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Ozet

Bu ¢alismada darbe genislik modiilasyonlu Alternatif Akim (AA) kiyici beslemeli bir fazli indiiksiyon motorun
Matlab/Simulink ortaminda benzetimi yapilmistir. AA kiyicilar girisindeki sabit genlik ve frekansli gerilimden
degisken genlik ve frekansta gerilim elde edilebilen gii¢ elektronigi devreleridir. Kiyic1 devresi igerisinde gesitli
sayilarda gili¢ anahtarlart bulunmakta ve bu anahtarlarin iletimde ve kesimde tutulma prensibine gore
calismaktadir. Bu g¢alismada iki anahtarli AA kiyict devresi kullanilmistir. AA kiyict devresinde kullanilan
anahtarlama elemanlaria uygulanan isaretinin gorev orani degistirilerek kiyici ¢ikiginda elde edilen gerilimin
etkin degeri degistirilmistir. AA kiyiciya yiikk olarak bir fazli bir asenkron motor baglanmistir. Kiyict
anahtarlarinin gérev orani degistirilerek bir fazli asenkron motora uygulanan gerilimin degeri degistirilmis ve bu
gerilim degisimine bagli olarak motor hiz1 ayarlanmistir. Motor hiz kontrolii kapali ¢cevrimli olarak yapilmis ve
kontrolde PI denetleyici kullanilmigtir. Olusturulan sistemin benzetimi yapilmis cesitli referans hiz degerleri icin
sonuglar verilmistir.

Anahtar kelimeler: Bir Fazli Motor, AA Kiyici, Faz Kontrolii, Gerilim Kontrolii, Hiz Kontrolii
AC Chopper Fed Single Phase Induction Motor Speed Control

Abstract

In this paper, Pulse Width Modulated (PWM) AC chopper fed single phase induction motor is simulated using
Matlab/Simulink. AC choppers are the power electronic circuits which convert constant amplitude constant
frequency input voltage to variable amplitude and frequency voltage. There are different numbers of power
switches within the chopper circuits. It operates according to the switch on and switch off of these power
switches. Two switch AC chopper is used in this study. By changing the duty ratio of the signal applied to the
switching element in the AC chopper circuit, the effective value of the voltage obtained at the chopper output has
been changed. A single-phase asynchronous motor is connected as the load to the AC chopper. By changing the
duty ratio of the switches, the value of the voltage applied to the single phase asynchronous motor is changed
and the motor speed is adjusted according to this voltage change. A closed loop speed control with PI controller
is implemented. Simulations are done for various reference speed values and results are presented.

Keywords: Single-Phase Induction Motor, AC Chopper, Phase Control, Voltage Control, Speed Control

1. Giris

Bir fazli asenkron motorlarin hiz ayarl
sekilde calistirilabilmeleri ig¢in bir¢ok yOntem
bulunmaktadir. Basitligi, ucuzlugu sebebiyle en
yaygin kullanilan1 ise gii¢ elektronigi elemanlar1
kullanarak motora uygulanan gerilimin kontrol
edilmesi yontemidir [1-2]. Motora uygulanan
gerilimin  degistirilmesi  i¢cin  bir  oto
transformatorii kullanilabilir [3] ancak, bu oto
transformatoriiniin  biylikligi, agirlignr dikkate
almdiginda bu tip gerilim kontrol yontemi pek de
tercih  edilmemektedir. Motora uygulanan
gerilimin kontrolii i¢in kullanilan diger yontem

motora uygulanan alternatif gerilimin ters paralel
bagh tristorler ya da triaklar gibi yari iletken
anahtarlar kullanilarak kiyilmasi yontemidir [4-
6]. Faz agis1 kontrolii yonteminde ylike giden
gii¢, kaynak ve yiik arasmna bagli olan triakin
tetikleme acisiin degistirilmesi ile kontrol edilir.

