DENEYIN ADI: UYARTIM SARGISI AYRI BiR KAYNAKTAN BESLENEN (YABANCI
UYARTIMLI) SARGILI KUTUPLU DC MOTORUN BOS CALISMA

KARAKTERISTIGI

e Uyartim akimi (kutup akimi) sabit tutulan sargili kutuplu DC motorun endiivi gerilimi ile devir sayist

(mil hiz1) arasindaki degisimin incelenmesi,

e Endiivi gerilimi sabit tutulan sargili kutuplu DC motorun uyartim akimi ile devir sayisi (mil hizi)

arasindaki degisimin incelenmesi,

DENEY iSLEM BASAMAKLARI

Motor etiketini kaydediniz,

Endiivi ve Endiiktor direnglerini 6l¢iiniiz,

Sekildeki baglantiy1 yapiniz,

Uyartim akimini nominal degerine getiriniz (2

No lu kaynag1 ayarlayarak)

5. Endiivi gerilimini sifirdan baslayarak rotorun
ilk doniis hareketini goriinceye kadar artiriniz
(INo lu kaynagi ayarlayarak) ve degerleri
tablonuza kaydediniz,

6. Nominal endiivi gerilimine kadar bu isleme
devam ediniz,

7. Uyartim akimimi kiiciik kademelerle 0.4 A.’e
kadar azaltimz, her kademede degerleri
tabloya kaydediniz.

DENEY SONRASINDA YAPILACAKLAR

1. Aldigimiz  degerleri  kullanarak  Endiivi
gerilimi-Devir sayis1 grafigini ¢iziniz,

2. Aldigmiz degerleri kullanarak Uyartim akimi-
Devir sayis1 grafigini ¢iziniz,

3. Motorun bos c¢alismadaki kayip giiclinii

LD

DENEY BAGLANTI SEMASI

RO RO

—_
[\

hesaplayiniz,
VERI TABLOSU
Endiivi | Endiivi | Endiiktér | Devir Mil Cikis
G.N. | Gerilimi | Akimi Akimi Sayis1 | Momenti Giicii
Ea (V) la (A) | Iu (A) | n(d/dk) | Tm (Nm) | Pout (W)




DENEYIN ADI: UYARTIM SARGISI AYRI BiR KAYNAKTAN BESLENEN (YABANCI
UYARTIMLI) SARGILI KUTUPLU DC MOTORUN YUKLU CALISMA
KARAKTERISTIGI

e Uyartim akimi (kutup akimi) sabit tutulan sargili kutuplu DC motorun yiik akimi ile devir sayisi (mil hizi)
arasindaki degisimin incelenmesi,

e Tam yiiklii calisan ve endiivi gerilimi sabit tutulan sargili kutuplu DC motorun uyartim akimi ile devir
sayis1 (mil hiz1) arasindaki degisimin incelenmesi,

DENEY iSLEM BASAMAKLARI DENEY BAGLANTI SEMASI
1. Motor etiketini kaydediniz,

2. Endiivi ve Endiiktor direnglerini 6l¢iiniiz,

3. Sekildeki baglantiy1 yapiniz, R0

4. Uyartim akimin1 nominal degerine getiriniz (2

No lu kaynag1 ayarlayarak)

5. Endiivi geriliminiyavas yavas artirarak
nominal(anma) degerine (I1No lu kaynagi
ayarlayarak)getiriniz, degerleri  tablonuza

[
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kademe artirarak motoru yikleyiniz, her
yiiklemede degerleri tabloya kaydediniz.

7. Motor nominal yiikii ile c¢aligirken uyartim
akimmi yavas yavas azaltiniz, degerleri
kaydediniz,

DENEY SONRASINDA YAPILACAKLAR

1. Aldigmiz degerleri kullanarak Ytk akimi-
Devir sayisi grafigini ¢iziniz,

2. Motorun sabit ve degisken kayiplarini
bulunuz, grafigini ¢iziniz,

3. Motorun tam yiikteki verimini hesaplayimiz,

4. Moment-Devir sayisi egrisini ¢iziniz,

R 0O
2
kaydediniz | ‘_l_|
6. Fren mekanizmasimin gerilimini kademe G )
5 &

VERI TABLOSU

Endiivi | Endiivi | Endiiktér | Devir Mil Cikis
G.N. | Gerilimi | Akimi Akimi Sayis1 | Momenti Giicii
Ea (V) la (A) | Iu (A) | n(d/dk) | Tm (Nm) | Pout (W)




