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Bu makalede Tiirk standartlarinda 3 fazli
»senkron. motorlarin g¢egitli &zelliklerine gdére
siniflandirilmasi bé4zetolarakanlatilmigstir.
Motor seg¢iminde belirlenmesi gereken
degigskenler ortaya konmug, seg¢gimde
standartlardaki siniflandirmadannasil
yararlanilacagi belirtilmigtir. Kesintili ve
degigken yiliklerde motor se¢imi i¢in bir yéntem
gosterilmigtir. Motor giicii belirlenmesinde
gerilim degigmesinin ve gerilim
dengesizliklerinin dikkate alinmasinin &nemi
anlatilarak, se¢imin bu kogullarda nasil
yapilacagi tarif edilmigtir. Motor veriminin
Igletme maliyeti iizerinde etkisi ortaya konmug,
gerefinden biiylik motor kullanmanin getirdi§i
ekonomik yiik dikkate sunulmusgtur.

(*) Su Yazi 1. Ulusal Makina Tasarim ve imalat Kongresi-nde (Eyliil 1984) bktri
olarak sunulmustur.

1. GIRIS

akina tasarimcilari pek ¢ok

uygulamada elektrik motoru

secimi  problemiyle Kkarsi

karsitya kalirlar. Tlrkiye'de
bu konudaki kisith kaynaklar ve mo-
tor imalatcilarinin kataloglarinin ye-
tersizligi cogu kez en uygun motorun
secilmesi yerine, isi yapacak moto-
run segilmesi ile sonuglanan bir ¢6-
zume gidilmesine yol ag¢maktadir.
Uygulayicilarin standartlarda 6ngo6-
rilen cesitli tip elektrik motorlarinin
terminal karakteristiklerini tanimalari,
cesitli 6zelliklerini bilmeleri, tasarla-
diklari makinalarda performansin iyi-
lesmesine, bakim ihtiyacinin azal-
masina, dmriin uzamasina ve enerji
acisindan daha tutumlu ve ekonomik
makinadar yapilabilmesine yol aca-
caktir.

Bu yazida endustriyel uygulamalar-
da en yaygin olarak kullanilan, uc¢
fazli, calisma hizlari sabit, sincap ka-
fesli asenkron motorlarin segimi tze-
rinde durulacaktir. Bu motorlarin de-
gisken hiz gerektiren uygulamalarda
kullanimi, bilezikli asenkron motor-
lar, tek fazli asenkron motorlarin se-
¢imi gibi uygulayacilarin ilgisini ceke-
bilecek diger konulari ele almaya bu
yazinin kisith cergevesi imkan ver-
memektedir. Yine burada ele alami-
yacagimiz dogru akim motorlari, re-
luktans motorlari, senkron motorlar
ve Ozellikle gucu bir beygirden asagi
olan cesitli tip motorlar basgka bir ya-
zI gercevesinde tanitilmaya cgaligila-
caktir.

2. ASENKRON MOTORLARIN
BAZi OZELLIKLERI

Asenkron motorlar sebeke frekansi
(f) ve motorun kutup sayisina (p) ba-
gimli olan ve Esit.Vdeki gibi hesap-
lanabilen bir senkron hiz (n,) civa-
rinda cahsirlar.

n,. 1121 devir/dakiika (1)

P

Asenkron motorlarin galisma hizi da-

ima senkron hizin altindadir. Calis-
ma hizi (n) senkron hiz ve Esit.2 de

tarif edilen kayma (s) cinsinden
EsH.3 deki gibi yazilabilir.
,ma-s - Uii0- (2)
n-
n-(1-s).n, (3)
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Normal, sincap kafesli 3 fazli bir
elektrik motorunun moment hiz egri-
si Sekil 1'de 'A’ ile gosterilen karak-
teristik gibidir. Hemen farkedilecegi
gibi motorun devir sayisi maksimum
momente ulasilincaya kadar énemli
Olcide degismez. Bu nedenle
asenkron motorlar sabit hizli motor-
lar olarak anilirlar. Normal bir motor-
da kalkis momenti anma momentinin
1,5-2 misline ulasir. Devir arttikca
moment kalkis momentinin altina da
disebilir. Daha sonra bir maksimum-
dan (devrilme momenti) gecerek hi-
zin momentle cok az degistigi calis-
ma bdlgesine ulasilir. Motordan iste-
nilen moment devriime momentini
asarsa motor hizla devir kaybederek
durur. Normal bir motorun akim-
devir/dakika ‘karakteristigi Sekil 1'de
kesik cizgiyle gosterildigi gibidir. Kal-
kis aninda akim, anma akiminin 5-8
misline ulasabilir. Farkedilecegi gibi
motor akimi motorun devirden dus-
mesiyle hizla yukselir. Sekil 1'den
hemen anlasilacagi gibi, akimi dola-
yisiyla kayiplari hizla yiukselen moto-

