476

e transformatori

ve
mikrosin
Belike URAL

Otomatik denetimde potansiyo-
metrelerin hata saptayici (de-
tektdr) olarak kullanilmasi
¢ok yaygindir. Ancak bunlarin
da; firca ve sargil eskimesi,
alcak gerilim duyarlidinin az-
1131, sinirli agisal doénme gibi
bazi sakincalari vardir. Bunun
igin diger olanaklar Uzerinde
de duruluyor. Denetleme mili-
nin ag¢isiyla denetlenen milin
acisi arasindaki farki o6lcmek
ve bu farki elektriksel sinyal
gerilimine c¢evirmek ig¢in diger
bir yoéntem, manyetik badlanti
ilkesinden kaynaklaniyor. Bun-
lar da cesitlidir, en cok kul-
lanilani senkrolardir. Ayrica
pikoflar, dogrusal transforma-
térler, diferansiyel transfor-
matdrler ve E transformatdrle-
ri de bu ilkeye gdre calisgir
(Sekil 1) .
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Sekil 1. E transformatdrii

1. E TRANSFORMATORU

E transformatdri, biri E bigi-
minde ve lzeri sarimli, digeri
I bi¢iminde olan iki manyetik
béltmden olusur. AA gerilimi

E nin orta sargisina verilir.
E transformatérinin alt ve

Ust bacagindaki sargilarda o-
lusan Vi ve V, gerilimleri I
big¢imindeki séntleyici 6Fenin
konumuna gére dedisir. V~ ve
V2 gerilimlerinin farki, E
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Sekil 2. Séntleyici 6genin
konumuna gére Vi ve V2
gerilimlerinin'
degismesi.
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Sekil 3.

transformatdriiniin ¢ikis geri-
limidir. S6ntleyici 6ge nor-
mal konumundayken, V\ ve V2
gerilimleri birbirine egittir,
biraz yukarida ise, manyetik
yolun alt boélimiinlin yiliksek
reliiktansindan otird Vi , V, yi
geger, Vj* -V, nin bir genligi
ve y6nli vardir. SoOntleyici 8-
Geyi normal konumundan asagi-
yva indirirsek V, ,Vi i geger.
Fark gerilimi ilk durumdakine
egit, ancak ters yéndedir.
Fark geriliminin genligi sgont-
leyici gubudun sapma diizeyi
%?.le orantilidir ve sapmanin
asagl ya da yukari dogru olu-
su, gerilim vektérilniin yénlini
belirler. 6u ySntemi, iki 6§e-
nin konumlari arasindaki agi-
sal farki Olgmede kullanilabi-
lir.

Vj ve V, yi lireten iki sarim
biribirinin aynisi olmalidir.
Sarimlarda farklilik olursa;

VN ve V, arasinda faz kaymas1
doJar ve sifir gerilim elde
edilemez. Bunu vektdrel ola-
rak inceliyelim. E transforma-
tort ¢ok iyi yvapilmig ve soént-
leyici 6§e normal konumunda

ise; Vi® ve V, vektdrleri, bir-
birlerinden 180 derece kaymis
ve ayni genliktedir (Sekil 2) .

Sontleyici 6genin hareketi,
vektoérlerden birinin genligi-
nin artmasina, diJerinin azal-
masina yol agar. Ancak, arala-
rindaki faz kayikligi yine 180
derece olacaktir. Sargilarda
farklilik varsa, gerilim vek-
térleri arasindaki agi 180 de-
rece de§ildir (Sekil 3).

Bunda yine, vektdrlerin genlik
ve faz agilari gdntleyici &§e-
nin konumuna baglidir.

E transformatdriinde gerilimin
duyarlili§i, séntleyici 6Fenin
her yo6ndeki hareketi igin he-
men hemen ayni olmalidir.

Manyetik baglanti kullanan tiim

dizgelerde ve bu hata saptayi-
cisindaki temel sorun, harrao-
nik gerilimlerin varligidir.

Bu gerilimler, demirin dogru-
sal olmayan c¢alisma niteligin-
den ileri gelir ve akilarinin
yvolu ana akilarin yolundan
farklidir. V” ve V, gerilimle-
ri ilke olarak ayni fazda ol-
madiindan gerilimler yok ol-
maz. Gubugun sifir konumunda
bile, aygitin g¢ikis gerilimin-
de harmonikler vardir. Bu har-
monikler motoru isitabilir,
bazi durumlarda motorda moment-
ler olugturur ve ylkselteci
(amplifikatoérii) kismen ya da
tamamen doyurarak onun etkinli-
gini azaltair.

