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Yazanlar :

E.

OZET:

Endiiksiyon motorlar1 basit, ucuz ve emniyet-
li calismalart sebebiyle sabit hizla tahrik iste-
yen islerde biiyiik bir basari ile kullanimakta-
dir. Fakat hiz degisiminin mevzubahis oldugu
yerlerde kullanilmalar1 arzu edildigi- taktirde
dikkatli olmak icabetmektedir.

Bir endiiksiyon motorunun hizi rotor bilezik-
leri lizerine direncler koymak suretiyle degisti-
rilebilir. Bu durumda kaymanin genligi motorun
rotorunda husule gelen toplam kaybin bir fonk-
siyonudur. Hizin boylece basit bir sekilde kont-
rolii, kayma giiciiniin rotor devresindeki direnc-
ler tlizerinde 1s1 olarak kaybolmasi sebebiyle
randimanli bir metot degildir.

Buna ilave olarak ikinci bir dezavantaj da
genis bir hiz degisme sinirina "sahip” olan endiik-
siyon motorlarinda, normal sont karakteristigi-
nin kaybolmasidir. Ciinkil yiikte meydana gelen
degismeler motor hizinda daha biiyiik degisme-
lerin meydana gelmesine sebep olur.

Biitin bu duruma ragmen rotor devresi-
ne direncler koymak Suretiyle yapilan hiz kont-
roliinlin oldukca fazla kullanilmasi, makaleye
baslarken de belirtildigi gibi'adi gecen'kombine-
zonun basitligi ve emniyetli calismasi sayesinde
saglanmistir. Eger rotor devresinin glicii alinip
herhangi bir iste kullanilabilmis olsaydi ayni hiz
diisimii yine de meydana gelecek ve fakat mo-
torun toplam randiman degerinde blyik bir
diisme olmiyacakti. Bu rotor giiciiniin kontro-
lunda en 6nemli kissm kayma frekansinin degi-
sebilen bir ozellige sahip olusudur, a c. komu-
tatorlii motorlar, tUc¢ sargili motorlar ve niha-
yet endiiksiyon regiilatorleri gibi hiz kontro-
lunda kullanilan sistemlerin hepsinde esas o-
larak endiiksiyon motorunun oOzelligi mevcut-
tur. Diger taraftan kayma giiclinden faydalanma
plam1  endiiksiyon motorunun daima esas bir
eleman olarak alinmasini saglamigtir  Esasin-
da bu hususta tatbik edilmekte bulunan bircok
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edilmektedir.
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Bu makalede kayvia giiciinden nasil faydalanildigi ve bununla ilgili olarak NCB nin
maden ocaklar vantilasyon fanlarinda uyguladigi yeni bir tatbikati- izah edilmistir.

usullerde kontrolii ve kullaniligi kolaylagtirmak
icin kayma gilicliniin d.c. ye donlisimii temin

t

Kayma giliciinden faydatanma metodlari :

Kayma giiciinden faydalanmada ilk olarak
doner konvertisorler kullanimistir (Kramer sis-
teminde oldugu gibi). Bu konvertisorler yerine'
daha sonra civali redrésler kullamilmis ve niha-
yet civali redrosleri de germenyum veya silikon-
Iu redresorler takip etmistir. Bu sen iki yari-
iletkenli redresorler, daha . Onceki redresor-
lerden cok daha kiiclik ebatta imal edilebilmis-
lerdir. Bunlar, 1s1 zaman sabitelerinin digerlerin-
den daha diisiik olmasmna, koruma ve ark son-
diirme devrelerine ihtiyag gostermelerine rag-
men kayma giliclinden en ekonomik bir sekilde
faydalanmada oOnemli rol oynamiglardir. Yol
vermedeki farkli metodlar nazari dikkate alin-
miyacak olursa, Kramer sistemi esas olarak iki
ana gruba ayrilabilir. Bu iki grup geri besle-
menin mekaniki veya elektriki olusuna gore ay-
rilmigtir.  (Sekil le bakiniz).
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l.gekil. 1 — Endiiksiyon motorunun Inz ayarinda
ullanilan gug geri besleme sistemi * a) Mekaniki
peri besleme, b) Elektnki gen besleme.