Triak istenilen faz agisinda iletime
gecirilerek kaynak geriliminin bir kisminin
motora uygulanmasi saglanir. Tristor ya da
triyak kullanilarak yapilan faz kontrol yontemi
strekli olmayan giris akimi dalga seklinin
olusmasma ve yiiksek dereceden kaynak
harmoniklerinin  ortaya  ¢ikmasma  sebep
olmaktadir [1, 7]. Bu harmonikler ilave kayiplara
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sebep olmakta, motor gii¢ faktoriinii ve verimini
disiirmekte ve aym1 zamanda motorun dinamik
davranisim da olumsuz etkilemektedir [8].

Darbe Genislik Modiilasyonlu (DGM)
alternatif akim kiyicilarinin kullanilmasi ile ¢ikis
gerilimi ve akimi siniis formuna daha yakin
olmakta ve harmonik igerik azalmaktadir [9].
Tristorler yerine giic MOSFET’ i ve IGBT gibi
giic anahtarlama elemanlarinin kullanilmasi ile
olusturulan AA kiyicilar ile tristorlii devrelerin
olumsuzluklari ortadan kaldirilabilmektedir [10-
12].

Bir fazli indiiksiyon motorun hizi, AA
kiyicmin  anahtarlama elemanlarinin = gdrev
stirelerinin bagh olarak kiyici ¢ikig geriliminin
degistirilmesi  ile kontrol edilebilmektedir.
Yiiksek frekanslarda ¢alisan darbe genislik
modiilasyonlu alternatif akim kiyicilarla diistik
frekansli harmonikler bastirilmakta [132] olusan
yiiksek frekansli harmonikler ise kullanilacak
kiigiik boyutlu filtrelerle elimine
edilebilmektedirler. Bir fazli asenkron motorlar
i¢in darbe genislik modiilasyonlu alternatif akim
kiyicili  kontroldr kullanilarak bu kontroldriin
performans karakteristiklerinin incelenmesi ve
degerlendirilmesi [14]’de verilmistir.

2. Alternatif Akim Kiyici

Genel olarak AA kiyicilart sabit genlikli ve
frekansli alternatif gerilimi isleyerek c¢ikisinda
yine AA olarak veren giic elektronigi
devreleridir.

Alternatif Akim kiyicilart sabit frekansh ve
sabit genlikli sebeke geriliminden sabit veya
degisken frekansli ve genlikli bir gerilime ihtiyag
duyulan yerlerde kullanilirlar. Bu devrelerle,
sabit genlik ve frekansli bir alternatif giris
gerilimi  yliksek  frekansta  anahtarlanarak
istenilen genlik ve frekansh ¢ikis gerilimi elde
edilmektedir. AA kiyicilarla elde edilen
gerilimler endiistriyel 1sitma, 151k kontrold,
motor yumusak baglatma [15] ve motor gerilim
kontrolii gibi uygulamalarda kullanilmaktadir.

AA kiyicillarm  ¢ogu ¢ikig  geriliminin
genligini kontrol etmek icin kullanilan faz
kontrollii devrelerdir. AA kiyicilarinda faz agisi
kontrolii ve ag¢-kapa (on-off) kontrolii olmak
tizere iki yontem kullanilir. Faz acis1 kontrolii
yonteminde yiike giden giig, kaynak ve yiik
arasina bagli olan tristér ya da triyakin tetikleme

acisimin degistirilmesi ile kontrol edilir. ikinci
yontemde ise kiyicida kullanilan anahtarlar her
bir yarim periyot icerisinde birka¢ kez kapatilip
acilir.  Olusan bu darbelerin  genislikleri
degistirilerek ¢ikis gerilimi degistirilir.

AA Kkyicilarda tristor, triak, IGBT gibi
kontrollii anahtarlar kullanilarak sabit kaynak
geriliminden ayarlanabilir AA gerilim elde
edilmektedir. Bu g¢eviricilerin Kkalitesi, toplam
harmonik bozulma ve giris gii¢ faktori ile
Olciilmektedir. Verimli bir galigma igin toplam
harmonik bozulmanin miimkiin oldugunca az
olmasi, giris gii¢c faktoriiniin ise 1’¢ yakin olmasi
gerekmektedir.

