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MODULUN TANIMI

Siparise uygun calismayr saglayan sistemin kumanda ve glic
devre semalarini hatasiz cizebilme ve kurabilme becerilerinin
kazandirldig: bir 6grenme materyalidir.
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ON KOSUL

YETERLIK Otomatik kumanda devrelerini gizmek ve kurmak
Genel Amag
Gerekli ortam saglandiginda siparise uygun sistem icin
kumanda ve gu¢ devre semasini TSE normuna uygun olarak
hatasiz kurabileceksiniz.
Amaclar

MODULUN AMACI 1. Asenkron motor klemens baglantilarin yapacak ve devir

yonuni degistirebileceksiniz.

2. Siparise uygun calismay:1 saglayan sistemin kumanda ve
guc¢ devre semaarim uludararasi normlara uygun olarak
hatasiz ¢izebileceksiniz.

3. Sistemin calisabilmesi icin gerekli kumanda ve glg
devresini teknigine uygun olarak hatasiz kurabileceksiniz.

EGITiM OGRETIM
ORTAMLARI VE

Ortam: Attlye ortam
Donamim: Cizim arag ve gerecleri, malzeme katalogu, sema,
sema veya projede yer alan kumanda ve kontrol elemanlari,

DONANIMLARI Blci aleti
Modul icinde yer dan her 6grenme faaliyetinden sonra
verilen 6lgme araglar: ile kendinizi degerlendireceksiniz.
OLCME VE Ogretmen modul sonunda 6lgme araci  (coktan segmeli test,
DEGERLENDIRME dogru-yanlis testi, bosluk doldurma, eslestirme vb.)

kullanarak modul uygulamalar: ile kazandigimz bilgi ve
becerileri 6lcerek sizi degerlendirecektir.







GIRIS

Sevgili Ogrenci,

Bu modul sonunda edineceginiz bilgi ve beceriler ile asenkron motorlarin yapisin ve
calisma prensibini dgreneceksiniz. Asenkron motorlarin kumandast igin gerekli sembolleri
ogrenerek kumanda ve gic semalarini kurallara uygun olarak cizebileceksiniz. Cizdiginiz
semalara uygun kumanda devrelerini kurarak calistirabileceksiniz.

Teknolgjinin her gecen gun hizla ilerledigi giinimiizde endustrideki bu gelismelere
paralel olarak otomatik kumanda devre elemanlarida artik Ulkemizde imal edilmektedir. Bu
nedenle cihazlarin otomatik kumanda devre semalart TSE standartlarina gore cizilmektedir.

Otomatik kumanda devreleri guinimuzde hayatimizin her alamna girmis durumdadhr.
Bindiginiz asansorler, garg veya bahce kapilari, icme sularimn pompalanmasi, sokak
lambalarinin hava kararinca yanmasi ve hava aydinlaninca sonmesi, marketlerde aldiginz
Urinlerin kasiyerin onune kadar bantlarla tasinmasi ve daha sayamadigimiz birgok
endustriyel uygulama otomatik kumanda devreleri sayesinde olmaktadir. Bu tur endustriyel
uygulamalar icin size 1s1k tutacak bilgileri bu moduilde bulabileceksiniz.






OGRENME FAALIYETI-1

( AMAC )

Uygun ortam saglandiginda asenkron motorlarin yapisim 6grenip etiket bilgilerinden
faydalanarak uygun klemens baglantilarini yapabileceksiniz. Ayrica bir asenkron motorun
devir yonu degisikligini yapabileceksiniz.

(ARASTIRMA )

»  Atdlyeniz disindaki bir asenkron motoru inceleyerek hangi tip asenkron motor

oldugunu aragtirimz.

»  Atolyeniz disindaki bir asenkron motorun etiketini inceleyip oradaki bilgilerin
ne anlama geldigini arastiriniz.

»  Atolyeniz disindaki bir asenkron motorun klemens kutusunu inceleyip baglant:
seklini arastirimz.

»  Arastirdigimz motorun ne amagla kullanildigin ilgili kisiye sorarak 6greniniz.

