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8.1 ASENKRON MOTORLARIN YAPISI

Asenkron motorlar (endiksiyon motorlari) endistride en fazla kullanilan
motorlardir. Asenkron motorlarin devir sayilari yukle cok az degisir, bu
motorlar sabit devirli motorlar sinifina girerler. Dogru akim motorlarinda devir
sayisi buyuk sinirlar icinde degistirilebilir. Halbuki endiksiyon motorunun
devir sayisi sinirli olarak bir veya birkac kademeli degistirilebilir. Bu yonden
dogru akim motoru asenkron motordan Gsttindlr. Bununla birlikte

 Asenkron motorlar daha ucuz olmalari
* Az bakima ihtiyac duymalari

 Calismalar sirasinda elektrik arki meydana gelmemesi (D.A. motorlari
calisirken kollektor dilimleri ile fircalar arasinda kivilcimlar cikar).

*  Momentlerinin yliksek olmasi

* Elektronik sirlcllerle frekansinin degistirilerek hiz veya devrinin
ayarlanabilmesi

* Bir fazli, Gc¢ fazli, 6zel olarak da cok fazli tretilebilmeleri
* Alcak gerilim ve orta gerilimde de calisabilmeleri



8.1.1 Kisa Devreli Rotor (Sincap kafesli rotor)

Stator gibi silisyumlu saclar kalipla preste
kesilerek paket edildikten sonra rotor
kanallari icerisine aliminyum eritilerek
pres dokimle kisa devre kafes sargilari
meydana getirilir. Rotorun iki tarafinda
rotor cubuklarint  kisa devre eden
halkalarda, aliminyum dokim vyapilirken
klicik kanatciklar meydana getirilir. Sekil
8.1’de sincap kafesli rotor gorilmektedir.

Sekil 8.1 Sincap kafesli rotor




8.1.2 Sargili Rotor (Bilezikli Rotor)

Rotor saclari da enduvileri gibi kanall
olarak preslenir. Kanallara 120’ser
derece faz farkh Ug¢ fazh alternatif
akim sargilari vyerlestirilir.  Sargilar
yildiz veya Ucgen baglandiktan sonra
cikarilan  G¢ ug, rotor miline
sabitlenmis olan bileziklere tutturulur.
Her bilezik, milden ve diger
bileziklerden yalitilmistir. Bu bilezikler,
rotor sargilarina U¢ faz enerji tasiyan
fircalara basar. Sekil 8.2’ de sargili
rotor gorilmektedir.

Sekil 8.2 Sargili rotor




Sekil 8.3 Sincap kafesli asenkron motor yapisi
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9 - Montaj Ayagi
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11 - Klemens Kutusu ve Baglant1 Yeri
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13 - Motor Kapagi Yatak Burcu
14 - Dais Yatak Kapagi
15- Fan
16 - Fan Kapag1




8.2 ASENKRON MOTORLARIN CALISMA
PRENSIBI

Alternatif akim adindan da anlasilacagi gibi yonu ve siddeti
surekli degisen bir akim tipidir. Bu akim tam bir sinds egrisi
olusturur. 1 periyot eden tam bir sinus egrisinin 1 saniyedeki
tekrar sayisini frekans olarak adlandiriyoruz. Yani 50 HZzZ'lik
sebekemizde kullandigimiz gerilim saniyede 50 defa sinus
hareketi yapmaktadir.

1

LN

Sekil-8.4 Tek fazli sistem




Uc fazli asenkron motorlara uygulanan gerilimler birbirlerinden
120’ser derece ac¢i farkina sahiptir. Motorun stator blogu
icerisinde manyetik alani olusturan kutup sargilari bulunur. Bu
sargilar birbirlerine 120°lik acilarla vyerlestirilmistir. Sargilara
enerji verildiginde olusan manyetik alan sirekli donmeyi
gerceklestirecek bir manyetik alan olacaktir. Hareketli bir
manyetik alan icerisinde kalan iletkende gerilim olusur. Uzerinde
gerilim olusan iletkende manyetik alan olusturur.
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Sekil-8.5 Ug fazli sistem



