AC Makinalarin armatiiriinde endiklenen gerilim hesah:

Erms=\/§n fN® temel formiilunii bir iletken icin uygularkerlN=1/2 olarak digunuldr ve her harmonik icin ayri ayri hesaplanir:

Enrms/iletker‘:% f n&’n olup, buradakn. harmonik frekansi f ,=n-f olarak da yazilabilir. f ana frekanstir. d3n ise sarginin tam uzanimli varsayimina
goren. harmonik aki gengidir.
Dongu (2 iletken) ya da sarg! (2N iletken}ina gerilimler bulunurken ise uzanim katsayisidacdrpmak gerekir. Cinki uzanimin etkisi tek iletdes dgil
dongude ortaya ¢ikar:

Bastan hesaplaniyorsa E,..Jsarg=v2m f N& k, , iletken geriliminden hesaplaniyorsg,m./sarg=2NK,( E,./iletker)

Faz gerilimini hesaplamak icin hem fazima sargi sayisi (N ,,) hem de dalm katsayisiyla da ¢carpmak gerekir. Clinkgitlen katsayisi, bir sargida giebir
fazin tim sargilari dikkate alirinda ortaya cikar:

Enrms/ faz: N fazkd n'( Enrms/ Sarg )

_ (Toplanoluk sayis)
Burada faz bana sargi sayisi N ,= (faz sayIs)

seklinde bulunabilegg gibi oluklara her bir faz sargilari icin yazilan buyuk indis numarasida alinabilir.
Batin harmoniklerin bilgke rms faz gerilimi ise harmoniklerin rms gerilimtekareleri toplaminin karekokudur:

X(1sargl/2oluk)x(her olukta kac kat sargi oldtu)

E,./ faz=\/ > (Enmd faz)?

Baglanti Ucgen olsaydi fazlararasi gerilim tek fazlgeine esit olurdu. Ancak yildiz bglantida fazlararasi gerilim, tek faz geriliminingdodan V3 kati olmayip,
3'lin tam kati numarali harmoniklerin atilmasindamra 3 ile carpiimsidir:

Erfrgzslarara5| = \/é\/ z (Enrms/ faz)z (k tamsayi)

n#3k

Cunktu wt 'ye gore 120° faz farki, 3'in tam kati harmonikéeB@0°'nin tam katlarina kairk gelir ki bu faz farki olmagy anlamina gelir. Bu yiizden dengeli Y
baglantili Greticinin fazlararasi geriliminde 3'Un tam kati numaralnimamik bulunmaz. (Konumuzungindadir ama benzer mantikla dengetigslantil tiketicinin
hat akimi 3'Gn tam kati numarali harmonikler icezmé&baslantili tuketicinin notr hattinda ise fazlardakiid'tam kati numaral harmonik akimlarinin skalg@taomi
gecer. Bu yuzden harmonik Ureten ytklerin yaygtniaginimuzde nétr hattinin kesiti faz hattininkinderolmamalidir.)



Soru: Ug fazl statoru 36 oluklu ve sargilari oluklaitt katl olarak yerlstirilmis, stator ve rotor manyetik ¢ekirdekleri iciru, = kabul edilen, hava araii
dizgun bir ac makinanin stator sargilarinin bimkmsn oluklara yerlgmi sekilde verilmgtir.

a) Stator sargilarin tamaminin oluklara ygneni gosteriniz.

b) Stator sargilarina ,=Icoswt , iz=lcos(wt—12C) , i.=lcos(wt—24C) | biciminde 50Hz'lik dengeli 3 fazli akimlar uygnlgor wt=0" olan an igin
statorun dretfii mmk dailimini giziniz.

