DENEY DC-1a: DC MAK INALARIN MIKNATISLANMA E  GRISI Dinamoya higbir elektriksel yik mayiniz. Boylece u¢ gerilimi i¢ emk’yasie olacaktir
(U, =E).

3.Dinamonun uyartim akimini, varsa ayarl gerilim kayyla ya da reostayla adim adim
artirirken her adimda dinamonun uyartim akimiky )(ve ug gerilimini ) kaydediniz. Bu

Amag:
DC makinalarin armatiirinde endiiklenen i¢ gerilimigE ), sabit hizda 1) uyartim akimina
(1,) karsi degisimini gosteren miknatislanmarésini elde etmek. Bu karakteristik, o makinanin

motor veya jenerator durumunda uyartim sargisindagen akima gore hangi i¢ gerilimin
enduklenecgni gosterir. Baka hizlarda da oranti kurularak ayni karakteristikaydalanilabilir.

sirada uyartim akimini hi¢ azaltmayiniz; hep antzriCinku cikg kismi elde edilmektedilU
gerilimi, dinamo anma geriliminin %20 fazlasinasalaa kadar busieme devam ediniz.
4.Bundan sonra igé geginiz. Dinamo uyartim akimi adim adim azaltrkg ve U, degerlerini

Teorik Bilgi: kaydetmeye devam ediniz. Bu kisimda da uyartim akihi¢ artirmayiniz; hep azaltiniz.

Butin DC makinalarin miknatislanmgrisi, uyartim sargisi gibir kaynaktan beslenerek, yani i - N ) o
yabanci uyartimli dinamo olarak ainlirken cikartilir. Armatiir akimina gére gligen armatar  ©-Dinamo uyartim akimini kaydegtniz |, "lardan birine yeniden ayarlayiniz. Bu defa yiiksu
reaksiyonu ihmal edilirse bu karakteristik, 0 makim motor veya jenerator durumunda uyartim - §yrymda hizi anma hizindan biyiik bigeie getirerekJ ; gerilimini ve hizi kaydediniz. Ayni

sargisindan gecen akima gore hangi i¢ geriliminiklethecgini gosterir. Yabanci uyartim sargisi
olaraksont ya da seri sargi da kullanilabilir. Bu durumdat ya da seri ¢almada, makina ister
motor ister jeneratdr olsun, uyartim sargisindagegeakima gore endiiklenen i¢c emk laniyde

islemi bir kez de anma hizindan kiicik bir hiz icipiyez.

bilinir. Hatta galsma hizi farkh olsa bile, miknatislanmgrisinin ¢ikartildgi hiz ile E = Kgn lu
biciminde daru oranti kurularak ayni uyartim akiminda yeniigim E gerilimi bulunabilir. $g\¢_t\ 2. e feosia,
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Miknatislanma grisi, ferromanyetik malzemelerin st Y ~o
Histerezis déngiistintin bir parcasina begekitde elde Sueucs  metol tne

edilir (Sekil 1). Uyartim akiminin artirilmasi (¢si

sirasinda elde edilen gerilimler, azaltiimasisjisirasinda n:—.ﬂ*-. salork
elde edilenden daha kicukttr. Clnkistej 6nceki 1,=0
calismadan kalan miknatislanma nedeniyle, ayni uyartjm 3

akimiyla daha buytk aki), dolayisiyla da daha blyuk

gerilim elde edilir. Hatta uyartim akimi sifirlanbile, scbalama

artik miknatisiyet akisindan dolayi kiicuk bir geril i lu

(E,) gorulur. Buna artik miknatisiyet (remenans) Sekil 1

gerilimi denir. Makinanin imalattan sonra ilk gailnimasi b
gibi istisnai durumlar hari¢, miknatislanmgrieinin ¢ikis kisminda da artik miknatisiyet goralir.

Yaklasik olarak ¢iks ve inis kisimlarinin ortalamasi kullanilabilir. Miknatislaa erisinin 6nemli
diger bir 6zellgi de doymadir. Doyma nedeniyle blyik uyartim akrmigaki degisimler akida,
dolayisiyla da gerilimde daha kicuk gégmler meydana getirirler. Cunki ferromanyetik
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malzemenin bitiin molekillerinin elektron dizenigrartim manyetik alanini en iyi destekleyecek
sekle girdikten sonra manyetik alaniH() artinlmasi manyetik aki gonlugunu (B) ancak

bosluktaki kadar, artirabilir. Yani biyik uyartimlar@dB/dH egimi £, katsayisina yakiar.

Deneyin Yapilsi:
1.Sekil 2'deki devreyi kurunuz. Yabanci uyartim sar@krak seri sargiy! kullaniyorsaniz biyik Sonuclarin Deserlendirilmesi:

akimli, sont sarglyl kullaniyorsaniz biyuk gerilimli uyartibayna kullaniniz. Buradaki 1.Deneyin 3. ve 4. adimlarda bulginuz dgerlerle Sekil 1 benzeri miknatislanmagmsini
‘blylk’, anma dgeri civarina ulgabilen demektir. Reostanin direnci de buna gorénselidir. Giziniz. Buldusunuz @riyi yorumlayiniz.

Sonraki deneylerde de kullaml@ragin _t_ercihe.n§bqt sargly yabanci uyartim sargisi o!arakzlAmk miknatisiyet gerilimi (in) anma geriliminin % kagidir?

kullaniniz. Bu dene_y_de dinamoyu déndurmek iginnste sabit hizda catirilabilecek baka bir 3 Anma gerilimini bata veren uyartim akimi, anma yiik veya armatir akmi6 kagidir?

motor da kullanilabilir. 4.Dogru oranti kullanarak cizdiniz miknatislanmagisinden, 5. adimdaki hizlarda ayni uyartin
2.Dinamo uyartim sargisi uglar agikkeh (= 0) motora yol vererek dinamonun anma hizina gkmindaki E gerilimlerini bulunuz. Bu dgerler, 5. adimda 6lcgiiiniiz gerilimlerle uyguyor

getiriniz. Motorun dongihizi deisebileceinden deney boyunca hizi sabit tutmaya dikkat edini  mu?



DENEY DC-1b: YABANCI UYARTIMLI D iINAMOLARIN DI § KARAKTER iSTiGi

Amag:
Sabit hizda ve sabit uyartim akiminda yabanci uwértdinamolarin ug geriliminin { ) yuk
akimina (Iy) gore nasil dgstigini gosteren di karakteristgini elde etmek. Bu &i, dinamonun

herhangi bir elektriksel yikiu hangi akim ve gerilifgserlerinde besleye@i bulmaya yarar ve
buna ‘yik karakterisgi’ de denir.

Teorik Bilgi:
DC makinalardaE = K¢gn oldugundan, armatir reaksiyonu ihmal edilirse sabit vez sabit
uyartim akiminda endiklenen i¢c emk sabit olmalidmcak yiuk akimi artarken armatir sargisi
direnci ve fircalar tizerindeki gerilim giimleri nedeniyle ug gerilimild ) gittikce azalir. Bu azaj
yuk akimina gore yakfgk dogrusaldir. Fakat bir de armatiir reaksiyonu nederdyhaatir akimi
arttikca toplam aki azalg icin bir miktar daha gerilim diiimi olur.Bdylece yabanci uyartimli
dinamolarin dy karakteristsi Sekil 1'de goruldigu gibi bulunur. E —1 y egrisine ise i¢
karakteristik denir.

F
Dinamonun elektriksel bir yuki hangi akim ve geili
deserlerinde besleyebilegmi bulmak icin yuke ait

U — 1, esrisi de ayni eksenlerde gizilir. Orgie bir
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direng icin yukunU — | egrisi Sekil 1'de gosterildii caltma
noktasi

ot
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-
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gibi bir dogrudur. Calsma noktasinda dinamonun ve
yukin akim ve gerilimleri ayni olagaicin, dinamonun

ve yukianU — | egrilerinin keskim noktasi caima

akim ve gerilimini verir. Bu akim ve gerilimin cami
dinamonun ¢ikg giicidir. Buna gore dinamonun Sekil 1
besleyebilecgéi azami ¢iks gicl, ayni ¢agma sartlarinda (ayni donddrilme hizi ve uyartim

sartlarinda) cikartilanU —Iy egrisinin icine, iki kenari eksenler Uzerinde ve HWibsesi esri

Uzerinde olmak Uzere cizilebilecek en blyuk alaikdértgenin alanidir. Bu yalniz dinamolarda
degil, butin DC gerilim kaynaklarinda gecerli bir kida.

Deneyin Yapilsi: )

1.Sekil 2'deki devreyi kurunuz. Onceki deneyde kullgndiz dinamo uyartim sargisini kullaniniz.

2.Motoru ¢alstirarak hizini dinamonun anma hizina getiriniz. ®etboyunca hizin bu derde
sabit tutulmasina 6zen gosteriniz.

3.0nce uyartim akiminin anmaginin bulunmasi gerekir. Bunun igin dinamoyu angesilimi
(U") ve anma ak|m|na|(;) uygun bir yik (R; =U */I y ) ile yiikleyiniz. Hizi sabit tutarken
uyartim akimini yavwga artirarak dinamonun u¢ geriliminin anma hiziratama dgerinde
olmasint U =U *) sglayiniz. Yuk uygun secildi icin yuk akimi da anma derinde olacaktir
(l, =1 ;). Iste bu durumdaki uyartim akimi anma uyartim ak|hﬁ:|)(olarak kaydedilir.

4.Bundan sonra deneyin sonuna kadar uyartim akineirhizi anma dgerlerinde tutmaya dikkat
ediniz ve dinamo uglarini acik devre ederek yuKdikaiz.
5.Yilksuz camasartlarindan bgayarak her adimda adim adim yika (yuk akiminiyiarz. Her

adimda uc gerilimini U ) ve yiik akimini dy) kaydediniz. Bu gleme, yik akiminin anma

deserinin %20 fazlasina kadar devam ediniz.
6.Motorun gerilimini keserek (mumkiinse ygga) makinalarin ¢gailmasini bitiriniz. Dinamonun

armatur direncini R, ) ve uyartim sargisi direncinR,) 6lgerek kaydediniz.
7.Dinamonun anma hizindaki surtinme kaybi ygklalarak biliniyorsa grenerek kaydediniz.
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Sucues Metor

Diaamo

Sonuglarin Degerlendirilmesi:
1.Deneyin her adimindaki dlgumlerden =U + R, ic emk degerlerini hesaplayiniz. Deney

sonuglarlyla ayni tabloda gosteriniz. Hiz g sabit olmasina gmen E gerilimi neden
degisiyor?
2.Yukstz durumdaki gerilimi E,) sabit bir dgruyla gostererek, bulgunuz sonuclarlegekil

T'deki gibi Ey, E, U ve R,1, gerilimlerini yik akimina (buradd, = | ,) kas giziniz.

3. IJ deseri icin dnceki deneyde bulunan miknatislannmgisinden, endiklenen i¢c emk'yi

bulunuz. Bu dger 1. sorudaki ic emk’lardan hangisiyle gyyor? Neden?
4.Anma yik akimi icin armatir reaksiyonunun etkisiyddusan gerilim dgimi ne kadar
olmaktadir? Cizdiiniz egriler Uzerinde gostererek bulunuz.

5.Buldugunuz anma uyartim aklmllé), Onceki deneyde anma gerilimini veren uyartir

akimindan % kag¢ fazladir? Bu fazlalik nedendir?
6.Deneyin 5. adimindaki her yuk akimi icin verimi &playarak yik akimina kar ciziniz.
Dinamonun sirtinme gi¢ kaybini yakla olarak biliyorsaniz bunu net girigicine

(El, + R,12) ekleyerek briit gisi giiciinii bulacak ve ¢tgiicuinii Ul y) brit girs glictine
oranlayarak verimi bulacaksiniz. Strtinmeyi bilnmganiz hesaplarda ihmal ediniz.