* Bu yazu «FElectrical Reviewt nun 1964
baskisindan terciime edilmistir
** Bu yazar A. E I Motor Kontrol Divisyonunda

bulunmaktadir
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Kayma giiclinden mekanik olarak faydalan-
ma . (Sekil 1a) Kayma giicii, endiiksiyon mo-
torunun bileziklerinden alinmakta ve goruldigi
gibi dogru akima donitstirildikten sonra bir
d. c. yardimc1 motoruna verilmektedir. Dogru
akim motoru ise endiiksiyon motoruna kavrama
yardimi ile mekaniki olarak baglanmis olup en-
diiksiyon motorunun yiikii endiiksiyon motoru *
ile dogru akim motoru arasinda paylasilmistir.
Boylece endiiksiyon motorunun Ustiindeki yiik,
endiiksiyon motorunun rotorunda direnclerin bu-
lunmast halindeki ylikten daha diisiik bir merte-
bedir. Zira dogruakim motoru da endiiksiyon
motorunun miline ildve bir moment tatbik et-
mektedir

Kayma giiciinden elektriki olarak faydalan-
ma  (Sekil 1b) Kayma giici bu dogru akim
motoru - endiiksiyon jeneratorii sistemine tat-
bik edilmistir. Bu sistem yardimi ile kayiplar
karsilandiktan sonra, kayma gilicii sebeke fre-
kansinda elektriki glic olarak elde edilmektedir.

Hiz kontroli :

Gerek elektriki ve gerekse mekaniki metot-
ta kayma giiclinliin kontrolii ve bdylece endiik-
siyon motorunun hiz kontrolii sadece dogru a-
kim motorunun ikaz alanini degistirmek sure-
tiyle yapilmaktadir. Eger dogru akim motoru-
nun ikaz alani zayiflatilimig ise dogru akim mo-
torunun zit e. m. k. ti azalulmis olacaktir;
boylece endiiksiyon motorunun rotoru ile dogru
akim motorunun rotorundan oldukc¢a fazla akim-
lar gecmis olur.

Bunu miiteakip endiiksiyon motorunun hiz,
ikaz alaninin ayar edilmis degerine ve yiike ta-
bi olarak muayyen bir seviyeye kadar yiiksele-
cektir. Bu yiikselme, endiiksiyon motoru hava
araligi voltaji ile dogru akim motorunun zit
e m. k. ti arasindaki fark yiikii karsiliyacak aki-
m1 meydana getirecek dereceye gelinceye ka-
dar devam edecektir.

Dogru akim makinasimin ikaz alanini kuvvet-
lendirildig1 taktirde hiz azaltilmig olacaktir. Bu
durum dogru akim motorunun zit e m. k tini
yiikseltir; boylece endiiksiyon motorunun roto-
rundan ve dogru akim motorunun rotorundan
gecen akimlar sifira miincer olur. Endiiksiyon
motorunun hizi bunu miiteakip bagka bir hiz
konumuna kadar diiger. Mekanik ve elektriki
faydalanma sistemlerinin hiz kontrol karakteris-
tikleri Sekil 2 de gosterilmistir.

Bir endiiksiyon motorunun acik devre rotor
voltaji hizi ile lineer olarak azalir. Belirli ikaz
ayar degerlerine tekabiil eden dogru akim vol-
tajinin  degisimleri dogru akim makinasinin
doymamis olmasma delalet eder Sekil 2 — de
netice olarak elde edilen c¢alisma noktalart ile
hiz mertebeleri gosterilmistir.
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Minumum calisma hizi  ekseriyetle esas hiz
diye anilir. 2a ve 2b sekillerinde esas hiz senk-
ron hizin % 50 st olarak belirtilmistir.