c) Stator yildiz b ve her sargida N = 10 sarim vardir. Stator samglizerindeki aki genlikleri sirasiyla 1., 3. veharmonikler i¢in tam uzanimli sarg varsayimina
gore ¢,=0.0125Vb , &,=0.0025NVb , &.=0.0010/b olduguna gore statorda endiiklenen fazlararasi ve tegefatimlerini hesaplayiniz.
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Cozum: I ,2=Icoswt ,

ig=Icos(wt—12C) ,

ic=lcos(wt—24C)

wt=0" ise i,=I

i=io=—1/2
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mmk dalgasi bir turda 2 tam periyot icggidtin 2 cift yani P = 4 kutupludur. Oluk acisi 3686 = 10° mek ya da elektriksel olarak:3@f2 = 20° =y
MeselaA; sargisinin bir kenari 1., @Br kenari 8. olukta oldiw icin sargl uzanimi = 8-1 = 7 oluk ygn& 7y = 140° (elk). Faz kutup bea ise 36/(3faz4kutup) = q
= 3 oluk bulunur (A, A, A; gibi).

K, =|sin(1%14C/2)=0,939;

Kg=

(3%1%20°/2)

~|7 3sin(1x207/2)

L

E,mdiletken= 7 f P,

=0,9598 , kg =[sin

K ,=|sin(3%14C/2)|=0,500(

(3%3%20°/2)

3sin(3+20/2)

K s=|sin (5% 14C/2)|=0,173¢

=0,6667 |

(3%5%20°/2)

K s=[sin

3sin(5%207/2)

=0,2176

olup, buradakn. harmonik frekansi f,=n-f olarak da yazilabilir. f =50Hz ana frekanstir.

xNI



Elrmsliletker:%xlx%Hzx0,0125Nb=1,388\/ | Egmdiletken= \/§><3><5on><0 ,0025Nb=0,833V E5,m5/iletken=%><5><5OHz><0,0010Nb=0,555\/

E,m/Sarg=2NKk,, Jiletker)

( nrme

E,./sarg=2x1Cx0,9397%1,38¢V=26,1V E,./sarg=2%10x0,500(x 0,83V =8,3:V E.,./sarg=2x1Cx0,173¢x0,55¢V =1,9tV

Faz gerilimini hesaplamak icin hem fazive sargi sayisi (N ,,) hem de dailim katsayisiyla da ¢arpmak gerekir.

_ (Toplarroluk sayls)
(faz sayis)

Enme/ Taz=N Ky (E,/Sarg) Burada N,= % (1sargV 2oluk)x (her olukta kag kat sargi oldu)

Faz baina sargi sayisi N, = (36 oluk /3 faz) *(1 sargi / 2 oluk)*2 kat = $2arg1 / faz
seklinde bulunabileg# gibi oluklara her bir faz sargilari icin yazilan buyik indis numarasi da aynidir. Buna gore:

J faz=12+0,959¢% 26,1V =300,tV J faz=12+0,6667%8,3:V =66,EV J faz=12+0,217¢x1,9:V=5,CV

1rm ’ 3rm ’ 5rm

Batin harmoniklerin bilgke rms faz gerilimi ise harmoniklerin rms gerilimtekareleri toplaminin karekokudur:

E e/ faz= \/Z (Enmd faz)? E,./ faz=1300,5+66,6+50 V = 308V

Baglanti U¢gen olsaydi fazlararasi gerilim tek fazlgeine esit olurdu. B
Ancak yildiz bglantida fazlararasi gerilim, tek faz gerilimininglodan 3 kati olmayip, 3'iin tam kati numaral harmonikleinmasindan sonra/3 ile
carptimgidir:

Erfrer:zslararam = @\/z (Enrms/ faz)2 (k tamsayl) Erfr;]zslararaa = \/_3 300,§+5,02V = 521V



ASENKRON MAK INALAR (Endiiksiyon Makinalar)

Sanayide en c¢ok kullanilan elektrik motoru tirtdébator yapilari AC motorlarin ortak stator
yapisindadir.

Sn_ilmr Stator
Stator manyetik " .
cekirdesi ve
sargilari Rigbvdesi
ile birlikte
stator

Rotorlarina gore ise iki gai vardir:
» Sargil rotorlu (bilezikli)
» Sincap kafesli rotorlu

Sargili rotorun manyetik cekirdie tUzerinde oluk yerleri bulunan ii cark gérinimunde)
saclardan kat kat bir pakgtklindedir. BOylece olgan oluklara sargilar yedgrilir. Statorun
ve rotorun faz ve kutup sayilari ayni olmalidir.fe&li rotor sargilari kendi aralarinda
genellikle Y bglanarak ¢ hat ucu bilezikler ve fircalar yardiraigisari ¢ikarilir.

