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Dersin Amaci

Bu derste 6grencilerin, roleli kumanda sistemlerinde kullanilan devre
elemanlarmi tanimasi, bir ve li¢ fazli asenkron motorlara direk yol
verme, uzaktan ve yakindan kumanda etme, devir yonii degistirme.
Asenkron motorlara yol verme yontemleri, kumanda sistemlerinin
zamana bagli olarak kontrol edilmesi, rotoru sargili ve asenkron
motorlarin Kontrolii, asenkron motorlarin frenlenmesi, sinir anahtari
uygulamalarmi 6grenmesi ve ¢esitli kumanda problemlerini ¢dzebilmesi
ve uygulayabilmesi, asenkron ve servo motor siiriiciilerini tanimasi ve
programlamasi amaglanmaktadir.

Dersin Ogrenme Kazanimlari

Dersin sonunda 6grenci;

1. Elektromekanik kumanda elemanlarmin ¢alisma prensibini dgrenir.

2. Bir ve ii¢ fazli asenkron motorlara yol verme ve devir yonlerini
degistirme kumanda semalarini ¢izebilme ve uygulayabilmeyi 6grenir.
3.Cesitli kumanda sistemlerini kontrol edebilmesi ve uygulayabilmeyi
ogrenir.

4.Asenkron motor siiriiciilerini taniyabilme ve programlayabilmeyi
ogrenir.

5.Servo motor ve sistemlerin yapilarii ve ¢alismalarini agiklayabilmeyi
ogrenir.

6.Endiistriyel servo sistemlerini tasarlayabilme ve uygulayabilmeyi
ogrenir.

Dersin Icerigi

Elektromekanik kumanda sistemlerinde kullanilan temel devre
elemanlari, bir ve ti¢ fazli asenkron motorlara yol verme sistemleri, bir
ve ii¢ fazli asenkron motorlarin devir yonlerinin degistirilmesi, rotoru
sargili ve asenkron motorlarn kontrolii, asenkron motorlarn
frenlenmesi, smir anahtar1 uygulamalari, asenkron ve servo motor
stiriiciileri ve programlanmasi, dogru akim motor siiriiciileri.

Haftalar Konular
1 Elektromekanik Kumanda sistemlerinde kullanilan devre elemanlart.
2 Ug fazl1 asenkron motorlara uzaktan ve yakindan direk yol verme, kesik ve siirekli calistirma,
¢ift yonlii calistirma.
3 Ug fazl1 asenkron motorlara yol verme yontemleri, y1ldiz iiggen yol verme.
4 Bir fazli asenkron motorlar ve tek ve ¢ift yonlii ¢aligtirilmasi.
5 Bir ve {i¢ fazli asenkron motorlar1 frenlenme gesitleri.
6 Rotoru sargili ve dahlender motorlar ve yol verme
7 Ara Smav
8 Sinir anahtarlar1 ve asenkron motorlarin sinir anahtarlari ile kontrolii.
9 Asenkron motor siiriiciileri, asenkron motorlara direk ve gerilim kontrollii yol verme.
10 Asenkron motorlara sabit momentle(V/F) kontrollii yol verme
11 Servo motorlar ve servo siiriiciiler ve programlanmasi.
12 Endiistriyel servo motor uygulamalari.
13 Dogru akim motorlar1 ve uygulamalari.
14 Laboratuvar uygulamali sinavi ve deney uygulama raporlarmin degerlendirilmesi

Genel Yeterlilikler

1.Rdleli kumanda sistemlerinde kullanilan devre elemanlarini agiklar.
2.Cesitli kumanda sistemlerini kontrol edebilir ve uygular.
3.Asenkron motor siiriiciilerini taniyabilir ve programlar ve Servo motor ve sistemlerin yapilarint ve

caligsmalarmi agiklar.
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PROGRAM OGRENME CIKTILARI iLE
DERS OGRENIM CIKTILARI iLiSKiSi TABLOSU
PC1 | PC2 | PC3 | PC4 | PC5 | PC6 | PC7 | PC8 | PC9 | PC10 | PC11 | PC12 | PC13 | PC14 | PC15
0C1 2 3 2 2 | 3 1 4 1 2 2 5 1 2 4 2
0C2 2 4 3 2 3 1 4 1 2 3 5 1 2 4 2
0C3 2 4 4 2 4 2 4 1 2 2 5 1 2 4 2
O0C4 2 3 4 2 | 3 2 | 4 1 2 2 5 1 2 4 2
0Cs 2 4 3 2 2 2 4 1 2 1 5 1 2 4 2
0Cé 2 4 4 2 4 2 4 1 2 2 5 1 2 4 2
OC: Ogrenme Ciktilar1 PC: Program Ciktilar
Katki
Lo | 1Cok 2 Diisiik 30rt 4 Yiiksek 5 Cok Yiiksek
Diizeyi | Diisiik sl rta iikse Cok Yiikse
Program Ciktilar ve flgili Dersin iliskisi
PC1 | PC2 | PC3 | PC4 | PC5 | PC6 | PC7 | PC8 | PC9 | PC10 | PC11 | PC12 | PC13 | PC14 | PC15
Elektro-
kanik 2
mekani 2 3 4 2 3 2 4 1 2 2 5 1 2 4
Kumanda
Sistemleri







