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A¢IKLAMALAR 
KOD 522EE0122 

ALAN  Elektrik  Elektronik Teknolojisi  

DAL/MESLEK  Otomasyon Sistemleri 

MOD¦L¦N ADI Asenkron Motorlara Yol Verme 

MOD¦L¦N TANIMI 
Asenkron motorlara yol vermekle ilgili temel bilgi ve 

becerilerin kazandērēldēĵē ºĵrenme materyalidir. 

S¦RE 40/32 

¥N KOķUL Bu modul¿n ºn koĸulu yoktur. 

YETERLĶK Asenkron motor yol verme devrelerini kurmak  

MOD¦L¦N  AMACI 

Genel Ama­ 

Gerekli donanēma sahip atºlye ortamē saĵlandēĵēnda, 

ºĵretmen gºzetiminde asenkron motor ya da motorlara yol 

vermek i­in gerekli yºntem ve teknikleri ºĵrenecek ve 

bunlarē TSE, Ķ­ Tesisleri Yºnetmeliĵi ile ĸartnamelerine 

gºre uygulayabileceksiniz. 

Ama­lar 
 

1. ¢ift devirli asenkron motorun baĵlantēsēnē, koruma 

ºnlemlerini alarak kurup ­alēĸtērabileceksiniz. 

2. Frekans deĵiĸtirme yºntemi ile asenkron motorun 
devrini deĵiĸtirerek istenen ­alēĸmayē 

saĵlayabileceksiniz. 

3. Yēldēz ¿­gen ­alēĸmayē, uygun ge­iĸ s¿resini tespit 

ederek TSE, Ķ­ Tesisat Yºnetmeliĵi ve ĸartnameye 

uygun olarak ger­ekleĸtirebileceksiniz. 

4. Motor i­in gerekli frenleme sistemini TSE, Ķ­ 

Tesisat Yºnetmeliĵi ve ĸartnameye uygun olarak 

ger­ekleĸtirebileceksiniz. 

5. Proje elemanlarēnē belirlenen yerlere TSE, i­ tesisat 
yºnetmeliĵi ve ĸartnameye uygun olarak monte 

edebileceksiniz. 

EĴĶTĶM ¥ĴRETĶM 

ORTAMLARI VE 

DONANIMLARI  

Ortam : Atºlye ortamē, takēmhane 

Donanēm: ¢ift devirli asenkron motor, kumanda 

elemanlarē, koruma elemanlarē, baĵlantē ara­ ve gere­leri, 

invertºr, asenkron motor, baĵlantē kablolarē, takometre, yol 

verme elemanlarē, projede yer alan malzemeler, montaj 

malzemeleri  

A¢IKLAMALAR 
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¥L¢ME VE 

DEĴERLENDĶRME 

Mod¿l i­inde yer alan her ºĵrenme faaliyetinden sonra 

verilen ºl­me ara­larē ile kendinizi deĵerlendireceksiniz. 

¥ĵretmen mod¿l sonunda  ºl­me aracē  (­oktan se­meli 

test, doĵru-yanlēĸ testi, boĸluk doldurma, eĸleĸtirme vb.) 

kullanarak mod¿l uygulamalarē ile kazandēĵēnēz bilgi ve 

becerileri ºl­erek sizi deĵerlendirecektir.  
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GĶRĶķ 
 

Sevgili ¥ĵrenci, 

 

Sanayinin birbirinden farklē kollarēnē d¿ĸ¿nd¿ĵ¿m¿zde en yaygēn olan cihazēn elektrik 

enerjisini mekanik enerjiye ­evirip bize her t¿rl¿ uygulamada en m¿kemmel ­ºz¿m¿ sunan 

elektrik motorlarē olduĵunu fark ederiz.  

 

Bir an d¿ĸ¿n¿rsek sanayimizde milyarlarca kWhôlik elektrik enerjisinin yalnēzca AA 

motorlar ¿zerinden t¿ketildiĵini anlarēz. 

 

Asenkron motorlarēn devir sayēlarē y¿kle ­ok az deĵiĸir, bu motorlar sabit devirli 

motorlar sēnēfēna girer. Asenkron motorlarēn ºzellikle yapēlarēnēn basit ve ucuz olmasē, fazla 

arēza yapmamalarē,  bakēma az ihtiya­ duymalarē, tamiratlarēnēn basit ve kolay olmasē, 

­alēĸmalarē sērasēnda elektrik arkē meydana getirmemeleri, sessiz ­alēĸmalarē gibi 

¿st¿nl¿klerinden dolayē end¿stride en ­ok kullanēlan motordur. Asenkron motorlar i­in 

ñsanayinin atēdērò denebilir. 

 

B¿t¿n bu sebeplerden dolayē asenkron motorlarēn ­alēĸtērēlmasē (yol verilmesi), 

kumanda tekniklerinin ve yol verme yºntemlerinin iyi bilinerek uygulamasēnēn ºnemini 

arttērmēĸtēr. 