Windings To windings [

Brushe
=3 —EJap
') Slip rings _
Rotor bilezikleri Sm'.gl]l rotor

—ll—— Normal calsmada rotor sargilariningri ¢ikarilmg uclar kisa devre edilerek
L am—1 kullanilir. Boylece Y bali sargilar ayni zamanda paralelgtzams gibi olur.
o Bdylece rotor sargilari Gzerinde statorun uyg@adki deisiminden dolayi
enduklenen gerilim, sargilardan indiksiyon d&rmgecirebilir. Bu akimlar,
doner manyetik alan vektérine dik yonde gecicin, sargi iletkenleri tzerinde rotoru
dondurecek yonde kuvvet, yani tork glu.

Sincap kafesli rotorlarda ise sargl kenari goréveg kalin

iletken cubuklar, iki tarafindan iki iletken halkayekildeki

gibi kisa devre edilirler. Bunlar kisa devre edimsargilar /

gibi davranirindiiksiyon akimlari bu cubuklar ve halkalar s //

92
Uzerinden dolar ve tork olgur. Aslinda rotor, dolu bir w”
iletken kitle olsaydi da yine indiiksiyon akimlagcgr ve .*";‘
tork olusurdu; ama kayiplar ¢cok olurdu. Gergekte ise bu yapl *" squirrel Cage Rotor

kat kat yuvarlak saclardan silindirik bir paket tindedir.

Saclarin birer yuzi, girdap akimlarini azaltmak igalitiimstir. Ayrica genellikle iletken
cubuklar biraz kavisli olarak rotor ylzeyine yatiglirler. Bunun sonucunda bir iletken
cubwgun her santimetresinde enduiklenen gerilim, bitasindekinden biraz faz farkli olur.



Bu da her bir iletken ¢ulguin, dailimli

sargilar gibi davranmasi anlamina gelir. squinerinuction of yaded ot spert_Creuitng
Yani rotorun Uretegg@ mmk dalgasinin / \(
sintizoidale daha ¢ok benzemesiriilag Lampatins K comrr
ki bu da harmoniklerin daha az olmasini Iran Care S

sgilar ve sonucta daha az timali bir
donis elde edilir. Benzer sebeple sargili
rotor oluklarina da kavis verilebilmektedir.

Copper
End Ring

Finished
Squirrel—Cage

LA Ratar

Figwe 3 Squimzl-Cage Induction Rotr

Asenkron donils ve kayma:

P kutuplu bir ac makinanin stator sargilariminfrekansinda trefti déner manyetik alanin
devir/dakika {pm) cinsinden dongihizi:
120f
n,=—-—
P
Rotor akimlarinin da olturdusu bir doner manyetik alan vektori vardir. Rotor naki
frekansinaf, dersek, rotorun Uregii manyetik alan vektérindn rotorun kendisine gasaig
hizi devir/dakikarpm) cinsinden:
_120f,
rm P
Rotorun mekanik donihizina dan, dersek, rotorun Uregii manyetik alan vektorinin
durgun gozlemciye (statora) gore démizi n, +n . olur. Dengeli cakmada bu hiz, statorun

urettigi manyetik alan vektorinin dogitnizina () esit olmak zorundadir. Clinki manyetik
dipol moment konusundaki gibi déndirme momentifostan ve rotorun Urefii manyetik
alan vektorleri (ayni zamanda mmk fazdrleri) ardaka acginin sintsuyle @gou orantilidir.
Bunlarin hizlan farkliysa bu aci strekli ayni yéndeisecesinden, sindsiniin ortalamasi,
dolayisiyla ortalama moment sifir olur ve diizgimddini elde edilemezdi. Buna gore:
120f _ n +120fr N r :12((1‘ -f)

P P P

ng=n +n, -

bulunur.