Tiirkiye de iiretilen
motorlar genellikle IP
44 tipidir. Kisaca capt

1 mm den biiyiik
cisimlere karst ve su
sicramasina karsi

korunmuslardur.”

run yapisi akim-devir karakteristigini

de etkiler. Turk standartlarinda [1]

sincap kafesli asenkron motorlar 3
gruba ayrimgtir.

Moment { Akim a) Normal sincap
onmo momentinin § anmo oVimnn Kafesli motorlar (N
. Bumotorar
300-¢'8BP_ _ A nominal momentin
L 1,5-2 misli, kalkis
2501 - \ ™\ akim akimi nominal aki-
//r\.‘ y moment§ min 5 -8 mislidir
200~ L4 N (Sekil 1, karakte-

150{ «j X ﬂ ristik A).

>>

100- A b) Yol verme aki-
mi  sinirlandirnimig
50- Ozel sincap kafesli
motorlar (Ki tipi).
25-{ 100 genkron  ha Bu motorlarda kal-
i t\/ kayma_{ kis momenti nor-
@ 20 40 60 80 100 senkron hain | mal motorlardan
% 'si olarak | biraz daha dusuk-
tur. Kalkis akimi

Sekil 1. ASENKRON MOTORLARIN Moment-ha Karakteristigi.

run anma devir sayisinin altinda

uzun sireli cahstirimasi  mumkin

degildir.

3. ASENKRON MOTORLARIN
SINIFLANDIRILMASI

3.1. Moment Karakteristigine gore
Siniflandirma

Sincap kafesli motorlarin moment-
devir karakteristigi rotorlarinin yapi-
sina gore dedgisiklikler gosterir. Ftoto-
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nominal akimin 4-
5 mislidir (Sekil 1
Karakteristik B).

c) Yol verme momenti yikseltiimis
Ozel sincap kafesli motorlar (K2 tipi).

Bu tip motorlarda kalkis momenti
nominal momentin 2-3 misli olabilir.
Kalkis akimlari N ve Ki gruplarinda-

kinden daha dusuktur.

Bu gruptaki motorlar normal motorla-
ra yakin kaymalarda (%3-4) calisa-
cak bicimde yapilabilir (Sekil 1'de C
karakteristigi). Bu tip motorlarin tipik

uygulama alanlar kompresor veya
konveyor gibi yliksek kalkis momenti
isteyen uygulamalardir.

Motor karakteristigi Sekil 1'de 'D' ile
gosterilen bicimde de tasarimlanabi-
lir, bu tip motorlarin verimi dusik
tam yikte kaymalar yiksektir (%7-
11). Bu karakteristige sahip motorlar
kesintili calisan, cabuk hizlanmanin
gerektigi uygulamalarda ve delgi
presi gibi darbeli yikler icin uygun-
dur. Bu kosullarda motor genellikle
bir volanla desteklenir. Motorun, yik
momenti arttikca 6nemli dlguide devir
kaybeden tipten olmasi volanin da
devir kaybederek kinetik enerijisinin
bir kismini darbeye aktarmasi baki-
mindan dnemlidir.

d) Rotoru sargili motorlar (B tipi)

3.2. Koruma Bicimine Gore
Siniflandirma

Turk standartlarinda motorlar (do-
kunmaya, dis etkenlere, suya karsi)
korunma tiplerine gore asagidaki gi-
bi siniflandinimaktadir:

i) Korumasiz motor

i) Dokunmaya karsi korunmus motor
iii) Toza kars! korunmug motor

iv) Suya karsi korunmus motor

Korunmanin tipi etiket iizerinde iP
harflerini takibeden iki rakam ve bun-
lari izleyen U veya S harfleriyle belir-
tilir. Harfleri takibeden birinci rakam
(0-5 arasi) koruma derecesini, ikinci
rakam (0-8 arasi) suya karsi korun-
ma derecesini belirtir. Rakamlar iz-
leyen harf 'S’ ile korumanin motor
dururken, 'U" harfi ise motor caligir-
ken saglandigi anlasilir.