INDUKSIYON TIPI MOTORLARDA MANYETIK ALAN

gevrimin baslangici gevrimin yarisi cevrimin tamamlanmasi

Stator Stator Stator

Bir Elektrik Motorunun Calismasi



TEK FAZLI MOTOR TIPLERI

1. Universal motor (firca ve komitatorlii)
2. Ayrik (split) fazli(RSIR)
3. Golge kutuplu

4. Kapasitor kalkisl, induksiyon calistirmali
(C.S.I.LR))

5. Kapasitor kalkigli, kapasitor calistirmali
(C.S.R))

6. Daimi ayrik kapasitoriu (P.S.C.)
7. Repulsiyon-induksiyon (tepkili-etkili)
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ACIK TiP BiR MOTORUN PARCALARI

kaymali yatak

mil ucu pervanesi

itme rondelasi

santrifiij mekanizma
baglanti saplamalan rotor ve kanatlar
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COK KULLANILAN MOTOR KAIDE BAGLANTILARI

—

sabit baglanti

fan gbvde montesi

kelepceli baglanti
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8.3 DOGRU AKIM (DC) MOTORLARI

DC motorlar statorda olusturulan sabit manyetik alanin rotorda
olusturulan sabit manyetik alani itmesi ve cekmesi prensibine
gore calisir.  Statorda kuzey glney ekseninde olusan sabit
manyetik alana karsi, rotorda bu eksenden belli bir acida kayik
olarak vyerlestirilen sargida ikinci bir sabit manyetik alan
olusturulur. Rotorun hareketi ile rotor sargisinin stator sargisiyla
ayni eksene gelmesi ve hareketin sona ermesini engellemek icin
rotor Uzerinde birden fazla sargi olusturulmustur. Bu sargilar gene
rotorun Uzerindeki bir kolektdrde toplanir. Kolektdre uygulanan
gerilim komdir veya fircalar vasitasiyla aktarilir.  Komur veya
fircalar sabit eksende oldugu icin rotor dondukce gerilim
uygulanan sargilarda degisecektir. Her defasinda stator eksenine
belli acida manyetik alan olusturan sargiya gerilim tatbik
edildiginden donme slrekli devam eder. Bu durum Sekil 8.9'da
gosterilmistir.



DC motorlarin  yol alma momentleri
yuksektir ve devir sayilari genis bir saha
boyunca ayarlanabilir. Donus yonu
degistirilmek istendiginde rotora uygulanan
gerilimin polaritesi degistirilir. Yani + ve —
uclari ters baglanir. Rotor (enduvi) akimi
azaltihp cogaltildiginda motorun devri de
degisecektir. Bu tip motorlarin  klima
sistemlerinde kullanilamamasinin en buyuk
nedeni, hermetik(tamamen kapal) yapi
icerisindeki kompresorlerin yag ve sogutucu
akiskanin komiurlere yapacagi negatif etki ve
asindiginda  komdurlere ulasilamamasidir.
Kémdurlerin zaman icerisinde degistirilmeleri
gerekmektedir.

Komiitator

Firca
(Komur)

Daimi
l Miknatis

Sekil-8.9 Dogru akim (DC) motoru




*Tam kapali (hermetik) kompresorlerde bu islem
ancak kompresor tasinin kaynakla acilmasi ile
gerceklestirilebilir.

*Bu durum oldukc¢a zor ve maliyetlidir. Bu nedenden
dolayr klima sistemlerinde sabit miknatish DC
motorlar kullaniimaktadir.

*Bu tip motorlarda statoru sargili endulivisi sabit
miknatistan olusan veya enduvisi sargili statoru sabit
miknatistan olusan yapilar kullanilabilir.

Ancak bu Dbelirleyici degildir. Statoru sabit
miknatislardan olusan fircasiz (brushless) DC
motorlarda rotor oyuklari icerisindeki sargilarin
olusturdugu manyetik alan sayisi ile stator
uzerindeki sabit miknatis sayisi ayni degildir.