Rotor hizinin, doner manyetik alan vektorlerinimddhizindan geri kalma orani, kayms) (
adiylasoyle tanimlanir:

Normal calgmalarda sifira yakin olup % olarak da ifade ediiebMesela anma frekansi
50Hz, anma hizi 950rpm olan bir asenkron motorunkme® hizi ¢cok muhtemelen
1000rpm’dir (yani 6 kutuplu) ve anmagkzlerinde ¢cakirkenki kaymasi:



o= 1000-950 _ 005= %5
100C(
Eger makinanin kutup sayisi ve dolayisiyla senkran lska olsaydi, anma hizindaki kayma
¢ok daha buyuk bulunurdu ki bdyle biey s6z konusu olsaydi mutlaka belirtilirdi (Aksi
belirtiimemisse motorun anma hizindaki kaymasini en kicuk pozfpan kutup sayisinda
olduguna kanaat getirilir).

Rotorda enduklenen gerilimin frekansi ve gginis ile dazru orantilidir; gtinkl rotor sargilari
Uzerindeki aki d@sim frekansing —n, = sn, ile orantilidir.

120f, 120f
s N = =Sy =S———
P P
oldugu icin rotor akimi frekansi:
f, =sf

Buna gore rotor hizn e yaklasirken rotor gerilimi azalagandan, indiksiyon akimlari ve
tork da azalir. Bir an igcimn, =n,’e ulasildigini distintrsek,s=0 olur ve rotor gerilimi,
akimi ve Uretilen tork sifir olur. Yik veya surtiemedeniyle de rotor yaylamak zorunda
kalir. n,—n, farkinin aciimasiyla artan tork, yukd ve surtinmiegrsilayacak bir dgere
ulasinca rotor hizi dengeye gelir. Yanisdindan mekanik bir destek alinmadik¢ca asenkron
motorun dong hizi (n,), senkron hizdann) hep kicik kalir. Rotorun, manyetik alan
vektorleri ile bu gzamanli olmayan (asenkron) d@iaden dolayr bu makinalara “asenkron”
adi verilmitir. Dondidrme torku induksiyon akimlari Gzerindeughligu icin “endiksiyon
makinas!” adi1 da kullanilir.

Asenkron makina edeger devresi
Asenkron makina hareketli bir n, =0 ic¢in asenkron makina (tek faza indirgegjni

trafodur. Primeri stator, sekonderi
ise rotordur. kdeger devresi de ____——» Bu uclar

N, :N
trafonunkine benzer. Yalniz yuk normal
(sekonder) uclarina kahk gelen Stator Rotor calismada
rotor uglari normal ¢cajmalarda kisa devre

kisa devre edilerek kullantlir. edilmistir.
Durgun (n, =0) halde ise asenkron makine tam bir trafodur.

Trafolarda oldgu gibi asenkron makinalarin dadeger devreleri tek faza indirgensnolarak
cizilir. Statorun tek fazgleger devresi trafo primerininki ile tamamen aynidir:

R I, =t r, : Stator sargisi direnci
|1 1 X 10 |2 .
v, g “ib E X, : Stator sargisi kacak reaktansi

g.: Demir kayiplarina karlik gelen iletkenlik

b,,: Miknatislanma akimina kahk gelensuseptans

V, , I, : Statora uygulanan gerilim ve akim
El , TZ’: Ideal trafo kisminin stator (primer)tarafindaki tierive akim
3

10 . Paralel koldan gecen akim §taocalsmada stator akimiyla ayni olur)
(TUm bunlar tek faza indirgenmibtyukltklerdir.)



Rotor tarafinin tek fazseeger devresi ise kisa devre ediimiafo sekonderininki gibidir:

+ —2—W—l—— £ | :Rotorda endiklenen gerilim ve akirfi (frekansinda)
E r, - Rotor sargisi direnci

X, : Rotor sargisi kagak reaktand (frekansinda hesaplangh!
Yani rotor sargisi kagak enduktansinadersekx, =2mf L,
f, =sf oldugundan, x, =2msfL, =sx, yazilabilir. Buradax, =2mfL, rotor kagak
reaktansinin stator frekansina gore hesaplkarotup s’ten bazimsizdir.