»  Arastirma islemleri igin kiguk ve orta olgekli bir fabrikaya gidip motorlar:
yerinde gormeniz gerekmektedir.

1. ASENKRON MOTORLAR

Asenkron motorlar ucuz olmalar1, az bakim gerektirmeleri ve calisma sirasinda ark
(serare) olusturmamalart nedeniyle dogru akim motorlarina gére daha cok tercih edilir.
Ayrica devir sayilarimin yik ile cok az degismesi nedeniyle sabit devirli motorlar olarak
kabul edilir.Verimleri ise oldukca yiksektir. Ug fazin bulunmadigi yerlerde ise bir fazli
asenkron motorlar kullanilir.

Bu motorlara asenkron motor denmesinin sebebi, stator sargilarinda olusan manyetik
aanin donus hizi ile rotor devir sayisinin aym olmamasidir. Rotor hizi stator manyetik alanin
hizindan daima daha azdir. Onun icin bu motorlara, uyumlu olmayan anlamina gelen
asenkron motor denir.



1.1. Asenkron Motorun Yapia ve Parcalari
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Resim 1.1: Asenkron motorlarin parcalari

1.1.1. Stator

Asenkron motorun duran bolimadur. 0,4-0,8 mm kalinliginda bir tarafi yalitilmis
saclarin, 6zel kaliplarda paketlenmesi ile imal edilir. Bu kisma stator sac paketi denir. Stator
sac paketinin i¢ kismina belirli sayida oyuklar acilir ve bu oyuklara sargilar yerlestirilir
(Resim 1.2).
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Resim 1.2: Statorun yapist
1.1.2. Rotor

Asenkron motorun doénen bolumidir. Genel olarak sincap kafedli ve sargili rotor
olmak Uzere iki tipte yapilir. Her ikis de Uzerine oyuklar acilip paketlenmis silisli saclarin
bir mil Gzerine sikica yerlestirilmesinden meydana gelmistir.

1.1.2.1. Sincap Kafedi Rotor

Rotor sac paketinin dis yuzine yakin agilan oyuklar igine pres dokim ile eritilmis
aUminyum konulur. Rotor cubuklari da denilen bu cubuklarin iki tarafi allminyum
halkalarla kisa devre edilir. Bu halkalarin Uzerinde bulunan kanatGiklar sogumayi
kolaylastirir. Rotor cubuklarimin kisa devre edilmesi nedeniyle bu tip rotorlara kisa devre
cubuklu rotor dadenir (Resim 1.3).

Resim 1.3: Sincap kafesli motor



1.1.2.2. Sargih Rotor

Stator sargilarinda oldugu gibi 120° faz farkli olarak rotor oyuklarina ti¢ fazli alternatif
akim sargisi yerlestirilip uglar, rotor mili ile yalitilan t¢ bakir bilezige baglanmistir. Akim,
bileziklere basan fircalar araciligi ile sargilara uygulamir. Bundan dolayr bu motorlara
bilezikli rotorlu motor da denir. Bu tip motorlarda devir sayisi ile déndirme momenti
fircalar ve rotor devresine sokulan direnclerle kolayca ayarlanabilir.

1.1.3. Gbvde ve Kapaklar

Icerisinde stator sag paketi bunan govde ayaklar: ile zemine veya kaide tizerine monte
edilebilir. Aliminyum dokim seklinde yapilan asenkron motor govdes Uzerinde ufak
kanatciklar bulunur. Bu kanatciklar, govdenin hava ile temas ylzeyini arttirarak sogumay1
kolaylastirir (Resm 1.4).

Motor kapaklari, ortalarina agilan yuvalara yerlestirilen rulmanlar araciligi ile rotora
yataklik yapar. Bu kapaklar, motor gévdesine civata ve saplamalarla monte edilir.