*Sekilde anlasilma rahatligi acisindan rotordaki tek '
bir sargl sembolize edilmistir. Gercek motorda diger .\
oluklarda da sargilar bulunmaktadir. 12 Stator

14 Kutup

Sekil-8.10 Firgasiz DC motorda kutup ve statorlar



Rotordaki sargilar birbirleriyle iliskilendirildikten sonra kare
dalgalar halinde akim tatbik edilmektedir. Tatbik edilen akim,
dogru akim olup tatbik edilme sikhgi, devir sayisini belirler. Yapi
bilesenleri basit ve maliyeti dusik bir tetikleme (komdutasyon)
moduli ile bu islem gerceklestirildiginden motorun imalat
maliyeti de duasuktir. Sekil 8.11’de kicuk kapasiteli bir fircasiz
motor ve hiz moduli gosterilmistir.

Sekil-8.11 Kiigiik kapasiteli bir fir¢casiz motor ve hiz modiilii



Bu tip motorlarda tetikleme hizini ayarlamak icin rotorun
konumunun bilinmesi gerekir. Bu nedenle motor, rotorun
konumunu surekli olarak algilayan ve bildiren bir rotor konum
sensoru ile donatiimistir. Tetikleme modualindeki yari iletken
invertérin ve rotor konum sensorunin kombinasyonu
sonucunda, klasik DC makinelerindeki gibi dogrusal hiz-
moment karakteristigine sahip bir elektronik strtci sistemi
meydana getirilir Otomatik senkron calismasi, tetikleme
sinyallerine gore cikis Ureten vari illetken inverter ile sirall
olarak sargilara akim yonlendirilerek gerceklestirilir.

Dogru akim motorlarinda endlvinin donmesiyle beraber
enduvideki sargilarin kutup sargilarinin yarattigi sabit manyetik
alani kesmesi sonucunda Uuzerinde bir indikleme gerilimi
olusur. Motorun cektigi akimin dismesine neden olan bu
gerilime, zit elektromotor kuvveti denir(zit EMK).



8.3.1 Fircasiz DC Motorlarin Avantajlari

1. Yuksek verim

Dogrusal moment-hiz iliskisi

3. Yuksek moment-hacim orani (az bakir
gerektirir)

4. Fircalarin ve kolektorin olmayisi (daha az

nakim, tehlikeli ortamlarda

cullanilabilme)

N




8.3.2 Fircasiz DC Motorlarin Dezavantajlari

B wnN e

Harici glic elektronigi gerektirir.

Uygun calisma icin rotor konum bilgisi gerektirir.
Hall etkili sensorlere gerek vardir.

Algilayicisiz ydntemlerin kullanimi ilave
algoritmalar gerektirir.

AC sebekelerde DC donlsumu yapilarak
kullanilabilir.

Harici glc surlcusu elektronik devresi disinda
harekete gecirilemezler.



8.4 ELEKTRONIK KONTROLLU DC
MOTORLAR (EC MOTORLAR)

Eski DC motorlarindaki karbon firca ve kolektérden farkli olarak
elektronik tetiklemeli bir strtcl Unitesi mevcuttur. Asinan bu
elemanlar yerine ariza yapmayan elektronik tetiklemeli motor
gelistirilmistir.

EC motor, motor Uzerine konan tek devre olarak Uretilir ve sadece
degisen akim etkisiyle elektronik yonlendirme birimi ile kontrol
edilen tek sargiya sahiptir. Elektrik akimi, rotor Gzerinde bulunan,
miknatis tarafindan etkilenerek bir manyetik alan olusturur. Bu
etki motor Uzerinde donme momenti olusturur. Rotor lzerinde
doner daimi miknatis alaninin bagil dénme etkisini sirekli hale
getirmek icin elektrik akiminin anahtarlanmasi(ac-kapa) gerekir.
Daimi miknatisin bu konumu bir Hall etki sensori yardimiyla
kaydedilir ve sonucta bu sinyal elektronik kontrole yonlendirme
icin tasinir.



Donme Yonua . Donme Yoni — &

Hall IC (sensdr)

Daimi
Miknatisli Rotor

Bobinli Stator

Sekil-8.12a) Maksimum donme momenti konumu Sekil 8.12b) Yonlendirmeden kisa siire sonraki konum

Dikkat: EC motorlar elektronik yonlendirme Unitesi olmadan asla
calistinimamalidir. Elektrik hattina dogrudan baglama motora hasar verecektir.

