
ASENKRON MOTORUN BİR FAZ 

EŞDEĞER DEVRESİ 
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Asenkron Motorun Bir Faz Eşdeğer Devresi 

Asenkron motorun stator sargılarına alternatif gerilim 

uygulandığında nüve üzerine sarılmış stator sargılarında 

zamana bağlı olarak değişen bir manyetik alan meydana gelir. 

Bu manyetik alanın büyük bölümü nüve üzerinden devresini 

tamamlarken küçük bir kısmı havadan kaçak olarak devresini 

tamamlar. Devresini havadan tamamlayan kaçak akılardan 

dolayı kaçak reaktans Xsl oluşur. Ayrıca bobin iç direnci Rs de 

stator devresinde stator reaktansına seri olarak bağlanır. 

Stator sargılarında endüklenen gerilim Es, statora uygulanan 

gerilim U ile stator direnç ve reaktansında düşen gerilimlerin 

farkına eşittir. 

𝑬𝒔 = 𝑼𝒔 + 𝑰𝒔(𝑹𝒔 + 𝒋𝑿𝒔) 𝑬𝒔 = 𝑼𝒔 − 𝑰𝒔 𝑹𝒔
𝟐 + 𝑿𝒔

𝟐

Statordan çekilen Is akımı, rotor ve manyetik devreden 

geçen akımı karşıladığından stator akımı Ir
' ve Iu olarak ikiye 

ayrılır. Stator devresinin eşdeğeri de aşağıdaki gibi çizilir. 
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Asenkron Motor Stator Devresi Eşdeğeri (manyetik devre ile) 

 

 Rotor devresi analiz edilirse rotor empedansının 

kaymaya bağlı olarak değiştiği görülür. Rotor devresinin 

değerleri 𝑬𝒓 ve 𝑿𝒓𝒍 değerleri kayma ile ilişkili olup aşağıdaki 

formüllerle ifade edilirler.  

  

 𝑬𝒓 = 𝒔. 𝑬𝒓𝟎       𝑿𝒓𝒍 = 𝒔. 𝑿𝒓𝒍𝟎 

Rs Xs

Rc

Uf

Im

Es
Xm

Ic

Is Ir'

Iu
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Er0; Rotor dururken rotor sargılarında indüklenen gerilim, 

Er; Kaymanın herhangi bir değerindeki rotorda indüklenen 

gerilim, 

Xrl0; Rotor dururken rotor sargılarının kaçak reaktansı, 

Xrl; Kaymanın herhangi bir değerindeki rotor kaçak reaktansı, 

s; Kayma. 

Asenkron Motorun Rotor Eşdeğer Devresi 

Rr/s

XrIr

Er

Rr(1-s)/s

XrIr Rr
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Asenkron Motorun Komple Bir Faz Eşdeğeri 

Rs Xs

Rc

Uf

Im Es

Xm

Ic

Is Ir'

Iu

Rr/s

XrIr

Er
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Es; Stator sargılarında indüklenen gerilim, 

Er0; Rotor dururken rotor sargılarında indüklenen gerilim, 

E’
r; Rotor sargılarında indüklenen gerilimin stator devresine 

aktarılmış eşdeğeri, 

Xrl0; Rotor dururken rotor sargılarının kaçak reaktansı, 

X’
rl; Rotor devresi kaçak reaktansının stator devresine aktarılmış 

eşdeğeri, 

Rr; Rotor devresi direnci, 

R’
r; Rotor devresi direncinin stator devresine aktarılmış eşdeğeri, 

Ir; Rotor devresinden geçen akım, 

I’r; Rotor devresinden geçen akımın stator devresine aktarılmış 

eşdeğeri 



 Eşdeğer devrenin basitleştirilmesi bakımından rotor 

devresine ait değerler statora aktarılır. 

 𝒂 =
𝑵𝟏

𝑵𝟐
   𝑬𝒔 = 𝑬𝒓

′ = 𝒂. 𝑬𝒓𝟎            

 𝑿𝒓𝒍
′ = 𝒂𝟐. 𝑿𝒓𝒍𝟎

′       𝑹𝒓
′ = 𝒂𝟐. 𝑹𝒓    𝑰𝒓

′ =
𝑰𝒓

𝒂
 

 

 Rotor devresinin değerleri statora aktarıldığında, 

asenkron motorun komple basitleştirilmiş eşdeğer devresi 

aşağıdaki gibi çizilebilir. 
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Asenkron Motorun Rotor Devresi Statora Aktarılmış Komple 

Bir Faz Eşdeğer Devresi 

Rs Xs

Rc

Uf

Im

Es =Er'
Xm

Ic

Is Ir'

Iu

Rr/s

Xr



ASENKRON MOTORLARDA GÜÇ 

ANALİZİ 
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Asenkron Motorlarda Güç Analizi 