iki karakteristik arasindaki en belli bash
fark 2b seklinde dogru akim motoru/endiiksiyon
jeneratorii grubunun sabit ° bir hizda donmesi-
dir. Bu halde dogru akim motorunun voltaj
dogrudan dogruya d.c. alanimin Kkuvvetine tabi-
dir. 2a sekli ise dogru akim motoru ile endiik-
siyon motoru arasindaki mekaniki kavramayi
gostermektedir.
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Endiiksiyon motoru hizi senkron hizin
(yiizdesi olarak)
Sekil 2 — Hiz ayar karakteristikleri . (a) Me-

kaniki geri besleme, (b) FElektriki geri besleme

Motorun voltaj karakteristigi ylikle gayet az
bir mertebede degisir. Bir endiiksiyon motoru-
nun bileziklerindeki voltaj degisimi bosta calis-
ma halinden normal yiikte calisma haline gecis-
te dahi % 5 den daha azdir. Bu demektirki her-
hangi bir sont dogru akim motoru bu grupla ca-
lisirken tamamiyle sont karakteristikli bir sis-
tem tegkil edecektir.

Bu durum rotorunda direncler bulunan bir
endiiksiyon motorunun durumundan tamamen
farklidir. Ciinkii, rotorunda direncglerle hiz kont-
rolii yapilan endiiksiyon motorunda yiik degis-
meleri halinde biiyilk hiz degismeleri husule
gelir.

Isletme Kkarakteristikleri : Hiz ne olursa ol-
sun sabit bir moment isteyen tahrik sekline tat-
bik edilen kayma giiciinden elekriki olarak fay-
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dalanma metodunda, endiiksiyon motoruna ol-
duk¢a fazla miktarda ve sabit bir degerde elekt-
riki giic vermek lazimdir. Mamafih endiiksiyon -
generatOr grubu vasitasi ile kazanilan gii¢ sebe-
biyle, cekilen toplam gii¢, kayiplar ihmal edi-
lirse , hizla dogru orantiidir Bu tertibe bazan
sabit moment sistemi de denmektedir.

Mekaniki olarak kayma giiciinden faydalan-
ma metodunda, kayma giici dogru akim moto-
runun saftinda faydali olarak kazanilmakta ve
boylece de endiiksiyon motorunun mekaniki yii-
kiinii hafifletmektedir.

Grup biitiin  hiz degisimleri boyunca sabit
bir moment istiyen tahrikler de sabit bir girig
gliciine sahip olacaktir. Bu sebeple, bu tertip
bazan sabit gliclii sistem olarakta isimlendiril
mektedir

Her iki metottlada ana endiiksiyon motoru-
nun hiz kontrolii kademesiz yani stirekli bir
kontroldiir. Bu siirekli hiz kontrolii dogru akim
motorunun ikaz alanini standart metotlarla de-
gistirmek suretiyle temin edilir. Hiz, bir sont
dogru akim motorunun sont ikaz alanim degis-
tirmek suretiyle meydana getirilen hiz koritrolii-
niin tamamen ayni olarak degistirilip kontrol
edilir.

Her iki metotta standart kapali devreli oto-
matik kontrollarda kullanmaya elveriglidir. Bu
tahrik sekillerinin genel randimanlart biitiin hiz
mertebelerinde oldukca yiiksektir.

Meseld 350 HP % 35 hiz degisimi halinde
randiman en yiikksek hizda % 39 oldugu halde,
en disik hizda % 86,5 dur. Baska bir misélde
1.100 HP, % 35 hiz degisimi halinde, en yiiksek
hizdaki randiman % 94 olup en diisiik hizda bu
randiman % 88'e diismektedir.

Hiz ayar siniri ve yol verme :

Sistemde kullanilmas: icabeden yardimci te-
sislerin (redresor ve dogru akim motoru gibi)
kapasiteleri,  biiyiikliikleri ve fiatlar1 dogrudan
dogruya arzu edilen hiz ayar mertebesine tabi-
dir Hiz ayar mintikasinin alt sinir1 ne derece
diisiik olursa, endiiksiyon motorunun redresore
verecegi kayma voltaji o derece yliksek olacak-
tir. Genel olarak, tatbikat ve ekonomik limitler
gbzoniinde tutulursa bu sistemler ancak hiz de-
gisimi takriben 2 ¢ 1 mertebesinde olan tahrik-
lerde kullanilirlar.