Geleneksel DC motorlarin bir dezavantaji da firca temasi sirasinda kivilcim
cikarmalaridir. Bu firca temasindaki kivilcimin ana nedeni yuksek frekanstaki
girislerdir. Bu motorlar glic sebekelerinde calismalari esnasinda elektrikle
calisan elektronik devreli elemanlar lzerinde parazit yapabilmektedir. Ayni
zamanda maksimum hiz limitlerinde vyiksek hizdaki fircalamalarda isi
yukselmektedir.



Kalici miknatisli motor

indiiksiyon motor

60 L 1 1 1 J
0 30 60 90 120
Devir sayisi [Hz]

Sekil-8.13 Indiiksiyon motorlar1 ile daimi miknatisli DC motorlarin verimlerinin karsilastiriimasi




8.6 UNIVERSAL (SERI) MOTOR

Universal motor dogru akim seri motoruna benzer. Statoru sac
paketlerinden cikintili kutuplu olarak yapilmis kutuplara kutup
bobinleri yerlestirilmistir. Rotor dogru akim makinesi enduvisi
gibidir, silisli sa¢c parcalarindan yapilmistir. Rotor oluklarina
verlestirilen sargilar D.A enduvi sargilari ile aynidir. Yapisi
nedeniyle hem D.A. hem de A.A. da kullanilir. Her iki akimda da
kullanildigi icin bu motorlara Gniversal motor denilmektedir.



https://www.google.com.tr/url?sa=i&rct=j&q=&esrc=s&source=images&cd=&cad=rja&uact=8&ved=0ahUKEwjBvq--ycTJAhUJ_nIKHQHWDIEQjRwIBw&url=https://en.wikipedia.org/wiki/Universal_motor&psig=AFQjCNF1lmzin9QUizcyjtustKiadQG-gg&ust=1449399858950832

8.7 YARDIMCI SARGILI MOTORLAR (R.S.l.R.)

*Evsel ve hafif ticari
uygulamalarda lc fazli motorlar
kullanilamadiqgi icin tek fazli
yardimci sargili motorlar tercih
edilir.

*Bu motorlara “ayrik fazli
motorlar” da denir.

*Golge kutuplu motorlara gére
daha yliksek glic tretirler.

*Uzerlerinde kapasitér bulunmaz.

*Glic Araliklar1 1/20 BG - 3/4 BG
arasinda degisir.

Hem kapali (hermetik) hem de

acik, hem de yari kapali tiplerde
olabilirler.

Resistance Start - Induction Run (RSIR)

p—
- .

Current Relay

>
—o Fo—b

Conttol

These current relays

\ | plug onto the
compressor's R and S

',/\ terminals. So the

wires are only there to

&
show a circult
completion.



http://www.mig-welding.co.uk/forum/threads/motor-problem.36412/page-3

R.S.I.R. Motorlar

pusrods  REPULSION

Cc Shorting ring
\ MECH attached 10 shafts

Flyweights Commutator attached
attached 10 shafts " 1o shafts
- Spring opposing flyweights
Brush holder attached
to push rods
Rotor coil 2
(One shown)
Foil coil
(One shown)

REPULSION START

INDUCTION RUN



http://www.electrical-knowhow.com/2012/05/classification-of-electric-motors-part_17.html

Motorun ilk hareketi esnasinda yardimci sargi devreye girer, daha sonra
devreden cikar. Sekil 8.15'te yardimci sargili motorlarda ilk hareket
esnasinda hiz-moment degisimi verilmistir. Sekil incelendiginde motor
harekete baslarken moment seviyesi %350 iken hiz degisimiyle moment
seviyesi artmakta, yardimci sarginin devreden cikmasiyla hiz %100 iken
momentte %100 de sabitlenmektedir.