Üç fazlı asenkron motorların stator sargılarına uygun 

değerde gerilim uygulandığında herhangi bir kontrol ünitesine 

gerek kalmadan motor çalışır. Motor çalışırken şebekeden 𝑷𝑽 

giriş gücünü çeker. Bu güç öncelikle statorda bakır ve demir 

kayıplarına uğradıktan sonra stator – rotor arasındaki hava 

boşluğundan rotora aktarılır. Rotor devresinde de bakır, 

demir, rüzgar, sürtünme ve kaçak yük kayıplarına uğrayan güç 

mile mekanik güç olarak aktarılır. Ancak rotor demir kayıpları 

diğer kayıplar yanında çok küçük olduğundan rotor devresinde 

gösterilmez. Motorun toplam demir kayıpları stator tarafında 

stator demir kaybı olarak gösterilir. Buna göre bir asenkron 

motorun güç akış diyagramı aşağıdaki şekilde gösterilebilir.  
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Asenkron Motor Güç Akış Diyagramı 9 

PV(Pin)

PA(Pout)

Pscu
Pfe

Prcu
PF&W

Pkaçak

PAG Pmek



Giriş Gücü (Verilen Güç) (Pv) 

Asenkron motorların giriş güçleri etiketlerinde bulunan 

gerilim ve akım değerleri ile bulunur. Buna göre motorun 

şebekeden çektiği görünür (S), aktif (P) ve reaktif (Q) bir faz 

güçleri motorun güç katsayısını da kullanarak aşağıdaki gibi 

elde edilir. 

𝑺𝑽 = 𝑼𝒇𝒂𝒛𝑰𝒇𝒂𝒛  (VA) 

𝑷𝑽 = 𝑺. 𝒄𝒐𝒔𝝋 = 𝑼𝒇𝒂𝒛𝑰𝒇𝒂𝒛𝒄𝒐𝒔𝝋  (W) 

𝑸𝑽 = 𝑺. 𝒔𝒊𝒏𝝋 = 𝑼𝒇𝒂𝒛𝑰𝒇𝒂𝒛𝒔𝒊𝒏𝝋  (VAR) 
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Asenkron motor güç üçgeni 
Q

P

S





Asenkron motor bir faz güçleri bulunduktan sonra toplam 

güçleri bulmak için bir faz güç değerleri üç ile çarpılır. 

 
𝑺𝑻 = 𝟑. 𝑼𝒇𝒂𝒛𝑰𝒇𝒂𝒛 = 𝟑. 𝑼𝒉𝒂𝒕𝑰𝒉𝒂𝒕 (VA) (Toplam görünür güç) 

 

𝑷𝑻 = 𝑺𝑻. 𝒄𝒐𝒔𝝋 = 𝟑. 𝑼𝒇𝑰𝒇. 𝒄𝒐𝒔𝝋 = 𝟑. 𝑼𝒉𝑰𝒉. 𝒄𝒐𝒔𝝋 (W)  

     (Toplam aktif güç) 

 

𝑸𝑻 = 𝑺𝑻. 𝒔𝒊𝒏𝝋 = 𝟑. 𝑼𝒇𝑰𝒇𝒔𝒊𝒏𝝋 = 𝟑. 𝑼𝒉𝑰𝒉. 𝒔𝒊𝒏𝝋   (VAR) 

     (Toplam reaktif güç) 
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Asenkron Motorlarda Kayıplar 

Asenkron motordaki güç kayıplarını elektrik ve mekanik 

olarak iki kısımda incelemek mümkündür. 

 

Elektrik Kayıpları: 

• Stator bakır kayıpları (Pscu) 

• Rotor bakır kayıpları (Prcu) 

• Demir kayıpları (Pfe) 

 

Mekanik Kayıplar (Döner Kayıplar) 

• Sürtünme ve rüzgar kayıpları (PF&W) 

• Kaçak yük kayıpları (Pkaçak) 
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Stator Bakır Kayıpları (Pscu) 

Stator sargılarının iç direncinden  dolayı meydana gelen 

kayıplardır. Stator sargı direnci Rs ve statordan geçen akım Is 

ise bir faz ve toplam stator bakır kayıpları aşağıdaki şekilde 

bulunur. 

𝑷𝒔𝒄𝒖,𝒇𝒂𝒛 = 𝑰𝒔
𝟐. 𝑹𝒔 (Faz başına stator bakır kaybı) 

𝑷𝒔𝒄𝒖 = 𝟑. 𝑰𝒔
𝟐. 𝑹𝒔 (Toplam stator bakır kaybı) 

Rotor Bakır Kayıpları (Prcu) 

𝒓
′

𝑹
′

Rotor sargılarının iç direncinden dolayı sargılardan 

geçen akım rotor bakır kaybına neden olur. Bir faz eşdeğer 

devresinde rotor sargı direnci 𝑹  olarak verilmiştir. Rotordan 

geçen akım 𝑰  ise bir faz ve toplam rotor bakır kayıpları 

aşağıdaki şekilde bulunur.  

