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AMAÇLAR 
1. Elektrik motorlarının çeşitlerini tanıyabilme. Bu motorların çalışma prensiplerini kavrayabilme ve endüstride kullanabilme.

2. Otomatik  kumandada kullanılan sembolleri tanıyabilme. Bunları teknik resim kurallarına uygun olarak el ve bilgisayar ortamında çizebilme.

3. Otomatik kumanda elemanlarını tanıyabilme. Endüstriyel uygulamalarda kullanabilme.

4. Otomatik kumanda şemaları çizebilme, çizilen şemaları okuyabilme ve uygulayabilme.

5. Otomatik kumanda devrelerinin testini, ölçümlerini ve kalibrasyonlarını yapabilme.

ÖZEL AÇIKLAMALAR
1. Bu ders PLC ve endüstriyel kontrol için temel oluşturacak konular içermektedir. Ders anlatımında elektrik motorlarının yapısal detaylarına girmeden nasıl ve nerelerde kullanıldıkları, etiketlerinin nasıl okunduğu  anlatılarak laboratuar ortamında gösterilmelidir. 

2. Otomatik kumanda sembolleri bilgisayar ortamında işlenmeli çizimler bilgisayar destekli yaptırılmalıdır.

3. Öğrencinin kumanda devrelerini bizzat uygulamalı olarak yapması sağlanmalıdır. Ders içerisinde iş güvenliği, iş ahlakı vurgulanmalıdır.

4. Teknik geziler düzenleyerek otomatik kumanda uygulamalarının endüstriyel ortamlarda görülmesi 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. 
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KONULAR

A. ELEKTRİK MAKİNELERİ

 Amaç : Elektrik  motorların çeşitlerini tanıyabilme. Temel yapılarını ve nerelerde nasıl kullanıldıklarını kavrayabilme. Devir yönlerini ve sayılarını değiştirebilme.

Davranışlar (Bu konu sonunda öğrenciler):

1. Elektrik motorlarının temel yapılarını, çeşitlerini, bağlantı şekillerini kavrar, devir yönünü ve devir sayısını nasıl değiştireceğini açıklar.

1.1. Bir fazlı ve üç fazlı asenkron motorların yapısını açıklar

1.2. Bir fazlı  ve üç fazlı asenkron motorların etiket değerlerini okur.

1.3. Bir fazlı asenkron motoru bağlar, çalıştırır ve devir yönünü değiştirir.

1.4. Üç fazlı asenkron motoru yıldız bağlar, çalıştırır ve devir yönünü değiştirir.

1.5. Üç fazlı asenkron motoru üçgen bağlar, çalıştırır ve devir yönünü değiştirir.

1.6. Üç fazlı asenkron motorlarda yıdız ve üçgen bağlantının farkını  ve nedenlerini açıklar.

1.7. Asenkron motorun devir sayısını  değiştirme metotlarını anlatır.

1.8. Üniversal motorların yapısını açıklar. Çalışma prensibini anlatır.

1.9. Üniversal motorların etiket değerini okur. Kullanım alanlarını belirtir.

1.10. Üniversal motorların bağlantısını yapar, çalıştırır, devir yönünü değiştirir. Devir sayısının nasıl değiştirileceğini açıklar.

1.11. Üniversal motorları DC’de çalıştırır. Devir yönünü ve sayısını değiştirir.  