Her iki metotla da yiiksek giiclerde a c
esas motoruna klasik yol verme usulleri ile yol
verilir ve rotor devresinin yol verme konumun-
_ dan redresor lizerinden beslenme konumuna
gecirilmesi rotor revresini acik bir duruma sok-
madan saglanir. "Kayma gliclinden elektriki ola-

34

rak faydalanma metodunda, motor - generator
grubu Once a.c. devresinden caligtirilir.

Her iki sistemde de grup gerek en dusiik
hizda, gerekse en yiliksek hizda c¢aligmalarinda
yol verme konumundn redresorle besleme konu-
muna gecirilebilir. Bu gecis islemi en yliksek
hiz sinirinda daha Kkolaylikla yapailabilir.

Ciinkii endiiksiyon motoru bilezik voltaji bu
en yiiksek hizda minimum degerde bulunur ve
bu halde dogru akim motorunun klemens ge-
rilimlerini ayar etmege liizum yoktur. En diisiik
hizda degistirme halinde, asirt bir akim dogma-
sim1 Onlemek maksad:r ile dogru akim motoru-
nun ikazi tam olarak verilmelidir.

Tabbikat sahalari ve mukayeseler :

Genel olarak sabit glicle tahrik istenilen ig-
lerde daha ziyade kullanilan kayma giiciinden
mekaniki olarak faydalanma metodu, elektriki
metottan biraz daha yiiksek randimani haizdir.
Ciinkii mekaniki metotta kullanilan motor sayi-
st elektriki metotta kullanilandan daha azdir.
Bundan bagska mekaniki metodun ikinci bir
avantajl da a. c. motorunun Kapasitesinin (eger
rotorda direncle kontrol talep edilmiyorsa) ba-
zan, dlsiik hizlarda dogru akim motorunun
esas momente yardim edici olarak c¢aligmasi se-
bebiyle azaltilabilmesidir. *

Elektriki metot ise sabit moment isteyen is-
lerde daha ziyade kullanilir. Elektriki metot tis-
tin hizla (3000 d/d gibi) tahrik sistemleri icin
daha elveriglidir; ¢linkii bu hizlar dogrudan
dogruya mile akuple edilmig bir dogru akim
motoru icin miinasip degildir. Ayni zamanda
dogrudan dogruya akuple edilen dogru akim
motorunun ¢ok disiik hizlarda biylkligi ve
pahali olmasi sebebiyle kullanilmasina miisaade
edilmeyen yerlerde yine elektriki metot meka-
niki metoda galip durumdadir. Nihayet meka-
nikit kavrama sisteminin pratik olmadigi diisey
a. ¢. motorun kullanilmasini icabettiren islerde
elektriki metot mekaniki metoda tistiindtir.

Elektriki olarak kayma giiciinden faydalan-
ma metodunda kullanilan d. c./a. c. motor - ge
nerator grubunun nisbeten kiicik olmasi bu
techizatin esas a. ¢ motordan uzak bir yerde de
monte edilmesini saglar ki boylece bir yerde
dogabilecek montaj sahasi darligt mevzuu orta-
dan kalkmig olur Bundan bagka elektriki kay-
ma giliclinii mevcut bilezikli endiiksiyon motor-
larina ilave etmek oldukca biiylik bir kolaylikla
yapilabilir. Gerek mekaniki, gerekse elektrikii
metotta endiiksiyon motorunun emniyetli calig-
mast Ozelligi muhafaza edilmektedir. Ciinkii, red-
resorun veya dogru akim motorunun herhangi
bir sebeple devre harici olmasi halinde, endik-
siyon motoru milinde bulunan yiikii, rotor di-
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rencgleri yardimi ile hiz kontrolii yapmak sure-
tiyle kolaylikla ve haricten herhangi bir yardi-
ma lizum gostermeksizin tahrik etmeye devam
edebilir.

