (Sekil 1.9).

il

P
N

®

Sekil 1.9: Endiktorden kademeli devir degisimi

Seri sargi

Dogru akim motorlarinayol vermede sikliklagst ve LMR reostasi kullanl maktadir.

Qst reostasinin U¢ ucu vardir (Resim 1.13).

Resim 1.13: Qst reostasi

1.6.3. Motora Uygulanan Gerilimi Degistirerek Devir Sayis Ayari
Gerilimi degistirilerek devir sayist ayari en ¢ok kullanilan tekniklerden biridir.
Endivi devresine seri sekilde gst reostast baglamir. Direncin artirilip azaltilmast

endlviden gecen akimin degismesini saglar. Endlvi Uzerideki akim degismesi gerilimin
degismesini saglar.

12



Enduktor gerilimi sabit tutulup endividen gegen akim artarsa devir sayisi artar.
Endividen gecen akim azalirsa devir sayist azalir (Akimin artigini ya da azaldigim
ampermetreden gozlemleyebiliriz.).

]

Sekil 1.10: Sont motor baglanti semasi
1.7. DA Motorlarinda Devir Yonu Degisimi

Dogru akim motorlarimn devir yonleri iki sekilde degisir.
1.7.1. Enduviden Gegen Akim Y 6nuni Degistirerek Devir Yonu Degistirmek

Endiktorden gecen akim sabit tutulup endiividen gegen akim yon degistirilirse dogru
akim motorunun devir yonu degisir (Sekil 1.11).
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Sekil 1.11: Enduviden gegen akim yonu degisimi ile devir yoni degisimi
1.7.2. Enduktorden Gegen Akim Y onunu Degistirerek Devir Yonu Degistirmek

Bir iletkenden gecen akim yonl sabit tutularak endiktor manyetik alam yon
degistirirse iletkenin itilme yonu degisir. Bu prensibe gore dogru akim motorlar: da endivi
Uzerindeki iletkenlerden gegen akim yonu degistirilmeden endiktorden gegen akimin yonu
degistirilirse motorun devir yoni degisir (Sekil 1.12).

14



Sekil 1.12: Enduktorden gecen akim yona degisimi ile devir yoninu degisimi

Uyarr:

Endividen ve enduktorden gecen akimlarin yonu birlikte degisirse devir yoni
degismez.

15



DC motorlar 6gretmeninizin gézetimi altinda calistiriniz.

Islem Basamaklari Oneriler

DC motor un baglantisim yapmak

Guvenlik tedbirlerini aliniz.

Bir adet DC sont motoru baglanti icin
uygun bir zemine oturtunuz.

Motor akimina uygun bir adet
ampermetre seginiz.

Motor gerilimine uygun bir adet
voltmetre seciniz.

Bir adet sigortal: salter, birer adet
uyartim ve yol verme direnci seginiz.
Devre semasina uygun olarak

baglantiy1 yapinz.

YV VYV ¥V VY VYV

DC motora yol vermek

» L-M-Rilebdirtilen yol verme
direncini en yiksek kademeye
ayarlayimz.

» t-s-qilebelirtilen uyartim devresi
direncini sifir yapinz.

» Baglantinizi kontrol, is guvenligi
kurallarina uygun bir sekilde salteri
kapatarak motora enerji veriniz.

16



KONTROL LISTESI

Bu faaliyet kapsaminda asagida listelenen davramslardan kazandigimz beceriler icin
Evet, kazanamadigimiz beceriler icin Hayir kutucuguna (X) isareti koyarak kendinizi

degerlendiriniz.