Turkiye'de Uretilen motorlar genellik-
le iP 44 tipidir. Kisaca capli 1 mm
den buyuk cisimlere karsi ve su sic-
ramasina karsi korunmuslardir. Bu
bakimdan tozlu ortamlarda, un fabri-
kalari veya marangoz atdlyelerinde
yeterli korunma saglayamayabilirler.
Motorun icine giren tozlar zamanla
0,25 - 0,75 mm civarinda olan hava
araligini tikayarak motorun dénmesi-
ni engeller, devir kaybina ve yanma-
sina neden olabilirler. Bu ve buna
benzer nedenlerle motorun koruma
tipi uygulamada motor 6mriini belir-
leyici 6nemli bir etken olmaktadir.

3.3. Calisma Ozelliklerine Gére
Siniflandirma

Asenkron elektrik motorlan kullanici-



nin uygulamaya uygun bir secim ya-
pabilmesini sadlamak lzere galisma
bicimine gére de siniflanmistir. Mo-
torun hangi siniftan oldugu etiket
Uzerinde 'S’ harfi ve onu takibeden
bir rakamla gosterilir. Bu siniflandir-
ma soyledir:

i) Sinirsiz siirede surekli calisa-
bilen motor (S1).

ii) Kisa sureli calisabilen motor
(S2).

i) Donemli kesintili calisabilen
motor (S3). Sekil ?de goéruldi-
gu gibi motor birbirini takibe-
den dénemlerde ayni sire igin
calisir. Motorun bir dénemde
hangi sure icin calisacagl ca-
lisma suresinin perioda orani
olarak belirtilir. DGnemin sire-
si belirtiimemisse motorun 10
dakikalik calisma dénemi icin
denendigi varsayilabilir.

iv) Yol vermeli dénemli kesintili
calisabilen motor (S4). Bu tip
motorlarda yol verme calisma
déneminin Onemli bir kismini
olusturur.

v) Elektriksel frenlemeli donemli
kesintili calisabilen motor (S5)
(Sekil 2ye bakiniz). Bu tip mo-
torlar donem icerisinde DA uy-
gulanarak, manyetik alan do-
nis yonu degistirilerek veya
benzeri bir yontemle frenlenir-
ler.

vi) Slrekli donemli calisabilen
motor (S6). Bu gruba giren
motorlarin anma gucl uzerle-
rindeki yik kalktiginda da don-
meye devam edecekleri dusu-
nilerek belirlenir.

vii) Elektriksel frenlemeli surekli
dénemli  calisabilen  motor
(S7). Bu tip motorlar S6 tipin-
den farkl olarak bir donem
icinde elektriksel olarak frenle-
nirler (Sekil 2ye bakiniz.)

Donemli hiz / yuk degismeli
sirekli calisabilen motor (S8)
Bu calisma biciminde motorda
kutup sayisi dedisebilen bir
veya birden cok sarim bulun-
maktadir.

3.4.Yalitim Cinsin* Gore
Siniflandirma

Bir elektrik motorunun hizmet verme
suresi galisma sicakhgiyla yakindan
ilintilidir. Bunun nedeni motorda kul-
lanilan yalitim malzemesinin 6mru-

viii)

Yuk
Ddnem
Perlod
N
lomon
S 3 sinifi
Yuk
Dénem 2. D .p".Yol verme
! ‘omjon

S 4 sinifi

[ h

YOk

L

Frenleme

Is 5 sufi

|

v

S 7 sinifi

SMI2.

CAUSMA OZELLIKLERINE
gore siniflandirmada motor
yOkObt veya birden cok sanm
bulunmaktadir.

nin sicaklik ve zamanin bir fonksi-
yonu olmasindandir. Yalitimin bozul-
masl malzemenin oksidasyonu ve
sertlesmesi sonucu mekanik daya-
nikhgini - ve dielektrik 6zelliklerini
kaybetmesiyle ortaya cikar.