Resim 1.4: Asenkron motor govde ve kapaklari

1.2. Asenkron Motor Cesitleri

> Faz sayisina gére
o Bir fazl1 asenkron motorlar
. iki fazl1 asenkron motorlar
. Ug fazl1 asenkron motorlar

Resim 1.5: U¢ fazh asenkron



> Y apilarina gore
o Kisadevre rotorlu (sincap kafedli) asenkron motorlar
o Rotoru sargil (bilezikli) asenkron motorlar

> Yap tiplerine gore
o Acik tip asenkron motorlar
o Kapal1 tip asenkron motorlar
o Flansl1 tip asenkron motorlar

> Cahsma sekillerine gore
o Y atik ¢alisan asenkron motorlar
o Dik calisan asenkron motorlar

___-‘q,ll-'\-'.

Resim 1.6: Acik tip asenkron motor Resim1.7: Flansh tip asenkron motor

> Rotorun yapihisina gore

Y Uiksek rezistangl1 asenkron motorlar (rotor omik direnci biyuk)
Alcak rezistandi asenkron motorlar (rotor omik direnci kUcuk)

Y Uksek reaktansl1 asenkron motorlar (rotor endiktif direnci blyuk)
Rotoru ¢ift sincap kafesli asenkron motorlar

1.3. Asenkron Motorun Calisma Prensibi
Asenkron motorlarin ¢alismasi su Ug prensibe dayanir:

»  Alternatif akimin uygulandigi stator sargilarinda donen bir manyetik alan
olmalidir.

> Manyetik alan icerisnde bulunan bir iletkenden akim gecirilirse o iletken
manyetik alamn disina dogruitilir.

»  Aym adhl kutuplar birbirini iter, zit kutuplar birbirini geker.



Sekil 1.8: Asenkron motorlarin ¢calisma prensibi

Uc fazl1 asenkron motorlarda ¢ fazl1 stator sargilar oyuklara 120° faz farkl: olarak
yerlestirilir. Bu sargilara aralarinda 120° faz farki bulanan aternatif gerilim uygulandiginda
sargilarin etrafinda doner bir manyetik alan meydana gelir (Sekil 1.9).

Sekil 1.9: Ug fazli asenkron motorlarda sar gilarin yerlesimi

Rotor cubuklari doéner manyetik alan icerisinde kaldigindan Uzerinde bir EMK
endiklenir. iletkenlerin iki ucu kisa devre edildiginden iletkenden kisa devre akim geger.
Gegen bu akimdan dolay: iletken rotor gubuklar: etrafinda manyetik alan meydana gelir.
Stator doner manyetik alam ile rotor manyetik alan kutuplarinin birbirini itip ¢cekmesi
neticesinde de rotor mili aracihigiyla yataklarindan doner. Bu olay:, “Manyetik aan
icerisindeki rotor cubuklar: icerisinden akim gegtiginde cubuklar manyetik alamin digina
dogru itilir.” seklinde de aciklayabiliriz.

Rotor senkron devirle (stator doner alan hizinda) donerse stator alam rotor
cubuklariyla aym dogrultuda bulunacagindan cubuklar alan tarafindan kesilmeyecek ve
cubuklarda bir EMK enduklenmeyecektir. Dondirme momenti meydana gelmeyeceginden
rotor donmeyecektir. Rotor doner alam daima stator doner aann gerisinde hareket eder.
Rotor devri doner aan devrinden azdir. Stator doner aan devrine senkron devir, rotor
devrine asenkron devir, ikis arasindaki devir farkinaise kayma denir.



1.4. Motor Etiketini inceleme

Motor govdelerinin tGzerinde genellikle aliminyumdan yapilmis dikdortgen seklinde
etiket bulunur. Etiket Uzerine silinmeyecek sekilde su bilgiler yazilir:

VVVVVVVVVVVYY

Motoru yapan firmanin adi ( ........ Ltd. S)
Motorun kullanildig1 akim ¢esidi (3~ A.A.)
Motorun model tipi ( TIP: GM 132526 )
Motorun seri numarast ( Nr : 1065179)
Motorun baglant: sekli ( A Uggen)
Motorun normal ¢alismagerilimi (380V )
Motorun normal ¢aligma akimi ( 14,8 A)
Motorun gticti (10 HP, 7,5Kw )

Motorun gii¢ kat sayisi ( Cos ¢: 0,9)
Motorun devir sayisi ( 2880 D/D )
Motorun frekans: (50 Hz)