.y
S 400 — _T
.E J___,..-F"' '
= Ana ve Yardimer®
a% 300 Sara Birhilite
s |
T I
= # \V‘
E': 200 Anahtarlama Nolitas: {
Ana Sar@; \\
100 s

-

20 40 60 S0 100
Hiz De gisimi(%o)

Sekil-8.15 Yardimc sargilit motorlarda ilk hareket esnasinda hiz-moment degisimi



8.7.2 Yardimci Sargili Motorlarin Kullanim Alanlari

*Vantilatorler ve aspiratorler.
*Fanlar

*Briilorler

Pompalar

*Su pompalari

*Ev tipi sogutucu kompresorleri



Merkez kag
Anahtar

fiel

Yardunm Smcap kafesli Anasrgl
Sarg Rotor

 Ana (Ly ' @ -
Sarglar (L, — . rZL 2

Yardmma (I3
Sarglar (L4

Sekil-8.16 Yardimci sargili motor

Sekil—8.17 Yardimci sargili motor sargilar




MOTOR SARGILARININ OZELLIKLERI

ANA SARGI YARDIMCI SARGI

disik direng AN~ yiksek direnc \/\/\V\V \/-

daha kalin kablo U0 ince kablo  —~TV0000

az sanm sayisi ~§EOE VG~ fazla sanm sayist —~ 000000000

kutup yuvasinda - 1,
tiste sarilir
kutup yuvasinda

alta sarilir J:g
> Jevhal kutup/ar/ K
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MOTOR KALKIS MEKANIZMALARI

1. Kalkig roleleri

2. Santrifuj anahtarlar




AYRIK FAZLI MOTOR ELEMANLARI

termik rotor santriflij anahtar
o \ \\ /
eneji girisi q 0o\ ( )
[ — O 2
\ N\ 00P©
ve e (LTI
drenc  bimetaldisk  \ ™~
ey yardimei sarg
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MOTOR DONME YONLERI

santrifiy) Anahtar

- 1 Y2 gaat ibresi
Yardunc Sarga Yoniinde

ANA SARGI

Y1 saat Ibresi

Yardunct Sargl  Teprs Yiniinde
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GOLGE KUTUPLU MOTORLAR

dénme yonii

golgeli kutuplar

ana kutuplar



GOLGE KUTUPLU MOTORLARIN KULLANIM
ALANLARI

1. Evaporator fanlari

2. Kondenser fanlari

3. Pencere tipi klimalarin fanlari
4. Kazan korukleri

5. Kazan yanma fanlari

6. Zamanlayicilar (timer)



STATOR TASARIMLARI

1. Kutuplar levhali (yaprakl)
sacglardan yapilmistir.

2. Kutuplar yarikhdir. golge kutup

3. Kalkis sargisi yarik ortusu
icindedir.

ana kutup

4. Her golge bobin bir kapali
sarim olusturur.

levhali niive



KUTUP SAYILARI VE DEVIR SAYISI

Iki kutuplu: 3000 d/d
Dort kutuplu: 1500 d/d
Alt1 kutuplu: 1050-1100 d/d

NOT: Bu devir sayilari senkron hiz olup rotorun hizi stator arasindaki
kaymaya baglidir.
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GOLGE KUTUPLU MOTORLARIN
OLUMSUZLUKLARI

1. Momentleri dusuktur.

2. Hizlan degiskendir (Bu motorlarin devirleri yuke ve voltaja bagl
olarak degisir.)

3. Verimleri dusuktur.



DONME YONUNU DEGISTIRME

A) MEKANIK OLARAK:

1. Rotor ters cgevrilir

2. Golge yariklarindaki sargilar diger taraftaki yariklara gegirilir
B) ELEKTRIKSEL OLARAK:

1. Her golge bobinde iki alan ayari yapilir

2. Govde icinde iki ayn golge kutup statoru kullanilir



DONME YONUNU DEGISTIRME

Stafor sargisi —

.........

.......
............

