1. AC MOTOR

Alternatif akim motorlar1 iki grupta toplanabilir: asenkron motorlar (indiiksiyon
motorlar1) ve senkron motorlar.

Biitin bu motorlarin temel ilkesi, metalden yapilmis bir kiitlenin, doner bir
elektromanyetik alan yardimiyla siiriiklenmesine dayanir. Bu iki grup motorlarda da eksenli
iki tirete¢ gobegi (armatiir) bulunur: bunlarin ilki sabit (stator), ikincisi hareketlidir(rotor).

Senkron motorun statoru asenkron motorun statoruyla ayni sekilde ve ayni yapidadir;
manyetik saclardan olusan bir bilezik bicimindedir; bu saclarin iizerindeki yivlere ti¢ fazh
akimlarla beslenen bir sargi sarilmistir.

Bir senkron motorda manyetik alani, rotorun sargisini besleyen bagimsiz bir dogru akim
yaratir; burada rotorun calisma hizi vardir. Bu tip motorlarda rotorun kendi basina harekete
gecmesi sorun olur.
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“Ozsenkron” denen motorlarda, rotorun sargisi yerine sabit miknatislar kullanilir.

Asenkron motor da rotor sargisi ¢cok fazladir ve rotora yalniz statordan kaynaklanan tek
alan akim indiikler.

Rotor baska hicbir enerji kaynagina baglh degildir.

Donme hizi ne olursa olsun (ilk calismada bile), mekanik bir kuvvet ¢ifti saglar; diizenli
calisma sirasinda bu hiz senkron hizindan (yani doner alan hizindan) farklidir; bu hiz farki
motorun tizerindeki yiike bagimhdir.

Ornek: 60 kere biiyiitiilmiis, sabit miknatish ve pille calisan kol saati motoru. Siirtiinmesiz
calismasi ve diisiik tiiketimi bu motora neredeyse sinirsiz bir 6miir kazandirmistir.

2. DC MOTOR

Bir iletkene dogru akim uygulandig1 zaman iletken, sabit manyetik alan meydana getirir.
Bu manyetik alan N ve S kutuplarini meydana getirir. Bu alan icerine giren cisimler sabit
miknatisin 6zelliklerini tasir ve iletken cisimleri kendine ceker. Ayni kutupta olan alanlar
birbirini iter, farkl kutuplarda olanlar ise birbirlerini ¢eker. Meydana gelen N ve S kutuplar:
arasinda kuvvetli bir manyetik aki olusur. DC motorlar rotor ve statorda meydana gelen
manyetik akinin birbirlerini itmesi ve cekmesi ilkesine gore calisir.

Stator iizerinde meydana gelen sabit N ve S kutuplar, rotorda meydana gelen sabit
manyetik alanin itmesi veya cekmesiyle donme olusur. Rotor ve stator sargilarinin ayni
eksene gelip durmasini 6nlemek icin, rotor iizerinde birden ¢ok sargi olusturulur. Sargi, rotor
tizerindeki kolektérde bulunur. Kolektordeki gerilim, komiir fircasi ile iletilir. Firca sabit
durdugundan donen rotorun gerilimi sargilarida degistirir. Belli acida stator eksenine
manyetik alan olusturan sargiya gerilim uygulandiginda dénme siirekli olarak saglanir

Dogru akim motorlari, devir sayilar1 biiylik, momentleri yiiksektir. Motorun yo6nii
degistirildigi zaman rotora uygulanan gerilimin polariteside degismis olur. Rotorda art1 ve
eksi uclar ters olarak yer degistirir. Motorun devri, rotorun akiminin yiikselmesi ve diismesi
sonucu degisir. Boyle motorlar klimalarin yapiminda kullanilmaz. Sebebine gelince hermetik
yapidaki kompresorlerin sogutucu ve yag akiskanliginin kémiirlere yaptigi negatif etki ve
komtirlerin asinmasidir. Komiirler asindigr takdirde komiirlere ulasilamaz. Klimalar
yapilirken sabit miknatish dogru akim motorlar tercih edilir. Bu cins motorlarda endiivisi
sabit miknatisli, statoru sargili olan ya da bunun tersi statoru sabit miknatish endiivisi sargili
olan motorlar kullanilir.
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2.1. FIRCALI DC MOTORLAR

Firca iceren DC motorlarda, rotordaki sarimlara elektrik iletimi fir¢a-anahtar yapisi ile
saglanir. Ortadaki sarimlh boliime akimu iletmek igin iletkenler kullanilir ve motor déndiikge
farkli kutuplasma nedeni ile motorun dénmesi devam eder.