𝑷𝒓𝒄𝒖,𝒇𝒂𝒛 = 𝑰𝒓
′𝟐. 𝑹𝒓

′ (Faz başına rotor bakır kaybı) 

𝑷𝒓𝒄𝒖 = 𝟑. 𝑰𝒓
′𝟐. 𝑹𝒓

′ (Toplam rotor bakır kaybı) 
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Samsung
Vurgu
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Rs Xs

Rc

Uf

Im

Es =Er'
Xm

Ic

Is Ir'

Iu

Rr/s

Xr

Asenkron motorun rotor devresi statora aktarılmış komple bir 

faz eşdeğer devresi 
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 Rotor bakır kaybı rotor akımı ve etkin rotor direncine 

göre değişmektedir. Etkin rotor direnci kayma ile değiştiğine 

göre rotor bakır kayıpları rotor akımı ve motor kaymasına göre 

değişir. Etkin rotor direnci; 

𝑹𝒆𝒕 =
𝑹𝒓

′

𝒔
= 𝑹𝒓

′ + 𝑹𝒓
′ 𝟏−𝒔

𝒔
 gibi iki kısımda yazılabilir. 𝑹𝒓

′  

değeri rotor bakır kayıplarını, kayma ile değişen ikinci kısım 

ise elektrikten mekaniğe dönüştürülen gücü ( 𝑷𝒎𝒆𝒌 ) yani 

rüzgar, sürtünme, kaçak yük kayıpları ve mil gücünün 

toplamını temsil eder.  



  Rs Xs R2 (KAYMAYA BAĞLI))

Uf

Is

Ry=R2(1-s)/s

R2=R'r

Xr'

Asenkron motor manyetik devre ihmal edilmiş bir faz eşdeğer 

devresi 
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Bir faz rotor giriş gücü etkin rotor direncinden, 

𝑷𝑨𝑮,𝒇𝒂𝒛 = 𝑷𝒓𝒐𝒕,𝒈𝒊𝒓,𝒇𝒂𝒛 = 𝑰𝒓
′ 𝟐

.
𝑹𝒓

′

𝒔

= 𝑰𝒓
′ 𝟐

. 𝑹𝒓
′

𝒓𝒐𝒕𝒐𝒓 𝒃𝒂𝒌ı𝒓 𝒌𝒂𝒚ı𝒑𝒍𝒂𝒓ı

+ 𝑰𝒓
′ 𝟐

. 𝑹𝒓
′ (

𝟏 − 𝒔

𝒔
)

𝒎𝒆𝒌𝒂𝒏𝒊𝒌 𝒈üç

 

olarak bulunur Mekanik güç rotor döndüğü sürece mevcuttur 

ve bir faz gücü aşağıdaki gibi hesaplanır. 

𝑷𝒎𝒆𝒌,𝒇𝒂𝒛 = 𝑰𝒓
′ 𝟐

. 𝑹𝒓
′ (

𝟏−𝒔

𝒔
)        

Bu güç aynı zamanda rotor çıkış gücünü ifade eder. 

Samsung
Vurgu
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 Manyetik malzemeler üçe ayrılırlar. 

• Ferromanyetik malzemeler 

• Paramanyetik Malzemeler 

• Diyamanyetik Malzemeler 

 

 Ferromanyetik malzemeler: Demir, Nikel, Çelik, 

Kobalt, Alniko gibi iyi mıknatıslanma etkisine sahip 

malzemelerdir. Manyetik alandan uzaklaştırılsalar da 

mıknatıslık özelliği gösterirler. Bu tür maddeler mıknatıs, 

elektrik motoru, jeneratör, trafo ve sabit disk gibi araçların 

yapımında kullanılır. 

Malzeme Manyetik duyarlılık 

Demir 5000 

Yumuşak Demir 2000 

Nikel 600 

Kobalt 250 

Samsung
Vurgu
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Paramanyetik Malzemeler: Ferromanyetik malzemelerin 

tersine sadece manyetik alan altında iken mıknatıslanırlar. 

Alüminyum, Kalsiyum, Krom, Magnezyum, Platin, Tungsten 

gibi malzemelerdir. 

Malzeme 
Manyetik duyarlılık 

(×10−5) 

Tungsten 6.8 

Sezyum 5.1 

Alüminyum 2.2 

Lityum 1.4 

Magnezyum 1.2 

Sodyum 0.72 

Samsung
Vurgu
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Diyamanyetik Malzemeler: Diyamanyetik maddeler, 

herhangi bir mıknatıs tarafından, o mıknatısın manyetik alanı 

içerisindeyken manyetik alan çizgilerine zıt yönde 

mıknatıslaştırılmaya uğrayabilen Civa, Altın, Bakır, Bizmut, 

Elmas, Gümüş, Kurşun, Silikon v.s. gibi maddelere denir. 