= =350 golgeli kutup

stator sargisi

rotor yiizeyi —=

S hat girisi

CKCY anahtar

i )
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HIZ DEGISTIRME YONTEMLERI

A) STATOR SARGISINI BOLME:

1. Yuksek hiz: Sargida en az diren¢ olusturulur

2. Dusuk hiz: Sarginin butunuinde direng olusturulur
B) REAKTOR BOBINiI:

1. Stator sargisi ile seri baglanir

2. Dusuk hiz: Reaktor dolastirilir
3. Yuksek hiz: Reaktor devre digi birakilir




Hiz Degistirme Yontemleri

&

SARGIYI AYIRMA DEVREDE DIRENG ELEMAN! KULLANMA
yiiksek hiz
yUkiek hiz )
— ‘@‘M
aiistik hiz 7 distik hiz

diren¢ elemani

direng elemant



GOLGE KUTUPLU MOTOR ARIZALARININ
YAYGIN CARESI

Golge kutuplu motorlar ucuzdur, tamir ve sokulmesi i¢in zaman
harcamak gerekir. Bu nedenle genelde tamir yerine degistirme islemi
uygundur.



KAPASITOR MOTORLARININ TIPLERI

1. Acik tip

2. Hermetik tip



KAPASITOR MOTORLARININ
OZELLIKLERI

1. Temel olarak tasarimlari bir ayrik motora benzer.

2. Kalkig kapasitoru, kalkis sargisi ile seri

baglanmistir. (Potansiyel role baglantisi haricg)
3. Yuksek kalkis momentine sahiptirler.
4. Dusuk akim ceker, yuksek verimlidir.

5. Daimi (caligma) kapasitoru her iki sargiya paralel

baglanir.



KAPASITOR KALKISLI, INDUKSIYON CALISMALI
(C.S.I.R.) MOTORLAR

Centrifugal
switch

+ S

Starting
capacitor
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KAPASITOR KALKISLI, INDUKSIYON CALISMALI
(C.S.I.R.) MOTORLAR

1. Aynik fazli motorlardan daha agir yukler igin
tasarlanmislardir.

2. Kalkistan sonra bir role veya anahtar kapasitoru
devre disi birakir.

3. Tek veya iki fazh olarak kullanilabilir.



KAPASITOR KALKISLI, KAPASITOR CALISTIRMALI
(C.S.R.) MOTORLAR

Termik

@ C
Kalkis

kapasitoru

Role veya4|

santrifuj
anahtar

230V __

Daimi kapasitor




KAPASITOR KALKISLI, KAPASITOR CALISTIRMALI
(C.S.R.) MOTORLAR

1. Kalkis momentleri yuksektir.

2. Kapasitor motorlar yuksek verimli oldugundan daha
dusuk akim ceker.

3. Yuksek gug¢ katsayisina sahiptirler.
4. Ani kalkista kapasitansi arttirir.

5. Ana sargiya gectiginde kalkis sargisi devrede kalrr.

(I}Iotj Bu yardimci sargi, ana sargiya gerektiginde yardimci
olur.



DAIMI AYRIK KAPASITORLU (P.S.C.)

MOTORLAR
1. Acik tip 2. Hermetik tip




DAIMI AYRIK KAPASITORLU (P.S.C.)
MOTORLAR

1. Bu tip motorlarda santrifuj anahtar veya kalkis rolesi
yoktur.

2. Kalkis momenti dusuktur.
3. Donme yonu ters cevrilebilir.

4. Potansiyel role ve kalkis kapasitoru (guclu kalkis
devresi) ile kalkis momenti arttirilabilir.



DAIMI AYRIK KAPASITORLU (P.S.C.)

MOTORLAR
L, L, L, L,
daimi kapasitor T L % é
s E A
e | ©
C L S

S

R R w S
hermetik kompresor
\_ i /K




UC FAZLI MOTOR TIPLERI

1. Senkron
2. Sincap kafesli
3. Sargili rotorlu

4. EC Motorlar



UC FAZLI MOTORLARIN ELEKTRIKSEL
OZELLIKLERI

1. Ug faz besleme voltaiji

2. Tek veya iki farkl voltajda calisabilir

- Tek voltajli olanlar alti motor ucuna sahiptir.

- Iki voltajlilarda dokuz motor ucu bulunur.

3. Rotor (Sargil veya sargisiz olabilir.)

4. Stator

- Uc tekli faz sargilari

- Her sargi 120° elektrik faz acisi ile birbirine baghdir.



