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Ozet

Bu caligmada {i¢ fazli asenkron motorlarda kullanilan klasik yolverme yontemleri PIC 16F84
denetleyicisi ile gerceklestirilmistir. Yildiz-liggen, seri direng ve rotoru sargili asenkron motora yol verme
yontemlerinde kullanilan kontaktor, zaman rolesi ve kontak sistemi yerine, anahtarlama elemani olarak
triyak kullanilmigtir. Anahtarlama elemanlarinin tetikleme sinyalleri denetleyicinin sayisal ¢ikislari
kullanilarak elde edilmistir. Yapilan uygulama ile hassas, bakim gerektirmeyen ve elektromekanik
elemanlardan arindirilmis bir yol verme sistemi gelistirilmistir.
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Implementation of the Classical Starting Techniques Using
Microcontroller

Abstract

In this study, classical starting methods used in three phase induction motors have been
implemented using PIC 16F84 microcontroller. Triacs have been used as switching components apart
from the contactors, time relays and contacs used in the delta/wye, serial resistance and wounded rotor
induction motor starting methods. The gate signals of the switching components have been generated by
using PIC microcontrtoller. With this application, a sensitive, reliable and a simple structured starting
system has been developed.
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1. Giris

Asenkron motorlar {i¢ fazli sistemden beslenir ve sargilar1 220 V veya 380 V
degerindeki gerilime gore sarilirlar. Ozel durumlarda sargilara uygulanacak gerilim farkli
degerlerde olabilir. Sargilara uygulanan bu gerilim, sargi empedanslarinin kiiglik olmasi
nedeniyle kalkinma aninda ¢ok fazla akim ¢ekilmesine neden olur. Motor ilk kalkinma aninda
rotor donmedigi icin sekonderi kisa devre edilmis bir trafo gibi c¢alisir. Dolayisiyla rotor
devresinden ve buna bagh olarak stator devresinden kalkinma aninda yaklasik olarak tam yiik
akiminin 4-8 kat1 kadar bir akim gekilir. Kalkinma torklar1 ise tam yiik torkunun 2-3.5 kati
kadardir. Bundan dolay1 asenkron motorlar genellikle bosta ¢aligtirilip, anma hiz degerlerine
ulagildiktan sonra yiiklenirler. Asenkron motorlarin kalkinma aninda fazla akim g¢ekmesi
kumanda devresinde kullanilacak elemanlar ve iletkenlerin maliyetini artiracagindan, bazi
yontemler yardimiyla kalkinma akimi belirli degerlerde tutulur. Bu yontemlerin ana prensibi,
stator sargilarina diisiik gerilim uygulamaktir. Bilhassa biiyiik giiglii asenkron motorlara direkt
olarak yol verildiklerinde ilk kalkinmada g¢ekecekleri biiyiik kalkinma akimlari enerji iletim