Rotorda endiiklenen gerilimii, kayma ile orantili oldgunu séylemitik. Bunu kaymadan
bagimsiz ifade edilerk gibi bir oranti sabiti (vektorel) ile

E = = ks
biciminde ifade edersels = durumundaklE degerinin k oldugunu soyleyebiliriz.
s=5" -y o n=0 = E=E =k

S

oldugu anlailir. Clinkd durgun haldeki asenkron makina tam akamayni sarim oranindaki

normal bir trafo gibi davranir. Yartk, ':— -

+ —>—W—fl——1
Rotor devresindeki gerilim kaygani ve bittn L, /s 1%

empedanslars ‘e bolersek rotor akimi, degismez. E,

E, =<, yerineE,, x = sx, yerine dex, gelir. -
Artik bu rotor @deger devresini, ideal trafo Uzerinden statgiteger devresine kgayabiliriz:

+ —=>—W—il ) - >——\WW—Gl——¢
X 10 B L, /s X
Y 0. -Jb & =

Daha yaygin olarak, tek faza indirgegmie statora yansitilmisu tam gdeger devre
kullanihr:

2
+ W >R W— = Ny
I P 10 P [ - N,
Vi _ib. B /g—z(l—s) 2
gC Jm S ' (Nl]
- ~ =N | %
N,

I !

Dikkat edilirse r, ve r—(1 s) direncleri toplamlr 'tir. Bu direncin iki kisim halinde

yazilmasinin amaci, Ug¢ faz toplam rotor bakir klmylpln

—_ 2 ryr2
PCuRot _3.2|2 _32|2



biciminde r, Uzerindeki glc¢ (¢ fazin toplami) olarak hesaplasurrve%(l—s) Uzerinden
hesaplanan u¢ faz toplam gicinin ise elektromelginle ®,) karilik gelmesidir. Clnku

hava araftindan rotora aktarilan toplam gig,, =3r—2I;2 olup, bundan rotor bakir kaybi
Q

cikarildginda bulunan, elektrikselden mekmidbniépea (elektromekanik) guctar:
— r2, 12
P, =3=@1-9)I,
S
Bu ayni zamanda asenkron motorun brit (surtinmi) dais gtcudur.

Trafolarda oldgu gibi, asenkron makinas@ezer devresinin de paralel kolu kaydirilarak tek
faza indirgenmy ve statora yansitiimyaklasik esdeger devre elde edilir:

+
|
l
|

|2' n X ]X'Q r,

2 /gﬂ%(l—s)

Asenkron motorun vektor semalari:
Stator igin:

Vi=E +rl + xly

r,l, ile I, ayni fazdadir.

jx,I, isel,’den 90° ilerdedir.

Statordan rotora gegi

g ity E e L=
lo?;""'..meEi =1, =1, =1, -9.E - (=]b,)E,

-0.E

Rotor igin:

m
A
1
n |.\?_




Asenkron motorda gug aksl

N ., ) P =P +P._+ P, biciminde hesaplamak daha kolaydir
Giris gicti | B, =RePlI }=3NLcosqy | e T T

(})t U }D(‘u‘_sr + j:&uRor J
) e ; Hava araligindan rotora aktarilan giic
Stator bakir kaybi | Feuse = 3117 P, =32 : (demir kaybinin hepsi statorda varsayilirsa)
_ Demir kaybi Y
(asil yer1 kismen statorda kismen | p. =3¢ E?
rotordadir; ama esdeger devreye
gore statorda varsayiliyor)
Rotor bakir kaybi | Fuge =37 s P = ,_(1_ O =(1-5)P, Elektromekanik gii¢
ve
T = £._ B _B._ 3nly Elektromekanik tork
o (I-s)o, o so (Bunlar briit ¢cikis)
Stirtiinme, riizgar P \
Ny P P xb kayiplar T,=P,./o, F=5-Ly Net (faydali) ¢ikis
Verm=n = P m (gli¢ ve tork) T-T T — i giicii ve torku
g Cu ¢ m sfir
@,

Aksi soylenmedikce gigi giici denilince brat gij cikis guct denilince net cikigicu
anlailir.