Degerlendirme Olciitleri

Evet

Hayir

1. Dogru akim motorunun etiket degerlerini incelediniz mi?

2. Motorun tipine gore baglant: seklini tespit ettiniz mi?

3. Motorun ¢alisma sekline ve tipine uygun baglantiy: yaptimz n?

DEGERLENDIRME

Degerlendirme sonunda “Hayir” seklindeki cevaplarimizi bir daha gdzden geciriniz.
Kendinizi yeterli gormiyorsamz, O0grenme faaliyetini tekrar ediniz. Bltun cevaplariniz

“Evet” ise“Olgme ve Degerlendirme’ye geginiz.

17



H@LQME VE DEGERL ENDIRME ?

Asagidaki cimlelerin basinda bos birakilan parantezlere, climlelerde verilen bilgiler
dogruise D, yanlisise Y yaziniz.

) Iletkenden akim gegerse etrafinda manyetik alan olusur.
) Endiktor DA motorlarinda duran kisimar.

) S6nt motorun enduktor sargist endiiviye seri baglanir.

) Seri motorda seri sargi ince kesitli, gok sipirlidir.

) Kompunt motordatek bir sargi gesidi bulunur.

) Endiktordeki miknatisiyet yani manyetik alan artarsa devir sayisi azalir.
) Endlviye seri direng baglamak devir sayim azaltir.

© © N o g~ w D PP

(
(
(
(
(
() Uyartim akimm endiividen geger.
(
(
() Devir yoni sadece endlividen gegen akim yonu degistirilerek yapilmaktadir.
(

=
©

) Dogru akim motorunun devir yonl endividen ve endiktdrden gecen akimlarin

aym anda degismesi ile yapilamaz.

DEGERLENDIRME

Cevaplarinizi cevap anahtariyla karsilastirimiz. Yanlis cevap verdiginiz ya da cevap
verirken tereddit ettiginiz sorularla ilgili konular1 faaiyete geri donerek tekrarlayinz.
Cevaplarinizin timi dogru ise bir sonraki 0grenme faaliyetine geginiz.
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OGRENME FAALIYETI-2

( AMAC )

Uygun ortam saglandiginda dogru akim motor cesitlerinin devir yoni ve sayisi
ayarlarini teknige uygun olarak yapabileceksiniz.

(ARASTIRMA )

> Cevrenizdeki isletmelerde hangi cesit dogru akim motoru kullanildigin

arastirimz.

> Degisik dogru akim motorlara ait eliketleri inceleyiniz. Etikette yazan
degerlerin anlamlarim arastirinz.

> Dogru akim motorunun devir yonind, devir sayisim nasil degistirdiklerini
isletmelerde teknik personelden sorunuz.

2. DAMOTOR UYGULAMALARI
2.1. DA S6nt Motorun Baglantisi

Sont motorda sont sargr ve endivi bulunmaktadir. Sént sargi C — D harfleri ile
gosterilir. Baz1 sont motorlarda yardimer kutup kullanilir (Resim 2.1). Yardimer kutup, H —
G harfleri ile gosterilir ve endiviye seri baglanir. Endivi ise A — B harfleri ile gosterilir.

Yardimcer kutup, kalin kesitli ve az sipirlidir.

Resim 2.1: Yardima sar gili s6nt motor
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2.1.1. S6nt Motor Baglantisi

Dogru akim sont motora genellikle LMR reostas ile yol verilir. DA gerilimi tristorlu
(SCR) ¢ faz1 dogru akima ceviren (Resim 2.2) dogrultmaglar ile saglanmaktadir. Sont sargi
ile endivi parale baglanmir. Dogru akim motorlarinin bazilart buyik giicgte olduklarindan
direkt sebekeye kesinlikle baglanmaz, motora ancak uygun reostalar ile yol verilir. Sont
motor baglamrken etikette yazan gerilim ve akim degerlerine ¢ok dikkat edilmelidir. Dikkat
ciddi 6él¢lde zarar gorr.

Uygun 6l¢u aleti ve reosta seciminde de dikkati el den asla birakmamaliyiz.

Resim 2.2: Uc fazi DA’ ya geviren dogrultmag
2.1.2. Devir Sayisi Ayari

Sont motorun devir sayisi ayari, motorun giictine gore birkag yéntemle yapilir.