Kayma giiclinden faydalanma metotlari, ge-
rek hizi, gerekse is bakimindan ideal olarak iki
tatbikat sahasi bulunmustur. Bu tatbikat saha-
lar1 (a) santrifiij pompa tahrikleri, bilhassa be-
lediyelerde icme suyu besleme pompalari, pis
su pompalari, drenaj pompalar1 gibi (b) santri-
fij fan tahrikleri, bilhassa maden ocaklar
vantilasyon fanlar1 gibi

Komiir ocaklart vantilasyon tatbikati komiir
ocaklart vantilasyon sistemleri degisik bir ¢ok
sartlar1 karsilayacak ve atmosfere gecmesi muh-
temel olan metan gazimin tehlikeli bir nisbete
yiikselmesini oOnliyecek tarzda projelendirilmeli-
dir Bu tahrik sistemi ayni zamanda emniyetli,
basit ve bakimi kolay bir sistem olmalidir. Ha-
len mevcut fan tahriklerinin biiyiik bir kismi
sabit hizli tahrik motorlar1t ile yapilmaktadir.
Cogu hallerde bu motorlar bilezikli veya sincap
kafesli endiiksiyon motorlart veya a.c. senkron
motorlaridir  Sabit hizli motorlar kullanildig:
zaman hava miktarinda degisikligi sagliyabilmek
icin ya digli sisteminde bir degistirme veya fan
kanat acisinda bir degisiklik yapmak icabeder.
Fanin temin ettigi hava miktarinda yapilmasi
lazzim olan bu degisikligi en ekonomik bir sekil-
de ancak degisik hizli motor tahrik sistemleri
kullanmak suretiyle saglamak mimkiindiir.

NCBNiIN CAMBRIAN KOMUR

mas1 halinde fani motor direncleri yardimi ile
kontrol ederek calistirmaya muktedir olmalidir.

b) Redresor veya d. c. motorun herhangi bir
Sebeple devre hanci olmasit halinde vantilator
durmamali ve rotor direnci tlzerine intikal oto-
matik olarak temin edilmelidir.

c) Tahrik sistemi ilerde otomatik hiz kont-
roluna kolaylikla adapte edilecek sekilde proje-
lendirilmis olmalidir. Otomatik hiz kontrolu sis-
temi metan gazina hassasiyeti bulunan bir cihaz-
la harekete gecirilecektir.
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Sekil 3 — Combrian kémiir ocaklarinda tatbik

edilmis olan kayma giiciinden faydalanma
sistemi sematik diyagrami

OCAKLARINDA [HTIiYACI OLAN

TAHMINI HAVA MIKTARI
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Kayma giliciinden faydalanma sisteminde NCB
tarafindan tesbit edilmis bulunan sartlar asagi-
daki gibidir .

a) Ana a c. motoru, redresoriin veya d.c.
motorun herhangi bir sebeple devre harici ol-
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Ekonomi :

Kayma giliciinden mekaniki olarak faydalan-
mak suretiyle yapilan maden ocaklar1 vantilas-
yonuna bir misal olarak pek yakinda isletmeye
acilmis bulunan Cambrian Maden Ocaklar1 gos-
terilebilir.
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Degistirilmis Kramer tahrik sisteminin rotor
direncgli hiz kontroluna nazaran .oldukca indiril-
mis bulunan gilic istihlaki tabloda gosterilmistir.

Faraza elektrigin kWh ti 125 peni olarak,
alindigi ve her sene 50 hafta devamli caligma
yapildigt ve 15 sene bu sekilde devam edildigi
farzedilirse bu takdirde 20 000 £ iktisat yapil-
mig olacaktir. Bu miktar, d.c. motoru, redre-
sorler ve kontrol mekanizmasi maliyetinin on
misli mertebesindedir, .

Sekil (la) sistem i¢in liizumlu olan techizati,
Sekil 3 ise bu sistemin Cambrian maden ocak-
larindaki tatbikatin1 gostermektedir.

