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Servo Motor Parametreleri ve Servo Strucu Kullanimi
ile Karsilastirmasi Icin Bunlarin Uygun Donusumler;

Servo motor parametrelerinin suriicu ureticisi tarafindan tanimlanan dogru 6l¢i birimleriyle
kullanilmasi, istenen mekanizma performansinin elde edilmesi i¢in zorunludur. Ancak motor ve
siirticii parametrelerinin tanimlanmis terimler, birimler, terminoloji ve aralarinda hesaplanan
dénusumlerle ilgili ayrintilari dogru anlasiimadiginda yanhs birimlerin uygulanmasi muhtemeldir ve
bu da hem makine tasarimi gelistirmeyi hem de uretim siirecini karmasik hale getirir.

Bu Urun bilgisi, makine tasarimcilarinin servo motor
parametreleriyle ilgili zorluklarin Ustesinden nasil
gelebileceklerini ve 6zel gereksinimleri karsilamak
icin bu parametreleri her turll motor veya surtclye
dogru sekilde nasil uygulayabileceklerini tam

olarak ortaya koymaktadir. Geleneksel bir standart
servo birimi seti, tipik terminolojileri ve aralarindaki
uygulanabilir déndstmlerle birlikte ayrintil bir sekilde
aciklanmistir.

Motor parametre verilerinin servo surictye
tasarimcinin ozellikle amacladigi birimlerle girilmesi
gerekse de genellikle bu veriler ile bir motor veri
sayfasinda sunulan, bunlara karsilik gelen tanimlanmis
Olcu birimleri arasinda farkliliklar bulunur.

Ancak bu farkliliklar, erken tespit edilmedikleri
takdirde buUyuk sorunlara yol acabilir ve hem makine
tasarimi gelistirmeyi hem de Uretim surecini olumsuz
etkileyebilir. Var olmalarinin nedeni basittir: Servo
endustrisinde servo motor verilerinin yayimlanmasi
icin tutarh bir yontem, servo strtcustntin motor
parametre girisinde standart bir birim veya terminoloji
seti ve mevcut farkli servo komutasyon yontemleri
bulunmamaktadir.

Motor parametrelerinin dontstmuntn dogru
sekilde anlasiimasi; strtcu parametresi girisi, motor
karsilastirmalari, bir eksenin calismasinin ince

ayari ve sorun giderme icin esastir. Aksi takdirde
makine tasarimcisi, mekanizmasinin kusurlu ¢calistig
bir durumla pekala karsilasabilir ve bunun temel
nedeninin yanls parametre birimleri oldugunu fark
edemeyebilir! Servo kontrol dongulerinin istenen
sekilde calismasi icin uygun surtcd parametre
biriminin girilmesi kesinlikle kritik Gneme sahiptir.
Hatalar olmasi durumunda servo strtcundn kontrol
algoritmalar surekli degisen mekanizmaya (komutlar,
yUkler ve geri besleme sinyalleri) karsi uygun sekilde
hareket edemez ve tepki veremez.

Neyse ki Fircasiz bir DC veya AC PM (Daimi Miknatish),
3 fazli (@) Senkronize Servo Motorun komutasyonu
icin kullanilan yalnizca iki ana elektronik kontrol
yontemi bulunmaktadir: sints dalgasi komutasyonu
ve 6 kademeli komutasyon (yani trapezoidal
komutasyon). Cogu servo motor parametresi U¢
yoldan biriyle sunulsa da bunlar genelde iki farkli
elektronik komutasyon yontemi arasinda degisir.

(6. sayfadaki Motor Parametreleri Doniisiim
Tablosuna bakin.)



Servo motorlari tanimlamak icin kullanilan tipik
terimler sunlardir: Fircasiz DC Motor (BLDC veya
BLDCM) Servo, Fircasiz DC/AC Senkronize Servo
Motor, AC Daimi Miknatisli (PM) Servo ve diger
benzer adlandirma kurallari. Bunlarin cogu, 1980'li
yillarda birkac lider servo uUreticisi tarafindan
belirlenmistir. Bu Ureticilerin amaci, piyasa
kullanimini tesvik etmek ve elektronik komutasyona
sahip AC Kalici Miknatis stili bir servo motorun (PM AC
Motor), Kalici Miknatish DC Fircali bir Servo Motorun
servo fonksiyonunun yerini alabilecegine dair anlayis
ilerletmekti.