Endiktor sargisindaki gerilim sabit tutularak endividen gecen akim LMR reostasi
degistirmektir. Endivi devresindeki direng azaldikga devir sayisi artar (Sekil 2.1).
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Sekil 2.1: LMR reostasi ile sont motor devir ayari

Bazi tipteki LMR reostalar sadece endiividen gegcen akim azalttigi gibi bir miktar da
endiktorden gecen akimi azaltir. Bu durumda devir biraz daha artar (Sekil 2.2).

P ety

Sekil 2.2: Degisik yapida LM R reostasi ile sént motor baglantisi
2.1.3. Devir Yonu Degisimi

Sont motorun endiktdrinden ya da endivisinden gegen akimin yon degistirmes ile
devir yonu degistirilir.

Dogru akim sént motorunun endiktériinden gecen akinun yoninin degistirilmesi ile
devir yonu degisir. Yapilan baglantida akim yoniine bagl olarak kutuplarda N ve S kutbu
olusur. icinden akim gegen iletken, manyetik alan disinaitilir (Sekil 2.3).
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Sekil 2.3: S6nt motorun devir yonu degistir mesi

Ancak endiktorden gegen akim yon degistirirse akim yonine bagli olarak
kutuplardaki N ve S kutuplar: da yon degistirir. Kutuplarin bu degisimi sont motorun devir
yonunun degismesini saglar (Sekil 2.4).

Endividen gecen akim yonl degistirilirse de sént motorun devir yonint degisir. Bunu

yapabilmek icin baglanti semasindaki (A —B) uclarina baglanan iletkenler karsilikli yon
degistirmelidir. Bu degisim yapilirsadevir yoni degisir.

22



Sekil 2.4: S6nt motorun endiiktdr sar g1 baglant: yoni degismesi ile devir yonu degisimi

2.2. DA Seri Motorun Baglantist

Seri motorda endiivi sargr uclart A —B, yardimer kutup sargisi varsa yardimer kutup
sargi uclart G-H, seri sargr ise E —F harfleri ile gosterilir (Resim 2.3).

Resim 2.3: Seri motor
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2.2.1. Seri Motor Baglantis

Seri motorlar sont motorda oldugu ilk kalkinma aminda fazla akim geker. Motorun yol
almada cekecegi fazla akimi engellemek igin yol verme direnci kullamlarak baglanti yapilir.
Cok klcuk seri motorlara dogrudan dogruya direncsiz yol verilmesi sebekeyi olumsuz
etkilemez.

Dogru akim seri motor baglantisi yapilirken endiivi ve endiktor sargist seri baglanir
(Sekil 2.5) ve (Sekil 2.6).

Motora uygulanacak gerilim, etiket degerlerine uygun olmalidir.

reosta

seri sargl

endivi

Sekil 2.5: Seri motor baglant: semasi Sekil 2.6: Seri motor baglant: semas
2.2.2. Seri Motor Devir Sayist Ayari

Dogru akim seri motor, yik arttikga devir sayisinda azalma olan motorlardir.

Seri motorlara yol vermede sont motorda oldugu gibi LMR reostas: veya gst reostast
kullanmlir (Sekil 2.7).

Devrede direng arttik¢a dogru akim seri motor devir sayisinda azalma meydana gelir.

Seri motorun bosta devir sayisi oldukga yuksektir. O nedenle bosta ¢alistirilmaz.
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G
Sekil 2.7: Seri motor devir sayis degisimi
2.2.3. Seri Motor Devir Yonu Degisimi

Sont motorlarda oldugu gibi seri motorlarin devir yonleri endividen ya da
endiktorden gecen akimin yon degistirilmesi ile yapilir. Cogunlukla endlviden gecen akim
yonuni degistirmek tercih edilir (Sekil 2.8). Isterseniz enduktorden gegen akim yonind
degistirerek de devir yonunu degistirebilirsiniz.
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Sekil 2.8: Seri motor devir yoni degisimi
2.3. DA Kompunt Motorun Baglantis

Dogru akim kompunt motorun sema ¢izimlerinde endivi sargr uglart A —B, yardimci
kutup sargisi varsa yardimcer kutup sargr uclarn G — H, seri sargi E — F, sont sargilar ise C - D
harfleri ile gosterilir.