 

Bu mod¿l sonunda edineceĵiniz bilgi ve beceriler ile asenkron motorlara yol verme 

yºntem ve tekniklerini ºĵrenecek, herhangi bir fabrikanēn otomasyon i­indeki motorunu 

kumanda edebileceksiniz.  

 

 

 

 

 

GĶRĶķ 
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¥ĴRENME FAALĶYETĶï1 
 

 

 

 

Uygun ortam saĵlandēĵēnda ­ift devirli asenkron motorun baĵlantēsēnē, koruma 

ºnlemlerini alarak kurup ­alēĸtērabileceksiniz.  

 

 

ü Elektrik motorlarēnēn devir sayēlarēnē ºl­en aletleri (takometreler ya da 

turmetreler) inceleyiniz.  

ü Ķki devirli asenkron motor klemensini ve sarēm ĸemalarēnē inceleyiniz. 

ü ¢eĸitli iĸletmeleri gezerek asenkron motorlarēn devir sayēlarēnēn nasēl 

deĵiĸtirildiĵini araĸtērēnēz. 

ü ¦­ veya dºrt devirli asenron motor olup olmadēĵēnē araĸtērēnēz, varsa devir 

sayēlarēnēn nasēl elde edildiĵini ºĵreniniz. 

 

1. ¢ĶFT DEVĶRLĶ ASENKRON 

MOTORLAR  
 

G¿n¿m¿zde end¿stride en ­ok kullanēlan motorlar asenkron motorlardēr. 
 

End¿stride bir­ok elektrik makinesi, deĵiĸik birka­ dºnme sayēsē ya da ­oĵu zaman 

s¿rekli hēz ayarē yapabilen motorlara ihtiya­ gºsterir. 
 

Doĵru akēm motorlarēnda devir sayēlarēnē istenen sēnērlar i­inde ayarlamak m¿mk¿n 

iken asenkron motorlarda ise birka­ kademe dēĸēnda devir sayēsē ayarē yapmak ilave cihaz ve 

tekniklerle m¿mk¿n olmaktadēr. 
 

Asenkron motorlarēn devir sayēsē, stator sargēlarē kutup sayēsēna veya motorlara 

uygulanan gerilimin frekansēna gºre deĵiĸir. Frekans sabit ise deĵiĸik devir hēzlarē ya farklē 

kutup sayēlē ayrē sargēlardan veya aynē sargēda yapēlan farklē kutup sayēlē (Dahlender 

baĵlantē) baĵlantēdan elde edilir.  

¥ĴRENME FAALĶYETĶï1 
 

ARAķTIRMA  

AMA¢ 
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1.1. Devir Sayēsē ¥l­me ve Takometre ¢eĸitleri 
 

Dºner makinelerin devir sayēsēnē ºl­mede kullanēlan aygētlara takometre (turmetre) 

denir. Sanēldēĵēnēn aksine hēzē ºl­mez, dakikadaki devir (tur) sayēsēnē ºl­er. Makine miline 

deĵerek devir sayēsē ºl­en turmetreler yaygēn olarak kullanēlan devir ºl­me aygētēdēr. Genel 

olarak takometreler analog ve dijital olarak ikiye ayrēlēr. 
 

Takometreler konusunda ayrēntēlē bilgi Fiziksel B¿y¿kl¿klerin ¥l­¿lmesi mod¿l¿nde 

verilmiĸti. Gerekirse tekrar inceleyerek bilgilerinizi tazeleyiniz. 
 

1.1.1. Analog Takometreler 
 

Aletin u­ kēsmēnda bulunan par­a plastikten yapēlmēĸ olup devir sayēsē ºl­¿lecek 

makinenin miline deĵdirilir. Bu tip takometrelerin el tipi olduĵu gibi, devri ºl­¿lecek 

makinenin miline montajē yapēlanlar da vardēr. Analog takometrelere, arabalardaki devir 

ºl­erler ile bisikletlerde kullanēlan hēz gºstergelerini ºrnek olarak gºsterebiliriz. Resim 

1.1ôde dokunmalē tip, dijital yapēlē turmetre ºrneĵi gºr¿lmektedir.  
 

1.1.2. Dijital Takometreler  
 

Elektro-optik takometrelerdir. Elektro optik bir algēlayēcēdan bir ēĸēk huzmesi 

gºnderilir. Dºnen cismin ¿zerindeki bir noktadan periyodik olarak geri dºnen ēĸēk toplanēr. 

Bu yansēma elektronik devre tarafēndan algēlanēr. Bu ēĸēĵēn periyodu dºnen cismin periyodu 

ile aynēdēr. Frekansē gerilime ­eviren devre sayesinde devir sayēsē ºl­¿lm¿ĸ olur. Resim 

1.2'de optik tip, dijital yapēlē turmetre ºrneĵi gºr¿lmektedir. 
 