2.2. FIRCASIZ DC MOTORLAR

Anahtar islemini mekanik olarak degil elektronik olarak saglar. Fir¢a-anahtar yapisinin
gorevini elektronik bir denetleyici {istlenir. Akim 3 kablo ile motora iletilir.
Yapisi nedeniyle daha yiiksek tork ve devir sayilarina ulasabilirler.

2.3. DC MOTOR KULLANILAN MEDIKAL CIHAZLARDAN BAZILARI

Elektronik yataklar,

Tekerlekli sandalyeler

Koltuk tipi asansorler
Mikroskoplar

Insulin Pompasi

Sivi dagiticilar (besin sivilar gibi)
Nebulizatorler

Cerrahi aletler

Endoskop siiriiciileri ve kontrolleri
Blood Pressure Equipment ( Kan basing elemanlar1 )
Wound Irrigation
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3. SERVO MOTOR

Servo motorlar endiistriyel elektronikte 6zellikle motor hareketinin hassas
konumlandirilmasina ihtiya¢ duyulan pek ¢ok uygulamada kullanilmaktadirlar.



Servo motorlar dijital olarak yollanan sinyalin bir A/D (analog/sayisal) cevirici ile
doniistiiriilmesi sayesinde sayisal olarak da siiriilebilinmektedir. Servo motorlar DC veya AC
seklinde bulunurlar.
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Eski makinelerde DC servo motorlar kullanilirdi ¢iinkii biiylik akimlar silikon bazh
dogrultucalar ile siiriilebilinmekteydi.

Transistor (elektrik titresimlerini genisletmekte kullanilan alet) yardimiyla biiyiik
akimlarin kontrol edilmesi veya yiiksek frekansa sahip biiyiik akimlar ile diigmelerin
(switch) degistirilmesi ile AC servo motorlarin kullanim yerleri artmis oldu.

3.1. AC SERVO MOTORLARI

Genellikle iki fazlh sincap kafesli indiiksiyon tipi motorlardir. Iki fazli asenkron
motorlar, otomatik kontrol sistemlerinde servo motorlar olarak kullanilmak amac ile kiigiik
giiclii yapilir. Firca ve kolektér olmadigindan ariza yapma ihtimalleri az, bakimlar1 kolaydir.

3.2. DC SERVO MOTORLARI:

Bu motorlar kiiciik yapilidir ve {irete¢ gobekleri kutup eylemsizlik momentini
minimum yapacak sekilde tasarlanmistir.

Dogru akim servo motorunda, yiiksek bir donme momenti ve asir yiiklenebilirlik elde
etmek icin siddetli bir manyetik alan olugturmalidur.

Endiiktor sargilarina DC akimi uyguladigimizda bir manyetik alan meydana gelir.
Akim kolektor ve fircadan gecer. Endiivi sargisinda da manyetik bir alan olugur. Motorun
donme hareketini meydana getirir. Endiiktérde bulunan déner manyetik alanin tesiri,
endiivideki alan sebebiyle endiivinin dénmesi saglanmis olur.

Servo motor siiriicii devresi icin servo motorun gii¢ semasi ve baglantisi; 3 faz ve 1
notr kablo ile yapilir. Geri besleme elemani baglanti kablolar1 RS-232 ya da RS-485 ile
baglanarak bilgi aligverisinde bulunabilinmesi i¢in baglanti yapilir. Boylece motor mili
istenildigi sisteme baglanir.



4. STEP MOTORLAR

Step motorlar (adim motorlan), girislerine uygulanan darbe dizilerine karsilik (bu, dijital,
say1sal girig olarak da ifade edilebilir...), analog donme hareketi yapabilen elektromanyetik
elemanlardur.

