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DERSİN SÜRESİ                 
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ELEKTROMEKANİK KUMANDA SİSTEMLERİ
2.Yıl, III. Yarıyıl 
4 (Teori:3, Uygulama:1, Kredi:4)

56 Saat


AMAÇLAR 

1. Kumanda giriş elemanlarını tanıyabilme,

2. Kumanda çıkış elemanlarını tanıyabilme,

3.
Elektrik motorları ile işletme kumandaları yapabilme.

ÖZEL AÇIKLAMALAR




Bu dersin konularının kavranabilmesi için, atelye laboratuar ortamında uygulama yapılması gerekir. Kumanda devrelerinin bağlantı şemaları,Türk standartlarına uygun olarak teorik derslerde çizilmeli, çalışma özelliği anlatılmalıdır. Uygulama sırasında zayıf akım (kumanda) devrelerinde küçük gerilim (50 V.’tun altında ) kullanılarak can güvenliği sağlanmalıdır.

DEĞERLENDİRME TABLOSU
Konu ve öğretim tarzına göre yapılmış olan çalışmaların konu alanlarına göre yüzdelikleri aşağıdaki tabloda verilmiştir. Dönem sonu sınav soruları hazırlanırken bu yüzdelikler dikkate alınacaktır. 

	KONULAR
	Konu Alanlarının Ağırlıkları (%)

	A. Kumanda Giriş Elemanları
B. Kumanda Çıkış Elemanları
C. Elektik Motorlarını Koruma Röleleri
D. Elektrik Motorlarının Kumandası
E. Asansör Kumandası
F. Kumanda Sistemlerinde PLC  Kullanımı
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KONULAR

A.  Kumanda Giriş Elemanları 

AMAÇ : Kumanda giriş elemanlarını ve sembollerini tanıyabilme,  bağlantısını  ve seçimini yapabilme.

DAVRANIŞLAR
1.  Elle kumandalı anahtarlar;

1.1. Butonları tanır, seçer ve bağlar.

1.2. Pako (paket) şalterleri tanır,  seçer ve bağlar.

1.3.Mekanik sınır anahtarları ve mikro anahtarları tanır .

2.  Sensör – Algılayıcılar;

2.1. Endüktif yaklaşım sensörünün nerede kullanıldığını açıklar.

2.2. Kapasitif yaklaşım sensörünün nerede kullanıldığını açıklar.

2.3.Optik yaklaşım sensörünün nerede kullanıldığını açıklar.

2.4.Basınç sensör ve şalterinin nerede kullanıldığını açıklar.

      2.5.Termostatların bimetalli veya diyaframlı olduklarını kavrar ve  bağlantısını  yapar. 

2.6.Zaman rölelerini tanır, seçer ve bağlar.

B.  Kumanda Çıkış Elemanları
AMAÇ :
 Kumanda çıkış elemanlarını ve sembollerini tanıyabilme, bağlantısını ve seçimini yapabilme .
 

DAVRANIŞLAR
1. Selenoid ve elektromanyetik selenoid valfleri tanır ve  bağlar.

2. Röleleri tanır, seçer ve  bağlar.

3. Kontaktörler;

3.1.Kontaktörün yapısını tanır ve kullanımını açıklar.

3.2.Kontaktör kullanım sınıflarına göre seçimini açıklar.

C.  Elektrik Motorlarını Koruma Röleleri
AMAÇ :  Elektrik motorlarını elektriki ve mekaniki nedenlerden dolayı yanmak-tan koruyan koruma rölelerini tanıyabilme, bağlantılarını yapabilme.

DAVRANIŞLAR
1. Aşırı akım termik ve manyetik rölesini tanır ve bağlar.