3. Faz Kontrollii AA Kiyici

Faz acis1 kontrollii kiyici devresi, en basit
hali Sekil 1’ de goriildiigii gibi ters paralel bagl
iki tristérden olusmaktadir. Yik ile kaynak
arasina konan tristorlerin tetikleme agilar
ayarlanarak kaynak geriliminin bir kisminin
ylike uygulanmasi saglanir ve boylece yik
iizerindeki gerilimin etkin degeri
degistirilmektedir. Bu tip devre AA gerilim
denetleyicisi olarak adlandirilmaktadir.

Omik yiikte tristér iizerindeki gerilimin
dalga sekli Sekil 2° de akim ve gerilim dalga
sekilleri Sekil 3’ de, endiiktif ylkteki ¢ikis dalga
sekli ise Sekil 4’ de verilmistir.

W Teukiame

Sekil 1. Tristor kontrolli AA kiyict

Omik yiikte cikis gerilimi ve dolayisiyla
cikis akimi yarim dalga simetrisine sahip olup,
Dogru Akim (DA) bileseni yoktur.

Kaynak gerilimi,

vg = V2V sinwt (1)
olarak alimip, tristoriin o agisinda tetiklendigi
varsayilirsa, ¢ikig geriliminin efektif degeri
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n 2
_ |1 2 oin2
v, = - 2v¢ sin“wt d(wt)
a
o 0o11/2
i 8

olarak elde edilir.

Denklem 2 incelendiginde, tetikleme agisi
o’nin 0 ile © arasinda degistirilmesi ile ¢ikis
geriliminin de 0 ile v arasinda degistirilebilecegi
goriilmektedir.
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Sekil 2. Omik yiikte kaynak ve T1 tristdrii gerilimi
400
300

200 /
100

f
0

o n Akim

Gerilim

-100

-200

-300

-400

0 0.005 0.01 0.015 0.02 0.025 0.03 0.035 0.04
Sekil 3. Omik yiikte ¢ikis gerilim ve akim dalga
sekilleri

Yiikiin endiiktif olmast durumunda 0 ile &
arasinda T tristorii dogru yonde polarlanmustir.
ot=a da T, tetiklendiginde yiik iizerinden akim
akmaya baglar. wt=n oldugunda yiik tizerindeki
gerilim ve kaynak gerilimi sifir olmasina ragmen
yiikiin endiiktif 6zelliginden dolayr akim sifir
olmayarak akmaya devam eder ve P acisinda
sifira ulasir. T, tristérii ot=n+a da tetiklenir ve
yiik iizerinden ters yonde akim akmaya baslar.
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Sekil 4. Endiiktif yiikte ¢ikis gerilim ve akim dalga
sekilleri
Endiiktif bir yik durumunda ¢ikig
geriliminin etkin degeri,
1
1 B 2
Vo = —J 2 VZsin?(wt) dt
T a
_V . sin2a) sin(Z,B)]l/2
T n ['8 at—, 2 3)

ile hesaplanabilmektedir.

Tristor tetikleme agisi o ile gosterilmis olup
cikis frekansi giris frekans: ile aym1 degerdedir.
Tristor iginden gegen akimin degeri ise

L=+ Ri =2V sinwt a <wt<p
I =

N 4
0 diger

seklinde ifade edilmekte olup yik agisinin
tetikleme acisindan biiyiikk ve kiicik olma
durumlarina bagli olarak bu diferansiyel
denklem ¢6ziilerek akim bulunabilmektedir [16].

Bu sekildeki faz kontrol yontemi siirekli
olmayan giris akimi dalga seklinin olugsmasina ve
diisiik dereceden kaynak harmoniklerinin ortaya
¢ikmasma sebep olmaktadir. Anahtarlama
anlarinin yiikiin faz acisina bagimli olmasi da
yiikiin degisken oldugu durumlarda kontrolde
giicliklere  sebep  olmaktadir.  Harmonik
iceriginin yiiksek olmasi ve tetikleme agisinin
hassas denetimini saglayamamasi bu devrenin
olumsuz yonlerini olusturmaktadir.