Kendisini mıknatıslaştıran cisim tarafından itilirler. Manyetik 

alan yayılım frekansına göre moleküler çapta ters yönlenme 

eğilimi gösterirler. Bir mıknatısa yaklaştırıldığında kuzey kutbu 

gören maddenin yakın tarafı kuzey kutbu olarak yönelecektir. 

İtkisel bir yapı oluşmasına sebep olan bu maddeler yeni bir 

fenomendir. Su, bu yapıya sahip maddelerden biridir. 

Samsung
Vurgu
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Malzeme 
Manyetik duyarlılık  

χv (×10−5) 

Su −0.91 

Süperiletken −105 

Gümüş −2.6 

Pirolitik Karbon −40.0 

Civa −2.9 

Kurşun −1.8 

Bakır −1.0 

Karbon (Grafit) −1.6 

Karbon (Elmas) −2.1 

Bizmut −16.6 
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Eddy (Girdap) akımlarını azalması için iletkenlerin paralel 

dilimlenmesi 

 Fuko(Eddy) Kayıpları: Değişken manyetik alan 

içerisinde kalan demir nüvede endüklenen gerilimden dolayı 

nüve üzerinde fuko akımları dolaşır. Bu akımlar nüve üzerinde 

ısı şeklinde bir enerji açığa çıkarak güç kaybına neden olurlar.  

Samsung
Vurgu



 Nüve(Demir) Kayıpları 

 Asenkron motor nüve kayıpları hem statorda hem de 

rotorda meydana gelir. Nüve kayıpları fuko akımları ve 

histeresis kaybı olmak üzere iki kısımdan oluşur.  
 𝑷𝒇𝒆 = 𝑷𝒆𝒅𝒅𝒚 + 𝑷𝒉𝒊𝒔  

  

   

 Histeresis Kayıpları: Zamana göre değişen manyetik 

akı yoğunluğundan dolayı, nüvenin manyetik domainlerindeki 

her bir atomunun, manyetik akı yoğunluğunun pozitif ve 

negatif yarı saykıllarında yön değiştirmesi esnasında ısı 

şeklinde harcanan güçtür.  
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Samsung
Vurgu

Samsung
Vurgu
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Sert 

manyetik 

malzeme 

Yumuşak 

manyetik 

malzeme 

Güç kayıpları ile histerisiz 

çevrim alanı arasındaki ilişki 

Geniş çevrim alanı 

=Yüksek histerisiz kaybı 

Küçük çevrim alanı 

=Düşük histerisiz kaybı 



Demir kayıplarını oluşturan Fuko ve Histeresis kayıpları 

frekansla doğru orantılıdır. Ancak senkron hıza yakın 

değerlerde çalışan bir asenkron motorun kayması çok küçük 

olacağından, rotorda meydana gelen nüve kayıpları da çok 

küçük olacaktır. Dolayısıyla rotor nüve kayıpları genelde stator 

nüve kayıpları ile birlikte stator tarafında toplam nüve kaybı 

olarak hesaplanır. Asenkron motorun bir faz eşdeğer devre 

şemasına göre nüve kayıplarının Rc ve Es cinsinden değeri; 

 

𝑷𝒇𝒆 = 𝟑. 𝑰𝒄
𝟐. 𝑹𝒄 = 𝟑.

𝑬𝒔
𝟐

𝑹𝒄
𝟐 . 𝑹𝒄 = 𝟑.

𝑬𝒔
𝟐

𝑹𝒄
     olarak hesaplanır 
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Samsung
Vurgu



 Sürtünme ve Rüzgar Kayıpları (PF&W) (Mekanik Kayıpları) 

 Sürtünme kayıpları, bilye ve yataklarda meydana gelen ve 

motor geniş hız bandı içinde çalışmıyorsa sabit kabul edilen 

kayıplardır. Boş çalışma deneyi yapılarak hesaplanabilirler. 

Rüzgar kayıpları, rotorun hızına bağlı olan kayıplardır. 

Asenkron motor boşta çalışırken rotor devresinden çok küçük 

bir akım geçeceğinden rotor bakır kayıpları ihmal edilebilir. 

Buna göre motorun boş çalışmada çektiği güç; stator bakır 

kaybı, toplam nüve kayıpları ve sürtünme ve rüzgar 

kayıplarına eşittir. Nüve kayıpları sabit kabul edilirse, nüve 

kayıpları ve sürtünme – rüzgar kayıpları döner kayıplar olarak 

alınabilir. 
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Samsung
Vurgu

Samsung
Vurgu



 Kaçak Yük Kayıpları (Pkaçak) 

 Kaçak yük kayıpları ekstra nüve kayıpları olup, yüke 

bağlı olarak artan hava aralığı kaçak akısı ve bu akıların 

yüksek frekanslı etkilerinden dolayı ortaya çıkar. Bir asenkron 

motorun kaçak yük kayıpları, motorun yüklü durumdaki toplam 

kayıplarından direk olarak hesaplanan kayıpların çıkartılması 

ile hesaplanır.  