Yaklasik esdeger devreyle hesaplamalar:

Yaklasik esdeger devre kullanildiinda bazi hesaplamalar basiile

|, ve cosg, gerekmiyorsal, = Vi , gerekiyorsaﬁz’ = o Vi
\/(r 2) +(x, +X,)? (r1+?2)+j(x1+x'2)
P = 3ch12 Pou = 3(r, + 1)1 ;2 Pg = 3_2 @-s)l ;2
S
. P,
P, =P, + P + R, Verim = =—
¢}

Eger |, ve cosg, gerekiyorsalﬁz’ vektorel bulunmali veunlar da hesaplanmalidir:
10 =(9: - jbm)\71 Iﬁ1 =1,+
-4V - 41 Giguic faktori =cosg,

Olgulen girk hat akimi da soruluyorsa:
Stator Y kg ise I =1, :‘ I]‘

Staton bagli ise 12 =30, =3I}



Ornek:
3 fazl, 50 Hz'lik, 855 devir/dakika’'lik, statorn basli bir asenkron motorun tek faza

indirgenmg ve statora yansitiimesdezer devre parametreleydyledir:
r,=062Q, r,=058Q, x =30Q, x,=30Q, g.=0005S, b,=0008S

Motorun girsine fazlar arasi 220 V uygulanirken anma hizindaigiér ve surtinme kaybi
500 W oluyor. Bu c¢a$ma icin motorun verimini ve cikitorkunu, yaklak esdeger devre
kullanarak bulunuz.

Cozum:
n, =855 devir/dakika'ya en yakin ve ondan biraz buyik I3z senkron hizin, = 1000
120x50

~

cift say1 oldgundan P = 6 kutuplu ven, =120x50/6dev/dak = 1000 dev/dak bulunur. Buna
gore:

devir/dakika olupP = 6 kutuplu motor oldgu anlagilir. Veya P = =702>P veP

s=1000-850_ 41 45= 0u4s r, = T2(1-g= @(1— 0145) = 342Q
100C s 0145
- , 220
A olduu icin V, =220V . I, = - A= 2905A
og2+ 281 4 (30+30)
0145
P, =3x (062+ 058) x 2905*W = 304kW P., = 3% 0005x 220°W = 073kW
P, =3x 342x 2905°W = 866kW P, =(866+ 073+ 304)kW = 1242kW
P, = 866kW —500W = 816kW Verim=7 = 816 _ o7
1242
855 8160
w =2m—— rad/s= 8954 rad/s T. =——Nm=911Nm
' 60 / P4 rad/ ¢ 8954 H

Eger soruda stator hat akiminin dl¢ilengee veya giry gug faktort de sorulsaydi

ilk agi keyfi alinabilir:V, =220v00° olsun.
- 220+ jO 220 220

2= 058 A= 62+ 16 757315040
P j+j(3,0+3,0) et 73152

A= 2905A0 - 5240
062+
( 0145

[, = (0005- j 0008 Sx220v0° = (110- j176) A

I, = 2905A0 - 5240° = (17.72- j 2302)A
I, =(1772- 2302)A + (110- j176) A = (1882- | 2478) A= 3112A0 - 5278

@, =0 —(-5278) = 5278 ->Gug faktorii =cos(5278") = 0605geri(akim geri = enduktif)
A bazli oldugu icin stator hat akiminin él¢ilengli = |, = V3% 3112A=539A



Ornek:
3 fazh, 50 Hz'lik, 1450 devir/dakikalik, statoru Wasli bir asenkron motorun tek faza
indirgenmg ve statora yansitiimesdezer devre parametreleydyledir:

r,=003Q, r,=004Q, x =02Q, x,=015Q, g.=001S, b,=001S
Motorun girsine fazlar arasi 400 V uygulanirken anma hizindaiigiér ve surtiinme kaybi

3500 W oluyor. Bu ¢agma icin motorun verimini, ¢ikitorkunu, stator hat akiminin élgtlen
degerini ve guc faktorind, yakjgk esdeser devre kullanarak bulunuz.