UC FAZLI MOTORLAR

7L/ ¥/
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MOTOR MARKA LEVHASI UZERINDEKI
IMALAT BILGILERI

® = O
[ WATT((})ELEKTRIK °
A.C. MOTOR
MODEL 500 TIPI KC FAZ 1
BG | 1% FREKANS (Hz) | 50 TYA 15/7.5
VOLT 120/240 DEVIR SAYISI| 1725
SIC. YUKS.| 40°C RKA.| 80/40
HIZM. KADEMES! | SUREKLI SERINO: | 25803
KOD S.F. 1.25

o PR




MOTOR KASNAK TIPLERI




YILDIZ MOTOR SARGILARI

11

Yildiz Baglanti Yildiz Baglanti




UCGEN MOTOR SARGILARI
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YILDIZ VE UCGEN MOTOR
KLEMENSLERI
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YILDIZ UCGEN




SENKRON MOTORLAR

1. Standart stator

2. Rotor DC gui¢ kaynagi uyarimhidir:
- Motor mili Gizerine monte edilir.

- Kalkis momenti saglar.

3. Dusuk momentli, kiguk motorlar uyarimh degildir.

4. Gug katsayilari yuksektir.



SENKRON MOTORLAR

stator (lig fazli)

manyetik kilit
2
S[-&
O / / DC kaynak
oynar bilezik ' —
=)
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SINCAP KAFESLI MOTORLAR

1. Indiiksiyon kalkigh ve indiiksiyon ¢alistirmali

2. Hizi1 iki faktore baghdir:
- Frekans

- Kutup sayisi

3. Dusuk-orta kalkis momentine sahiptir.



SINCAP KAFESLI MOTORLAR

baglantilar kaynakii
A\
pervaneli bilezik kusakiar
N s TN %
4 - ‘\v " L. ]!
2 ' < =
rotor kusagi

demir hiive
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SARGILI ROTORLU MOTORLAR

1. Fircalar bilezikle temashdir. 4. Gogunlukla su 6zelliklere sahip agir

2. Motor kontrolii: igslerde kullanilir:

- Degisken direng - Ylksek kalkis momenti

- Oto transformatér - Duzgun hizlanma

3. Degisebilen 6zellikleri: - Degigken hizlar
- Kalkis momenti

- Akim

- Calisma hizi

- Hizlanma ivmesi



SARGILI ROTORLU MOTORLAR

Q
, oner bilezi
ato 4 %
oner bilezi
)
i
LINE &
SLIP EXTEHNAL
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MOTOR YONU DEGISTIRME

V=1l

C, (duz) C, (Ters yon)

Motora baglanan u¢ fazdan ikisi anahtarlanarak yer
degistirirse motor ters yonde doner.



UC FAZLI EC MOTORLAR




Features of the EC flat motors:

— Flat design when space is limited

— Relatively high inertia

— Low detent (winding with iron core)

— Motor gradients that vary from the strongly

linear pattern

— Block commutation with and without

Hall sensors

— Small commutation steps through high number of poles of
the permanent magnetic rotor

— Highly efficient

— Hall sensor signal can be used for simple speed and position
measurements

— Combination options with gearheads

— Option of integrating electronics into the motor



Hall sensor circuit

The open collector output of Hall sensors does not normally
have its own pull-up resistance, as this is integral in maxon
controllers. Any exceptions are specifically mentioned in the
relevant motor data sheets.

Wiring diagram for Hall sensors

Hall sensor supply voltage

1

HFI.l"-I.lFl |

i
|
Control L
circuit | 1|' Hall sensor

I output

—— e

GND



"Y-circuit" "A-circuit"

W1 W1
U3a-1 U4-2 Ua-1 Ui.2
W2 W2
Ws\/ w:;\/
U223 U2.3

Signal sequence diagram for the Hall sensors Supplied motor voltage (phase to phase)

Conductivephases | I 1l IV V VI ui-;H— ‘ ‘

Rotor position 60 120 180 240 300 360 _

|| U -—4H

|| X
||

Hall sensor 1

Hall sensor 2

o= o= o=

Hall sensor 3