  

 𝑷𝒌𝒂ç𝒂𝒌 = 𝑷𝒕𝒌 − 𝑷𝒇&𝑤 + 𝑷𝒇𝒆 − 𝑷𝒔𝒄𝒖 − 𝑷𝒓𝒄𝒖  

  

 Kaçak yük kayıpları; asenkron motorun hem stator hem 

de rotorunda meydana gelen ekstra nüve kayıplarıdır. Kaçak 

yük kayıpları genellikle motorun çıkış gücünün %1 ‘ i değerinde 

alınır.  
25 

Samsung
Vurgu



 Asenkron Motorlarda Verim 

 Bir asenkron motorun verimi; giriş gücünün çıkış 

gücüne oranı ile bulunur. Asenkron motorun giriş gücü Pv, 

çıkış gücü PA ve toplam kayıplar Ptk ise motorun verimi;  

 𝜼 =
𝑷𝑨

𝑷𝑽
=

𝑷𝑽−𝑷𝑻𝑲

𝑷𝑽
=

𝑷𝑨

𝑷𝑨+𝑷𝑻𝑲
  

olarak elde edilir. Bir asenkron motorun çıkış gücünü 

bulabilmek için giriş gücünden başlamak gerekir. Giriş 

gücünden stator bakır ve toplam nüve kayıpları çıkarıldığında 

hava aralığına aktarılan güç PAG elde edilir. Buna göre hava 

aralığı veya rotor giriş gücü; 

  

 𝑷𝑨𝑮 = 𝑷𝑽 − 𝑷𝒔𝒄𝒖 − 𝑷𝒇𝒆 ‘dir.  

 

Elektrikten mekaniğe dönüştürülen güç   𝑷𝒎𝒆𝒌 = 𝟏 − 𝒔 . 𝑷𝑨𝑮  

  

Çıkış gücü 𝑷𝑨 = 𝑷𝒎𝒆𝒌 − 𝑷𝒓𝒐𝒕  olarak elde edilir.  
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Normal olarak bir asenkron motorun etiketinde verilen 

değerler; çıkış gücü, stator gerilimi, tam yük stator akımı, 

kutup sayısı, bağlantı şekli, tam yüklü durumdaki rotor 

hızı, çalışma frekansı ve tam yük çalışma sıcaklığıdır. 

Motorun güç faktörü, giriş gücü, momenti, toplam 

kayıpları ve verimi etiket değerleri yardımıyla gerekli 

deneyler yapılarak hesaplanır.  
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 Örnek: Üç fazlı 380V, Δ bağlı, 55kW, 2 kutuplu, 

2957d/d, 50Hz’lik bir ASM’ de tam yükte çekilen stator akımı 

100,9A’dir. Cosφ=0,92 geri olan bu ASM’ nin giriş gücünü ve 

verimini hesaplayınız. 

 

Giriş (Verilen) gücü 

 

𝑷𝑽 = 𝟑. 𝑼. 𝑰. 𝐜𝐨𝐬 𝝋  

𝑷𝑽 = 𝟑. 𝟑𝟖𝟎. 𝟏𝟎𝟎, 𝟗. 𝟎, 𝟗𝟐  

𝑷𝑽 = 𝟔𝟏𝟎𝟗𝟕, 𝟒𝟕𝑾  

 

 Motor verimi 

 

𝜼 =
𝑷𝑨

𝑷𝑽
=

𝟓𝟓𝟎𝟎𝟎

𝟔𝟏𝟎𝟗𝟕, 𝟒𝟕
= 𝟎, 𝟗𝟎𝟎𝟐 

%𝜼 = %𝟗𝟎, 𝟎𝟐 

Asenkron motor tam yükte %90,02 verimle çalışmaktadır 

Verilenler 

Bağlantı şekli=Δ bağlı 

U=380V 

I=100,9A 

cosφ=0,92 geri 

PA=55kW  

2P=2  

nr=2957d/d 

f=50Hz 



 Örnek: EMTAŞ NM132S-2 üç fazlı Δ/Y – 220/380V – 

26,85/15,5A, 7,5kW, cosφ=0,88, nr=2880d/d ve f=50Hz’lik 

asenkron motorun kaymasını, verimini ve toplam 

kayıplarını bulunuz. 