Bir AA kiyict devresi ¢ift yonli akim
gecirebilen anahtarlar gerektirmektedir. Akimin
yon degistirmesi yani komiitasyon olay1 gerilim
ylikselmelerine sebep olabilmektedir.
113



AA Kiyici Beslemeli Bir Fazli Asenkron Motor Hiz Kontrolii

Komiitasyon olay1 olduk¢a 6nemli olup, her iki
anahtarin da kapali oldugu anda alternatif bir
akim yolu olusturulmalidir. Faz kontrollii
devrelerde olusan bu problemler, kiyici
devresinde serbest dolasim yolu eklenmesi ile
iyilestirilebilmektedir.

Daha hassas kontrol imkani1 sunmasi, cikis
gerilimi ve akimmin sinlis formuna miimkiin
oldugunca yakin olmasi yani harmonik igeriginin
az olmasi darbe genislik modiilasyonlu alternatif
akim kiyicilarinin  kullanilmasi ile miimkiin
olmaktadir.

4. Darbe Genislik Modiilasyonlu Kontrol

Darbe genislik modiilasyonlu AA kiyicilarin
performanslarmi artirmak igin kullanilan bir
yontemdir. Darbe genislik modiilasyonu,
uretilecek olan darbelerin, genisliklerini kontrol
ederek, c¢ikista iretilmek istenen analog
elektriksel degerin veya sinyalin elde edilmesi
teknigidir.

Darbe genislik modiilasyon teknigi, Sekil 5
de verilen en basit haliyle bir testere disi sinyal
ile bir referans gerilimin karsilagtirilmas: ile
kontrol sinyali elde edilmektedir. Cikis
geriliminin ~ kontrolii, referans  gerilimin
degistirilmesi ile saglanmaktadir. Genellikle
sabit tutulan testere disi sinyalin frekansi,
anahtarlama veya kiyma frekanst olarak
anilmaktadir.

Her bir yarim periyoddaki darbe genisliginin
ya da darbe sayisinin artirilmasi, diisiik dereceli
harmoniklerin elimine edilmesi dolayisiyla gii¢
faktoriiniin iyilestirilmesini saglamaktadir.

Karsilastirma islemi sonunda ¢ikis gerilimi
denklemi;

V Vic > Vr
Vo = ®)
0 Vie < Vp

olarak elde edilir.

Uretilen kare dalga darbe sinyallerinin
genisliklerinin ortalamasi, ¢ikista {iretilecek olan
analog degerin elde edilmesini saglar.

Vo=1ly f(Dd =V (6)
D=2 7

gorev orani olarak tanimlandiginda, ¢ikis
gerilimi,
V,=VD ®)

gOrev oranina bagl olarak elde edilir.

Gerilimin kontrolii i¢in ¢esitli darbe genislik
modiilasyon teknikleri kullanilmakta olup, bu
teknikler igerisinde sinilizoidal darbe genislik

modiilasyon teknigi en yaygmi olup aym
zamanda harmoniklerin bastirilmast i¢in de
kullanilmaktadir.
1444
Ve~ 7
Vo
Vg — /
Vr
Vdc
Vo
V —
O
T
Sekil 5. Darbe genislik modiilasyon tekniginin elde

edilisi
5. Darbe Genislik Modiilasyonlu AA Kiyici

En  basit sekliyle, darbe  genislik
modiilasyonlu kontrol teknigi Sekil 6’ da
goriildiigli  gibi kaynak gerilimini yiiksek
frekansla kiyma temeline dayanmaktadir.
Gerilim iki yoOnlii anahtarlarla  kiyilarak
anahtarlama elemanimin gorev orani
degistirilerek yiikk akimi ve geriliminin etkin
degeri degistirilmektedir. Gorev orami ile yiik
akim ve gerilimi dogru orantili olup, gorev
oraninin artirilip azaltilmas1 ylik {izerindeki

gerilim ve yikten akan akimin artirilip
azaltilmasina sebep olmaktadir. Literatiirde
birgok darbe genislik modiilasyon teknigi

bulunmaktadir [17-19]. Bu tekniklerin temel
amact ¢ikis geriliminin  Kontrolii yaninda
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harmoniklerin bastirilmas1 ve gili¢ faktoriiniin
iyilestirilmesidir.