Motorun korumatipi (1P 44)

Motorun insatipi (B3)

; TiP: GM 132526 ° I
3~ AA MOTOR| Nr:1065179
al 380V 14,8 A
10HP 7.5 kW Cos ¢: 0.9
2880 |D/D 50Hz |
. 2985 |lzk1B/ B3| wPas |

Resim 1.10: Asenkron motor etiketi

1.5. Asenkron Motor Baglant1 Sekli ve Ozellikleri

Uc fazli asenkron motorlarda stator sargilarr motor igerisinde degisik sekillerde
baglandiktan sonra motor disina genellikle ati u¢ ¢ikartilir. Sargi giris ve cikis ucglarinin
motor disina gikartildigi bu bolime klemens baglantt kutusu denir (Ressim 1.11). Kutu
icerisinde alt1 ugtan olusan klemens bulunur ve sarg: giris cikis uclari bu klemense baglanir.
Klemensin U¢ ucuna sargr giris uclari, diger U¢ ucunada sargr ¢ikis uglar: baglanir.

Uc fazl1 asenkron motorlarda sarg uglars;

>
>
>

Rfaziicin ...... giris ucu: U, ¢ikis ucu X,
Sfaziicin ...... giris ucu: V, ¢ikis ucu Y,
T faziicin...... giris ucu: W, cikis ucu Z,

harfleri ile ifade edilir.



Klemens uglarina giris uglar soldan saga U-V-W sirasi; ¢ikis uclart ise Z-X-Y sirasi
ile baglanir.

Resim 1.11: Asenkron motor baglanti klemendleri ve kopruleri

Cikis uclart Z-X-Y sirasi yerine X-Y-Z sirasi ile baglanirsa motorun yildiz calismast
durumunda bir sorun olmaz. Ancak motorun tiggen baglanmasi durumunda her fazin giris ve
¢ikis uclart baglanti kopruleri tarafindan kisa devre edildiginden sargilardan akim gegcmez ve
motor ¢alismaz (Sekil 1.12).

R S T R S T R S T
(I T R N SN T O 2
u & W U (V] (W 2 X v
N\ M\
(@ (X)) &) x| (Y| |2 W (V) W)
Dogru Baglant Yanlis Baglanti Dogru Baglanti

Sekil 1.12: Asenkron motor klemens baglantilar:
1.5.1. Motorun Yildiz Baglantis ve Ozelligi

Stator sargilarin giris uclari olan U,V ,W'ye (g faz (RST) gerilim uygulanip sargilarin
cikis uclart olan ZXY kisa devre edilirse bu baglantiya yildiz baglanti denir. Yildiz baglant
A seklinde gosterilir (Sekil 1.13).

Yildiz baglant, sargilarin ZXY uglarina sebeke gerilimi uygulanip UVW uclar kisa
devre edilerek de yapilabilir. Bu durum, motorun c¢alismasinda herhangi bir degisiklik

meydana getirmez.
[ ]

i
55

@mI» 8}

R S T

U v w

Sekil 1.13: Yildiz baglant: ( A)



Yildiz baglant: sargilar arasinda 120° faz fark: oldugundan hat gerilimi faz geriliminin
J3 katichr. Hat akim ise faz akiminaesittir (Sekil 1.14).

|f -— <o R
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Sekil 1.14: Yildiz baglanti ( A) ve 6zelligi
1.5.2. Motorun Ucggen Baglantisi ve Ozelligi
Motor klemensi Gizerindeki birinci fazin ¢ikis ucu ikinci fazin giris ucu ile, ikinci fazin

¢ikis ucu Uguncl fazin giris ucu ile, Uclinct fazin ¢ikis ucu birinci fazin giris ucu ile
baglanirsa bu sekilde baglantiya ticgen baglanti denir (Sekil 1.15).