Kompunt motor, sént ve seri motorun ¢alisma 6zelligini gosteren motorlardir.

2.3.1. Kompunt Motor Baglantis

Kompunt motor, isletme ihtiyacina gore farkli sekilde endiktor sargilarinin
baglantilar: yapilabilir. Bu baglant: sekillerine gore eklemeli ve ¢cikarmali diyeisimler alir.

Sont sarginin ve seri sargintn meydana getirdigi  manyetik aan  birbirini
kuvvetlendiriyorsa eklemeli (toplamal1) kompunt baglant: yapilmis olur.

Eklemeli kompunt motorun yik akimi arttikca devir sayisinda azalma meydana getirir
(Sekil 2.9).
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Sekil 2.9: Eklemeli kompunt motor kutbu
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Seri sargidan gecen akim, sOnt sargimin manyetik alamim zayiflatiyorsa gikarmali
(eksiltmeli) kompunt motor baglantisi yapilmis olur.

Cikarmal1 kompunt motorun yik akimi arttikga devir sayisinda artma meydana getirir
(Sekil 2.10).
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Sekil 2.10: Cikar mal kompunt kutbu
2.3.2. Kompunt Motor Devir Sayisi Ayari

Dogru akim kompunt motorun devir sayisimt degistirmek icin endivi ve endiktor
devresine LMR reostast ile gst reostast baglanir.

Endivi sargisi ile seri sargr birbirine seri baglanir. Sént sargi ise endlvi ve seri sargiya
paraeldir.

Reostalardaki deger degistirilirse akim degisir. Akimin degismesi, devir sayisinda
degisme olusturur.

Kompunt motor devir sayisint degistirme baglantisinda kullamlan gst reostas: sont
sargiya seri olarak baglanir. Boylece endiktdr manyetik alan siddetini degistirmis oluruz.
Sont motorda oldugu gibi kutuptan gegen akim artarsa manyetik alan artar ve devir sayist
azalir. Reosta direnci artarsa akim azalir, kutuplarda manyetik alan azalir, kompunt motorun
devir say1si artar

Qst reostasiyla yapilan devir degisimi yeterli olmazsa LMR reostasiyla endiividen

gecen akim degistirilir. Endlviden gecen akim artarsa devir sayisinda artma olur. Akim
azalirsa devir sayisinda azalma yapilmis olur (Sekil 2.11).
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Sekil 2.11: Kompunt motor devir ayar baglantisi
2.3.3. Kompunt Devir Y 6nu Degisimi

Dogru akim kompunt motorun devir yoni degisiminde sont ve seri motordaki gibi
endividen ya da endiiktorden gegen akim yoni degistirilir.

Asagida kompunt motor baglantisinda, endividen gegen akimin yon degistirmesi izah
edilecektir. Bu baglantinin hizl1 yapilmasi, karmasik olmamasi tercih sebebidir (Sekil 2.12).
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Kompunt motorda endiktor sargisi olarak sont ve seri sargi birlikte kullaniir. Bu
nedenle endiktbrden gecen akim yonl degistirilirken iki sargidan gecen akim yonl aym
anda degistirilmelidir. Yanhshikla seri sargr ya da sont sargr segilirse eklemeli kompunt
motor Ozelliginde calisirken cikarmali; ¢ikarmali kompunt motor 6zelliginde calisirken
eklemeli kompunt 6zelliginde ¢calismaya gecilmis olur.