    
Resim 1.1: Dokunmalē tip, dijital yapēlē turmetre       Resim 1.2: Optik tip dijitalyapēlē turmetre 
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Resim 1.3: ¢eĸitli takometre ºrnekleri 

 

1.2. Devir Sayēsēnē Deĵiĸtirme Yºntemleri 
 

Asenkron motorlarēn end¿stride kullanēlan diĵer elektrik motorlarēna gºre bir­ok 

¿st¿nl¿ĵ¿n¿n olmasē yanēnda devir sayēsēnēn ayarē birka­ kademeli ve k¿­¿k sēnērlar i­inde 

olmasē gibi dezavantajlarē da vardēr. 
 

Asenkron motorlarda dºner alanēn devir sayēsē ns = 
P

f.60
d / dk. veya ns = 

P

f

2

.120
d / 

dk., rotor devir sayēsēda nr = 
P

f.60
(1 - s)d / dk. form¿lleri ile bulunur. 

Form¿lde: 

f: ķebeke frekansē (¿lkemizde 50 hz.dir) 

2p: Kutup sayēsē 

p: ¢ift kutup sayēsē 

ns: Asenkron hēz veya dºner alan hēzē (d/dk..) 

nr: Rotor hēzē veya milin devir sayēsē (d/dk..) 

s: Kayma senkron hēz ile rotor hēzē arasēndaki fark 
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Yukarēdaki form¿ller incelendiĵinde asenkron motorun devir sayēsēnēn ĸebeke 

frekansēna, kutup sayēsēna ve kaymaya baĵlē olduĵu gºr¿l¿r. 
 

ķu h©lde asenkron motorun devir sayēsēnē deĵiĸtirilebilmek i­in stator sargēlarēnēn 

kutup sayēsēnē ve ĸebeke frekansēn deĵiĸtirmemiz gerekir. 
 

Buna gºre asenkron motorlarda devir ayarē aĸaĵēdaki yºntemlerle yapēlēr. 
 

ü Kutup sayēsēnē deĵiĸtirerek devir sayēsē ayarē: 
 

¶ Statora iki ayrē kutup sayēlē sargē yerleĸtirerek devir ayarē 

¶ Statora bir sargē yerleĸtirerek (Dahlender sargēlē-PAM sargēlē) devir ayarē 
 

ü ķebeke frekansēn deĵiĸtirerek devir ayarē 

ü Diĸli sistemleri (red¿ktºr) kullanarak devir ayarē  

 

1.2.1. Kutup Sayēsēnē Deĵiĸtirerek Devir Ayarē 
 

Devir sayēsē form¿l¿ne gºre ns = 
P

f.60
d / dk. veya ns = 

P

f

2

.120
d / dk.  frekans sabit 

kalmak ĸartē ile kutup sayēsē artērēlērsa devir sayēsē d¿ĸer. Yani kutup sayēsē ile devir sayēsē 

ters orantēlēdēr.  
 

Buna gºre asenkron motorun devri, statoruna sarēlan sargēlarēn kutup sayēsēnē 

deĵiĸtirerek yapēlēr. Aĸaĵēdaki ­izelgede deĵiĸik kutup sayēlarēndaki ve frekanstaki asenkron 

motorun devir sayēlarē gºsterilmiĸtir.  
 

 

¢izelge 1.1: 50 ve 60 Hz ĸebekeler i­in ­ok kullanēlan kutup sayēlarēndaki senkron hēz deĵerleri  
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Kutup sayēsēnē deĵiĸtirebilmek i­in asenkron motorun statoruna ya farklē kutup sayēlē 

iki ayrē sargē sarēlēr veya tek sargē sarēlarak aynē sargēda yapēlan farklē kutup sayēlē (dahlender 

baĵlantē) baĵlantēdan elde edilir. 
 

Buna gºre iki devirli motorlarē iki grupta d¿ĸ¿nebiliriz. 
 

1.2.1.1. Farklē Kutup Sayēlē Ķki Sargēsē Bulunanlar 
 

Aynē stator oluklarēna, birbirinden baĵēmsēz, farklē kutup sayēlē iki ayrē sargē sarēlērsa 

iki sargē iki devirli motor yapēlmēĸ olur. Bu sargēlarēn birbirleri ile hi­bir elektriki baĵlantēsē 

yoktur. Bºyle bir motorda, hangi sargēya ¿­ fazlē gerilim uygulanērsa o sargēya ait kutup 

sayēsēna uygun devir hēzē elde edilir.  Bu tip sarēmlarda, sargēnēn yēldēz (Y) veya ¿­gen (D) 

baĵlantēsē, stator i­inde yapēlēr. Klemens tablosuna, her sargēya ait ¿­er u­ ­ēkarēlēr. ¥rneĵin 

6/4 kutuplu iki  sargēlē iki devirli motor i­in 6 kutuplu sargē u­larē 6U-6V-6W, 4 kutuplu 

u­larē 4U-4V-4W gibidir. 
 

Ķki sargēlē iki devirli motorlar ekonomik deĵildir. ¢¿nk¿ bir sargē i­in d¿ĸ¿n¿lm¿ĸ 

stator oluklarēna iki ayrē sargē yerleĸtirilmektedir. Dolayēsēyla bir sargēlē iki devirli motorlara 

gºre daha k¿­¿k g¿­ elde edilir. Baĸka bir deyiĸle, bir sargēlē iki devirli motorlardan, iki ayrē 

sargēlē iki devirli motorlara gºre daha b¿y¿k g¿­ alēnēr. 
 