DENEYIN ADI: DC SONT MOTORUN DIS CALISMA KARAKTERISTiGi

¢ DC sont motorun bos ve yiiklii caligma durumlarindaki devir sayisi (mil hizi) degisimin incelenmesi

DENEY ISLEM BASAMAKLARI R0
1. Motor etiketini kaydediniz, |
2. Endiivi ve Endiiktor direnglerini 6l¢iiniiz,
3. Sekildeki baglantiy1 yapiniz,
4. Endiivi gerilimini sifirdan baslayarak nominal *
endiivi gerilimine kadar artiriniz, | (Uyartim reostast)

5. Motor milindeki yiikii kademe kademe
artirarak her kademede degerleri kaydediniz

DENEY SONRASINDA YAPILACAKLAR

1. Aldigmiz degerleri kullanarak Yik akimi-

Devir sayisi grafigini ¢iziniz,

2. Aldigimz degerleri kullanarak Moment-Devir
sayisi grafigini ¢iziniz,

3. Tam yiikteki verimi ve kayip giicli hesaplayiniz,

VERi TABLOSU

Endiivi | Endiivi | Endiiktor | Devir Mil Cikis
G.N. | Gerilimi | Akim1 | Akimi Sayis1 | Momenti Gticii
Ea (V) la (A) | Iu (A) | n(d/dk) | Tm (Nm) | Pout (W)




DENEYIN ADI: DC SERi MOTORUN DIS CALISMA KARAKTERISTIGi

e DC Seri motorun bos ve yiiklii ¢alisma durumlarindaki devir sayisi (mil hiz1) degisimin incelenmesi

DENEY ISLEM BASAMAKLARI DENEY BAGLANTI SEMASI
6. Motor etiketini kaydediniz,
7. Endiivi ve Endiiktor direnglerini 6l¢iiniiz, RO
8. Sekildeki baglantiy1 yapiniz,

9. Motor milinde belli bir yiikk varken Endiivi
gerilimini sifirdan baglayarak nominal endiivi
gerilimine kadar artiriniz,

10. Motor milindeki yiikii kademe kademe
artirarak her kademede degerleri kaydediniz

DENEY SONRASINDA YAPILACAKLAR

4. Aldigimz degerleri kullanarak Yiik akimi-
Devir sayis1 grafigini ¢iziniz,

5. Aldigmiz degerleri kullanarak Moment-Devir

—_

say1si grafigini ¢iziniz,
6. Tam yiikteki verimi ve kayp giici

hesaplayiniz,
7. Sonuglart $6nt motor ile kiyaslayiniz

VERI TABLOSU

Endiivi | Endiivi | Endiiktor | Devir Mil Cikis
G.N. | Gerilimi | Akimi Akimi Sayis1 | Momenti Giicii
Ea (V) la (A) | Iu (A) | n(d/dk) | Tm (Nm) | Pout (W)




DENEYIN ADI: YABANCI UYARTIMLI SARGILI KUTUPLU DC GENERATORUN BOS
CALISMA KARAKTERISTIGI

e Devir sayist sabit tutulan yabanci uyartimli sargili kutuplu DC generatériin uyartim akimi-ug gerilimi
degisiminin incelenmesi,

DENEY iSLEM BASAMAKLARI DENEY BAGLANTI SEMASI
1. Generator etiketini kaydediniz, R0

2. Endiivi ve Endiiktor direnglerini 6l¢iiniiz,

3. Sekildeki baglantiy1 yapiniz,

4. Devir sayisint nominal degerine getiriniz

(Dondiiriicti makina ile)

5. Uyartim akimmi kademe kademe arttiriniz ve
her kademede degerleri aliniz

6. Nominal endiivi gerilimine kadar bu isleme
devam ediniz,

7. Uyartim akimini kademe kademe azaltiniz,
her kademede degerleri tabloya kaydediniz.

DENEY SONRASINDA YAPILACAKLAR

1. Aldigmiz degerleri kullanarak Uyartim akimi-
Endiivi Gerilimi grafigini ¢iziniz,

VERi TABLOSU

Cikis Egrisi Inis Egrisi

Gozlem n Ea Tu Ea Iu
(d/dk) (Volt) | (Amper) ] (Volt) |(Amper)
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DENEYIN ADI: SONT KUTUPLU DC GENERATORUN DIS CALISMA KARAKTERISTIGi

e Devir sayis1 sabit tutulan sont sargili kutuplu DC generatoriin yiikk akimi-u¢ gerilimi degisiminin
incelenmesi,