 

Senkron devir 

 

𝒏𝒔 =
𝟏𝟐𝟎.𝒇

𝟐𝑷
=

𝟏𝟐𝟎.𝟓𝟎

𝟐
= 𝟑𝟎𝟎𝟎 𝒅/𝒅  

  

Motor Kayması 

 

𝒔 =
𝒏𝒔 − 𝒏𝒓

𝒏𝒔
=

𝟑𝟎𝟎𝟎 − 𝟐𝟖𝟖𝟎

𝟑𝟎𝟎𝟎
= 𝟎, 𝟎𝟒 

 

%𝒔 = %𝟒  ASM %4 kayma ile çalışmaktadır. 

Verilenler 

NM 132S-2 

Δ/Y–220/380V–26,85/15,5A  

cosφ=0,88 geri 

PA=7,5kW  

2P=2  

nr=2880d/d 

f=50Hz 
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Yıldız Bağlantı  

 

Giriş (Verilen) gücü  

 

𝑷𝑽 = 𝟑. 𝑼. 𝑰. 𝒄𝒐𝒔𝝋 = 𝟑. 𝟑𝟖𝟎. 𝟏𝟓, 𝟓. 𝟎, 𝟖𝟖 = 𝟖𝟗𝟕𝟕, 𝟓𝟔𝟔𝑾  

 

Motor verimi 

 

𝜼 =
𝑷𝑨

𝑷𝑽
=

𝟕𝟓𝟎𝟎

𝟖𝟗𝟕𝟕, 𝟓𝟔𝟔
= 𝟎, 𝟖𝟑𝟓𝟒𝟐 

%𝜼 = %𝟖𝟑, 𝟓𝟒𝟐 

ASM tam yükte %83,452 verim ile çalışmaktadır. 

 

Motor kayıpları 

 

𝑷𝑻𝑲 = 𝑷𝑽 − 𝑷𝑨 = 𝟖𝟗𝟕𝟕, 𝟓𝟔𝟔 − 𝟕𝟓𝟎𝟎  

𝑷𝑻𝑲 = 𝟏𝟒𝟕𝟕, 𝟓𝟔𝟔𝑾 
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Üçgen Bağlantı 

  

Giriş (Verilen) gücü  

 

𝑷𝑽 = 𝟑. 𝑼. 𝑰. 𝒄𝒐𝒔𝝋 = 𝟑. 𝟐𝟐𝟎. 𝟐𝟔, 𝟖𝟓. 𝟎, 𝟖𝟖  

𝑷𝑽 = 𝟗𝟎𝟎𝟑, 𝟒𝟕𝟕𝑾  

 

Motor verimi 

 

𝜼 =
𝑷𝑨

𝑷𝑽
=

𝟕𝟓𝟎𝟎

𝟗𝟎𝟎𝟑,𝟒𝟕𝟕
= 𝟎, 𝟖𝟑𝟑𝟎𝟏  

ASM tam yükte %83,301 verim ile çalışmaktadır. 

 

Motor kayıpları 

𝑷𝑻𝑲 = 𝑷𝑽 − 𝑷𝑨 = 𝟗𝟎𝟎𝟑, 𝟒𝟕𝟕 − 𝟕𝟓𝟎𝟎  

𝑷𝑻𝑲 = 𝟏𝟓𝟎𝟑, 𝟒𝟕𝟕𝑾  
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Örnek: Üç fazlı 50Hz, 4 kutuplu, 380V, 25A’lik bir ASM 

cosφ=0,76 geri güç katsayısına sahiptir. Bu motor tam yükte 

çalışmaktayken stator bakır kayıpları 590W, rotor bakır 

kayıpları 385W, sürtünme ve rüzgar kayıpları 120W, nüve 

kayıpları 635W ve kaçak yük kayıpları 85W’tır. 

a) Hava aralığı gücünü(rotor giriş gücü),
b) Üretilen mekanik gücü,

c) Verimini bulunuz.

Giriş (Verilen) gücü  

𝑷𝑽 = 𝟑. 𝑼. 𝑰. 𝒄𝒐𝒔𝝋 = 𝟑. 𝟑𝟖𝟎. 𝟐𝟓. 𝟎, 𝟕𝟔  

𝑷𝑽 = 𝟏𝟐𝟓𝟎𝟓, 𝟒𝟎𝟕𝑾  

Güç diyagramından motorun hava aralığı gücü 

𝑷𝑨𝑮 = 𝑷𝑽 − 𝑷𝒔𝒄𝒖 + 𝑷𝒇𝒆

𝑷𝑨𝑮 = 𝟏𝟐𝟓𝟎𝟓, 𝟒𝟎𝟕 − (𝟓𝟗𝟎 + 𝟔𝟑𝟓) 

𝑷𝑨𝑮 = 𝟏𝟏𝟐𝟖𝟎, 𝟒𝟎𝟕𝑾  

Verilenler 

Bağlantı şekli = Δ 

bağlı 

U=380V 

I=25A 

cosφ=0,76 geri

2P=4 

f=50Hz

Pscu=590W

Prcu=385W 

PF&W=120W 

Pfe=635W

Pkaçak= 85W 
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Güç diyagramından motorun ürettiği mekanik gücü 

