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Önsöz

Bu kitap Mühendislik Fakülteleri ile Teknik Eğitim Fakültelerinin lisans öğrencilerinin seviyesindedir. Meslek Yüksek Okullarındaki öğrenciler için de yararlı olacağı kanaatindeyim. Kitap üç fazlı asenkron motorlar hakkında olup, çok açık ve anlaşılır bir dille yazılmıştır. 

Yüksek Lisans ve Doktora seviyesinde çalışma yapan araştırmacıların da kullanabileceği düşüncesiyle, asenkron motorların modellenmesi bir faz eşdeğer devresi XE "Bir Faz Eşdeğer Devresi" ne göre, üç faz denklemlerine göre ve referans düzlem teorisi XE "Referans Düzlem Teorisi" ne göre verilmiştir. Ayrıca, nüve kayıpları XE "Nüve Kayıpları" nın, derin oluktaki rotor çubuk etkilerinin ve motor manyetik nüvesinde meydana gelen doymanın motor modeline dahil edilmesi XE "doymanın motor modeline dahil edilmesi"  bu bölümde detaylı olarak verilmiştir. 

Kitabın 1. bölümünde asenkron motorlara giriş ve motorun tanıtımı yapılmıştır. 2. bölümünde asenkron motorların yapısı Xe "Asenkron Motorların Yapısı" , motorda üretilen tork Xe "Tork"  ve motorun kayması verilmiştir. Asenkron motorların modellenmesi ise 3. bölümde anlatılmıştır. 4. bölümünde asenkron motorlardaki gücün detaylı analizi yapılmış ve motorlardaki güç dağılımı deneylerle grafiksel olarak gösterilmiştir. 5. bölümde, motorda üretilen tork ifadesi detaylı olarak verilmiştir. Asenkron mortorun değişik durumları için tork-hız karakteristik eğrileri çizilmiş ve detaylı izahı yapılmıştır. Ayrıca rotor yapısının motorun tork-hız karakteristik eğrisi üzerindeki etkileri üzerinde durulmuş ve rotor yapılarına göre asenkron motorların sınıflaması yapılmıştır. Asenkron motorların parametrelerinin hesaplanması Xe "Parametrelerinin Hesaplanması"  için gerekli deneyler ve ölçümler 6. bölümde verilmiştir. Asenkron motorlara yolverme nedenleri ve metodları 7. bölümde izah edilmiştir. Kitabın son bölümü olan 8. bölümde ise, asenkron motorların hız kontrolü Xe "Hız Kontrolü"  anlatılmıştır. Burada hıza etki eden değişkenler formülle izah edildikten sonra, bu değişkenleri kontrol ederek motorun hız kontrolünün nasıl yapılabildiği, rotor direncinin motor performansı üzerindeki etkileri detaylı olarak verilmiştir. 

Her konudan sonra en az 2 çözümlü örnek ve 3 çalışma problemi ile konular desteklenmiştir. Toplam olarak 13 çözümlü örnek, 20 çalışma problemi bulunmaktadır. 

Kitabın ekler kısmında ise, asenkron motorun tork Xe "Tork" , hız, akım ve güç gibi değerleri denklemlerle izah edilerek, MATLAB Paket Programıyla veriler elde edilmiş, bu veriler arasındaki ilişkileri değişik durumlara göre hesaplayan 11 adet MATLAB programı verilmiştir. 
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