Kiyilmis gerilim, kaynak geriliminin Sekil
6’ da gorildigi gibi D gorev oranli ve s
anahtarlama frekansli bir anahtarlama sinyali s(t)
ile carpilmasiyla elde edilebilmektedir.

vm
o T 2n
4

’ ——

0
2, ﬂ( \D[\nﬂ’ 2n
s NHULJUU

Sekil 6. Siniizoidal isaretin darbe genislik
modiilasyonlu kiyilmasi

Anahtarlama fonksiyonu s(t)” nin Fourier
agilimi,

s(t) = ay

+ Y n-1(a, cosnwgt + b, sin nwst) )

Burada ay, ortalama degeri, a, ve b, ise
Fourier katsayilarmi, » harmonik derecesini ve
®s ise anahtarlama frekansimi belirtmektedir.

as, a, ve b, katsayillann asagidaki gibi
hesaplanmaktadir.

Qo = t1t+1t2 - tT_1 =D (10)
a, = n—lnsin(nZTrD) (11
b, = —i [1 + cos(n2nD)] (12)
Kaynak gerilimi,

vg(t) =V, sinwt (13)

olup, burada o agisal frekans ve Vy, ise kaynak
gerilimi tepe degeridir.

Yik gerilimi kaynak = gerilimi ile
anahtarlama fonksiyonunun c¢arpimindan elde
edilmektedir.

v (t) = vs(t).s(t) =V, sinwt . s(t) (14)
v (t) = agVy, sinwt
+ Z [a,Vin (cosnwst. sin wt)
n=1
+b, V;,, (sin nwgt + by, sin wt)] (15)

Bu ifadede yiiksek frekansli terimler filtre
edildiginde yiik gerilimi kaynak frekansinin
temel bileseni cinsinden ifade edilebilmektedir.
Bu durumda,

v (t) = agVy, sinwt = D.V,, sinwt (16)
Yiik geriliminin etkin degeri ise,

Vieff = % (17)

olmaktadir.

6. DGM Kontrollii AA Kiyic1 Beslemeli Bir
Fazh Motor Devresi

Sekil 7° de verilen darbe genislik
modiilasyonlu kiyict devresi en basit sekliyle iki
tane iki yonlii anahtardan olugsmaktadir.

Sy

—

(a)

Sy

|5

Sekil 7. Basit bir AA kiyici devresi ve akim yollar
a)S; anahtar1 kapali b)S anahtar1 kapali

Anahtarlardan bir tanesi yiike seri bagh
digeri ise paralel bagli durumdadir. Seri bagh S,
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anahtan periyodik olarak yiikii kaynaga baglayip
kaynaktan ayirmakta ve bu sekilde gerilimi
kiyarak yiik {izerindeki gerilimi ayarlamaktadir.
Yani S; anahtan gerilimi kiyma igin, S; ise S;
acildiginda yiikk {izerinde birikmis bulunan
enerjinin desarji i¢in yik akimin transferi,
serbest dolagim yolu i¢in kullanilmaktadir.

Bir fazli AA gerilim denetleyicisi, bir
anahtar ve dort diyot kullanilarak Sekil 8 deki
gibi diizenlenebilir. Dort diyot, kopri tipi
dogrultucu gibi ¢aligmaktadir.

Sekil 8. Tki anahtarli AA kiyici devresi

Devredeki koprii diyot ile anahtar yapis1 iki
yonlii anahtar gibi c¢alismaktadir. Diyotlar
anahtarlara  ters  gerilim  uygulanmasim
engellemektedir.

Pozitif yarim periyod siiresince, S; anahtari
kapali iken, yiik akimi kaynaktan S; anahtan
tizerinden yiike dogru akar. Sekil 9-a bu modu
gostermektedir. Bu mod siiresince, gii¢ bir fazl
indiiksiyon motora aktarildigindan aktif mod
olarak adlandirilmaktadir.

Pozitif yarim periyod siiresince S; anahtar1
acik oldugunda serbest dolasim baslar. Yiikte
(sargida) biriken enerji serbest dolasir ve S
anahtari iizerinden kendiliginden soner. Sekil 9-b
bu modu gostermektedir.