Ekonomik olmayēĸlarēndan iki sargēlē iki devirli motorlarēn ¿retimleri sēnērlēdēr. 

Birbirinin katē olmayan kutup sayēlarē i­in tasarēm ve baĵlantēlarē kolay olduĵundan 

uygulanēr. Resim 1.4ôte farklē kutup sayēlē iki sargēsē bulunan asenkron motorun etiketi 

gºr¿lmektedir. Etikete dikkat edilirse devir sayēsē i­in iki deĵiĸik deĵer vardēr. Aralarēnda da 

herhangi bir oran yoktur.  
 

 

Resim 1.4: Farklē kutup sayēlē iki sargēsē bulunan asenkron motorun etiket deĵerleri 

 

1.2.1.2. Tek Sargēlē Ķki Devirli Motorlar 
 

ü Dahlender sargēlē motorlar 
 

Tasarēmē ve baĵlantēlarē kolaydēr. Ancak bu baĵlantē t¿r¿nde kutup sayēlarē oranē 

İôdir. Yani 4/2 kutuplu veya 8/4 kutuplu gibié ¢izege 1.2ôde Dahlender sargēlē motorun 

kutup sayēlarē ve bu kutup sayēlarēndaki devirleri verilmiĸtir. 
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Devir Sayēsē ( n ) Kutup Sayēsē ( 2P ) 

3000 / 1500 d/dk. 2 / 4 

1500 / 750 d/dk. 4 / 8 

1000 / 500 d/dk. 6 / 12 

750 / 375 d/dk. 8 / 16 

¢izelge 1.2: Dahlender sargēlē motorun kutup sayēlarēna gºre devirleri 

 

Eĵer bir sargēdan birbirinin katē iki deĵiĸik kutup sayēsē elde edilecek bir baĵlantē 

yapēlmēĸsa bu baĵlantēya ñDahlander baĵlantēò ve bu tip motorlara da ñDahlander motorlarò 

denir. Dahlander baĵlantēda sargē, k¿­¿k devir sayēsē i­in yani b¿y¿k kutup sayēsēna gºre 

tasarlanēr. Her faz sargēsēnēn orta u­larē bulunur. Faz sargēlarē giriĸ u­larē 1U-1V-1W, orta 

u­lar 2U-2V-2W ile iĸaretlenir. Klemens tablosuna bu 6 u­ ­ēkarēlēr. 
 

  

Resim 1.5: Ķki devirli dahlender motor etiketleri 

ü PAM sargēlē motorlar 
 

Dahlander sargēnēn ºzel bir tipidir. Tasarēmē sargēnēn sarēlmasē daha zordur. Dahlander 

sargēda hēz oranē 1 /2  iken, PAM sargēda birbirinin katē olmayan ve ardēĸēk hēzlē 2 hatta 3 

hēzlē olabilir. ¥rneĵin 6/4, 8/6, 10/8 kutuplu gibié PAM sargēlē motorlarda kafes rotorlar 

kullanēlēr. 
 

PAM sargēda, stator faz sargēlarēnēn bir yarēsēnda akēm yºnleri deĵiĸtirilerek kutup 

sayēsē deĵiĸtirilir. PAM sºzc¿ĵ¿, pole-amlit¿de-modilation  (kutup geneliĵi modilasyonu) 

sºzc¿klerinin ilk harflerinden gelmektedir. 
 

Pam sargēda, sargēnēn tasarēmē b¿y¿k kutup sayēsēna gºre yapēlēr. Ancak sargēnēn 

baĵlantēsē deĵiĸtirilerek istenen k¿­¿k kutup sayēsē da elde edilir. Tasarēmē zor olmasēna 

karĸēn ayrē sarēlē ­ok devirli motorlara gºre bir sargēdan daha b¿y¿k g¿­ elde 

edilebildiĵinden tercih edilmesi gereken sargē ºrneĵidir.  
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Bu yºntemin sargē ĸekilleri, ¢ift Devirli Asenkron Motorun Baĵlantē ķekilleri konu 

baĸlēĵē altēnda incelenecektir. 
 

1.2.2. Frekansē Deĵiĸtirerek Devir Ayarē 
 

Asenkron motorun stator sargēlarēna tek kutup sayēlē sargē yerleĸtiriliyor. Tek bir sargē 

sarēlarak kutup sayēsē sabitlenmiĸ oluyor. 
 

Bu durumda devir sayēsē form¿l¿ne ns = 
P

f

2

.120
d / dk. gºre motor sargēlarēna 

uygulanan AC gerilimin frekansē artērēldēĵēnda motorun hēzē artar. Frekans azaltēldēĵēnda 

motorun hēzē da azalēr.  Yani asenkron motorun hēzē ĸebeke frekansē ile doĵru orantēlēdēr. 
 