1.12. Gölge kutuplu motorları etiket değerini okur. Kullanım alanlarını açıklar.

1.13. Gölge kutuplu motorları bağlar, çalıştırır. Devir yönünü ve sayısını değiştirir.

1.14. Yardımcı sargılı motorları çeşitlendirir. Kullanım alanlarını, etiket değerlerini okur.

1.15. Yardımcı sargılı motorların bağlantısını yapar, çalıştırır. Devir yönü ve sayısını değiştirir.

1.16. Senkron motorları tanımlar. Çeşitlendirir. Etiket değerlerini okur ve etiket değerine göre seçer.

1.17. Senkron motorları bağlar, çalıştırır. Devir yönünü ve sayısını değiştirir.

1.18. DC motorları sınıflandırır.  Çalışma prensiplerini açıklar. Çeşitlerini sayar.

1.19. Sabit mıknatıslı DC motorları kavrar. Bağlantısını yapar, çalıştırır. Devir yönünü ve sayısını değiştirir.

1.20. Yardımcı sargılı DC motorları tanır. Uyartım kavramını irdeler. Önemini açıklar.

1.21. Yardımcı sargılı DC motorları bağlar, çalıştırır. Devir yönünü ve sayısını değiştirir.

1.22. Adım(step) motorları sınıflandırır. Açılarına göre çeşitlendirir. Etiket değerlerini okur.

1.23. Adım(step) motorlarını sürme metotlarına göre sınıflandırır. Bağlantılarını yapar. Ohm metre yardımı ile uçlarını tespit eder. Sürücü devreye bağlar. Yarım ve tam adım çalıştırır. İleri ve geri döndürür.

1.24. Fırçasız DC motorların çalışma prensibini kavrar. Sürücü devrelerini ve vektör kontrolü açıklar.

B. OTOMATİK KUMANDA SEMBOLLERİ

Amaç : Otomatik kumanda sembollerini tanıyıp çizebilme.

Davranışlar (Bu konu sonunda öğrenciler):

1. Otomatik kumanda elemanlarının sembollerini tanır. Anlamlarını açıklar. Teknik resim kurallarına uygun alarak çizer.

1.1. Otomatik kumanda sembollerini el ile  teknik resim kurallarına uygun olarak çizer.

1.2. Otomatik kumanda sembollerini bilgisayar ortamında teknik resim kurallarına uygun olarak çizer.

C. OTOMATİK KUMANDA ELEMANLARI

Amaç : Otomatik kumanda elemanlarını tanıyabilme ve kumanda devrelerinde amacına uygun olarak kullanabilme.

Davranışlar (Bu konu sonunda öğrenciler):

1. Kumanda elemanlarını sınıflandırır. Çeşitlerini bilir. Etiketlerini okur ve amacına uygun şekilde devreye bağlar.

1.1. Paket (pako) şalterleri çeşitlendirir. Kulanım alanına uygun değerleri belirler ve bu değerlere uygun paket şalteri seçer.