R sl Tl

Sekil 1.15: Uggen baglant1 (A)

Klemens baglanti kutusu konusunda uclarin karsilikli gelmemes  gerektigi
stylenmisti. Uclarin karsilikli gelmesi, yildiz baglanti durumunda sorun cikartmadigi hélde
tcgen baglanti durumunda sakincalidir. Sekil 12’ de de gorildugi gibi ug baglantilar: piring
koprulerle yapilirken U-X, V-Y, W-Z uclar birlestirilirse sargi uglart kisa devre edilir ve

10



birer uclart bos birakildigindan herhangi bir akim gegisi olmaz ve motor calismaz. Bu
nedenle uclar UVW, ZXY sirasi ile baglamr ve piring koprilerle UZ, VX, WY uclan kisa
devre edilir (Sekil 1.15).

Ucgen baglant: (A) seklinde sembolize edilir. Bu baglantida hat akim, faz akiminin
\/§ katicir. Uggen baglantida hat gerilimi faz gerilimine esittir (Sekil 1.16).

Motor etiketinde (A) 380 V yazan motorlar tiggen baglamr. Motor etiketinde 220/380
Volt yazmasi, bir faz sargisina yildiz ¢calismast durumunda 220 Volt; lggen calismast
durumundaise 380 Volt uygulandigin ifade eder.

- <R
Un
Un
|h:\/3.|f

[
) S
Un |
YV T

Sekil 1.16: Ucgen baglanti ve 6zelligi (A)
1.6. Asenkron Motorda Devir Ydnunun Degisimi

Ug fazli asenkron motorlarin calisma durumuna gore bazen devir yonlerinin
degistirilmesi gerekir. Bunu saglamak igin doner manyetik alamn yonu degistirilir. Motor
klemensine baglanan sebeke ucglarinin (RST) U¢ tanesinden herhangi ikisi yer degistirilir.
Ornegin, UVW uclarina baglanan RST faz uglari, RTS, SRT veya TSR srasyla
uygulandiginda motor doner alammin yonu, dolayisiyla motor devir yoni degisir (Sekil
1.17). Eger faz uclarimin UcU birden yer degistirilirse (TRS) motor devir yonu degismez.
Asenkron motorda RST faz uclarindan herhangi ikisinin yer degistirmes devir
yoninun degismesini saglar.

(R R S I A S W L S N I
© 00| [000||locooe|lodowe
2 Q9 9| 2R 9| |a® 9

Motor Saga Donar Motor Sola Déner Motor Sola Doner Motor Sola Daner

Sekil 1.17: Ug fazl asenkron motorlarda devir yonii degistirme

11



1. Bir asenkron motoru klemens kutusundan yildiz ve tiggen baglantisi yapiniz.

Islem Basamaklari Oneriler
» Kumanda panonuzda enerji varken
calismayimz.
» Kumanda kablolari ve devre
» Devre elemanlarim tespit ve temin ediniz. elemanlarinin seri lambaile saglamlik
» Kumandakablolar: ve devre elemanlarinin kontrol inli yapmadan devrenizi
seri lambaile saglamlik kontrol Und kurmayiniz.
yapiniz. » Buuygulamaicin yukarida anlatilan
> Once y1ldiz baglantiyr klemensler yildiz iggen baglant: ve 6zellikleri
Uzerindeki pring koprilerle yapinz. konusunu tekrar okuyunuz.
> Ogretmeninizin denetiminde enerji » Kullanacagimz motorun hem yildiz hem
vererek motoru yildiz galistirinmz. de tiggen baglantiya uygun olmasina
» Sonra licgen baglantiy: klemensler dikkat ediniz.
Uzerindeki pring koprilerle yapinmz. » Baglantilarinizi kontrol etmeden enerji
> Ogretmeninizin denetiminde enerji vermeyiniz.
vererek motoru ticgen calistiriniz. » GUc devresinde 380 V oldugundan gl
> Isinizi teslim ettikten sonra enerji salterinin acik oldugundan emin olunuz.
girisinden baslamak suretiyle devre » Enerjiyi kesmeden sokme islemine
baglantilarint sokuniz. gecmeyiniz.
» Kumanda kablolari ve devre elemanlarim | > Kumanda kablolar: ve devre
ait olduklar: yerlere kaldirinmz. elemanlarin ait olduklar: yerlere tekrar
kullanima hazir olmasi igin diizenli
olarak birakinmz.
>
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2. Bir asenkron motora klemens kutusundan devir yonu degistirme baglantisim

apiniz.