Farklh adlandirma kurallarina bakilmaksizin, bu
motorlarin hepsi 3 fazl (@) AC PM senkronize
makineler oldugundan temelde ayni tasarima sahiptir.
Sektdrde farkli adlandirma kurallarinin bulunmasi
konusunda yillar icinde bircok aciklama yapilmistir
(sintzoidal komuUtasyon icin temiz sinus dalgasi veya
alti kademeli komutasyon i¢in trapezoidal olmak
Uzere BEMF ozellikleriyle ilgili olanlar gibi). Ancak bu
farklliklara yol acan unsur, her seyden ¢te, pazardaki
teknoloji bariyerine iliskin yanlis algilarin Gstesinden
gelmekle ilgiliydi.

En yaygin komdtasyon kontrol yontemleri genellikle
(1) Sinus dalgasi veya Sinuzoidal komutasyon ve (2)
her elektrik dongusunun alti komutasyon kademesine
ayrildigi 6 kademeli veya Blok komUtasyon (yani
Trapezoidal komuUtasyon) olarak tanimlanir.

Tanima gore, bir 6lct birimi, belirli bir fiziksel niceligin
bir kural ve/veya yasa kapsaminda tanimlanmis ve
benimsenmis kesin bir buydklugudur ve ayni fiziksel
niceligin dlcimunde standart olarak kullanihr.” Bu
nedenle, daha 6nce aciklandig gibi, farkli servo motor
komuUtasyon yontemleri sonucunda farkli geleneksel
standart parametre birimi setlerinin ortaya ¢ikmasi
mantiklidir.

Bu noktada, her uygulamada optimum servo motor
performansini elde etmek icin dnemli bir gerekliligi
ortaya koymus bulunuyoruz. En iyi calisma, motorun
Ozel fiziksel parametrelerinin, 6zel niceliklerinin ve
birimlerinin, servo strucu Ureticisi tarafindan yapilan
6zel tanimlara gore dogru olarak donusttrulmesine
ve daha sonra motoru kontrol eden surtctnun veri
tabanina hassasiyetle girilmesine baglidir. Bu ¢zel
parametre ve birim anlayisi; bir eksenin calismasinin
ince ayari, sorun giderme ve bir servo motorun bir
digeriyle karsilastiriimasi acisindan da bir o kadar
onemlidir.

Kollmorgen'in KBM servo motor serisi, rotoru desteklemek icin makinenin kendi yataklari
kullanilacak sekilde dogrudan makineye dahil edilmek lizere tasarlanmistir.




GOZLEM: Sunulan birimler ile Bu sorunlarin dstesinden

iki komUtasyon yontemine iliskin  etkin bir sekilde gelmeniz ve
tanimlayici terminoloji arasinda  hedeflerinize ulasabilmeniz icin
netligin bulunmamasinin servo motor karsilastirmalarini
yani sira, motor ve strucu dogru sekilde yapabilmek

Ureticileri tarafindan sunulan ve bunlari dogru sekilde
parametrelerin ve birimlerin donusturup onlari kullanan
tutarsiz sekilde kullaniimasi servo suruct amplifikatortine
sonucunda siklikla sorunlar girebilmek adina motor birimleri

ortaya

ctkmaktadir. ve terminolojisi hakkinda daha
fazla bilgi sahibi olmaniz gerekir.

Hareket kontrolU alanindaki bilgi birikimi ve teknoloji Asagidaki Sekle iligkin Varsayimlar: Bir Uretec
olgunlastik¢a 3 fazli (@) AC PM servo motorlarin olarak geri tahrik edildiginde 3 fazli sintzoidal EMF
cogunda ozellikle sintizoidal komutasyon icin yildiz dalga bicimleri sunma konusundaki tipik becerisi
(Y) sariml armatur kullaniimaya baslanmistir. Bu nedeniyle, delta (A) sarimli bir armature kiyasla
makalenin amaclari dogrultusunda, farkli geleneksel elektriksel olarak dengeli sarimlara sahip 3 fazli,
standart birim setlerini ve bunlar arasindaki yildiz (Y) bagli bir motor secilmistir. Not: Tork acisinin
donusumleri tanimlamak icin yildiz (Y) sarimli bir ilerlemesi, alan zayiflamasi ve harmonik sorunlara
armatur kullanilmistir, iliskin hususlar bu makalenin kapsaminin disindadir.