1.2. Paket şalterlerin  bir ve üç fazda açma-kapama (start-stop) için bağlantısını yapar.

1.3. Paket şalterleride yıldız-üçgen bağlantısını yapar.

1.4. Paket şalterleri enerji yönü seçme (envesör) amaçlı bağlar.

1.5. Buton çeşitlerini açıklar. Kullanım alanlarını kavrar.

1.6. Butonu normalde açık veya normalde kapalı olarak bağlar.

1.7. Butonu başlatma-durdurma(start-stop) amacıyla devreye bağlar.

1.8. Sınır anahtarlarının çeşitlerini açıklar. Kulanım amaçlarına göre uygun sınır anahtarını seçer.

1.9. Sınır anahtarını devreye bağlar.  Normalde açık ve normalde kapalı kontaklarını kullanır.

1.10. Seviye şamandıralarını açıklar devreye bağlantısını yapar.

1.11. Basınç şalterlerini depoya uygun yerden takar ve bağlantısını yapar.

1.12. Mikro anahtarı tanımlar ve kullanım alanlarını açıklar.

1.13. Kontaktörlerin yapısını anlatır. Bobin gerilimlerine göre sınıflandırır.

1.14. Kontaktörleri kontak akımlarına göre çeşitlendirir.

1.15. Kontaktörlerin kontaklarının sayısını, ana ve yardımcı kontakların kullanım amaçlarını açıklar.

1.16. Kontaktörlerin etiketlerinde yazan rakamların anlamlarını kavrar.

1.17. Normalde  açık ve normalde kapalı kontağın kullanım amacını tanımlar.

1.18. Kontaktörlerin ohm metre ile kontrolünü yapar. Kontaklarını tespit eder.

1.19. Rölenin temel yapısını açıklar. Etiketini okur. Üzerinde yazan rakamların anlamını tanımlar.

1.20. Röleleri sınıflandırır. Kullanım amaçlarının belirler.

1.21. Zaman rölelerinin yapılarına göre çeşitlerini açıklar.

1.22. Ters ve düz zaman rölelerinin kullanım amacını açıklar. 

1.23. Zaman rölesini yıldız-üçgen yol vermede kullanır. Bağlantısını yapar. Zamanını ayarlar

1.24. Aşırı akım rölelerinin çeşitlerini kavrar. Kulanım amacına uygun olanı seçer.

1.25. Aşırı akım rölelerini motor koruma devresinde kullanır.

1.26. Fotosellerin yapısını ve çalışma prensibini açıklar. Bağlantısını yapar ve kumanda devresinde kullanır.

1.27. Kumanda devrelerinde kullanılan diğer elemanları araştırır.

D. OTOMATİK KUMANDA DEVRELERİ

Amaç: Otomatik kumanda devrelerinin şemalarını çizebilme, çizdiği şemayı uygulayabilme,  algoritmasını, zaman diyagramını hazırlayabilme ve merdiven diyagramını çizebilme.

Davranışlar (Bu konu sonunda öğrenciler):

1. Otomatik kumanda devrelerinin bağlantı şemalarını çizebilir ve uygulayabilir.

1.1. Kumanda devresini blok şemalarla çizer.

1.2. Kumanda devre şemalarını çizer, çizilmiş şemayı okuyup uygular.

1.3. Güç devresi  şemalarını çizer, çizilmiş şemayı okuyup uygular.

1.4. Kumanda devresi için akış diyagramı çıkarır.

1.5. Kumanda devrelerinde zaman değişim tabloları hazırlar.

1.6. Merdiven (ladder) diyagramını çıkarır ve uygular.

1.7. Otomatik kumanda devrelerinin koruma metotlarını kavrar.

1.8. Otomatik kumanda devrelerinin koruma şemalarını çizer.

1.9. Kumanda devrelerinde en uygun koruma ile hasarsız kumanda yapar.

1.10. Başlatma-durdurma(start-stop) devresi çizer, uygular ve çalıştırır.

1.11. Kumanda devresi ile lojik devreleri (ve,veya,değil, vb.) gerçekleştirir.

1.12. Mühürleme devre şeması çizer ve çalıştırır.

1.13.  Direk yol verme devresini çizer ve uygular.

1.14. Kesik ve sürekli yol verme devresini çizer, bağlar çalıştırır.

1.15. Motorların devir yönünü değiştirme devrelerini çizer, bağlar ve çalıştırır.

1.16. Kutup sayısını değiştirme devresini çizer ve uygular.

1.17. Zaman gecikmeli devre şemasını çizer çalıştırır. Zaman gecikmesini ayarlar.

1.18. Yıldız-üçgen yol verme devresini uygular.

1.19. Yedekli sistemlerde arıza anında yedek üniteyi devreye sokma şemasını çizer.

1.20. Tüm elektrik motorlarını kumanda eder.

E. OTOMATİK KUMANDA DEVRELERİNDE TEST VE ÖLÇÜM TEKNİKLERİ
Amaç: Otomatik kumanda devrelerinde çeşitli ölçmeleri kullanarak, devrelerde arıza aramayı ve gerekli kalibrasyonları yapabilme.

Davranışlar (Bu konu sonunda öğrenciler):

1. Otomatik kumanda devrelerinde  çeşitli ölçü aletleri kullanarak her türlü ölçümü yapar. 

1.6. Otomatik kumanda devrelerinde  her türlü arızayı tespit eder.

1.7. Otomatik kumanda devrelerinde  tespit edilen her türlü arızayı tamir eder.

PAGE  
1.1. 145