DENEY iSLEM BASAMAKILARI

1. Generator etiketini kaydediniz,
2. Endiivi ve Endiiktor direnglerini 6l¢iiniiz, DENEY BAGLANTI SEMASI
3. Sekildeki baglantiy1 yapiniz,
4. Devir sayisimi nominal degerine getiriniz
(Dondiirticli makina ile)
5. Uyartim akimini arttirarak endiivi gerilimini Yik
nominal degerine getiriniz. A
6. Yiuk akimi devir sayist ve endiivi T
gerilimlerinin nominal degerine ulastigi ami ik | (Uyartim reostast)
ayarlaymiz ve bu degerleri saglayan uyartim \
direncini deney siiresince sabit tutunuz. Y
7. Generator uclarindaki tim yikii kaldirmiz ve
devir sayisini nominal degerine indirerek ——

degerleri kaydediniz.
8. Yiuki kademe kademe arttirmmiz ve her @ @ @MD

kademede devir sayisini nominal degerine
getirip degerleri aliniz.

DENEY SONRASINDA YAPILACAKLAR

1. Aldigimz degerleri kullanarak Yiik akimi-
Endiivi Gerilimi grafigini ¢iziniz,

VERI TABLOSU
Gozlem n I, U Tyiik 2R,
No (d/dk.) (A.) \'A) (A)) Q)
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DENEYIN ADI: BiR FAZLI TRANSFORMATORUN BOS CALISMASI

e Uclar1 bosta birakilan transformatérde gerilim-giic iliskisinin incelenmesi ve doniistiirme oraninin
bulunmasi.

DENEY iSLEM BASAMAKILARI

Transformator etiketini kaydediniz,

1. ve 2. sarg1 direnglerini 6l¢liniiz,

Sekildeki baglantiy1 yapiniz,

Birinci sargi gerilimini nominal degerine kadar kademe kademe arttiriniz. Her kademede degerleri
Olgiiniiz.

bl el N e

DENEY SONRASINDA YAPILACAKLAR

1. Aldigmiz degerleri kullanarak Gerilim-Gii¢ ve Gerilim-Akim grafiklerini ¢iziniz,

DENEY BAGLANTI SEMASI

VERIi TABLOSU

Uio | Lio | Po | Pewo | Pre | Uin | Ry io Lire | Lin Rivre | Xin | Zmn




DENEYIN ADI: BiR FAZLI TRANSFORMATORUN KISA DEVRE CALISMASI

e Uclar1 kisa devre transformatorde gerilim-gii¢ iligkisinin incelenmesi, bostaki kayiplarin bulunmasi ve
doniistiirme oraninin elde edilmesi.

DENEY iSLEM BASAMAKILARI

Transformator etiketini kaydediniz,

1. ve 2. sarg1 direnglerini 6l¢liniiz,

Sekildeki baglantiy1 yapiniz,

Birinci sargi akimi1 nominal degerine ulagincaya kadar gerilimi kademe kademe arttirmiz. Her kademede
degerleri dlgiiniiz.

bl el N e

DENEY SONRASINDA YAPILACAKLAR

1. Aldigmiz degerleri kullanarak Gerilim-Gii¢ ve Gerilim-Akim grafiklerini ¢iziniz,

DENEY BAGLANTI SEMASI

VERI TABLOSU

GN | Uk | Pk |LIik | Zx | Rk | Xk | Cospk | Urn | Uxn | ukn | urn | uxn | Ik




DENEYIN ADI: BiR FAZLI TRANSFORMATORUN YUKLU CALISMASI

e Transformatdrlerde yiik akimi ile gii¢ degisiminin, regiilasyon ve verim kavramlarinin incelenmesi.

DENEY ISLEM BASAMAKLARI

Transformatdr etiketini kaydediniz,

1. ve 2. sargi direnglerini 6lgiiniiz,

Sekildeki baglantiy1 yapiniz,

Birinci sargtya nominal gerilimi uygulayiniz ve degerleri kaydediniz.
Yiikii kademe kademe arttirarak her kademedeki degerleri aliniz.
Yukaridaki islemleri omik, endiiktif ve kapasitif yiikler i¢in tekrarlayiniz.