Islem Basamaklari

Oneriler

>

» Devre elemanlarin tespit ve temin ediniz. | >

» Kumandakablolari ve devre elemanlarimin
seri lambaile saglamlik kontrol Und
yapinz.

» Motorunuzu etiketinden faydal anarak >
yildiz veya liggen baglayimz.

» RST fazlarindan motoru baglayinz.

> Ogretmeninizin denetiminde enerji
vererek motorunuzun bir yonde calistigin
gorunuz.

ikisinin yerini degistirerek motorunuzun

Kumanda panonuzda enerji varken
calismayimz.

Kumanda kablolar1 ve devre
elemanlarinin seri lambaile saglamlik
kontrol Und yapmadan devrenizi
kurmayiniz.

Bu uygulamaicin yukarida anlatilan
devir yonu degistirme konusunu tekrar
okuyunuz.

Baglantilarimzi kontrol etmeden enerji
vermeyiniz.

Gu¢ devresinde 380 V oldugundan glic
saterinin acik oldugundan emin olunuz.
Enerjiyi kesmeden sokmeislemine

>

>
» Motorunuza uyguladiginiz faz uglarindan

>

>

diger yonde calistigim gorintiz. gecmeyiniz.
» Enerjiyi kesiniz. Motorunuzun devir yoninin degismesi
> Isinizi tedim ettikten sonra enerji icin faz uclarindan ikisinin degismesine
girisinden baslamak suretiyle devre dikkat ediniz.
baglantilarini sbkindz. » Kumanda kablolar1 ve devre
» Kumandakablolari ve devre elemanlarim elemanlarin tekrar kullamma hazir
ait olduklar1 yerlere kaldirinmz. olmasi icin ait olduklar: yerlere diizenli
olarak birakinmz.

KONTROL LISTESI

Bu faaliyet kapsaminda asagida listelenen davranislardan kazandigimz beceriler icin
Evet, kazanamadiklarimz icin Hayir kutucuklarina ( X ) isareti koyarak kontrol ediniz.

Degerlendirme Olcltleri Evet | Hayrr

1. Asenkron motoru yildiz baglayabildiniz mi?
2. Asenkron motoru Ucgen baglayabildiniz mi?

3. Asenkron maotorun devir yonint degistirebildiniz mi?

DEGERLENDIRME

Degerlendirme sonunda “Hayir” seklindeki cevaplarimzi bir daha gdzden gegiriniz.
Kendinizi yeterli gérmuyorsamz Ggrenme faaliyetini tekrar ediniz. BUtun cevaplarimz
“Evet” ise “Olgme ve Degerlendirme” ye geciniz.
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Asagidaki cumlelerin basinda bos birakilan parantezlere, ciimlelerde verilen bilgiler
dogruise D, yanlisise Y yaziniz.

)Asenkron motorlarin devir sayilar yik ile cok az degismektedir.
)Az bakim gerektirmelerinden dolay: ¢ok tercih edilir.

)Motor govdesi Uzerindeki kanatciklar motor hizim arttirir.
)Ayni adl1 kutuplar birbirini ceker; zit kutuplar birbirini iter.

)Bir asenkron motor sargisinda U giris ucu ise V de ¢ikis ucudur.
)Sincap kafes bir rotor cesididir.

)Motor etiketinde A 380 Volt yazan motorlar Giggen baglanir.
)Y1ldiz baglantida hat akimi faz akimina esittir.

)Ucgen baglantida faz akimi hat akiminin +/3 katidhr.

© N~ WNE
e N Y N L T Y Y T

Asagidaki ctimlelerde bos birakilan yerlere dogru sbzcukleri yazimz.