G¿n¿m¿zde elektronik frekans deĵiĸtiricilerde (konvertisºr) asenkron motorlarēn devir 

ayarē geniĸ sēnērlar i­inde yapēlabilmektedir. 
 

Frekans deĵiĸtirici devresiyle hēz kontrol¿ yºntemi son derece yararlē ve otomasyonu 

kolaylaĸtērēcē niteliktedir. 
 

Bu konuyla ilgili daha ayrēntēlē bilgi ¥ĵrenme Faaliyeti-2ôde incelenecektir. 
 

1.2.3. Diĸli Sistem (Red¿ktºr) Kullanarak Devir Ayarē 
 

Asenkron motorun miline baĵlanan diĸli sistemli red¿ktºr ile motorun devri istenen 

sayēya indirilebilmektedir. 
 

Devir sayēsē d¿ĸt¿k­e motorun momenti artar. 
 

                

 

Resim 1.6: Red¿ktºrl¿ motor resimleri 
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1.3. ¢ift Devirli Asenkron Motorun Tanēm ve Kullanēm Alanlarē 
 

Asenkron motorun statoruna iki veya tek sargē sarēlarak rotorundan 2 veya 3-4 deĵiĸik 

devir elde edilebilen motorlara denir.  
 

Ķki deĵiĸik devir i­in motor klemensine altē (6) u­ ­ēkarēlēr. Teorik olarak ¿­ deĵiĸik 

devir i­in motorun statoruna farklē kutup sayēlē iki ayrē sargē sarēlēr. Sargēlardan biri 

Dahlender baĵlantēlē yapēlēr. Klemens kutusuna ise dokuz (9) u­ ­ēkarēlēr. Dºrt deĵiĸik devir 

i­in yine statora farklē kutup sayēlē, Dahlender baĵlantēlē iki sargē sarēlēr. Klemens kutusuna 

on iki (12) u­ ­ēkarēlēr. Bu tip sarēmlarda, klemens kutusunda fazla u­ olmasē, karēĸēklēĵa ve 

kumanda etme g¿­l¿ĵ¿ne neden olduĵundan kullanēlmaz. 
 

¢ift devirli asenkron motorlarēn end¿stride pek ­ok kullanēm alanē mevcuttur. Genel 

olarak tek devirli asenkron motorun kullanēldēĵē her yerde kullanēlabilir. ¥zellikle farklē 

birka­ devir gerekli olan yerler i­in kullanēlēr. 
 

Sanayinin her kolunda yerini almēĸtēr. Pistonlu pompalarda, kompresºrlerde, bant 

konveyºrlerinde, vantilatºrlerde, kºr¿klerde, santrif¿j pompalarēnda, torna, freze, matkap 

tezg©hlarēnda, aspiratºrlerde, aĵa­ iĸleri makinelerinde, tekstil end¿strisinde, matbaa 

makinelerinde ­ok devirli asenkron motorlar i­in geniĸ bir uygulama sahasē vardēr. 
 

1.4. ¢ift Devirli Asenkron Motorun ¢alēĸma Prensibi 
 

Daha ºnceki mod¿llerde asenkron motorlarēn ­alēĸma prensipleri detaylē olarak 

incelenmiĸti. ¢ift devirli asenkron motorlar, yapē ve ­alēĸma ºzelliĵi bakēmēndan tek devirli 

asenkron motorlarla aynēdēr. Sadece tek devirli asenkron motorlarēn statorunda tek kutup 

sayēlē bir sargē varken ­ift devirli asenkron motorlarēn statorunda ise farklē kutup sayēlē iki 

veya tek sargē bulunur.  
 

Sonu­ itibarē ile her iki motorun statorunda 3 faz sargēsē bulunur ve aralarēnda 120ôĸer 

derecelik a­ē olan dºner alan oluĸturur. Bu dºner alanlarēn etkisi ile rotor dºnmesini 

s¿rd¿r¿r. D¿ĸ¿k devirde ­alēĸērken b¿y¿k kutup sayēlē sargēnēn oluĸturduĵu manyetik alan 

rotoru yavaĸ dºnd¿r¿r. Y¿ksek devirde ­alēĸērken de k¿­¿k kutup sayēlē sargēnēn manyetik 

alanēyla rotor hēzlē dºnd¿r¿r.  
 

1.5. ¢ift Devirli Asenkron Motorun Baĵlantē ķekilleri 
 

¢ift devirli asenkron motorlarēn baĵlantē ĸekillerine ge­meden ºnce stator sargēlarēnēn 

motor i­inde nasēl bir sarēm yapēldēĵē konusunda bilgi sahibi olacaksēnēz. 
 

4/2 kutuplu Dahlander baĵlantēda; her fazēn 2 bobin grubu vardēr. ķekil 1.1.aôda faz 

gruplarēnēn 4 kutuplu baĵlantēsē, ķekil 1.1.bôde 2 kutuplu baĵlantēsē gºsterilmiĸtir.  
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ķekil 1.1: 4/2 kutuplu Dahlander baĵlantēnēn 1 faz grubu baĵlantēsē 

 

8/4 kutuplu Dahlander baĵlantēda, her fazēn 4 bobin grubu vardēr. ķekil 1.2ôde 8 ve 4 

kutuplu baĵlantēlar gºsterilmiĸtir.  
 