2. Termistör rölesini tanır ve bağlar.

3. Faz kesik rölesini tanır ve bağlar.

4. Faz sırası rölesini tanır ve bağlar.

5. Düşük ve aşırı gerilim rölesini tanır ve  bağlar.

6. Uyartım devresi rölesini tanır ve bağlar.

      7.
Motor korumasında, koruma elemanlarının seçimini ve birbiri ile uyumunun önemini açıklar.

D.  Elektrik Motorlarının Kumandası
AMAÇ :  Elektrik motorlarını devreye alma, devir yönü ve hızı değiştirme, yavaşlatma ve frenleme uygulamalarını yapabilme.
DAVRANIŞLAR
1.     Doğru akım (D.C.) motorlarına yol verme, hız ayarı ve dönüş yönünü değiştirme uygulamalarını yapar.

2.
  Alternatif Akım (A.C.) Motorları ;

2.1. Bir fazlı yardımcı sargılı asenkron motorun, yol alma sonrası yardımcı sargısını devre dışı etme ve devir yönünü değiştirme yöntemlerini uygular.

2.2.  Üç fazlı, rotoru kısa devre çubuklu (sincap kafesli) asenkron motoru sigorta - termik – kontaktör üzerinden direkt yol alacak şekilde şebekeye bağlar, termik ayarını yapar.

2.3.Gücü 5 kW’tan büyük olan asenkron motorlara direkt yolverme sakıncalarını açıklar ve ; 

2.3.1 .  Oto trafosu üzerinden devreye bağlar.

2.3.2 .   Yolverme direnci üzerinden devreye bağlar.

2.3.3.    Yumuşak yolverici üzerinden devreye bağlar.

2.3.4.   Yıdız – üçgen şalterle devreye bağlar.

2.3.5.     Rotoru sargılı (bilezikli) asenkron motora, rotor devresine direnç bağlıyarak yol verir ve hız ayarı yapar.

2.4. Üç fazlı asenkron motorların dönüş yönünü değiştirme becerisi kazanır ve kontaktörler arasında kilitleme yapmanın bu devrelerde kısa devreyi önleyeceğini belirtir.

2.5. Senkron motora yol verme yöntemlerini açıklar, uyarma akımı ayarı ile güç katsayısını uygun değere getirir.

2.6. Dahlender sargılı asenkron motorlarda, kutup sayısı değişikliği ile devir değiştirme bağlantısını yapar.

2.7.    Motor hız kontrol ünitesi ile hız ayarı yapar.

2.8.     Elektrik motorlarını yavaşlatma ve frenle durdurma;

2.8.1     Kesik (darbeli) çalıştırmayı uygular.

2.8.2.    Ters akımla ani durdurma uygular.

2.8.3.     Selenoid balatalı frenin nerelerde uygulandığını açıklar.

2.8.4.     Dinamik ve faydalı freni; D.C.motorları ve senkron motorda uygular.

2.8.5.     Elektriksel ve elektronik freni,  asenkron motor stator sargılarına uygun değerde doğru gerilim uygulayarak yapar.

E.  Asansör Kumandası
AMAÇ :  Asansörlerin mekanik yapısını tanıyabilme,  kumandasının güvenli şekilde nasıl yapılabileceğini kavrayabilme.
DAVRANIŞLAR
1. Asansör çeşitlerini tanır ve yapısını açıklar.

2. Asansör güvenlik önlemlerini açıklar.

3.   Bir kumandalı ve iki hızlı asansörlerin elektrik güç ve kumanda devresini bağlar.

4.   Toplamalı ve bir hızlı asansörlerin elektrik güç ve kumanda devresini bağlar.

F.  Kumanda Sistemlerinde PLC Kullanımı
AMAÇ :  Elektromekanik kumanda elemanlarının yerine PLC kullanımının yararlarını kavrayabilme ve PLC programlamayı uygulayabilme.
DAVRANIŞLAR
1. PLC cihazını tanır.

2. Röleli kumanda ile PLC sistemlerini karşılaştırır.

3.
PLC program yazılım paketleri- ladder diyagramını çizer ve programlama  uygulamaları yapar.

4.
PLC ile elektrik motorlarının kumandasını yukarıdaki özellikleri sağlayacak şekilde yapar.

PAGE  
 144 