Negatif yarim periyod siiresince, S; anahtari
kapali iken yik akimi Sekil 9-c’de gorildigi
gibi kaynaktan, S1 anahtar1 lizerinden yike
dogru akar.

Negatif yarim periyod siiresince S; anahtari
acik oldugunda serbest dolasim baslar. Yiikte
(sargida) biriken enerji serbest dolagir ve Sekil 9-
d’ de goriildiigii gibi S, anahtar1 iizerinden yiik
tizerinde harcanir.

i ¢

a) Vo (+), 1 (+)
b) VL (0),I.(+)
) Vi (-), I(-)
ah ]

d) VL (0), 1.(-)
Sekil 9. AA kiyici calisma modlari

®

7. Benzetim Calismasi

Darbe genislik modiilasyonlu iki anahtarli
alternatif akim kiyici beslemeli indiiksiyon
motor Matlab/Simulink modeli Sekil 10’ da
verilmigtir. Yiik olarak bir fazli indiiksiyon
motor kullanilmigtir. Burada kullanilan motor
220V, 4 kutuplu, 1 HP, kondansator baslatmal
ve ¢alistirmali bir fazli motordur.

AA kiyict Matlab/Simulink modeli Sekil 11°
de verilmistir. Anahtarlara uygulanan isaretlerin
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gorev oram1 degistirilerek motora uygulanan
gerilimin efektif degeri degistirilmis ve buna
bagli olarak da motor hizi incelenmistir.

Devredeki anahtarlarin anahtarlama diizeni
kaynak geriliminin polaritesi ve yiikk akim
dikkate alinarak belirlenmektedir. ~Akimin
yoniine bagl olmadan her durumda yiik akiminin
stirekliligi saglanacak sekilde bir anahtarlama
diizeni kullamilmalidir. Bdyle bir anahtarlama
diizeni Tablo 1’ de verilmistir.

< —I_.Iél
Vm
G1 v

G2 G2
Gate L
,d—l—I V+
220V
50Hz
T_,—I V- b
Bir Fazli ASM
2 Anahtarli Kiyicir

Sekil 10. AA kiyicil bir fazli indiiksiyon motor
Simulink modeli
—

1
> =
S

T
1
i
b b
]
o

Sekil 11. AA kiyict Simulink modeli

Tablo 1. Anahtarlama diizeni

S1 S2
Vs>0, I.>0 1 0
Vs<0, [1>0 0 1
Vs<0, [1<0 1 0
Vs>0, [1<0 0 1

Kaynak gerilimi ile yiik akim1 ayni polariteli
oldugunda S1 kapali S2 ise agik durumdadir.
Kaynak gerilimi ile yiik akimi1 farkli polaritelerde
oldugunda S2 anahtar1 kapali S1 anahtar1 agik
durumdadir. Bu durumda yiik akimimin yoniine
bagli olmaksizin yik akimmin sirekliligi
saglanmis olmaktadir.

AA kiyic1 kullanarak elde edilen bir ¢ikig
gerilimi 6rnegi Sekil 12° de verilmistir. Burada

kiyilmis c¢ikis geriliminin rahat goriilebilmesi
icin anahtarlama frekansi kiiciik tutulmustur.

Anahtarlara  uygulanan isaretin  gOrev
oranina baglh olarak ¢ikis gerilimi efektif degeri
de degismektedir. Farkli gérev oranlarinda elde
edilen ¢ikis gerilimi etkin degeri Sekil 13°de
verilmistir. Ters paralel bagl tristorlii faz ag1
kontrollu AA kiyici devresi ile iki anahtarli AA
kiyict devresi ile ayni yik beslenmis ve elde
edilen harmonik igerikler karsilastirilmistir. Her
iki devreye iligkin akim frekans spektrumu Sekil
14’ de verilmistir.

r
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100

Vo (V)

0

-100

-200 -

-300

(I) 0.0‘04 0.0‘08 0.012 0.016 0.02
t(s)
Sekil 12. Kiyilmis kaynak gerilimi (yiik gerilimi)