SNk WD

DENEY SONRASINDA YAPILACAKLAR

1. Aldigimiz degerleri kullanarak Transformatoriin “T esdeger devre” parametrelerini elde ediniz.
2. Transformatoriin regiilasyonunu bulunuz.
3. Transformator verimini hesaplariiz ve yiik akimi ile degisim egrisini ¢iziniz.

DENEY BAGLANTI SEMASI

VERI TABLOSU

Yiik U, I P, COS(pl U, P, I, U COS(pz Ry

Omik

Enduktif

Kapasitif




DENEYIN ADI: TRANSFORMATORLERDE POLARITE TAYIiNi

¢ Transformatdrlerde polarite kavraminin 6nemini ve paralel baglama sartlarini incelemek.

DENEY iSLEM BASAMAKLARI

1. Transformator etiketlerini kaydediniz,
2. Sekil —1’deki baglantiy1 yaparak transformatoriin polaritesini bulunuz.
3. Sekil — 2’deki baglantiy1 yapiniz ve polarizasyonlarin dogru olup olmadigini kontrol ediniz.

DENEY SONRASINDA YAPILACAKLAR

1. Polarizasyonun 6nemini agiklayimiz.
2. Paralel baglanacak transformatorlerde aranan sartlar1 yaziniz

DENEY BAGLANTI SEMASI
Un Uiz

) ®
0

@ U21 U22

Sekil — 1
Sekil — 2

VERI TABLOSU

U] Uz U Polarite U12 Uzz U Polarite




DENEYIN ADI: ASENKRON MOTORLARDA KAYMANIN OLCULMESI

¢ Asenkron motorlarda kayma kavraminin incelenmesi ve kayma 6l¢gme yontemleri hakkinda bilgi edinmek..

DENEYIN iSLEM BASAMAKLARI

1. Asenkron motorun miline stroskobik disk takiniz

2. Sekil-1’deki baglantiy1 yaparak motoru, miline bu disk bagli olarak ¢aligtiriniz.

3. Ayni sebekeden beslenen neon veya floresan lambay1 donen diske yaklastiriniz.

4. Bir dakikadaki doniisii sayiniz ve degerler tablosuna kayit ediniz. Ayn1 anda turmetre ile 6lgiilen degeri
de aliniz.

5. Motoru yar1 ve tam ylikiine kadar yiikleyiniz ve her kademede yukaridaki islemi tekrarlayiniz.

6. Sekil-2’deki baglantiy1 yaparak rotoru sargili asenkron motora dnce yol veriniz.

7. Motor donerken mili voltmetrenin iki ucunu iki bilezige dokundurarak ibrenin belirli bir siire igindeki
salinimini degerler tablosuna yaziniz. Bu arada devre turmetre ile 6l¢iiniiz.
8. Motoru yar1 ve tam yiikiine kadar yiikleyiniz ve her kademede 7 numarali islemi tekrarlayiniz.

DENEY SONRASINDA YAPILACAKLAR

1. Aldigimz degerleri kullanarak her iki yontemle kaymay1 hesaplaymniz.
2. Hesapladiginiz degeri turmetre ile olgtiigiiniiz degerle karsilastiriniz ve hatanin nedenlerini siralaymiz.
3. Kaymanin degerine gore asenkron makinanin g¢alisma sekillerini hesaplayiiz.

DENEY BAGLANTI SEMASI

Yolverme Direnci

)
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%
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disk
Sekil - 2
VERI TABLOSU
.. . s Turmetre ile
Motor Yiik Zaman Siyah serit | Ibre salinim dliilen f, | U, | Hesaplanan| Kayma
Tipi Durumu t (sn.) sayist (m) | sayis1 (m) devir (d/dk.) (Hz.) | (V.)|devir (d/dk.) o)
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DENEYIN ADI: ASENKRON MOTORUN BOS CALISMASI

¢ Asenkron motorlarda bos ¢aligma durumundaki kayiplar1 ve esdeger devre elemanlarini elde etmek.

DENEYIN iSLEM BASAMAKLARI

DENEY BAGLANTI SEMASI

1. Sekildeki baglantiyr uygun oOlcii aletleri ile
diizenleyiniz.

2. Asenkron motor bosta nominal gerilimi ile
calisirken 6l¢ii aletlerinden okudugunuz degerleri
gozlemler tablosuna kayit ediniz.

3. Asenkron motora uygulanan gerilimi nominal
degerinden  baglayarak  kademe kademe
diisiirtiniiz.

4. Her gerilim degerinde motorun c¢ektigi
akimi,giici ve motorun giic katsayisimi Olgii
aletlerinden okuyarak gozlemler tablosuna kayit
ediniz.