An Example of WYE (Y)
Connected Servo Motor

V (line-to-line)

Rm=2*R @
OR
L(line-to-line)

ﬁ I_line

V_line
(line-to-line)

Rotation clockwise
Phases: UV,W.

Motor phase(?)
(1 of 3 coils)

V@=
V (line-to-neutral)=
V_line/\3

“6lcU birimi”, Internati

Metrology, 2008, ss. 6

or ocabulary of Metrology - Basic and General Concepts and Associated Terms (VIM) (3. baski) icinde, Joint Committee for Guides



Onemli notlar

Bir strtictnun terminolojisinin bu makaledekiyle bire
bir ayni olmasi, gerekli birimlerin belirli bir Gretici
tarafindan sunulanlarla tutarli oldugu anlamina
gelmez. Ayrica surticunun gerekli birimlerinin
buradakilerle bire bir ayni sekilde sunulmasi, bunlarin
tanimlarinin ayni oldugunu goéstermez. Ornegin,
elektrik endustrisinde, s6z konusu birimlerin bazilari
genellikle RMS degerleri olarak standartlastiriimistir
ancak alt simgelerle ortalama karekdk (RMS) degerini
tanimlayan 6zel gosterimden yoksundur. Bununla
birlikte, bu 6zel hareket kontrol disiplininde gerekli bir
birim icin alt simge spesifikliginin eksikligi sonucunda
birimin anlami kolaylikla yanhs aktarilabilir

En tutarl endUstri sembollerini ve tanimlarini
surdurmek amaciyla belirli sabitler icin kullanilan
terminoloji asagida tanimlanmistir:

1. Voltaj (EMF) sabiti: Ke (ayrica K__, K. ve K olarak
da bilinir), belirli bir hiz birimi basina gelisen
maksimum hattan hata gerilim olarak tanimlanir.

Not: Voltaj sabiti hiz birimi rad/saniye ve Kt, Nm/A
cinsinden oldugunda, 6zel motor sabitleri esittir:

Ke(V/rad/sn.) = Kt(Nm/A).

Bu, PM DC Fircali Servomotorlar icin gecerlidir;
burada Ke(VDC /rad/sn.) = Kt(Nm/AMPS_ ) olup
sicak veya soguk birimler arasinda bir ayrim
yapilimaz.

iki popiiler Ke Birimi sunlardir:V/rad/sn. ve \V/
kRPM, burada V/kRPM = 1000 {Ke (V/rad/sn.)}/{(60_
sn./dk.)/(2mt_rad/devir)} = 1000 {Ke (V/rad/sn.)}/9,55'ir.

Ozel Notlar:

(@) V =VDC-bara, mevcut maksimum (tepe)
voltaja esittir (cogu tahrik sistemi icin VDC-bara) ve
kesinlikle RMS birimleriyle ifade edilmez.

(b) Voltaj (EMF) sabiti. \V//rad/sn. veya V/KRPM (ya
da baska bir es deger birim) birimleriyle ifade edilen
Ke, genellikle sinUs dalgasl komutasyonu yerine 6
kademeli komutasyonla iliskilendirilir.

(c) Yildiz (Y) sarimhi bir armatiir igin, motor veri
sayfasinda Voltaj (EMF) sabiti, belirli bir hiz birimi
basina gelisen faz (@) (hattan ndtre) gerilimi olarak
tanimlaniyorsa 1 numarali (yukarida) hattan hata Ke
birimlerini elde etmek icin bunun V3 ile carpilmasi
gerekir.

2. Voltaj (BEMF) sabiti: Kb (ayrica K_ ., K ve
K, olarak da bilinir), belirli bir hiz birimi basina
gelisen hattan hata RMS gerilim olarak tanimlanir.

Kb (Vrms/kRPM) = Ke (V/kRPM)/N2 VEYA
Kb (Vrms/rad/sn.) = Ke (V/rad/sn.)/N2, burada Kb
(Vrms/kRPM) = 1000 {Ke (V/rad/sn.)/9,55}/N2dir.