Bu sistemde tahrik mekanizmasinin giicli
350 HP olup hiz1 495 d/d ile 350 d/d arasinda
bulunmaktadir Bu hiz sinir1 cetvelden de gorii-
lebilir. Fanin atalet .momenti takriben 70.000
Ib-ft* dir.

Fan tahrik motoru iki makinada, 3 yatak-
tan ibarettir. Bunlardan esas endiiksiyon motoru
iki tarafi dogru uzanmis milli olarak tek yatakli
d. c. motoruna kavrama ile baglanmigtir. Bu
sistem biitlin ana techizati ile birlikte miisterek
bir temel plakasi lizerine oturmustur. Makina-
lar gayet iyr bir sekilde muhafazali olup d. c.
motoru bir takometre ile techiz edilmistir.

Motorlar, salt tesisleri ve kontrol techizati
hava kanalina yakin olan modern bir bina igine
konmustur. Fan ise tabiatiyle hava kanali icinde
bulunmaktadir.

Doner makinalar :

Ana enduiiksiyon motoru biiyiik bir randiman
temin etmek icin kacak giic kayiplari ile diger
her tarli kiig kayiplarini minumuma indirecek
ve istihldk edilecek glicU azaltacak sekilde di-
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Sekil 4 — Combrian kémiir ocaklarinda tatbik

edilmis bulunan kayma giiciinden faydalanma
metodunda gucun endiilcstyon motoru ile D C
motoru arasinda taksimini gosterir egri

zayn edilmistir. Motorun oluk sayist ve sargi
faktorii harmonikleri minimuma indirecek sekil-
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de ve redresdordenen muntazam dalga elde edile-
cek sekilde secilmistir. Motorun 1s1 mukavemeti,
herhangi bir servis arizasi halinde rotor direncg-
leri ile kontrollii olarak calisabilmesi icin olduk-
ca yuksek olarak dizayn edilmistir. Normal calis-
ma halinde, endiiksiyon motorunun 1s1 yukii ol-
dukca digiiktiir; cilinkii d. c. motoru endiiksiyon
motorunun muindeki momentin bir kismini kar-
silamaktadir (Sekil 4),

d. c. makinas1 kapasitesi, maksimum voltaj
ve maksimum akim doguracak sekilde dizayn
edilmistir. Bu sebepten otlirli, makina normal
glicten daha biyiik giicte imal edilmistir. Bu
makinadan minumum devir adedinde maksimum
voltaj vermesi istenir.

Dogrultulmus dalgali ve degisen frekansh
besleme sistemi ile tatmin edici bir komdiitasyon
elde etmek icin lazzm gelen tedbirler alinmistir
Bunun icin, a.c. beslemesinde herhangi bir in-
kita oldugu veya d.c. makinas1 lizerinde ikaz
alami siir'atle zayifladigit zaman d. c. tarafinda
meydana gelmesi muhtemel akim dalgalanma-
larint minimuma indirmek igin bir sargi techiz
edilmis bulunmaktadir.

Redresor:

Redresoriin KW olarak kapasitesi d. c. maki-
nasimin ki ile aynidir. Redresorii ve redresOriin
korunma sistemini dizayn ederken asagidaki
hususlarda gayet biiylik bir itina gosterilmistir :

a) a.c ve d.c. makinalarinu1 depo edilmis
enerjileri,

b) Eger d. c. makinasina maksimur hiz-
da tam bir ikaz alan1 temin edilseydi, bu halde
redresOrlere tatbik edilmesi miimkiin olacak
negatif voltajin pik degeri ne olurdu,

¢) Redresorlere tatbik edilen maksimum ro-
tor voltaji.

Bu hususi tatbikat sahasinda oldukaca yiik-
sek bir emniyet arzu edildiginden redresorler,
akim degerleri oldukca yiiksek tutularak hesap
edilmiglerdir.