5. Motora uygulanan gerilimi normal degerinin
%25 kadar diisiirerek 6l¢ii aletlerinde okudugunuz
degerleri gozlemler tablosuna yaziniz.

6. Asenkron motorun stator sargisinin direncini,
avometre veya D.A. ampermetre-voltmetre metotu
ile 6l¢iiniiz

DENEY SONRASINDA YAPILACAKLAR

1. Asenkron motorun bos c¢alisma vektor
diyagramini ¢iziniz.

2. Deneyde aldiginiz degerlerle giiciin gerilimle
degisim egrilerini ve giic katsayisinin
gerilimle degigim egrisini ¢iziniz.

VERI TABLOSU

Gozlem Ui I P, Coso R, Pcyo | Pge
No (\'B) (A)) (W.) ! Q) (W.) (W.) (W)
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DENEYIN ADI: ASENKRON MOTORUN KISA DEVRE CALISMASI

¢ Asenkron motorlarda kisa devre ¢alisma durumundaki kayiplari, doniistiirme oranini ve esdeger devre
elemanlarini elde etmek.

DENEYIN ISLEM BASAMAKLARI DENEY BAGLANTI SEMASI

1. Asenkron motorun etiketini kaydediniz

2. Bir faz sarg1 direncini 6l¢iiniiz.

3. Sekildeki baglantiy1 yapiniz

4. Asenkron motora, oto transformatori ile
sifirdan baglayarak kademe kademe gerilim
uygulaymiz. Bu isleme Ampermetreden okunan
(Iix) akim degeri, motorun etiketinde yazili
nominal akim degerinin 1.2 kat1 olunca oluncaya
kadar devem ediniz.

5. Her bir kademede, oOl¢ii aletlerinde okunan
degerleri gozlemler tablosuna yaziniz.

DENEY SONRASINDA YAPILACAKLAR

1. Asenkron motorun kisa devre ¢alisma vektor
diyagramini ¢iziniz.

2. Deneyde aldiginiz degerlerle giiciin gerilimle
degisim egrilerini ve gilic katsayisinin
gerilimle degisim egrisini ¢iziniz.

VERi TABLOSU

Gozlem UIK IlK PK COS(pK ii PCul PCu2
No A (A) (W) (W, W,
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DENEYIN ADI: ASENKRON MOTORUN YUKLU CALISMASI

e Asenkron motorlarda kisa devre ¢alisma durumundaki kayiplari, doniistiirme oranini ve esdeger devre
elemanlarini elde etmek.

DENEYIN ISLEM BASAMAKLARI DENEY BAGLANTI SEMASI

1. Deney baglantisin1 sekilde goriildiigii gibi
yapiniz.

2. Asm’u c¢alistiriniz ve bu anda Olgi
aletlerindeki degerleri okuyunuz. Aldiginiz
biitiin degerleri gdzlemler tablosuna yaziniz.

3. Asenkron motoru yavas yavas ylkleyiniz ve
her kademede aldiginiz degerleri kaydediniz.

4. Yiikleme islemine nominal yiik akiminin 1,25
katina kadar devam edebilirsiniz.

DENEY SONRASINDA YAPILACAKLAR

1. Asenkron motorun tam yiikk calisma vektor
diyagramini ¢iziniz.
2. Deneyde aldiginiz degerlerle M = f(P,),

n="f1(P,), Cosp=1(P,), n=1(P,),
| =f(P,), S=f(P,) egrilerini ¢iziniz.

VERI TABLOSU

Gozlem I U M Pa Pv n Coso
No (A) V) (Nm) (kW) (kW) (d/dk)

1

2




DENEYIN ADI: ASENKRON MAKINENIN GENERATOR CALISMASI

¢ Asenkron makinalarin generator ¢aligma durumundaki 6zelliklerinin incelenmesi.

DENEYIN ISLEM BASAMAKLARI

1. Deney baglantisini uygun bir sekilde kurunuz.

2. Generator olarak caligmanin baslangi¢ kosullarini yerine getiriniz.

3. D.A. motoru ile asenkron generatoriin devir sayisini senkron devre kadar ¢ikartiniz. Kendinden uyartimli
D.A. dinamolarinda oldugu gibi rotor donerken asenkron makinanmn artik miknatisiyetinden dolay1
stator sargi uclarinda az da olsa bir gerilimin okunmasi gerekir.