Yalitim malzemelerinde bozulma ¢o-
gu kez zamana bagh ekponansiyel
bir degisim gosterir. Organik izolas-
yon malzemelerinin kullanildigi uy-
gulamalarda kabaca malzeme 6mru-
nin calisma sicakhginda her 8-10°C
artigla yariya indigi soylenebilir. Dog-
ru olarak tasarlanmis ve secilmis En-
dustriyel bir motorun dmriintin 10-30
yil arasinda olmasi beklenir.

Cizelge 1'de elektrik motorlarinin ya-
Iitim malzemesine gore siniflandinl-
masi, calisabilecekleri en yiksek si-
caklik ve termometreyle O&lcimde
izin verilen sicaklik yiukselmesi de-
Gerleri gosterilmistir. Normal motor-
larin en yiksek calisma ortam sicak-
g1 40°C olarak belirlenmistir. Bu or-
tam sicakhi@inin Ustline cikan uygu-
lamalarda motorun normal yukinin
altinda yuklenmesi gereklidir.

4. MOTOR SECIiMi

Bir uygulama icin motor secilirken
oncelikle asagidaki noktalar belirlen-
melidir:

Guc kaynaginin gerilimi, frekansi
Faz sayisi

Motorun koruma tipi

Sicaklik yikselmesi

Motorun devir sayisi

Motor moment karakteristigi

Motor anma glicu

Uygulamanin yapilacagi yerin niteligi
motorun koruma tipini ve motorun
yalitim sinifini belirler. Surilecek yi-
kiin niteligi ise motorun devrinin, mo-
ment karakeristiginin ve anma guci-
ndn belirlenmesini saglar.

Motor yuki sirekli ve sabit, kesintili
veya degisken olabilir. Sirekli sabit
yukte calisma icin motor ureticileri-
nin kataloglarindan, yararlanilarak
uygun bir motor segilebilir. Kesintili
ve degdisken yuklerde, yik karakte-
ristigi Turk standartlarinda tarif edi-
len bigimlerden birine uyuyorsa, mo-
tor ureticilerinden bu calisma bicimi-
ne hangi tip standart motorun uygun
oldugu konusunda bilgi saglanabilir.

Ik yatinm maliyetini diisiik bir diizey-
de tutabilmek icin imkan nisbetinde
standart, sirekli galisma icin seri
olarak Uretilmis bir motor kullanmaya
385- ELEKTRIK 29
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Yalitim izin verilen en yiiksek Leé@r?m&i;:fzggﬁlm'
sinifi sicaklik °C grt|3| ‘C
A 105 50
E 120 65
B 130 70
F 155 85
H 180 105

Clgel. ¥C FAZU boyu 1 m'dan az olan motortarm sargilan igin
yalitim sinifina gén izin ranfsn sicakliklar.

Sekil 3.
MOTORDAN
ISTENEN GOC kw
gOcOn
zaltl{ll'lla' 30
degigimi. 15k
75F
Ronem
Y - g0
IO 2427 30 Toman

o
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Guc indirimi kotsoysm
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0.6L

1 i |

0‘5 1 L i
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% gerilim dengesizligi

S*kM4. GEftiUMDENOESIZUKLEfMDEgO¢Mrimi katsayisinin bulunmasi
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O0zen gosterilmelidir. Boyle bir moto-
run kullanilabilmesi igin asagidaki
kosullarin  saglanip  saglanmadig
arastinimaldir.

1. YUk momentinin anlk tepe degeri
motor devriime momentinin %
75'ini asmamalidir.

2. Motor kayiplarinin uzun dénemde
efektif (root mean square) degeri
motorun normal galismadaki ka-
yiplarini agmamaldir.

3. Meydana gelebilecek asirn yikle-
melerde motor sicakhidl motor ya-
Itiminin emniyetli calisma sicakli-
gini asmasina neden olmamaldir.

Bazi &zellikler tasiyan yiklerin bu
kosullara uygunlugunun sinanmasi
icin kolay bir ydontem bir sonraki bo-
limde anlatilmistir. Motor secgiminde
yardimci olabilecek, yukin cinsine
gore hangi tip motor kullanilmasinin
uygun olabilecegi konusunda yol
gosterici bir tablo ise Ek 1'de sunul-
mustur.