Kontrol:

Kontrol techizati, c¢elik sactan imal edilmis
iki hiicre icine monte edilmis olup redresorler-
den, d.c. motoru alani potensiyometresinden,
kontaktorlerden ve rolelerden ibarettir. Siirekli
ayarli, su sogutmali hidrolik regililator ayr bir
yere monte edilmistir. Kontrol sistemi d.c. mo-
torunda veya redresOrlerde herhangi bir arza-
nin vukubulmast halinde Totor diren¢ kontrolii
ile yiizde yiiz bir yedek temin edecek sekilde
dizayn edilmistir. Gruba yol vermek ve hizini
daha oOnce ayar edilmis degistirme hizina yik-
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seltmek hidrolik regiilatoriin  kontrolii altinda-
dir. Farzedelim ki Kramer kontrolii se¢ilmistir,
bu taktirde tahrik mekanizmasinin hizi regiila-
tor elektrotlari tizerine elle tesir etmek suretiyle
yiikseltilir Daha onceden ayar edilmis bir alt
sinir hizinda hiza hassas olan bir réle kapar ve
degistirme rolesini ikaz etmek suretiyle degis-
tirme islemi saglanmig olur.

Kramer hatti kontaktorii K/L bdylece ikaz
edilmis olup rotor voltaji bu halde semikondiik-
torlli redresorler yardimi ile d. ¢, motorun roto-
runu besler. Gayet kiiclik bir zaman gecikmesi-
ni miteakip R/L ikaz1 kesilir, bdylece regiila-
tor rotor dervesinden ayrilmig olur. Zaman ge-
cikmeli role, bu yon degisme iglemi boyunca
rotor devresinin agik devre olarak kalmamasini
temin eder. Bundan sonra, artik hiz motor alan
potansiyometresi olan Rh Potansiyometresi yar-
dimi ile kontrol edilir, d.c tarafindan meydana
gelecek herhangi bir inkita veya ariza halinde
ise sistem otomatik olarak Kramer konumundan
regiilatdor konumuna geger ve boylece fanin hig
bir zaman durmamasi temin edilmis olur. Bu
sistemde ayni zamanda d.c. motoru ile redre-
doriin asir1 ytiklere, tek fazla calismaya ve d.c.
motoru rotor beslemesinin kesilmesine karst ko-
kunma tedbirleri alinmustir.

Eger bu sayilan arizalardan herhangi birisi
vukubulacak olursa bu taktirde, hat kontaktori
K/L agtlir ve redresorii, d. c. motoru devreden
cikarir. Bu halde ise tahrik sisteminin hizi mi-
nimum hizin % 60 na kadar diiser ve bu sinirda
hidrolik regiilator otomatik olarak tekrar dev-
reye sokulur. Bu gibi ariza hallerinde sinyal
lambalar1 arizanin nasil ve nerede meydana gel-
digini gosterdigi  gibi, yiiksek sesli alarmlarda
isletme personelinin nazari dikkatini ceker.
Kontrol devresine akim veren sistemde bir ari-
za oldugu taktirde ise ana disjonktor acgar.

Boyle bir tahrik sisteminin, isletme tecriibe-
leri esnasinda elde edilmis bulunan hiz - yiik
egrileri sekil 5 de verilmistir. Hizn alt ve st
sinirlart arasinda  degismesi  halinde randiman
ve giic faktoriinde (Cos <p) meydana gelen de-
gismeler ise Sekil 6 da gosterilmistir. Cetvelde
verilmig bulunan degerler nazar1 dikkate alinir-
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olabilmek icin yalmiz 2 ay kalmistir.

ELEKTRIK MUHENDISLERI ODASI SOSYAL YARDIM '
SANDIGINA UYE OLUNUZ.

Sandik yonetmeligine gore, 1964 yilinin son giinlinden sonra (sonradaﬁ mezun )
olacaklar hari¢) hi¢ kimse Sandiga iliye olamiyacaktir. Sosyal Yardim Sandigina uye
e

sa, bu sistemin bdyle bir yiik ve tahrik tertibati
ile temin edebilecegi ekonomi asikardir bir
sekilde anlagilmig olur.
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Sekil 5 — D C motorunun muhtely/ ikaz akim-
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Sekil 6 — Combrian kémiir ocaklarinda

kurulmus bulunan guruba ait randiman
ve gug¢ faktorlerinin hizla degisimi
egrileri
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