Herbir transformatdriin géntle-
yici &6§esinin sifir konumundan
ayni yer degistirmesinde, ayni
gerilimin alindidi ya da ga-
ligma erileri biribirine g¢ok
yakin olan iki E transformat&-
rinin kullanildi§i alanlarda
harmonikler daha az sorun ya-
ratair.
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Sekil 4. E transformatoriiniin gemilerin jiro pergelinde kullanilmasi.
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E transformatdérinin bir uygu-
lamasi, gemilerin jiro perge-
linde hata saptayici olarak
kullanilmasidir (Sekil 4) .

Transformatérin E boélumi, ji-
roskop ile konumunu degistiren
buylik bir halkaya baglidar,
yatayda 360 derece doénebilir
ve giris buyukliguinu belirtir.
Séntleyici ¢ubuk, E transfor-
matoérd ile ayni dizlemde hare-
ket eden halka lzerine yerlesg-

tirilmistir, 11k durumda soént-
leyici ¢ubuk, E c¢ubuklarinin
karsisindadir. Motor halkaya

digli ile baglidir. Boylece
¢1kis buyukligli E transforma-
tortne iletilir ve ikisinin
farki olan hata, yukselteg¢ten
gecirilerek sisteme verilir,
hatanin kaldirilmasina, iste-
nen dodrultunun elde edilmesi-
ne calisilir (Sekil 5) .

Konum denetimi yapilan sistem-
lerde, potansiyometre c¢ifti
verine, E transformatdri kul-
lanilabilir (Sekil 6) .

Bu durumda blok diyagrami Se-
kil 7'deki gibi olur.
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Sekil 7.

Bu sistemde E transformatdrl,
(1) ve (2) nolu milin konumla-
r1 arasindaki fark ya da dene-
tim ile sonu¢ arasindaki fark-
la orantili bir gerilimi yUuk-
seltece verir.

E transformatdrinin bir uygu-
lama alani da, silahlara hedef
buldurmaktir.

E transformatdrl, dodrusal yer
degistirmeyi ya da agisal yer
degistirmeyi &6l¢mek igin kul-
lanilabilirse de, ¢ok duyarli
montajl gerektirdiginden kul-
lanimi yaygin dedildir, yerine
ayni ilke ile ¢alisan, ac¢isal
dghmeyi O6lcmekte kullanilan
mikrosinden yararlanilir.

2. MIKROSIN

Stator ve rotor masif degildir.
Stator 4 kutupludur ve her ku-

tupta primer ve sekonder sargi-

lari vardir.
tur,

Rotorda sargi yok-
ancak stator kutuplari a-

rasindaki aki yolunun, reltk-
tansini dedistirir. Rotorda
sargl bulunmaddgindan, firca

ve kollektdér lamellerine de
gerek yoktur. Primer sargilar
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Sekil 6. Potansiyometre sistemi
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Sekil 8. Mikrosin

seri baglanmistir. Primer sar-
gilar AA gerilimi ile uyarail-

diginda; aki ikinci kutuptan
dérdiincliye, tlglincliden birinci-
ye akar. Sekonder sargilar da

seri baglidir, ikinci ve dér-
diincii kutuplardaki sargilarda
endiklenen gerilimler dglinci
ve birinci kutu sargilarindaki
gerilimler ile ters ydndedir
(Sekil 8) .

Rotor simetriktir ve sekilde
oldugu gibi sifir konumunda
ise, sekonderin g¢ikig gerili-
mi sifirdir. Rotorun hareketi-
ne bagli olarak sekonder g¢iki-
sinda bir gerilim olusur.

Mikrosin, gerilim ile ag¢i1 ara-
sindaki baginti dodrusal olacak
diger isglevlerden birini vere-
cek bicimde yapilabilir, moment
iletici olarak da kullanilabi-
lir.

Mikrosinin duyarligi,
dakika 100 mA ile uyarildigin-
da, yaklasik olarak 0,5 V/dere-
ce dir.
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