Sekil 2.12: Kompunt motor devir yonu degisimi

Kompunt motorlarin genellikle devir yéninin degisiminde endlvideki akim yonu
degisimi tercih edilir. Asagidaki baglantida devir yonini degistirmek icin endivinin akim
yonunun degistirilmesi teknigi kullanmlmistir (Bunu anlamak icin Sekil 2.12 baglanti semasi
ile Sekil 2.13 baglant1 seklini karsilastirabilirsiniz.).

Bu baglantida endiiktor sargr baglantilar: sabit tutulmustur (Sekil 2.13).
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Sekil 2.13: Kompunt motorun endivi akimimin yon degistir mesi
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Uygulama 1

So6nt motorun giris gerilimini ve uyartim akimint degistirerek devir sayisim ve devir
yonuni degistiriniz.

Islem Basamaklar: Oneriler

» Motoru secerken etiketine bakimz.

» Avometre ile klemens kutusunda bulunan
uclar: tespit ediniz.(Endivi, endiktor varsa
yardimci sargr uglarr)

» EndUktor ve endlvi uclar1 baglantilarinin

yanlis baglanmamasina dikkat ediniz.

Son kontrolleri yaptiktan sonra motora uygun

DA gerilimini dgretmeninizin kontrol inde

uygulayinz.

Reostanin direncini degistirerek motor devir

say1sinin degistigini gorinuz.

Semaya uygun baglantiyr yapinz.

LMR reostasinin uglarini semaya uygun olarak

baglanmalidir.

Qst reostasinin degerini degistirerek devir

say1sinin degistigini goriiniz ve tablo

olusturunuz.

» Devir yonunu degistirmek icin endivi
uclarindan gegen akim yénuni degistirmeye
dikkat ediniz.

» Enduktorden gegen akimin yoninu degistirerek
devir yoninin degistigini de inceleyiniz.

Y

» Dogru akim motorunun tip ve
baglant: seklini tespit ediniz.

» Motorun devir say1si ayart igin
gerekli teknigi seciniz.

» Calismaicin baglantiyr yapiniz.

YV VV V
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Uygulama 1

Seri motorun giris gerilimini ve uyartim akimini degistirerek devir sayisini ve devir
yonunu degistiriniz.

Islem Basamaklari Oneriler

» Motoru secerken etiketine bakimz.

» Avometre ile klemens kutusunda bulunan
uclar: tespit ediniz.(Endivi, endiktor varsa
yardimci sargn uclari)

» Enduktor ve endiivi uglar: baglantilarinin

yanlis baglanmamasina dikkat ediniz.

Son kontrolleri yaptiktan sonra motora uygun

DA gerilimini 6gretmeninizin kontrol inde

uygulayinmz.

LMR reostasi ile endiividen gecen akimi

degerlerini kaydediniz.

Reostanin direncini degistirerek motor devir

say1simin degistigini gorinuz.

Semaya uygun baglantiyr yapinz.

LMR reostasinmin uglarimn baglantisi semaya

uygun olmasina dikkat ediniz.

Seri motor bosta calismamalidir, dikkat ediniz.

Qst reostasinin degerini degistirerek devir

sayisimin degistigini gorinuz ve tablo

olusturunuz.

Devir yonini degistirmek icin endlvi

uclarindan gegen akim yoninu degistirmeye

dikkat ediniz.

» Enduktorden gecen akimin yonini de
degistirerek devir yonlnun degistigi
inceleyiniz.

» Yaptiginiz islemi rapor haline getirerek
Ogretmeninize sununuz.

A\ 4

» Dogru akim motorunun tip ve
baglant: seklini tespit ediniz.

» Motorun devir sayisi ayart igin
gerekli teknigi seciniz.

» Calismaicin baglantiyr yapiniz.