 

ķekil 1.2: 8/4 kutuplu Dahlander baĵlantēnēn bir faz grubu baĵlantēsē 

 

Faz gruplarē giriĸ u­larē, 1U-1V-1W ile orta u­lar 2U-21V-2W ile iĸaretlenir. Her faz 

grubundaki ¿­¿nc¿ u­lar (A u­larē), stator i­inde yēldēz veya ¿­gen baĵlantēda kullanēlēr. Bu 

baĵlantē ĸekillerini ayrē ayrē gºreceksiniz.  
 

Dahlander baĵlantēlē sargēlarēn u­larē, klemens tablosunda ķekil 1.3ôteki gibi baĵlanēr.  
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ķekil 1.3: Dahlander baĵlantēda klemens tablosu ve iki deĵiĸik hēzlē baĵlantē 

 

Dahlander baĵlantēda, ķekil 1.3ôteki gibi motorun her iki hēzdaki dºn¿ĸ yºn¿ aynē 

olmalēdēr. Aynē dºn¿ĸ yºn¿n¿ elde edebilmek ve klemens tablosunda 2U-2V-2W u­larēnē 

aynē sērada baĵlayabilmek i­in faz gruplarē orta u­larē iĸaretlerinde, iki fazda deĵiĸiklik 

yapēlmalēdēr. ¥rneĵin, 1U birinci fazēn orta ucu 2U yerine 2W, 1 W ¿­¿nc¿ fazēn orta ucu 

2W yerine 2U gibié 
 

Dahlander sargēlē motorlar, tam kalēp sargēlēdēr. Yarēm kalēp sargēlē uygulamada, 

k¿­¿k kutup sayēlē (y¿ksek hēzlē) ­alēĸmada, kuvvetli harmonikler meydana gelmekte ve bu 

kuvvetli harmonikler, motorun yol almasēna kºt¿ etki yapmaktadēr. Onun i­in yarēm kalēp 

sargē uylamasē kullanēlmamaktadēr. 
 

Volt elektrik dahlander sargēlē motorlar, tam kalēp sargēlēdēr. Motorlar 4/2 veya 8/4 

kutupludur. Faz sargēlarē stator i­inde ¿­gen (D) baĵlēdēr.  
 

Dahlender sargēlē motorlar g¿­ ve momente gºre deĵiĸik ĸekillerde yapēlēr. Bu 

motorlarēn stator sargē (­ēkēĸ) u­larē, motor i­inde ¿­gen (D) veya yēldēz (Y)  baĵlanēr. 

Klemens tablosuna giriĸ (d¿ĸ¿k hēz 2p=4) ve orta (y¿ksek hēz 2p=2) u­larē ­ēkarēlēr. Motorun 

sabit g¿­l¿ m¿? Sabit momentli mi veya deĵiĸik g¿­, deĵiĸik mometli mi? Bunun  tespiti i­in 

klemens tablosuna bakēlēr. Aĸaĵēda Dahlender motorun ­eĸitleri ve baĵlantē tablolarē 

verilmiĸtir. 
 

ü Sabit g¿­l¿ iki devirli motorlar (seri ¿­gen - parelel yēldēz baĵlantēlē) 
 

Sabit g¿­l¿ olduĵundan etiketinde tek g¿­ yazēlēdēr. Motor i­inde ¿­gen (D) baĵlēdēr. 

Momet form¿l¿ne gºre (M=975*P/n) hēzē artarken momenti de azalēr.   
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KUTUP(2P) DEVĶR ( n ) ķEBEKEYE BĶRBĶRĶNE BAĴLANTI ķEKLĶ  

4 D¿ĸ¿k hēz 1U-1V-1W 2U-2V-2W  Ķkili Paralel Yēldēz 

2 Y¿ksek hēz 2U-2V-2W ------------- Seri ¦­gen 

¢izelge 1.3: Sabit g¿­l¿ iki devirli motor klemensi baĵlantē tablosu 

ü Sabit momentli iki devirli motorlar (seri ¿­gen-parelel yēldēz baĵlantēlē) 
 

Etiketinde iki deĵiĸik g¿­ ve devir yazēlēdēr. Motor i­indeki baĵlantēsē (D - YY)dēr. 

Klemens baĵlantēsē sabit g¿­l¿ motorunkinin tersidir. Moment form¿l¿ne gºre (M=975*P/n) 

Her iki devirde hēzla birlikte g¿c¿ de artar. Bu y¿zden moment sabit kalēr. Resim 1.5ôte sabit 

momentli Dahlender motor etiketleri verilmiĸtir. 
 