4.1. Kesintiliveya Degisken
Yiikler igin Motor Segiminde
Bir Yontem

Yikiin belli dénemlerde kendini tek-
rarladi§i uygulamalarda

i) Motorun cok sik kalkis yapmasi
gerekmiyorsa (6rnedin 10 daki-
kaca 2'den fazla)

i) Motor saftina bagh yukin atele-
ti, rotorun ataletinin birkac mis-
linden fazla degilse

iii) Elektriksel frenleme gerekmi-
yorsa

asagida anlatilan ydntemle motor
glci belirlenebilir. Bu hesaplama bi-
ciminde, terminal gerilimi sabit 6ldu-
ginden cekirdek kayiplarinin sabit
kaldigi, diger motor kayiplarinin ise
akimla dogru orantili olduklar varsa-
yilmistir. Motor calistiginda sogutma
sisteminin etkinliginin % 100 oldugu
distnulmastir. Motor durdugunda
IsI enerjisinin atilmasi ancak radyas-
yon ve dogal konveksiyonla olaca-
gindan o6nemli O&lcude azalacaktir.

Bu olgu motorun durdugu sirenin 1/

4'GUnin etken sogutma siiresi oldugu
varsayllarak dikkate alinmigtir.

Dikkat edilecek bir diger nokta ise
motorda istenilen momentin en yik-
sek deg@erinin nominal momentin
1,5-1,6 mislini asmamasidir. Stan-
dartlara uygun motorlar bu moment
degerinde 15 sn slreyle galistirla-
rak sinanirlar. Dolayisiyla Uretici ta-



rafindan garanti edilen degeri budur
ve asiimamaldir.

Bu glic hesaplama yontemi en genel
haliyle Esit 4'deki gibi ifade edilebilir.
~vz
efekHglg;,/ij P @t @)

[ 4

Esit 4'de P(t) zamana bagimli olarak
motordan istenen gic T bir calisma
doéneminin suresidir. Esitlik uygula-
nirken giic ifadesini tim sire¢ icinde
bir bitin olarak yazmak yerine, be-
lirli aralhiklarda, basit fonksiyonlarla
gostermek de mimkdindir. Bu yon-
temi basit bir érnekle aciklayabiliriz.
Sekil 3'de bir ddnemi gdsterilen yiiki
g6zo6niune .alalim.

Etkinsogutmasiiresi-10 +14 + 3 + ]‘ . 3 - 27,75 dakika

Etkilenen Orantili Gerilim Degigmesi

Motor Oldugu

Karakteristigi Degisken | % 90 Anma Gerilimi| % 110 Anma Gerilimi
Kalkis momenti VA % 19 disme % 20 artma

Calisma momenti V2 % 19 diisme % 20 artma

Kayma Ve % 19-25 artma % 17-19 azalma

Kalkis akimi Vv % 10-12 dusme % 10-12 artma

Manyat* guriiltii . cok az azalma cok az artma

Tam yiikte verim (1-S) %0.5-1 artma % 1 -4 azalma

Cizelge 2. GERIUM DUSMESINDE ve yiikselmesinde nemli parametrelerde
meydana gelebilecek degisiklikler.

efektif guc -@/ﬁtyg 30°.10+15%.14 + 7.5%.3) - V 443,9 -21,06kW

Moment acisindan olaya bakildigin-
da ise Esit 5*den, 1,36 dederi bulu-
nur.

En yliksek moment ~ En yiiksek guc , 30,°)9,

anma momenti anma gicl

Boylece 22 kw1ik motorun bu uygu-

lama icin yeterli oldugu go6rilmekte-

dir.

5. MOTOR SECIMINDE GERIUM
DEGISMELERININ VE
DENGESIZLIGININ ETKILERI

Ug fazh elektrik motorlari etiket geri-
lim ve frekansinda calistinimak {ize-
re tasarlanmiglardir. Ancak, £ % 10
gerilim degigsmesinde, calistirlabilir-
ler. Bu durumda motor performan-
sinda bazi uygulamalar igin 6nemli
olabilecek degisiklikler meydana ge-
lir. Cizelge 2'de % 10 gerilim disme-
sinde ve yilikselmesinde 6nemli pa-
rametrelerde meydana gelebilecek
degisiklikler gosterilmistir. Tablodan
Ozellikle gerilim dusmesinin perfor-
mans acisindan zararl etkiler yara-
tabilecegi ‘izlenebilir. Gerilimde %
10'luk bir diisme kalkis momentinin
% 20 diismesine yol agcmaktadir.