10. Asenkron motorun duran kismina......... denir.

11. Asenkron motorun dénen kismina......... denir.

12. Ug fazl1 asenkron motorlarda li¢ fazl1 stator sargilar: oyuklara, ....... derece faz farkl
olarak yerlestirilir.

13. Stator devri ilerotor devri arasindaki farka.......... denir.

14.  XYZuclarimn birlestiriimesiile ......... baglant: olusur.

DEGERLENDIRME

Cevaplarinizi cevap anahtariyla karsilastirimiz. Yanlis cevap verdiginiz ya da cevap
verirken tereddit ettiginiz sorularla ilgili konular1 faaliyete geri donerek tekrarlayiniz.
Cevaplarinizin tumui dogru ise bir sonraki dgrenme faaliyetine geciniz.
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OGRENME FAALIYETI-2

( AMAC )

Uygun ortam saglandiginda kumanda devre sembollerini TSE normuna gdre 6grenerek
kumanda ve gli¢ devre semal ar ¢izebileceksiniz.

(ARASTIRMA )

> Uluslararast normlardaki kumanda devre sembollerini inceleyiniz.

> TSE normu ile karsilastiriniz.

> Kumanda devre semalar1 hakkinda pano imalat: yapan isletmeleri gezerek bilgi
alimz. Cizim yaparken nelere dikkat ettiklerini goriniiz. Kazandiginiz bilgi ve
deneyimleri arkadas grubunuz ile paylasiniz.

2. DEVRE SEMALARI

2.1. Glg¢ ve Kumanda Devre Sembolleri

Otomatik kumanda devre semalarinda kullamlan elemanlarin resimleri  yerine
elemanlarin yerini tutacak semboller kullamlir (Sekil 2.1). Bu nedenle devre semalarina
gecmeden 6nce sembollerin iyice 6grenilmesi gerekir

Teknolgjinin her gegen gin izla ilerledigi giinimuzde endustrideki bu gelismelere
paralel olarak otomatik kumanda devre elemanlar: da artik Ulkemizde imal edilmektedir. Bu
nedenle cihazlarin otomatik kumanda devre semalari Tirk normuna (TSE) gore
Gizilmektedir. Bu modulde kendi normunuzu 6grenmeniz amaci ile otomatik kumanda devre
semalar1 Turk normunda (TSE) ¢izilmistir.

Ulkemizde TSE, Amerikan, Alman ve Rus normlarina uygun olarak cizilen devre
semaarina sikca rastlanmaktadir. Hizla gelisen teknolojiye ayak uydurmaya calisan
ulkemizin gelismis Ulkelerle yaptigi teknoloji aisverisinde, o ulkelerin normlarini da
bilmemiz gerektigi gergegi ortaya ¢ikar. Bu ytzden kumanda devre semalarim okuyabilmek
ve devre kurabilmek icin bu Ulkelere ait normlar: dacok iyi 6grenmelisiniz.

15



KUMANDA ELEMANI

SEMBOLU

KUMANDA ELEMANI

Start (baslatma) Butonu
(tek yollu buton)

g

Termik Asiri Akim Rélesi

Stop (durdurma) Butonu
(tek yollu buton)

A

Asirt Akim Rélesi Kontagi
(direkt)

Jog Butonu
(Gift yollu buton)

i

Asirt Akim Rélesi Kontagi
(endirekt)

Kumanda Bobini
(kontaktér, yardimer kontaktér, réle)

aa

Ug Fazli Asenkron Motor

Normalde Agik Kontak
(kapayici kontak)

Sinyal Lambasi

Normalde Kapali Kontak
(acici kontak)

Sigorta
(busonlu)

Konum Degistirme Kontagi

3

Sinir Anahtar Kontagi
(normalde agik)

Diiz Zaman Rélesi Bobini

Sinir Anahtar Kontagi
(normalde kapali)

T
=

%

{
2
F
f

Ters Zaman Rélesi Bobini Transformatér
Normalde Agik, Zaman
Gecikmeli Kapanan Kontak Sok Bobini
Normalde Kapali, Zaman Diren
Gecikmeli Agilan Kontak ¢
Normalde Acik, Zaman
Gecikmeli Agilan Kontak Kondansatér
Normalde Kapali, Zaman

Sira Klemens

Gecikmeli Kapanan Kontak

¥

Sekil 2.1: Gug ve kumanda devre sembolleri (T SE nor mu)
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2.2. GU¢ ve Kumanda Devre Semasi Cizimi
2.2.1. Devre Semalarimin Cizimine Ait Genel Bilgi

Otomatik kumanda devreleri, kumanda devres ve gic¢ devresi olmak Uzere iki
kisimdan meydana gelir. Herhangi bir motorun otomatik kumanda devre semasi Gizilmesi
istenildiginde hem kumanda devresi hem de gic¢ devresi cizilir.Yamzca kumanda veya
yalmzcaguc devres bir anlam ifade etmez.