VV VYV V VYV

A\ 4
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Uygulama 3

Kompunt motorun giris gerilimini ve uyartim akimuni degistirerek devir sayisim ve
devir yonuni degistiriniz.

Islem Basamaklari Oneriler

Motoru secerken etiketine bakiniz.

Avometre ile klemens kutusunda bulunan uglar:
tespit ediniz.(Enduvi, endiktor varsa yardimc: sargi
uclari)

Enduktor ve endivi uclar: baglantilarimin yanlis
baglanmamasina dikkat ediniz.

Son kontrolleri yaptiktan sonra motora uygun DA
gerilimini 6gretmeninizin kontrol inde uygulayiniz.
LMR reostas! ile endiividen gegen akimi degerlerinin
degisimini kaydediniz.

Reostanin direncini degistirerek motor devir sayisinin
degistigini goruniz.

LMR reostasinin uclarint semaya uygun olarak
baglayiniz.

Qst reostasimin degerini degistirerek devir sayisinin
degistigini goruniz ve tablo olusturunuz.

Devir yoninu degistirmek icin endivi uclarindan
gegen akim yoninu degistirmeye dikkat ediniz.
Isterseniz endiiktorden (sont ve seri) gegen akimin
yonunu degistirerek devir yoéninin degistigi
inceleyiniz.

» Yaptigimz islemi rapor hdline getirerek
Ogretmeninize sununuz.

\ A%

» Dogru akim motorunun tip ve
baglant: seklini tespit ediniz.

» Motorun devir sayisi ayar
icin gerekli teknigi seciniz.

» Calismaicin baglantiyr
yapinz.

vV Vv ¥V VvV V VYV V V
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KONTROL LISTESI

Bu faaliyet kapsaminda asagida listelenen davramslardan kazandigimz beceriler icin
Evet, kazanamadiginiz beceriler icin Hayrr kutucuguna (X) isareti koyarak kendinizi

degerlendiriniz.

Degerlendirme Olciitleri

Evet

Hayr

1. Dogru akim motorunun tip ve baglant: seklini tespit ettiniz mi?

2. Motorun devir sayisi ayari icin gerekli teknigi sectiniz mi?

3. Calismaicin baglantiy1 yaptimz mi?

DEGERLENDIRME

Degerlendirme sonunda “Hayir” seklindeki cevaplarimizi bir daha gdzden geciriniz.
Kendinizi yeterli gormiyorsamz, O0grenme faaliyetini tekrar ediniz. BUtun cevaplariniz

“Evet” ise” Olgme ve Degerlendirme’ye geginiz.



Asagidaki cimlelerin basinda bos birakilan parantezlere, climlelerde verilen bilgiler
dogruise D, yanlisise Y yaziniz.

) LMR reostasimin M ucu enduiktore baglanr.
) S6nt motorun enduktor sargist endiiviye seri baglanir.

) S6nt motorun kutuplardan gegen uyartim akim arttikga devir sayisi da artar.

) Kompunt motorda sOnt sargr ile seri sargr endiiviye daima seridir.

) Enduividen gegen akim yOn degistirirse devir donti degisir.

N o g bk~ w D PE

(
(
(
() Seri motor endiktor sargisindan gecen uyartim akim endiividen de gecer.
(
(
(

) Kompunt motorun devir ayar: sont sargidan ya da endividen gegen akimin yon
degistirmesi ile yapilir.
() Elemeli kompunt motorun yiku arttik¢a devir sayisinda azalma ol ur.
() Cikarmal1 kompunt motorda seri ve sont sargidan aym akim gecer.
10. ( ) Cikarmali kompunt motorun devir yont, seri sargidan gecen akim yonu

degistirilerek yapilir.