Ozel Notlar:

(a) Voltaj (BEMF) sabiti: Vrms/rad/sn. ve Vrms/kRPM
(ya da baska bir es deger birim) birimleriyle ifade
edilen Kb, genellikle 6 kademeli komutasyon yerine
sinUs dalgasi komutasyonuyla iliskilendirilir.

(b) Motor veri sayfasinda Voltaj (BEMF) sabiti, belirli
bir hiz birimi basina gelisen @ (hattan nétre) RMS
gerilimi olarak tanimlaniyorsa 2 numarali (yukarida)
hattan hata Kb birimlerini elde etmek icin bunun V3 ile
carpilmasi gerekir.

Tork sabiti: Kt (ayrica K. olarak da bilinir), Amper (a.),
maksimum (tepe) motor fazi (@) akimi (hattan notre)
veya (b.), RMS @ akimi (hattan ndtre) olmak Uzere bir
tork (T) biriminin Amper basina orani olarak tanimlanir.

Ozel Notlar:

6 kademeli ve sinus dalgall komutasyon kontrol
yontemleri arasindaki geleneksel farkliliklar nedeniyle
Kt terimi icin iki farkl spesifikasyon mevcuttur. Bu
nedenle, iki Kt akim birimi (burada kullanildigi sekliyle
Ave A-rms) arasindaki iliski hakkinda varsayimda
bulunulmamasi gerekir. Ayrica, tork sabitinin, yildiz ()
sariml armattrin bir fazi (@) boyunca belirli bir akim
birimi basina gelisen tork oldugu yonundeki 6zel bilgi
genellikle varsayima dayalidir ve bu nedenle motor
Ureticisi tarafindan her zaman motor veri sayfalarinda
yayimlanmaz. Hattan hata akim, yildiz (Y) sarimli bir
armaturde hattan notre akima esittir.

(a.) Tork sabiti: K (ayrica Kt olarak da bilinir), belirli

bir tork (T) biriminin maksimum (tepe) faz (@) akimi
(hattan ndtre) basina orani olarak tanimlanir ve burada
Tork/A birimiyle ifade edilen K, sinUs dalgasi yerine 6
kademeli/Blok kontrolll komuUtasyonla iliskilendirilir:
Not: 3 fazli, yildiz (Y) bagl bir servo motor icin
tanimlanan bu komutasyon yontemine gore akim, U¢
(3) motor bobininin yalnizca ikisinden geger (her zaman
2-ACIK, 1-KAPALI).



(b.) Tork sabiti: Kt (ayrica K; olarak da bilinir), belirli
bir tork (T) biriminin RMS faz (@) akimi (hattan notre)
basina orani olarak tanimlanir ve burada T/A-rms
birimiyle ifade edilen Kt, 6 kademeli komuUtasyon
yerine sinUs dalgali komuUtasyonla iliskilendirilir. Not:
3 fazlh, yildiz (Y) bagli bir servo motorun kullanildigi bu
komutasyon yonteminde akim ayni anda t¢ bobinden
de gecebilir.

NOT: Bir Ureticinin sinUs dalgasi komutasyonu icin
tork sabitini T/Amper (sinUs dalgasinin tepe noktasl)
cinsinden yayimlamasi durumunda T/A-rms = \2xT/
Amper (sinUs dalgasinin tepe noktasi) olur.

Tork sabiti icin iki komutasyon yontemi arasindaki
dontsim su sekilde hesaplanabilir:

(a) Kt (T/A) = Kt (T/A-rms)/N1,5 VE
(b) Kt (T/A-rms) = Kt (T/A)xV1,5.

Dolayisiyla ayni motorda tam motor kapasitesine
ulasmak icin gereken surekli akim Ic (RMS), Ic (sinUs
dalgasinin tepe noktasi veya DC tarzi) akim olarak
sunuldugunda oldugundan daha dusuk bir degere
sahip olacaktir. Tam da beklendigi gibi!