Belirli adimlarla hareket ederek rotorun agisal konumunu degistirirler. Bu adimlar, motor
sargilarina uygun sinyaller gonderilerek kontrol edilir. Herhangi bir uyartimda, rotorun
yapacagi hareketin ne kadar olacagi, motorun adim acisina baghdir.

Adim agis1, motorun yapisina bagh olarak 90, 45, 18, 7,5, 1,8... derece veya ¢ok daha
degisik acilarda olabilir.

Motor pozisyonu herhangi bir geri besleme mekanizmasi olmadan kontrol edilebilir. Step
motorlar switched reluctance motorlara benzemektedir.

En iistteki 1 numarali elektromiknatis acildiginda merkez carkin en yakin diglisini ¢eker.
Merkez cark ve 1 numarali elektromiknatisin digleri hizalandiginda dengeleneceklerdir.

1 numarali elektromiknatis kapatilir ve 2 numaral elektromiknatis acilir. 2 numarali
elektromiknatisi enerjilendiginde merkez carkin en yakin dislisini saga dogru ceker, ayni
Hizaya geldiklerinde dengelenirler. Yukaridaki motorda bu dénme 3,6 derece olacaktir.



En alttaki 3 numarali elektromiknatis enerjilendiginde 3,6 derecelik bir doniis
gerceklesecektir.

4 numaral elektromiknatis enerjilendiginde 3,6 derecelik bir doniis daha gerceklesecektir.
Merkez carkta 25 dis oldugu icin bu step motor 100 adimda bir tam tur atacaktir.

Motora uygulanacak sinyallerin frekansi degistirilerek motorun hizi da kontrol edilebilir.
Adim motorlarinin déniis yonii ise, uygulanan sinyallerin sirasi degistirilerek, saat ibresi
yoniinde (CW) veya saat ibresinin tersi yoniinde (CCW) olabilir.

Temel Calisma Mantigi: Step motorlarda merkez dislinin etrafinda cok sayida disli
elektromiknatislar bulunmaktadir. Bu elektromiknatislar mikro kontrolér gibi bir dis kontrol
devresiyle enerjilendirilirler. Motor gsaftim hareket ettirmek icin Oncelikle bir
elektromiknatisa enerji verilir. Bu elektromiknatisin disleri ile merkez carkin disleri
birbiriyle etkilesime girer. Merkez carkin disleri ilk elektromiknatisa hizalandiginda bir
sonraki elektromiknatis enerjilendirilir. Ilk elektromiknatis kapamip, ikincisi acildiginda
merkez cark biraz daha donecektir. Bu adimlar diger elektromiknatislar icin aynen devam
edecektir. Bu ufak hareketlerin her birine adim denir. Adimli ¢alisma sayesinde istenilen bir
acida hareket saglanabilir.



Avantajlari: Step motorlar dijital giris isaretlerine cevap verirler, bu nedenle
mikroislemci veya bilgisayarlarla kontrol icin ideal elemanlardir.

Step motorlarin hangi yone donecegi, devir sayisi, doniis hiz1 gibi degerlerin mikroislemci
veya bilgisayar yardimi ile kontrol edilebilmesi, her an bu motorlarin déniis yonii, hizi ve
konumunun bilinebilmesini saglamaktadir. Bu 6zelliklerinden dolay1 step motorlar ile cok
hassas konum kontrolii yapilabilir.

Step motorlarin dijital girislere cevap vermesi, geri beslemeye ihtiya¢ duyulmaksizin acik
cevrim calistirilabilmesini saglamaktadir. Yani acik cevrim calistirilan bir adim motoru ile
hiz, ivme ve konum kontrolii daha basit ve daha az maliyetle gerceklestirilebilir. Boylece
alisilmis kararsizlik problemlerinin de 6niine gecilmis olur.

Step motorlar, giris isaretlerinin frekansina bagh olarak cok genis bir hiz araliginda
stiriilebilirler.

Step motorlar, herhangi bir hasara yol agmadan defalarca durdurulup calistirilabilirler.
(Stirerken aniden durdurma ya da aniden ters yonde siirme istegine karsi milkemmel cevap
verebilirler.)

Asin yiiklenmeden hasar gormezler, oldukca dayanikhidirlar. Her yeni adimla artan
(kiimiilatif) konum hatalar1 yoktur.