Motor performansini gerilim degis-
mesinden daha cok etkileyebilecek
bir etken de cesitli nedenlerle mey-
dana gelebilecek gerilim dengesizlik-
leridir. Bu durumda ters bilesen geri-
limleri ortaya cikar. Ters yonde bir
doner alan yaratan bu bileske motor-
da ylksek akimlarin akmasina nor-
mal dénis yoniine ters momentlerin
meydana gelmesine yol acar.

-

Sekil 5. MOTOR
GUCU He verimin
degisimi

»

wott olarak
tosoriuf

Coof

8oor

600r

400F

200
)

-200
-400
-6001
-800 r

i 1 1 i i

22.5 30.0

KX 5 ' 75 15.0

kw - yik

SeUl $. 30 kW yerine 22 kW motor kulanmaUa ayn yiikte saglanabilecek tasarruf.
Yizde olarak gerilim dengesizligi
Esit 6'daki gibi tarif edilmistir [2].

Ortalama gerilime"” n maksim un sapma
Ortalama gerilim

©

% Gerilim dengesizli! €
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Dengesiz gerilimler kendi dengesiz-
liklerinin 5-6 misli buyuklikte akimla-
rin akmasina neden olabilirler. Bu
nedenle dengesiz gerilimde galisma-
da motor kayiplar énemli dlciide ar-
tar. Ayrica sargi sicakliklari da her
bir fazda farkl olabilir. Gerilimde % 5
dengesizlik genellikle kabul edilebilir
seviyenin st sinindir.

Gerilim dengesizliginin var oldugu
hallerde motor anma gucinin altin-
da calistinimaldir. Gii¢ indirimi kat-
sayisi (kj) Sekil 4 yardimiyla buluna-
bilir. Gucu: P olan bir motor igin geri-
lim dengesizlik katsayisi ki ise indiril-
mis calisma glcl Esit 7*den bulunur.

Pj-kj.P (7)
6. MOTOR VERIMIiNiN ONEMi

Guniimiizde yiksek enerji maliyeti
motor veriminin énemini buyik 6lgu-
de arttirmigtir. Kolaylikla gézden ka-
cabilen bu noktanin énemini 6rnekle-
yelim. Sekil 5'de belli bir motor gii-
cunde cesitli firmalarnn Urettigi mo-
torlarn icinde kaldigi sinir géralmek-
tedir. 15 kW guctinde surekli calisan
bir motor ele alallm. Bu motorun ve-
rimi sekildeki Ust sinirda oldugu tak-
dirde kayiplar 1575 Watt, alt sinirda
oldugu takdirde 2400 Watt olacaktir.
Bdylece bu uygulamada verimi di-
sik bir motor kullanmakla yilda
145000 TL kaybimiz olacagi hemen
anlasilir. Bu  motorun fiatinin
2.494.800 (1 kwh-350 TL) civarin-
da oldugu da g6zoniine alindiginda,

daha verimli bir motor icin ddenecek
fiat farkinin kendisini kisa zamanda
o6deyecegi hemen anlasilir. Enerji
sistemimize bagl olarak calisan yuz-
binlerce motor g6zéniine alindiginda
saglanacak tasarrufun Turkiye aci-
sindan da 6nemi anlasilir. Bu neden-
lerle elektrik motorlarinin etiketlerin-
de verim degerinin de belirtiimesi ge-
rek kullanici acgisindan, gerekse ge-
nel olarak enerji tasarrufu acisindan
6nem tasimaktadir.

7. GEREGINDEN BUYUK MOTOR
SEGIMi VE SONUGLARI

Uygulamada cogu kez gereginden
blylk bir motor secilerek eldeki
problemin ¢odziimine gidilir. Bunun
sonucu olarak motor, daha dusuk bir
verimde, daha duslk bir gi¢ faktd-
rinde calisan bir yuk olusturur, ilk
yatinm maliyeti yikselir. Bolim 3'de
verilen 6rnekte 22 KW'k motor yeri-
ne 30 kKWIk motorun segildigini dii-
stinelim. 1991 fiatlanyla 1500 devirli
22 kKW motor yaklasik 3.300.000 TL
dir. Buna karsin 30 kWIik motor
4.400.000 TL ye mal olmaktadir. G6-
rildigu gibi fiat farki % 37yi bulmak-
tadir. Motor igin gerekecek koruma
sistemi (termik manyetik salter vb)
ve reaktif glic kompanzasyonu siste-
mi de dikkate alindiginda ilk yatirm
daha da yiikselecektir.

isletme maliyeti agisindan durum in-
celendiginde 30 kW yerine 22 kW
motor kullanmakla saglanabilecek
ortalama tasarruf [3] Watt olarak Se-

kil 6 da gosterilmistir. Butin yil bo-
yunca calisan bir motor icin 22
KWk moturun kullanimiyla 30
kWilk motora gére 2.400.000 TLye
varan bir tasarruf saglanabilmekte-
dir.