6 kademeli komutasyonlu sistem ile sinus dalgasi
komutasyonlu sistem veya tam tersi arasindaki tork
sabiti (Kt) ve akim icin 1,5k dontstim katsayisinin
formal tUretiminin bu makalede ele alinmadigini
unutmayin. Bununla birlikte, 6 kademeli ve sinus dalgasi
kuwvet (kaybi) hesaplamalarinin denkligi sonucunda
bunun dogru oldugu kanitlanmistir (6. sayfadaki
Motor Parametreleri Donlisiim Tablosuna bakin).
Ayrica en yaygin donudsum hatasinin, bir sintizoidal
dalga biciminin tepe degeriyle etkin kararli hal degeri
arasinda V1,5lik déntstim katsayisi yerine yanlilikla
V2'lik RMS (ortalama karekok) dontstm katsayisinin
kullanilmasi oldugu unutulmamalidir. Ancak goruldtugu

Bir sonraki sayfada (6. sayfa) bulunan Motor
Parametreleri DonUsUm Tablosu, motor
parametrelerinin, herhangi bir yildiz (Y) sarimli
armatur i¢in surtcunun gerekli sintzoidal giris

birimlerine donusturulmesi icindir.

Talimatlar saglanmistir ve Tablo Alt Simge
Notlari ve Terimler gibi 6nemli bilgiler 7.

sayfada devam etmektedir.

Uzere, iki farkl komutasyon kontrol yéntemi ve bunun
sonucunda belirli bir tork tretmek icin gereken akim
nedeniyle, 6 kademeli komutasyonlu bir sistemden
sintzoidal komuUtasyonlu bir sisteme veya tam tersine
\2 RMS déntistimu, motorun Kt (Tork/A) ve (Tork/A-rms)
degerleri arasinda gorulen birim donusumduyle ayni
DEGILDIR.

Suruci Secimi: Gorsellestirme amaciyla, musterinin
surlcu se¢iminin asagidaki birimlerle ifade

edilen motor parametreleri gerektiren, sintzoidal
komuUtasyonlu bir kontrol birimi oldugu varsayilmistir:

1. Surekli motor akimi birimleri: A-rms [motorun
surekli kapasitesinin @ (hat-notr) basina RMS
degeri olarak Ic(motor)]

2. Pik motor akimi siniri: A-rms [motorun pik
sinirinin @ (hat-notr) basina RMS degeri olarak
[p(motor)]

3. Kt sabiti birimleri: T/A-rms [Tork/A-rms, sinUs
dalgali kontrol birimi, hattan notre RMS (@) akimi]

4. Kb sabiti birimleri: Vrms/kRPM [1000_RPM
basina hattan hata RMS gerilimi]

5. Rm (tipik 20 veya 25 °C: oda sicakhgr) direng
birimleri: Ohm (Q) hattan hata [seri bagli iki faz:
Rm_@=Rm (L-L)/2]

6. LveyaLm, indiuktans birimleri: milihenry (mH)
hattan hata [seri bagl iki faz: L_@=Lm(L-L)/2]

7. Jm - motor rotor ataleti birimleri: Kg.cm»2

Motor
Parametreleri
Donusum
Tablosunu

etkili bir sekilde
anlamak icin 6 ve
7. sayfalari yan
yana incelemenizi
kesinlikle dneririz.



Motor parametreleri dontsum tablosu

Asagidaki tablo, motor parametrelerinin, herhangi bir yildiz (Y) sarimli armatdr icin strdctntn gerekli sindzoidal giris
birimlerine U¢ parametre biciminden herhangi biri kullanilarak donusttrdlmesi icindir. Sttun Gdeki istenen strtct

birimleriigin talimatlar:

e Siitun B'deki birimlerle sunulan herhangi bir motor parametresi icin: Sutun Cdeki Sttunundaki
donusum katsayilarini kullanarak Sutun D'deki birimleri elde edin, ardindan Sttun Edeki dontstm katsayilarini
kullanarak Sutun Fdeki birimleri elde edin ve Sutun Gdeki Surticlye 6zel birimlerle eslestirin.

e Sutun D'deki birimlerle sunulan herhangi bir motor parametresi igin: Stitun Edeki donustm katsayilarini
kullanarak Sutun Fdeki birimleri elde edin ve Sutun Gdeki Surticlye 6zel birimlerle eslestirin.