 

𝑷𝒎𝒆𝒌 = 𝑷𝑨𝑮 − 𝑷𝒓𝒄𝒖 = 𝟏𝟏𝟐𝟖𝟎, 𝟒𝟎𝟕 − 𝟑𝟖𝟓  

𝑷𝒎𝒆𝒌 = 𝟏𝟎𝟖𝟗𝟓, 𝟒𝟎𝟕𝑾  

 

Motor milinden alınan güç 

 

𝑷𝑨 = 𝑷𝒎𝒆𝒌 − (𝑷𝑭&𝑾 + 𝑷𝒌𝒂ç𝒂𝒌) = 𝟏𝟎𝟖𝟗𝟓, 𝟒𝟎𝟕 − (𝟏𝟐𝟎 + 𝟖𝟓) 

𝑷𝑨 = 𝟏𝟎𝟔𝟖𝟎, 𝟒𝟎𝟕𝑾 

 

Motor verimi 

 

𝜼 =
𝑷𝑨

𝑷𝑽
=

𝟏𝟎𝟔𝟖𝟎,𝟒𝟎𝟕

𝟏𝟐𝟓𝟎𝟓,𝟒𝟎𝟕
= 𝟎, 𝟖𝟓𝟒𝟎𝟔 %𝜼 = %𝟖𝟓, 𝟒𝟎𝟔  

 

 ASM tam yükte %85,406 verim ile çalışmaktadır. 
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Örnek: Üç fazlı yıldız bağlı 380V 50Hz 6 kutba sahip 

asenkron motor 970d/d’lik etiket değerlerine sahiptir. 

𝑹𝒔 = 𝟎, 𝟑𝛀, 𝑿𝒔 = 𝟎, 𝟓𝛀, 𝑹𝒓
′ = 𝑹𝟐 = 𝟎, 𝟏𝟓𝛀 ve 𝑿𝒓

′ = 𝟎, 𝟑𝛀’ dur. 

Motorun boşta iken çektiği güç 400W’tır. Motor tam yük altında 

%1 kayma ile dönüyorken motordan alınan gücü ve verimi 

bulunuz. 

NOT: Asenkron motor bir faz eşdeğer devresinde» 

manyetik devre ihmal edilip basitleştirilmiş eşdeğer devre 

kullanılarak devre çözümü yapılmalıdır. 

Rs; Stator faz direnci 

Xe; Eşdeğer faz reaktansı 

R2; Stator tarafına aktarılmış rotor direnci (Rr
’)

Ry; Yük direnci. Kaymaya bağlı olarak değeri değişir. 
Rs Xs R2 (KAYMAYA BAĞLI))

Uf

Is

Ry=R2(1-s)/s

R2=R'r

Xr'
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s=%1 kayma için yük direnci 

𝑹𝑦 = 𝑹𝒓
′ 𝟏−𝒔

𝒔
= 𝟎, 𝟏𝟓

𝟏−𝟎,𝟎𝟏

𝟎,𝟎𝟏

𝑹𝒚 = 𝟏𝟒, 𝟖𝟓𝛀 

Motor 1 faz eşdeğer empedansı 

𝒁𝒆 = 𝑹𝒔 +
𝑹𝒓

′

𝒔

𝟐

+ 𝑿𝒔 + 𝑿𝒓
′ 𝟐

𝒁𝒆 = 𝟎, 𝟑 +
𝟎,𝟏𝟓

𝟎,𝟎𝟏

𝟐
+ 𝟎, 𝟓 + 𝟎, 𝟑 𝟐 

𝒁𝒆 = 𝟏𝟓, 𝟑𝟐𝟏𝛀 

Verilenler 

Bağlantı şekli=Y bağlı 

U=380V 

Pb=400W  

nr=970d/d 

2P=6  

f=50Hz 

Rs=0,3Ω 

Xs=0,5Ω 

R’
r=0,15Ω 

X’
r=0,3Ω 
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Motor faz akımı 

𝑰𝒔 =
𝑼𝒇

𝒁𝒆
=

𝟐𝟐𝟎

𝟏𝟓,𝟑𝟐𝟏
= 𝟏𝟒, 𝟑𝟔𝑨 

Motor milinden alınan toplam güç 

𝑷𝑨 = 𝟑. 𝑰𝒔
𝟐. 𝑹𝒚 = 𝟑. 𝟏𝟒, 𝟑𝟔𝟐. 𝟏𝟒, 𝟖𝟓

𝑷𝑨 = 𝟗𝟏𝟖𝟔, 𝟔𝟑𝟖𝑾 

Kayıplar 

Rotor bakır kayıpları 

𝑷𝑟𝑐𝑢 = 𝟑. 𝑰𝒔
𝟐. 𝑹𝒓

′ = 𝟑. 𝟏𝟒, 𝟑𝟔𝟐. 𝟎, 𝟏𝟓
𝑷𝒓𝒄𝒖 = 𝟗𝟐, 𝟕𝟗𝟒𝑾 
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Verilenler 