KUTUP(2P) DEVĶR ( n ) ķEBEKEYE BĶRBĶRĶNE BAĴLANTI ķEKLĶ  

4 D¿ĸ¿k hēz 1U-1V-1W -------------- Seri ¦­gen 

2 Y¿ksek hēz 2U-2V-2W 1U-1V-1W Ķkili Paralel Yēldēz 

¢izelge 1.4: Sabit momentli iki devirli motor klemensi baĵlantē tablosu 

 

ü Deĵiĸik g¿­l¿ deĵiĸik momentli motorlar (seri yēldēz-parelel yēldēz 

baĵlantēlē) 
 

Bu motorun stator sargē u­larē, motor i­in yēldēz (Y) baĵlanēr. Etiketinde iki deĵiĸik 

g¿­ ve devir yazēlēdēr. Motor i­indeki baĵlantēsē (Y-YY)dēr. Y¿ksek hēzda, moment ve g¿­ 

y¿ksek; d¿ĸ¿k hēzda moment ve g¿­ d¿ĸ¿kt¿r. 
 

KUTUP(2P) DEVĶR ( n ) ķEBEKEYE BĶRBĶRĶNE BAĴLANTI ķEKLĶ  

4 D¿ĸ¿k hēz 1U-1V-1W -------------- Seri Yēldēz 

2 Y¿ksek hēz 2U-2V-2W 1U-1V-1W Ķkili Paralel Yēldēz 

¢izelge 1.5: Deĵiĸik g¿­ ve momentli iki devirli motor klemensi baĵlantē tablosu 

 

1.5.1. Seri ¦­gen Parelel Yēldēz (D - YY) Baĵlantē 
 

Dahlander sargēlē motorlarda en ­ok uygulanan baĵlantēdēr. Her iki hēzda motorun 

g¿c¿ ve akēmē deĵiĸir. Y¿ksek hēzda g¿c¿ b¿y¿kt¿r. Bu motorlar sabit momentli motorlardēr.  
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Moment form¿l¿ne gºre (M=975*P/n) moment sabit, d¿ĸ¿k hēzda g¿­ de d¿ĸ¿k 

olmalēdēr. G¿­ d¿ĸ¿kse akēm da k¿­¿k demektir. Buna uygun baĵlantē, seri ¿­gen 

baĵlamadēr. Faz bobinleri seri baĵlē olduĵundan faz direnci b¿y¿r. Dolayēsēyla faz akēmē da 

azalēr. 
 

Y¿ksek hēzda ise motorun da g¿­¿ artar. G¿c¿ artērabilmek i­in faz akēmēnē artērmak 

dolayēsēyla faz direncini azaltmak gerekir. Buna uygun baĵlama parelel yēldēz baĵlamadēr.   
 

Bu tip baĵlantēda sargē ­ēkēĸ u­larē motor i­inde ¿­gen (D) baĵlanēr. Giriĸ u­larē (1U-

1V-1W) ve orta u­lar (2U-2V-2W) klemens tablosuna ­ēkarēlēr. Faz sargēlarē giriĸ u­larēna 

(1U-1V-1W), ¿­ fazlē gerilim uygulandēĵēnda, sargēlar seri ¿­gen baĵlanēr ve b¿y¿k kutup 

sayēsē ile d¿ĸ¿k hēz elde edilir. 1U-1V-1W u­larē kºpr¿ edilerek faz sargēlarē orta u­larēna 

(2U-2V-2W) ¿­ fazlē gerilim uygulandēĵēnda sargēlar paralel yēldēz baĵlanēr ve k¿­¿k kutup 

sayēsē ile motor, y¿ksek hēzda dºner. 

            

Resim 1.7: Eĵitim ama­lē kullanēlan seri ¿­gen dahlender motor klemensi ve etiket deĵerleri  

 

         

ķekil 1.4: 2p=4 kutuplu seri ¿­gen d¿ĸ¿k devir baĵlantē 
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ķekil 1.4ôte gºr¿ld¿ĵ¿ gibi faz sargēlarē giriĸ u­larēna (1U-1V-1W), ¿­ fazlē gerilim 

uygulandēĵēnda, sargēlar seri ¿­gen baĵlanēr ve b¿y¿k kutup sayēsē (2P=4) ile d¿ĸ¿k hēz elde 

edilir. Orta u­lar (2U-2V-2W) boĸ bērakēlēr. 

           

ķekil 1.5: 2p=2 kutuplu parelel yēldēz, y¿ksek hēzlē baĵlantē 

 

ķekil 1.5ôte gºr¿ld¿ĵ¿ gibi, 1U-1V-1W u­larē kºpr¿ edilerek faz sargēlarē orta u­larēna 

(2U-2V-2W) ¿­ fazlē gerilim uygulandēĵēnda sargēlar, paralel yēldēz baĵlanēr ve k¿­¿k kutup 

sayēsē (2P=2) ile motor, y¿ksek hēzda aynē yºnde dºner. 
 