8. SONUC

Makina tasariminda uygulamaya uy-
gun motor secilmesi gerek makina-
nin émri ve performansi gerekse ilk
yatinm ve isletme maliyeti agisindan
blyuk 6nem tasimaktadir. Motor gi-
cliiniin belirlenmesinde yikun nitelik-
leri kadar gerilim degismesi ve geri-
lim dengesizlikleri de dikkate alinma-
hdir. Motor verimi de Uzerinde dik-
katle durulmasi gereken ve isletme
maliyetini etkileyen énemli bir unsur-
dur. Gereginden biyiik bir motor se-
cerek uygulama problemini ¢ézmek
de sakincali bir yaklasimdir. Burada
gosterildigi gibi ilk yatirm ve isletme
maliyetinin énemli 6lclide artmasina
yol acabilmektedir.
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EK 1. 0C FAZU ASENKRON MOTOR SECIiMIi ICIN YARDIMa CIiZELGE

Moment istemi

Pompalar, Toplu degirmenler

%200-aoffo

Cihazin cinsi Yiik karakteristigi M ipi
. otor tipi

Baslatmada | Calismada Maksimun P

Su pompalan, Kompresorler . e .

Kon?/ey(i[iter, Merkegkag pompalar, | 2"ma i amaa it mtfin Degisken yiik, Sirekli calisma. Sabit hiz, kisa S

Fanlar, Matkaptir Taglama, Tama gﬂomen inin ;ﬂnma momen.tlnln siireli asri yiklemeler, iyi hiz regOlasyonu

tezgahlan Kompresorler, Konveydrler | %100-150°S %200-250-si

Stokerter, Kiricilar, anma Bliyiik atalet veya siirtinme momenti veya ben-1 yy normal

Kompresbrler, Pistonlu momentinin en ¢ok anma momenti zer mekanik kosular nedeniyle yiiksek baslat- b;slama akim

ma momenti, hizlandikca azalan moment iste-
mi, asin yiklenme 6nemsiz, iyi hiz regiilasyonu.

normal kayma

Delgi presleri. Vingler, Petrol

Kesintiylk, sik kaBus, durus gerekebilir,
genellikle tapa yukler icin bir volan kutandir,

K. disik kakis
&

di§erleri diigiik

f snms anma momentinin -
Iégmﬁﬁ '\p/'(fr'f]asi Arkbant Pres, momontinm %200-3000 tepe yiklerde | hiz regOlasyonu tepe gog istemini diigirmek | akimibyik
J Fompala %30ff0 kadar | hizda diigme istenir igin kotil tutulmustur, bilyiik atalet olan boslaxitt mofirant’;
yiMerinhizlandnlmasi gerekebilir. kayma*5-13ara»
[V W LA R R P TN . R R P —.
. Bazlarin H 11 gegtstnMMti gereKaolkr; Daglaima Binden cok hizli
Ufleyiciter, Takim tezgahtari, %200-300 " momenti Meyiciierde diisik konveydrterde motorlar. SaM giic
Karistirma makinalan, Pompalar | anma momenti, f/onzrgg_rgomentmm yiiksektir, kesici makinalar degisik hizda sabit moment veya

moment

sabit giic, sirtinme momentinin
karsilanmasi gereken yerlerde sabit

degisen moment
tipleri

ki makinalan, Vingler, Vabtor, Santri-| fikMnonti
tui pompalar, Toplu degirmenler gerekebilir.

Kiricilar, Konveyorler, Pompalar, Bas{ Kalkista devrilme

anma momentinin
%?200-30CT0

Kakista diisiik akim yiiksek moment arzu
edilir; yaHasik2:1 oraninda ha degisimi
gerekebilir. Hztanma sirasinda hiz kontrold.

BieziMiasenkron
motor