Motor: X, (Yildiz Sarimli

Armatur):

Tc
Tp

Ic (akm/@,)
Ip (akim/@,)

Kt

Ke veya Kb
VEYA

Rm(Ohm), (hattan hata);
25°C

Lm? (mH)
Jm(atalet)

Motor Kutuplari

Termal direng

Birimler: X,
6 kademeli
Komutasyon:

12,7_Nm
41,2_.Nm

1340,

Yok

Yok

0,57735 V(D)/
rad/sn.

0,57735V(@)/
rad/sn.

0,540_0/@,

4,25 mH/,

0,00152
Kg.mn2

10_Kutup
0,460 °C/Watt

Sutun B'den
Sutun D'ye
Donudsumler:

xV3 =
\3x1000+9,55
X2 =

X2 =

x10012 =

Alternatif
Birimler: 6
kademeli
Komdutasyon:

12,7_Nm
41,2_Nm

13_A

1

533A,

1,00 Nm/A

1,00 V(L-L)/rad/
sn.

104,72 V(L-L)/
kKRPM

1,08_Q) (hattan
hata)

8,5_mH(L-L)

15,2 Kg.cm”2

10_Kutup
0,460 °C/Watt

Sutun D'den
Sutun Fye
Dondsumler:

+V1,5=
1,5 =
+\1,5=

x(1000/9,55)+V2

2=

siunA  |siunB |sieunc |situnD |situnE |SitunF |situnG |

Birimler: Y,
SinUs Dalgali
Komutasyon:

12,7_Nm
41,2_.Nm

10,614_A-rms,

43,52_A-rms

1,224745
Nm/A-rms

74,05
Vrms(L-L)/KRPM

74,05
Vrms(L-L)/kRPM

1,08_Q) (hattan
hata)

8,5_mH(L-L)

15,2 Kg.cm”2

5_Kutup Cifti
0,460 °C/Watt

Gerekli Surtct
Birimleri

veya Yildiz
Sarimli Sints
Komutasyonu:
Tc (Nm)

Tp (Nm)

(A-rms)/faz

1ve?7

(A-rms)/faz

Tve7

Kt (Nm/A-rms)

Kb (Vrms/kRPM)

25 °C'de Rm(Q:
hattan hata)

L veya Lm (mH:
hattan hata)

Jm (Kg.cm/2)

Kutup Cifti (PP)

Esitlik: Ustteki Tabloda Yer Alan Verilerin Kullanildigi Watt (kaybi) Gii¢ Hesaplamalari

Watt (kaybr)

25 °Cortam;

Termal Direnc

Kullanilarak Hesaplanmistir

GUc¢ (6 kademeli)
= VIcos 6,

= 2xI@"2xRm@(sicak),

= [_hatA2xRm(L-L; sicak),

5ve6

GUc (sinus dalgasl), . .
(Not: V=Vrms ve I=Irms)

= 3xV@xI@xcosB,

= 3xI@"2xRm@(sicak),

= 3XI@A2XRm(L-L; sicak)*+2

Yok

2X13/2%
(0,54x1,51) =
276 W

Yok

Yok

{(155-25)
0,467} =278 W

13/2x(1,08x
1,51)=276 W

Yok

Yok

Yok

Eyltl 2014. Not: Tabloyu kullanirken uygulamasi iin parametreleri ve birimleri belirlemek kullanicinin sorumlulugudur.

ONEMLI HATIRLATMA: Tablo Alt Simge Notlari ve Terimler, 7. sayfada devam etmektedir.
Motor Parametreleri Donlstim Tablosunu incelerken 6 ve 7. Sayfalari yan yana takip etmenizi 6neririz.

{(130 °C_artis)
0,467} =278 W

Yok

3x10,61412x
(1,08x1,51)+2=
276 W

Ustteki tablo
ve donustim
verilerine gore

Ustteki

verilen veya
doénusturulmus
verilere gore
dogrulugu
onaylanir

Ustteki

verilen veya
donustdrulmus
verilere gore
dogrulugu
onaylanir



Tablo alt simge notlari

1. Faz (@) akimi (hattan nétre) olarak tanimlanan
motor akimi genellikle Ureticinin yayinlarinda bir
yerde gizlidir ancak belirli bir motor veri sayfasi
kullanilirken bu ayrintinin anlasildigi varsayilir.

