ELEKTROMEKANIK KUMANDA SISTEMLERI

1 |Ders Adi: ELEKTROMEKANIK KUMANDA SISTEMLERI
2 |Ders Kodu: ELEZ205
3 |Ders Turi: Zorunlu
4 |Ders Seviyesi Onlisans
5 |Dersin Verildigi Yil: 2
6 |Dersin Verildigi Yariyil 3
7 |Dersin AKTS Kredisi: 4.00
8 |Teorik Ders Saati (saat/Hafta) 3.00
9 [|Uygulama Ders Saati(saat/Hafta) 0.00
10 |Laboratuvar Ders Saati (saat/hafta) :|2
11 |Dersin Onkosulu: Yok
12 |Dersin Dili: Tirkce
13 |Dersin Verilis Sekli: Yiiz ylze
14 |[Dersin Koordinatori: Ogr.Gér. HASAN BAYAZIT
15 [E)S;ia\ﬁarﬁ? Diger Ogretim Ogr.Gér. Omer Erig
) hashan@uludag.edu.tr
16 [Koordinator lletisim Bilgileri: Tel: 2942345
Adres: U.U Teknik Bilimler MYO Gorukle
17 |Dersin WEB adresi:
Bu ders ile 6grenci, kumanda elemanlarinin montajini ve kumanda
19 |Pain Aree: devre elemanlari kullanilarak bir_ fa§l| ) U_g fazJ! a:senkron ve dogru
akim motorlarini galistirma, devir yoninG degistirme, frenleme
islemlerini yapabilecektir.
19 |Dersin Mesleki Gelisime Katkisi:
20 |Dersin Ogrenme Kazanimlari:
Kumanda elemanlarini agiklar.
Motor koruma rélelerin islevini agiklar.
3 Ug fazl asenkron motorlarin kesik, siirekli ve uzaktan
galistirmasini yapar.
4 Ug fazl_l_ a§e_r)kro[1_ m_otorlara farkli yéntemlerle_ yol verme,
devir yonini degistirme ve frenleme devreleri kurar.
5 Rotoru s_a@h asenkron motorlara yol verme, hiz kontrol
devrelerini kurar.
6 Cift devirli asenkron motor devrelerini kurar.
7 Birvf_az_ll asenkron rr_10_tor|ara yol vermek, devir yonu
degistirme devrelerini kurar.
8 Dogru akim motqugarlna yol verme, devir yonu degistirme,
frenleme devrelerini kurar.
9
10
21 |Dersin icerigi:
Hafta |DERS ICERIKLERI
Teorik Uygulama
1 |Ders tanitimu.

Kumanda elemanlari.

Kumanda elemanlari tanitimi.




3 [Motor koruma réleleri. Motor koruma réle baglantilarinin yapilmasi.
Ug fazh asenkron motorlari kesik ve surekli
4 |calistirma. Ug fazli asenkron motorlari iki Asenkron motora direkt yol verme.
farkli yerden (uzaktan) galistirma.
5 |Asenkron motorlara yol verme ydntemleri. Ug fazli asenkron motorlara direngle yol verme.
Ug fazl asenkron motorlarda devir yoni - .
6 degistirme, frenlenmesi. Ug fazli asenkron motorlara yildiz-tiggen yol verme.
7  |Ug fazli asenkron motorlarda hiz kontroli. invertér ile asenkron motor hizini kontrol etme.
8 |Ders tekrari ve ara sinav.
9 Rptoru sal_'g|I| asenkron motoriara yol verme Ug fazli asenkron motorlarda frenleme.
yontemleri.
10 |Cift devirli asenkron motorlarda kumanda. Cift devirli motor kumanda devresinin kurulmasi.
Bir fazli asenkron motorlarda kumanda - R, . .
11 yontemler. Universal motorun devir yonunin degistiriimesi.
12 Bir fazli asenkron motorlarda devir yonu Bir fazli asenkron motorun frenlenme kumanda devresinin
degistirme, frenleme. yapilmasi.
13 [Dogru akim motorlarin kontrolli ve yol verme. |Dogru akim motorun baglantisinin yapiimasi.
14 Dog_ru_aklm motorianinda devir yonil Dogru akim motor frenleme devresinin yapilmasi.
degistirme, frenleme.
22 Elektrik kumanda devreleri,2008, ilhami Colak, Seckin
yayinlari
. - Control of Machines, 2006, S K Battacharya, Brijinder
Egri;ﬁg?l, Referanslar ve/veya Diger Singh New Age Publishers
y ' Elektromekanik Kumanda Sistemleri,Gorkem A.
Elektrik Tesisleri Laoratuar Deneyleri,Bayram M.
23 |Degerlendirme
YARIYIL iCi CALISMALARI SAYISI |KATKI YUZDESI
Ara Sinav 1 20.00
Kisa Sinav 0 0.00
Odev 1 20.00
Y1l Sonu Sinavi 1 60.00
Toplam 3 100.00
Yil igi calismalarinin Basariya Orani 40.00
Finalin Basariya Orani 60.00
Toplam 100.00

Kullanilan Olgme ve Degerlendirme Yaklasimlar

24

AKTS / i$ YUKU TABLOSU




ETKINLIK SAYISI Siiresi (Saat) [Toplam is
Yuku (Saat)
Teorik Dersler 14 3.00 42.00
Uygulamali Dersler 14 2.00 28.00
Sinif Dig1 Ders Calisma Siiresi (On galisma, pekistirme)|14 1.00 14.00
Odevler 0 0.00 0.00
Projeler 2 10.00 20.00
Arazi Calismalari 0 0.00 0.00
Arasinavlar 1 7.00 7.00
Diger 0 0.00 0.00
Yariyill Sonu Sinavi 1 7.00 7.00
Toplam is YUk 118.00
Toplam is Yiikii / 30 saat 3.93
Dersin AKTS Kredisi 4.00
25 ~ PROGRAM YETERLILIKLERI ILE
DERS OGRETIM KAZANIMLARI ILISKISI TABLOSU
PY1|PY2 [PY3 |PY4|PY5 [PY6 |PY7|PY8|PY9 [PY10[PY1l |PY12 |PY13|PY14 |PY15 [PY16
OK1 2 0 0 0 |1 0 5 0 2 0 0 0 0 0 0 0
OK2 2 0 0 0 |3 0 5 0 3 0 0 0 0 0 0 0
OK3 3 0 0 0 |4 0 5 0 5 0 0 0 0 0 0 0
OK4 0 0 0 0o |1 0 5 0 1 0 0 0 0 0 0 0
OK5 2 0 0 0 |3 0 5 0 4 0 0 0 0 0 0 0
OK6 2 0 0 0 |3 0 5 0 4 0 0 0 0 0 0 0
OK7 2 0 0 0 |3 0 5 0 4 0 0 0 0 0 0 0
OKs8 0 0 0 0 |0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0
OK: Ogrenme kazanimlar PY: Program yeterlilikleri
Katki 1 ¢ok diisiik 2 Diisiik 3 Orta 4 Yuksek 5 Cok Yiksek
Duzeyi:




