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Motor Baglanti Sekilleri
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Suriucliye Gére Motor Baglanti Seklinin Segilmesi

Siiriicii besleme voltaji Motor Sarg Bilgisi Uygun Baglant: Sekli
; 230V / 400VY z
Monofaze 220VA / 380VY & (Uggen)
220v-230v : 380VA / 660VY N
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230VA / 400VY
Trifaze 220VA / 380VY rnide)
380V-400V 380VA / 660VY =
400VA / 690VY A{zeen)

DIKKAT! Siiriicii Beslemesi ve Terminaller

AC Motor siiricileri goklukla 230V ve 400V beslemeye uygun gelir. Ancak 230V beslemeli cihazlarin da girislerinde
3-Faz (L1-12-13) terminalleri olabilir. Bunun sebebi, bu stiriiciilerin trifaze 230V ile de beslenebilmesidir. Ancak
sadece L1-12-13 terminallerine bakarak cihazin 400V oldugunu zannetmek ve bu sekilde enerji vermek, cihazin
derhal hasar almasi ile sonuglanir.

Cihazlara enerji vermeden énce, girig voltaj degerini her zaman cihazin etiket bilgisi ve iizerinde bulunabilen uyari
notlari ile karsilastirip kontrol ediniz. 3 faz giris terminali olan her cihaz 400V demek DEGILDIR. Cihaza yanhg
gerilim beslemesi yapmak, ézellikle 230V beslemeli cihaza 400V vermek derhal hasar olusmasina sebep olur!
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Parametre Ayarlari ve Uygulama Yaklagimi

Cihazlar, birgok farkli uygulamaya cevap verebilmek adina gok farkli sekillerde parametreleri yardimi ile ayarlanabilir.
Bu ayarlar, fabrikadan cikarken ‘fabrika ayarlari (default degerler)’ dedigimiz sekli ile hazir gelir ancak kullanilan
motorun evsafina ve uygulamanin fonksiyonel ihtiyaglarina gére degistiriimelidir. Bu &ézet kisminda tiim ayar
imkanlarindan bahsetmek miimkiin olmamakla beraber, siiriicii devreye alma isine yaklasim konsepti birkag basit
ornek yardimiyla canlandiriimaya galisilmigtir. .

Parametreleri ayarlama konusunda asagidaki gibi birkag konu basligi altinda diistinmek gerekir:

Parametreler genis aralikta ayarlanabilmekle beraber uygulamanin ve fizik kurallarinin izin vermedigi ayarlarin
yapilmasi, hatalarin olusmasina ve hatta uzun vadede sistemin arizalanmasina yol agabilir. Ornegin; yiiksek
ataletli bir yiiki gok hizli durabilecekmis gibi durus.rampa suresini kisa ayarlamak mimkindir ancak gergekte bu
olamayacagi igin bir hata/ariza kaynagidir. *

Fabrika ayarlari itibariyle, 6zellikle standart motorlar (50Hz 230V / 50Hz 400V) ile calisma igin ¢oklukla bir tusa
basinca motoru déndiirecek sekilde sirticiler ayarl gelmektedir. Ancak bu, biiyik ihtimalle siiriiciiyii en uygun
sekilde kullanma durumu degildir. Asagidaki mantiksal gruplar itibariyle parametre ayarlarini gézden gegirmekte
fayda vardir. "

o Mevcutta kullanilan motorun karakteristik bilgilerinin girilmesi (voltaj, gli¢, akim vb.) Bu sayede gerek motor

korumalari daha iyi calisir gerekse motordan tam performans alinmasi konusunda siiriiciiniiz daha dogru
degerleri kullanarak birtakim hesaplamalari yapmasi saglanir.

Uygulama parametreleri ve ylike uygun ayarlar: Ornegin yiikiin ataletine gére rampa ayarlari, durus teknigi
(rampali durus, bosa birakma gibi), motor performansini optimize etmek tizere tork/giiglendirme ayarlari vb.
Uygulamanin ihtiyaci varsa sirali islem, PID ile proses kontrol vb. ileri seviye uygulama yaparak striclniin
kabiliyetlerinden maksimum diizeyde faydalanmak.

Zaman zaman bir uygulamayi yapmanin birden fazla alternatifi olabilir. Cihazin kabiliyetleri itibariyle
olasiliklari gdzden gecirmek daha dogru ve sorunsuz uygulamalar yapma firsatlarini ortaya koyabilir. Ornegin;
basitce ayarli bir direng olan potansiyometre yerine, iki adet buton kullanip birisini hiz arttirma digerini de hiz
azaltma olarak ayarlamak, 6zellikle hiz ayarlama isi uzak mesafelerden yapilacaksa daha dogru bir yaklasim
olabilir. Aslinda her iki yéntem de galisir ancak potansiyometre analog bir ekipman oldugu igin 6zellikle
mesafe uzadikga gerilim distimu (ve dolayisiyla referans kaybi) problemi gézle gériiniir olmaya baslarken,
alternatifi olan butonlari kullanmada bu yasanmaz. Clinkii butonlar dijital (yani var/yok) mantigi ile ¢alistigi
icin uzak mesafelerde de bilgi kaybi olusmaz.

Bu ve benzer konularda, ilgili uygulama ihtiyaci ve detaylari ile bizlere ulasabilir ve teknik destek alabilirsiniz.
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Elektromanyetik Girisime (Parazit) Karsi Alinabilecek Onlemler

Altin Kural: EMI problemini yasamadan énce gdzmek, sonra ¢ézmeye kiyasla her agidan (zaman, maliyet, efor...) daha

ucuzdur! .

Elektromanyetik girisim (EMI — Electromagnetic interference), elektromanyetik gurdltd, parazit olarak da anilir —

icinden elektrik akimi akan her cihaz igin olusan bir durumdur.

EMI problemleri, 6zellikle zayif akim ile alisan elektronik devrelere sahip ekipmanlarin beklenmedik sekilde yanlis

calismasi, érnegin bir sensériin karsisinda malzeme yokken gériiyor olmasi gibi semptomlarla kendisini gosterir.

Sistemin yanlis calismasi, hataya gegmesi hatta ileri diizeyde arizalarin olusmasi gibi kbt sonuglar dogurabilir.

Stirtictiler, kiyasla yuksek voltaijt yiiksek frekans ile (tipik: 2kHz-15kHz arasi) darbeler seklinde kiyarak (PWM) motora

vererek voltaj/frekans ayari yapmasindan dolayi, biitin faydalarinin yanisira maalesef ayni zamanda yiiksek EMI

reten kaynaklardir. E

Dolayisiyla sirtici kullanilicken bu konuya dikkat edilip, bastan bazi iyi

muhendislik ve uygulama kurallarina uyulmasi daha da énem kazanir. Ana

koruma/korunma prensibi; paraziti (retmemek yada en kisa yoldan

kaynagina déndiirerek etrafi etkilemesine izin vermemektir.

EMI'ya karsi alinabilecek iyi miihendislik uygumalarindan baslicalari su

sekildedir:

e lyi topraklama: Sadece insan korumasi icin guvenlik topraklamasinin yanisira, yiiksek frekansi da topraga diistik
direng tzerinden iletebilecek topraklama metodlari kullanilmalidir.

e Dogru topraklama

o lletken segimi: Yuvarlak kablolar yerine yassi ve genis ylzeyli iletkenler, yiiksek
frekansi daha iyi iletir.

o Tek noktadan topraklama (Topraklama igin ‘Yildiz noktas’ iretme):
Topraklama, cihazdan cihaza bir zincir gibi yapimamali, tiim cihazlar
miinferiden tek bir noktaya baglanarak topraklamasi yapiimalidir.

* Motor ve sensér (geribesleme, encoder vb.) kablolari: Gerek gii¢ gerekse zayif
akim kablolari ekranli kablolardan olusmali ve ekranin da iyi bir sekilde
topraklanmasi saglanmalidir.

e Pano icerisinde montaj plakasi: Boyasiz olmali ve iyi topraklanmalidir. Ortak
topraklama noktasi (Yildiz noktast) olmak igin iyi bir adaydir.

* Kablolarin yerlesimi
Glic taslyan kablolar ile zayif akim kablolarinin sistemsel kurulumu igin ana kriterler;

o Glg kablolari ile zayif akim kablolari birbirinden uzak tasinmalidir. Elektromanyetik parazit uzakligin karesi ile
zayifladigl icin kablolar arasi mesafenin artmasi etkilesim problemini giderme konusunda ¢ok olumlu sonuglar
sunar.

o Gig kablolari ile zayif akim kablolari miimkinse paralel tasinmamalidir. Kesisme zorunlulugu varsa
olabildigince 90 derece agi ile kesistirilmelidir.

o Glg ve zayif akim (sinyal) kablolari ekranli ve toprakli olmalidir.

Her tiirli uygulamalariniz ve sorulariniz igin liitfen bizlerle irtibata geginiz.
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AC Motorlarin Farkh Hizlarda Calistiriimasi Durumunda Dikkat Edilmesi Gerekenler:
Nominal hizda/frekansta ¢alisma
Bu sebeke calisma noktasidir. Motor plakasindaki veriler bu calisma noktasi igin verilmistir. Bircok durumda, motor
plakasinda 50Hz ve 60Hz olmak tere iki farkli hiz igin calisma degerleri goriilebilir.
Nominal frekansin altinda (yavas hizlarda) calisma

® Mekanik Sistem: Motorun ucuna bagl sistemin daha diisiik devirlerde dénmesinin bir problem olmayacagi
kontrol edilmelidir. ’

Sabit moment ytkleri: (Hiz degisimiyle moment ihtiyaci degismeyen vyiiklerdir. Tipik olarak vingler,
konveyérler vb.)

o

Moment ihtiyaci degismedigi icin motor akiminin da degismeyecegi kabaca séylenebilir. Bu nedenle
diistik hizlarda da ayni akimi gek&n motor, o akimin isitma etkisine aynen maruz kalir. Ancak birgok
motorda standart olarak sunuldugu gibi kendi miline bagl fan ile soguyan bir motorumuz varsa,
motorun yavaglamasi ile beraber sogutma faninin da devrinin diismesinden dolay sogutma etkisi
azalacaktir. Bu durumda motor agiri i1sinabilir. Genel gecer kural olarak; eger motorlar yari hizinin
altinda ve uzun siire calisacaksa, asiri Isinmamasi igin cebri-fan ile donatiimalidir kabulii yapilabilir.

e Degisken moment yiikleri: (Mofnent ihtiyaci hizin karesi ile degisen yiikler. Fan ve pompalar bu tip yiiklerin
tipik 6rnekleridir)

o

Hizin azalmasi ile beraber moment (akim) ihtiyaci da azaldig igin bu tip yiikleri yavas calistirmak ok
daha kolay bir istir.

Uygulama bazinda kontrol edilmelidir ancak birgok durumda motor faninin hizinin azalmasi sogutma
etkisini kotiiye gétiirmesine ragmen, ylkin moment ihtiyacinin da karesel olarak azalmasindan
dolayi coklukla cebri-fan ihtiyaci olmamasi beklenir.

Nominal frekansin iizerinde (yiiksek hizlarda) ¢calisma

Mekanik Sistem: Nominal hizin tizerinde calismak rulman gibi pargalarin limitlerini asabilir. Benzer sekilde,
motora baglanmig mekanik sistemin balansi ve yiksek devirde dénmesinin olasi sorunlari irdelenmelidir.
Motor moment tretebilirligi:

o
o

Motor nominal momenti, nominal hizin iizerine giktik¢a lineer olarak azalir.
Motor pik momenti, nominal hizin iizerine giktik¢a karesel olarak azalir.

50HZ’lik bir motorumuz var, bunu 60Hz’de calistirabilir miyiz?

o

Motorun 60Hz’de diisen momenti halen yiikii cevirmeye yetiyorsa cevap “evet” olur. 50->60 artisi
%20 oldugu icin motor momenti de nominal degerinden bu kadar kaybedecektir. Eger yiik icin bu
halen yeterli ise ¢alisma yliksek hizda devam eder, diisen moment artik yeterli gelmiyorsa da motor
bayilir ve durur.

Sistemin gikabilecegi maksimum hiz igin limit siirticii olmayacaktir. Limit motor ve yiikiin tork ihtiyac
ve karakteristigi olacaktir.

Fan ve pompa gibi degisken moment ihtiyaci olan yiklerde hizin artmasi yiikiin ihtiyacini dramatik olarak
arttirdigi icin, pratik olarak fan ve pompalarda nominal hizin iizerine ¢ikilamaz kabulii yapilir.

Stirticti ile ¢alismada diger bazi konular

°

Siricd ile alisan motorlarda rulmanlardan sirkilasyon akimlari akar. Ozellikle kiyasla biiyiik motorlar (FS225
ve Uzeri) icin bu akimlari 6nlemek adina izole rulman kullanimi nerilir. Rulmandan akan bu akimlar rulman
©mrind azaltan unsurlardir.

Suriciler, motora PWM adiyla bilinen yiiksek frekansli (tipik olarak S5kHz civari) darbeli giig sinyali uyguladigi
icin motorda islik sesine benzer akustik bir girilti olusur. Bu normaldir, bir ariza degildir. Herhangi bir
sebepten 6tirl bu ses azaltiimak/yok edilmek istenirse, PWM frekansi arttirilabilir. Ancak PWM frekansi
artinca motor kayiplari, siirtici kayiplari ve gevreye verilen elektromanyetik giriilti artar. PWM frekansini
arttirmak igin motor ve siirticliyi biiyiik segmek gerekebilir.