Cozum:
n, =1450 devir/dakika’ya en yakin ve ondan biraz bk Hz senkron hizn, = 1500
devir/dakika olupP = 4 kutuplu motor oldgu anlgilir. Veya P = 122;?0 =414>P veP

cift sayr old@gundan P = 4 kutuplu ven, =120x50/4 = 150@ev/dak bulunur. Buna gore

- 1500-1450_ 1 _ . o . LT3 g 2 0040 (1_ij - 1160

150( 30 s 130 \" 30

_ 400V _ . . N .

V, = T = 23094V Ik ac1 keyfi alinabilir:V, =23094VL0° olsun.
"= 23094+ JO A= i‘;g’i“,ggA: 12725555488 A=1806AL - 1588

003+ 2241, i(02+ 015) J

130
P., =3x (003+ 004) x1806°W = 685kW P., =3x 001x 23094*W = 160kW
P, =3x116x1806°W =11349kW P, =(11349+ 160+ 685)kW =12194kW
P. = (11349~ 350)kW =10999kW Verim=7 = 20999 _ 4995
12194
W = 271@ rad/s=15184rad/s T = 109990Nm: 724Nm
60 15184

I, = (001- j 001) Sx23094VI0° = (231- j 231) A

I, =1806A0 - 1588 = (L7369- j 4943 A

I, = (L7369- 49439 A + (231-j231) A = (1760- j517) A=18345A0 - 1638’
¢, =0 —-(-1638") = 1638 Gug faktori =cos(1638°) = 095%eri

(akim geri = enduktif)
Y bagl oldugu igin stator hat akiminin olgilengbi = 1, =1, =18345A



Ornek:
Bir dnceki soruyu tamselezer devre ile ¢ozelim:

(003+j02)Q j015Q 0040
= AR—W——

+ >—W—R | = | P2120XS0=4,14>P
g ly 10 2 E e 145(

1 . r,=-=@1-9)
_ 0015 10015 _ § P cift > P=4

004Q

n, =120x50/4 =1500dev/dak s =(1500-1450/1500=¥30 r, = 30 (1-730) = 116Q
Tlo ve |} akimlarinin geci kollarin paralel gdeger empedansind, dersek:
1 op1s-jopi1s+ 1 - 001S-j00IS 4+

Z, 004+ 116)Q + j 015Q 120900 713
= 001S- j 001S + 0826960 - 713 =(001- j 001+ 0821- j 0103S = (0831- j 0113S

1 1 .

Zz=————— Q= Q= 119300772 =(118+ j 016)Q

P 0831-j0113 08381 - 772 1 (118+ j 016)

- 2309400° A= 23004
17 003+ j02+118+ (016 126511655

A=1826AL - 1655

003+ j0,2)Q =0,2022X2018147 tzerindeki gerilim dgiima \71 'den cikarilirsa:

E, = 23094V + jOV - (0,20200 8147°) x18260A0 — 1655° = 23094V — 3693V 6492
= (23094~ 1565~ j 3345)V = (2153~ j 3345)V = E, = 2179V - 883

[ro_ 2179V0-883  _ 2179V - 883
2 (004+116)Q+j015Q 120900713

=1802A0 - 1596°

P., = (3x 003x18267 + 3x 004x1802%)W = 690KW

P.. =3x 001x 2179°W = 142kW

P, =3x116x1802*W =11295kW P, =(11295+ 142+ 690)kW =12127kW
P. = (11295- 350)kW =10945kW Verim=7 = 10945 _ o903
12127
W = 271@ rad/s=15184rad/s T = 109450Nm: 72INm
60 15184
¢, =0 —(-1655") = 1655’ Gug faktori =cos(1655°) = 095%eri

(akim geri = enduktif)

Y bagli oldugu icin stator hat akiminin olcllengbi =1, =1, =1826A