DEGERLENDIRME
Cevaplarinizi cevap anahtariyla karsilastiriniz. Yanlis cevap verdiginiz ya da cevap

verirken tereddit ettiginiz sorularla ilgili konular: faaliyete geri donerek tekrarlayiniz.
Cevaplarinizin timi dogru ise “Modul Degerlendirme’ye geginiz.
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MODUL DEGERLENDIRME

Asagidaki cimlelerin basinda bos birakilan parantezlere, climlelerde verilen bilgiler

dogruise D, yanligise Y yazinmz.

1 () iletkenden akim gegerse etrafinda manyetik alan olusur.

2. () Endiktor DA motorlarinda duran kissmdir.

3. () Sont motorun enduktdr sargist endiviye seri baglanir.

4. (' ) Seri motorda seri sargi ince kesitli ok sipirlidir.

5. () Kompunt motorda tek bir sargi ¢esidi bulunur.

6. () Uyartim akinu endiividen gecer.

7. () Enduktordeki miknatisiyet yani manyetik alan artarsa devir sayisi azalir.

8. () Endiviye seri diren¢ baglamak devir sayin azaltir.

0. () Devir yonu sadece endiividen gecen akim yonii degistirilerek yapilmaktadr.

10. ( ) Dogru akim motorunun devir yoni endividen ve endiktérden gegen akimlarin
aym anda degismesi ile yapilamaz.

11. ( ) LMRreostasinin M ucu endiktore baglanir.

12, ( ) Sont motorun endiktor sargisi endiviye seri baglanir.

13. () Sont motorun kutuplardan gegen uyartim akim arttikga devir sayisi da artar.

14. () Seri motor enduktdr sargisindan gegen uyartim akim endlividen de geger.

15. () Kompunt motorda sont sargi ile seri sargr endiiviye daima endlviye seridir.

16. () Enduviden gegen akim yon degistirirse devir yonu degisir.

17. () Kompunt motorun devir ayar: sOnt sargidan ya da endividen gegen akimin yon
degistirmesi ile yapilir.

18. () Elemeli kompunt motorun yiku arttikca devir sayisinda azalma ol ur.

19. () Cikarmali kompunt motorda seri ve sont sargidan ayni akim geger.

20. () Gikarmali kompunt motorun devir yonu seri sargidan gecen akim yonu
degistirilerek yapilir.

DEGERLENDIRME

Cevaplarinizi cevap anahtariyla karsilastirimz. Yanlis cevap verdiginiz ya da cevap

verirken tereddit ettiginiz sorularla ilgili konular: faaliyete geri donerek tekrarlayiniz.
Cevaplarinizin tumi dogru ise bir sonraki modile gecmek icin dgretmeninize basvurunuz.
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CEVAP ANAHTARLARI

OGRENME FAALIYETI-1'iN CEVAP ANAHTARI

Dogru
Dogru
Yanhs
Yanhs
Y anhs
Y anhs
Dogru
Dogru
Yanhs
Dogru

BSlo|o|~N|o|a|s|w Nk

OGRENME FAALIYETIi-2’ NIN CEVAP ANAHTARI

Dogru
Y anhs
Y anhs
Dogru
Yanhs
Dogru
Dogru
Dogru
Y anhs
Yanhs

Slo|o|~N|o ||~ w Nk

37



MODUL DEGERLENDIRMENIN CEVAP ANAHTARI

1 Dogru
2 Dogru
3 Y anhs
4 Y anlhs
5 Y anlhs
6 Y anhs
7 Dogru
8 Dogru
9 Y anlhs
10 Dogru
11 Dogru
12 Y anhs
13 Y anhs
14 Dogru
15 Y anlhs
16 Dogru
17 Dogru
18 Dogru
19 Y anls
20 Y anls

38



KAYNAKCA

ALTUNSACLI Adem, Elektrik Motorlar1 ve Siriiciileri, Color Ofset,
Kahramanmaras, 2003

COLAK Seref, 10. Siniflar icin Atélye, Color Ofset, Kahramanmaras, 2000.
GORKEM Abdullah, Elektrik Makineerinde Bobinaj, Corum,1994.

39