1.5.2. Seri YēldēzïParelel Yēldēz (YïYY) Baĵlantē 
 

Dahlender sargēlē motorlarda uygulanan diĵer bir baĵlantēdēr. Stator i­inde, her faz 

grubu baĵlantēsēnēn ­ēkēĸ u­larē birleĸtirilerek yēldēz (Y) baĵlantē yapēlēr. Bu baĵlantēda, 

motor g¿c¿ ve momenti orantēlē olarak deĵiĸir. Bu motorlara deĵiĸik momentli motorlar 

denir.  
 

ķekil 1.6ôda 36 oluklu stator sargēsē 8 / 4 kutuplu, Y / YY baĵlantēlē Dahlender 

motorun sarēm ĸemasē ve ķekil 1.7 ve ķekil 1.8ôde klemens baĵlantēlarē gºsterilmiĸtir.  
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ķekil 1.6: 36 oluklu stator sargēsē 8/4 kutuplu, Y/YY baĵlantēlē dahlender motorun sarēmē 

        

ķekil 1.7: 2p=8 kutuplu seri yēldēz d¿ĸ¿k hēzlē baĵlantē 
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ķekil 1.8: 2p=4 kutuplu ikili parelel yēldēz y¿ksek hēzlē baĵlantē 
 

ü PAM sargēsē, baĵlantē ĸekli 
 

ķekil 1.9ôda 2P = 8 / 6 kutuplu PAM sargēsē gºsterilmiĸtir. PAM sargēlē motor d¿ĸ¿k 

devirde (2P=8) ­alēĸtērēldēĵēnda 8U, 8V, 8W u­larē ĸebekeye baĵlanēr. 6U, 6V, 6W u­larē ise 

kºpr¿ edilir. Y¿ksek devirde ­alēĸtērēldēĵēnda ise 6U, 6V, 6W u­larē ĸebekeye baĵlanēr. Diĵer 

u­lar 8U, 8V, 8W ise kºpr¿ edilir. 

 

ķekil 1.9: PAM sargēlē, 2p = 8 / 6 kutuplu Dahlender motorun stator sarēm ĸemasē 
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ķekil 1.10: PAM sargēlē motorun d¿ĸ¿k ve y¿ksek devir i­in klemens baĵlantēsē 

 

1.6. HatïFaz Akēm ve Gerilim Deĵerleri Hesabē 
 

Asenkron motorun stator sargēlarē, motor i­inde iki ĸekilde baĵlandēĵēnē gºrm¿ĸt¿n¿z. 

Bunlar seri ¿­gen baĵlantē ve seri yēldēz baĵlantēlar idi. Klemens kutusunda ise bunlara 

ilaveten parelel yēldēz baĵlama yapēldēĵēnē gºrd¿n¿z. 
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Bu ¿­ baĵlantē i­in akēm gerilim iliĸkisi ayrē ayrē incelenecektir. Aĸaĵēdaki 

baĵlantēlarēda G¿­ (P), moment (m) ve devir (n) iliĸkisini PkW =
975

nm³
 form¿l¿ne gºre 

yorumlayēnēz. (P=U*I)dēr. 
 

ü Seri ¿­gen baĵlantēda akēm gerilim iliĸkisi 

 

ķekil 1.11: Seri ¿­gen baĵlē dahlender motorun sargēlarēndaki akēm gerilim iliĸkisi 

 

Her bir faza ait bobin gruplarēnēn direnci 5 ohm olsun. 
 

U = Uf  = 380 V  
 

Seri iki bobinin her birine 190 V gerilim d¿ĸer. 

If = 
5

190
= 38 A dir (faz akēmē)  

Ih = If* 3  = 38* 1,73 = 65,74 A 
 

ķebekeden Ih akēmē kadar akēm ­ekilir. 
 

ü Parelel yēldēz baĵlantēda akēm gerilim iliĸkisi 

 

ķekil 1.12: Parelel yēldēz baĵlē Dahlender motorun sargēlarēndaki akēm gerilim iliĸkisi 
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Her bir faza ait bobin gruplarēnēn direnci 5 ohm olsun. 

Uf  =
3

U
 = 

73,1

380
=220 V  

bobinin her birine 220 V gerilim d¿ĸer. 

If = 
5

220
= 44 A dir (faz akēmē)  

Ih = If +If = 44+44 = 88 A 

 

ķebekeden Ih akēmē kadar akēm ­ekilir. 

 

Parelel yēldēz baĵlantēda, seri ¿­gen baĵlantēya gºre faz  bobinlerinden ge­en akēm ve 

hat akēmē artmēĸtēr. 

 

ü Seri yēldēz baĵlantēda akēm gerilim iliĸkisi 

 
ķekil 1.13: Seri yēldēz baĵlē Dahlender motorun sargēlarēndaki akēm gerilim iliĸkisi 

 

Her bir faza ait bobin gruplarēnēn direnci 5 ohm olsun. 

Uf  =
3

U
 = 

73,1

380
=220 V  

Bobinin her birine =110 V gerilim d¿ĸer. 

If = = 22 A dir (faz akēmē)  

Ih = If = 22 A 

 

ķebekeden Ih akēmē kadar akēm ­ekilir. 


















































































































































