Bağlantı şekli=Y bağlı 

U=380V 

Pb=400W  

nr=970d/d 

2P=6  

f=50Hz 

Rs=0,3Ω 

Xs=0,5Ω 

R’
r=0,15Ω 

X’
r=0,3Ω 



Stator bakır kayıpları 

𝑷𝒔𝒄𝒖 = 𝟑. 𝑰𝒔
𝟐. 𝑹𝒔 = 𝟑. 𝟏𝟒, 𝟑𝟔𝟐. 𝟎, 𝟑

𝑷𝒔𝒄𝒖 = 𝟏𝟖𝟓, 𝟓𝟖𝟗𝑾  

Boş çalışmada çekilen güç 

𝑷𝒃 = 𝟒𝟎𝟎𝑾 

Toplam kayıplar 

𝑷𝑻𝑲 = 𝑷𝒔𝒄𝒖 + 𝑷𝒓𝒄𝒖 + 𝑷𝒃 = 𝟏𝟖𝟓, 𝟓𝟖𝟗 + 𝟗𝟐, 𝟕𝟗𝟒 + 𝟒𝟎𝟎 

𝑷𝑻𝑲 = 𝟔𝟕𝟖, 𝟑𝟖𝟑𝑾  
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Verilenler 

Bağlantı şekli=Y bağlı 

U=380V 

Pb=400W  

nr=970d/d 

2P=6  

f=50Hz 

Rs=0,3Ω 

Xs=0,5Ω 

R’
r=0,15Ω 

X’
r=0,3Ω 



Motorun şebekeden çektiği toplam güç 

𝑷𝑽 = 𝑷𝑨 + 𝑷𝑻𝑲 = 𝟗𝟏𝟖𝟔, 𝟔𝟑𝟖 + 𝟔𝟕𝟖, 𝟑𝟖𝟑 

𝑷𝑽 = 𝟗𝟖𝟔𝟓, 𝟎𝟐𝟏𝑾  

Motor verimi 

𝜼 =
𝑷𝑨

𝑷𝑽
=

𝟗𝟏𝟖𝟔,𝟔𝟑𝟖

𝟗𝟖𝟔𝟓,𝟎𝟐𝟏
= 𝟎, 𝟗𝟑𝟏𝟐𝟑 %𝜼 = %𝟗𝟑, 𝟏𝟐𝟑 

ASM tam yükte %93,123 verim ile çalışmaktadır. 
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Verilenler Bağlantı şekli=Y 

bağlı U=380V 

Pb=400W  

nr=970d/d 

2P=6  

f=50Hz 

Rs=0,3Ω 

Xs=0,5Ω 

R’
r=0,15Ω 

X’
r=0,3Ω 



Çalışma Soruları 

1. Üç fazlı, 380V, 50Hz değerlere sahip bir asenkron motorun

rotoru 1446d/d ile dönerken 100HP çıkış gücü

üretmektedir. Motorun döner kayıpları 1750W ve stator

bakır kayıpları 2850W ise verimi hesaplayınız.(1HP =

736W)

2. Üç fazlı 12 kutuplu 500HP 2200V 60Hz yıldız bağlı

asenkron motor boşta çalışırken 20A ve 14000W çekiyor.

75°C’deki etkin stator etkin faz direnci  𝑹𝒔 = 𝟎, 𝟒𝛀 ve rotor 

etkin faz direnci statora göre 𝑹𝒓
′ = 𝟎, 𝟐𝛀  eş değer faz 

reaktansı 𝑿𝒆 = 𝟐𝛀’dur. Motorun %2’lik kayma değeri için 

rotor ve stator akımını, motor giriş gücünü, stator bakır 

kaybını, rotor giriş gücünü, rotordan alınan gücü, 

motor verimini bulunuz. 
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Deneysel Çalışma 1 

 

Deney Adı: Üç Fazlı Asenkron Motor Bağlantıları ve 

Kaymanın Ölçülmesi (2) 

• Motor1 Bilezikli ASM 

PA =1kW 

nr =1400d/d 

Δ/Y 220/380V 

5/2,9A 

cosφ=0,80 

 

• Motor2 Sincap Kafesli ASM 

PA =0,75kW 

nr =1370d/d 

Δ/Y 220/380V 

3,6/2,1A 

cosφ=0,75 

Motor3 Sincap Kafesli ASM 

PA =0,37kW 

nr =2800d/d 

Δ/Y 220/380V 

1,9/1,1A 

cosφ=0,75 

 

Motor4 Sincap Kafesli ASM 

PA =1,5kW 

nr =1385d/d 

Δ/Y 220/380V 

6,2/3,6A 

cosφ=0,80 
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