20
D=08
160
f D=0.6
120
[ o /
e |/ D=0.4
2 0r / f
o 7//7 D=0
0 |
05

0 1 15 2

t(s)

Sekil 13. Farkli gorev oranlarinda ¢ikis gerilimi etkin
degeri

FFT analysis

Temel Bilegen (50Hz) = 7.293 , THB= 54.99%
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FFT analysis
Temel Bilesen (50Hz) = 7.323 , THB= 15.24%
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Sekil 14. Akim frekans spektrumu a)Ters paralel
bagli tristor b) iki anahtarl kiyict

0
0 250 500

Harmonik spektrumdan da goriilecegi iizere
tristor kullanan kiyicida toplam harmonik
bozulma %54.99 iken iki anahtarli kiyici
devresinde olusan toplam harmonik bozulma ise
%15.24 olmustur.

Motor hizinin kapali ¢evrimli olarak kontrol
edilebilmesi i¢in olusturulan Simulink programi
Sekil 15’de verilmistir.

|
M i
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DGM laret T
Uretr l—“ K L+ b—I_' TH
e o
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azov 2N o star- 1
S0Hz ,_,_- M
i by BiFazl ASM

A Kiyen

Sekil 15. Kapali ¢evrimli hiz kontrol sistemi

Kapali ¢evrimli sistem degisik referans
hizlarda calistirilarak benzetim sonuglari elde
edilmistir. Sekil 16 de referans hiz degeri
motorun nominal hiz1 olan 1500 d/dk olarak
almmus, Sekil 17°da ise motor referans hiz degeri
1200 d/dk olarak verilmistir.

1600
1500

1250

1000 -/

0(J 0‘5 i lli 2
t(s)
Sekil 16. 1500 d/dk’ lik referans hizda motor hiz

cevabi

1400

1200

1000 -

n (d/dk)

0 03 i 13 2
t(s)

Sekil 17. 1200 d/dk’ lik referans hizda motor hiz

cevabi

0 I’ 1 L 1
0 0.5 1 1.5 2

t(s)

Sekil 18. Referans hiz degistiginde motor hiz degisim
cevab1

Motor 400 d/dk lik hizda donerken t=1s’ de
motor referans hizi 800 d/dk’ ya ¢ikarilmig ve
elde edilen motor hizi  Sekil 18 de verilmistir.
Motor Nominal hizda 1500 d/dk ile donerken
referans hiz degeri 1000 d/dk’ya diisiiriilmiis ve
alinan cevap Sekil 19’ da verilmistir.

1600 T T T
1500 - J
1250+ / L
/
1000/
% ‘J‘
T gs0b
= /
500 /
250 |
\‘/“
0 / * - :
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Sekil 19. Adim hiz degisikliginde motor hiz degisim
cevabi
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8. SONUC

Bir fazli indiiksiyon motora uygulanan
gerilimin  efektif degeri, darbe genislik
modiilasyonlu AA kiyict devresinde kullanilan
anahtarlama elemanlarina uygulanan
anahtarlama isaretlerinin darbe genislikleri
degistirilerek ayarlanabilmektedir. Kullanilan
AA kuyici devresi iki tane iki yonlii gli¢ anahtari
icermektedir. Bu yapmin avantaji diger AA
kiyict yapilan ile karsilastinldiginda az sayida
anahtarlama elemani kullanildigindan daha kolay
bir sekilde kontrol edilebilmesidir.

Bu c¢alismada AA kiyici anahtarlama
elemanina uygulanan isaretin gbrev orani
degistirilerek motora uygulanan gerilimin etkin
degeri degistirilmis ve buna bagl olarak motorun
hizinin  degistirilmesi  gergeklestirilmistir. Bu
amagla olusturulan Simulink benzetim programi
ile kapali cevrimli olarak bir fazli asenkron

motor degisik referans hiz  degerlerinde
calistirilmis ve alinan sonuglar verilmistir.
Alman sonuglardan AA kiyict anahtarlama

isareti gorev orani degistirilerek motorun hizinin
da degistirildigi gosterilmistir.
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