2. Yildiz (Y) sarimi icin Lm=L@ (hattan notre) ile
karsilasirsaniz toplam motor indtktansi icin L@
degerini 2 ile carpin: Lm (hattan hata). Delta sarimli
bir motor icin induktans su sekildedir: Lm/@=Lm
(hattan hata). Ancak surtdcunun, yildiz (Y) sarimli
bir motor icin motor induktansi parametresinin faz
basina (L@: hattan notre) girilmesini gerektirmesi
ve motor induktansinin (Lm), Lm/@ (delta sarimli)
olarak sunulmasi durumunda es deger L@ (hattan
notre, yildiz sarimli) = (Lm/@_delta sarimli/3) olur.

3. Yildiz (Y) sarimi icin Rm=R@ (hattan nétre)
ile karsllasirsaniz toplam direng icin R@ degerini
2 ile carpin: Rm (hattan hata). Delta sarimli bir
motor icin direng su sekildedir: Rm/@=Rm (hattan
hata). Ancak strtcinun, yildiz (Y) sarimli bir
motor icin motor direng parametresinin faz basina
(R@: hattan notre) girilmesini gerektirmesi ve
motor direncinin (Rm), Rm/@ (delta sarimlh) olarak
sunulmasl durumunda es deger R@ (hattan noétre,
yildiz sarimli)=(Rm/@_delta sarimli/3) olur.

4. Sicaklik, 25 °C ortam sicakhigindan 155 °Clye
yukseldiginde, bakirin direnci yaklasik 1,51k bir
katsaylyla artaracaktir.

5. 2xVOxI@xcos0=3xVrms@xIrms@xcosO
denklemine gore Guc (6 kademeli komutasyon) ile
GUc¢ (sinUs dalgasi komutasyonu) esitlendiginde,
ayni motor icin cos 8 denklemden cikarilr.

6. Geleneksel bir 3 fazli Trapezoidal (6 kademeli)
komutasyonlu siiriicti tek seferde yalnizca 2
motor sarimini kontrol eder (her zaman 2-ACIK,
1-KAPALI). Sintzoidal komutasyonlu strtcu ise ayni
anda U¢ (3) sarimin tamamini kontrol edip bunlara
guc verebilir.

7. Sinus dalgasi komutasyonunda, Ic (surekli) ve/
veya Ip (Ipik) parametreleri icin Sttun Fdeki 6zel
sUrcu biriminin Ic (sinus dalgasinin tepe noktasi)/
faz (@) ve/veya Ip (sinus dalgasinin tepe noktasi)/
faz (@) olarak girilmesi gerekiyorsa Sutun Fdeki
ilgili deger \2 ile carpiimalidir. Ozel parametrelerin
Ic (sinus dalgasinin tepe noktasindan tepe
noktasina)/faz (@) ve/veya Ip (sinds dalgasinin tepe
noktasindan tepe noktasina)/faz (@) birimleriyle
giriimesi gerekiyorsa Sttun Fdeki ilgili deger 2 x \2
ile carpiimalidir.

Not: Burada “tepe” kelimesi herhangi bir birimin pik
kapasitesi icin alt simgeli motor ve strtcd terminolojisi
ile sinus dalgasi pik noktasi (sinus dalgasinin tepe
noktasi) ve sinds dalgasi pik noktasindan pik noktasina
(sinUs dalgasinin tepe noktasindan tepe noktasina)
ifadeleri arasindaki karisikligi en aza indirmek icin
ozellikle kullanilmistir.

Terimler:

1. EMF = elektromotor kuvveti (motor calismasiyla ilgili
olarak BEMFye bakin).

2. BEMF = Zit (ters veya karsit) elektromotor kuwveti,
yuku belirli bir zamanda tahrik etmek icin motorun
ihtiyac duydugu akima karsi induklenen veya bu
akimdan kaynaklanan gerilim

3. iki nokta (:) sembolii, okunurken iyelik ekleriyle
degistirilebilir

4. rad = radyan

5.sn. =saniye

6. 0 (teta) = akim ile voltaj arasindaki ag!.