4. Sebeke tarafindan saglanan miknatislama akimimin kondansatdrler yardimi ile saglanmasi i¢in 3 no’lu
salteri kapatarak generatoriin uglarina kondansatorler baglaymiz. Boylece gerekli olan miknatislama
akimu (I,) kondansetorler tarafindan saglanmis olur. 1 no’lu salter kapatilarak asenkron generatér artik
paralel calistig1 sebekeye elekrik enerjisi vermeye baslar.

5. 2 no’lu salteri kapatarak generatorii kademe kademe yiikleyerek 6l¢ii aletlerinde okudugunuz degerleri
gozlemler tablosuna yaziniz.

DENEY SONRASINDA YAPILACAKLAR
1. Asenkron generatdriin vektdr diyagramini ¢iziniz.

DENEY BAGLANTI SEMASI

o—1-o

s,

VERI TABLOSU

Gozlem U I Ic P
No A (A) (A) (W.)
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DENEYIN ADI: ALTENATORLERIN DIS KARAKTERISTiGi

e Devir sayisi sabit tutulan alternatdriin yiik alimi ile gerilim degisiminin ¢esitli yiik durumlarinda
incelenmesi

DENEYIN ISLEM BASAMAKLARI 1. Her ii¢ yiik durumu igin alternatdriin yiik
1. Sekildeki baglantiyr uygun oOlcii aletleri ile akimi - gerilim grafiklerini ¢iziniz.
diizenleyiniz. DENEY BAGLANTI SEMASI

2. Dondiiriicti dogru akim makinasini galistiriniz
ve alternatdor devir sayisim1 anma devir
sayisina ayarlayimiz.

3. S salterini kapatiniz ve alternatoér uyartimini
tam yiikte ve Cos@=0.8 geri yilik durumunda,
alternatér ug¢ gerilimini verilen degerlere
ayarlayiniz.

4. S, salterini kapatip R direnglerini devreye
almiz.

5. Ayarh direngler ile alternatérii % 125°lik
yiike kadar yiikleyiniz.

6. Her yiikk basamaginda yiik akimmi ve ug
gerilimini degerler tablosuna kaydediniz.

7. Alternator yiiklendik¢ce devir sayisinin da
sabit kalmasin saglaymiz. Bu arada uyartim
akimini ve gii¢ katsayisini da kontrol ediniz.

8. S; salterini acgip Once S, salterini; daha
sonrada S; salterini kapatarak saf endiiktif, saf
kapasitif  yiiklerde ve Cos@=0.8 geri yik
durumu i¢in deneyi tekrarlayiniz..

DENEY SONRASINDA YAPILACAKLAR

VERI TABLOSU
Yiik [ Gozlem n I, U I,
Tipi No (d/dk) (A) ) (A)
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DENEYIN ADI: SENKRON MOTORLA GUC KATSAYISININ DUZELTILMESI

e Senkron motorun uyartim akimina bagli olarak calisma 6zelliklerindeki degisimlerin incelenmesi

DENEYIN iSLEM BASAMAKLARI

1.

2.

Sekil-2’deki devreyi uygun oOlcii aletleriyle
birlikte kurunuz.

S, ve S, salterlerini kapatiniz ve asenkron
motoru bosta g¢alistiriniz. Bu durumda 6&lgii
aletlerinden  okunan  degerleri  tabloya
kaydediniz.

S; salterini kapatip senkron motoru, asenkron
motor olarak ¢alistiriniz.

Senkron motor yol aldiktan sonra uyartim
akimin1 uygulaymiz ve motorun senkron
durumda ¢alismasini saglayimniz.

Senkron motorun uyarttmini  arttirarak
kapasitif ¢aligmasini saglaymiz. Bu durumda
Olgli aletlerinden okunan degerleri tabloya
kaydediniz.

Senkron motorun kapasitif ¢alisma esnasinda
uyartim akimimi yavag yavas arttirarak her
defasinda oSlgii aletlerinden okunan degerleri
kaydediniz.

S, salterini kapatip asenkron motorun yiikiini
arttirarak deneyi tekrarlaymiz.

Asekron motoru tamamen devre disina aliniz
ve deneyi tekrarlayiniz.

VERIi TABLOSU

DENEY SONRASINDA YAPILACAKILAR

L.

Alinan degerlerle her durum igin yiik akimi ile
uyartim akiminin degigim egrilerini ¢iziniz.

DENEY BAGLANTI SEMASI
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