7. @ (phi) = Yildiz (Y) sarimli bir bobinin bir kolu
boyunca hattan notre faz akim veya voltajdir ve bu
makalede kesinlikle hattan hata voltaj DEGILDIR

8.Y =yildiz sarimli armatur
9. A = delta sarimli armatur

10. tepe = bir sints dalgasinin mumkdn olan en
yuksek voltaji veya akimi; bir sinds dalgasinin tepe ve
RMS birimleriile I_pik gibi motor-surtct parametreleri
arasindaki karisikligi en aza indirmek amaciyla, tepe
akim birimleri veya RMS birimleri agisindan “pik”
kelimesi ozellikle kullanilmamistir.

11. RMS ve rms = ortalama karekok



sonug

6. sayfadaki Motor Parametreleri
Donulsum Tablosu, parametre birimlerinin
ve terminolojinin dogru anlasilmasi ve
doéniisturiilmesi icin bir referans olarak
kullanilabilir.

Kb (Vrms/kRPM) oldugu dusuntlen degerin Kt'ye
(Nm/A-rms) boltinmesi, Kt ve Kb'nin (veya Ke) tipik
sinUzoidal komutasyon icin RMS birimleri olarak ifade
edildigini dogrulamak amaciyla yapilabilecek hizli bir
kontroldur. Karsilik gelen RMS birimlerinin dogru olmasi
durumunda, elde edilen bolim 60 ile 65 arasinda
degisecektir (60,46 idealdir) ve bolumun 60'n hemen
altinda veya 65'in hemen Uzerinde olmasina yol agan
¢ok az sayida yuvarlama istisnasi bulunur. Bu durum,
PM servo tipinden veya Kt ve Kb/Ke'nin sicak ve/veya
soguk birimler olarak sunulmasindan bagimsiz olarak
gecerlidir. Ote yandan, elde edilen bolim ~103 ile 113
arasinda degistiginde (104,72 idealdir), Ke (V/kRPM) ve Kt
(Nm/A) degerlerinin her ikisinin de tipik 6 kademeli/Blok

komdutasyon birimleri olarak ifade edildigi dogrulanabilir
Servo motor parametreleri ve bunlarin, Greticinin

surdcusune gore dondstimunun dogru anlasiimasinin
dnemi goz ardi edilemez. Bunlar, hem makine tasarimi
gelistirmeyi hem de Uretim surecini etkileyen bir dizi
kritik faktor Gzerinde etki sahibidir. Ozellikle strtict
parametresi girisi, motor karsilastirmalari, bir eksenin
calismasinin ince ayari ve sorun giderme icin kritik
dneme sahiptir.

Motor verilerinin 6lcU birimleri ve/veya terminoloji
acisindan tutarli bir sekilde yayimlanmasi icin
kullanilan bir endustri standardi bulunmadigindan
Ureticiler arasinda farkliliklar s6z konusudur. Bu
drdn bilgisi, bu zorluklarin dstesinden gelmek ve
servo motor parametrelerine iliskin karmasik disiplin
konusunda uzmanlasmak adina essiz bir firsat
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sunmaktadir. Dogru yorumlama, veri girisi ve 6lcim
gerceklestirmek icin daha 6dnce mevcut olmayabilecek
gercek donusum araclari ve ayrintili bilgiler sunar.
Kesin hesaplamalar ve bunlarla ilgili kavramlar
kapsamli bir sekilde agiklanmistir.

Bu makalede sunulan eksiksiz bilgileri edinen makine
tasarimcilari, muhendisler ve teknisyenler, asagidaki
eylemleri gerceklestirme ve belirli hedeflere ulasma
konusunda yeteneklerine guvenebilirler:

Makine tasarimi sureci boyunca uygun maliyetli
ancak kapsamli ve zamaninda karar alma yaklasimi

Gelismis makine performansi, daha iyi trdn
kalitesi ve daha yuksek verim icin hareket kontrolu
bilesenlerinin ince ayari

Bir Regal Rexnord Markasi olan Kollmorgen, sektorin en ytksek performansli, en glvenilir motorlari, strucdleri,
AGV kontrol ¢cozumleri ve otomasyon platformlarinda kanitlanmis 100 yili askin hareket deneyimine sahiptir.
Essiz bir performans, guvenilirlik ve kulanim kolayligina sahip Ustin ¢ézUmler sunuyor, makine Ureticilerine

kesin bir pazar avantaji sunuyoruz.
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