2.2.2. Semalarda Tanitma Isaretleri

Otomatik kumanda devre semalar: cizilirken sembollerin disinda tartma isaretleri de
kullamlir. Devrede bulunan elemanlar: issimlendirmek amaciyla kullamlan bu isaretler belirli
kurallar icerisinde konulmaktadhr.

Semalarda kullanilan isaretlerden bazilari tabloda verilmistir (Sekil 2.2). Tabloya
baktigimizda TSE normuna gore gizilen semalarda kontaktorler C harfi ile gosterilir. Eger
devrede birden fazla kontaktor varsa bu kez Cl, C2, C3 gibi ismler alir. Kumanda
devresinde kontaktor bobini yanina konulan C isareti aym kontaktoriin kontaklar: yamna da
konulmalidir. Eger kontaklara isim verilmezse hangi kontaktére ait oldugunun tespit
edilmesi zorlasir.

Devre e eman
Isareti
C,C1,C2C3 Kontaktorler
d, d1, d2, d3 Zaman rolderi
g e€el, e?, e3 Sigortalar, korumaroleleri
a, al, a2, a3 Salterler
k, k1, k2, k3 Bobinler ve kondansator ler

Sekil 2.2: Kumanda semalarinda kullanilan isaretler

2.2.3. Kumanda Devre Semas Cizimi

Otomatik kumanda devreleri; kontaktorler, réleler, sinyal lambalar: ve koruma réleleri
gibi kumanda elemanlarimn bulundugu devrelerdir. Gegen akim, kumanda elemanlarimn
cektigi kucuk degerdeki akim oldugundan devrenin kurulmasinda kullanilan buton ve
kontaklar da genellikle kiicik akimlara dayanacak sekilde segilir.

Gerek devrenin kurulmasinda gerekse kurulu bir devrenin incelenmesinde akim takibi
¢cok onemlidir.Yeni cizilecek bir kumanda devresine akim girisinden, yani devreye enerji
uygulandigi yerden baslamir. Enerji girisi, sigorta, koruma elemanmimin (asirn akim roélesi,
gerilim kontrol rélesi vb.) normalde kapali kontagi, stop butonu, kontaktdr bobini ve nétr
hatt1 seklinde devrenin ilk kademesi cizilir (Sekil 2.3).
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Sekil 2.3: Asenkron motorun sirekli calistirilmasina ait kumanda devre semas ¢izimi

Daha sonra devrenin 6zelligine gore bir alt kademeye gegilerek mihtrleme kontag: ve
diger elemanlar cizilir. Sekil 2.3 te direkt yol verme kumanda semasi, Sekil 2.3 te ise yildiz-
tcgen (A / N\) yol verme kumanda devresinin gizim asamalart TSE normu ile verilmistir.

Turk (TSE) normuna gore kumanda devreleri dikey olarak cizilir. Sekil 2.3'te
kumanda devre semasi, devrenin galismazken bulundugu konumu gosterir. Bu nedenle
buton ve kontaklarin konumu, normaldeki durumlaridir. (normalde agik, normalde kapal1) Ilk
anda enerji sigortadan, normalde kapali asiri akim rélesi (AA) kontagi Uzerinden stop
butonuna ve oradanda start butonuna uygulamr. Start butonu ve C kontagi normalde agik
oldugundan buradan akim gegmez ve kontaktdr enerjilenmez.

Start butonuna basildiginda akim, start butonundan gegerek C kontaktOrinu
enerjilendirir ve kontaklari konum degistirir.Kumanda devresinde kapanan C kontagi, start
butonu ile parad bagli oldugundan onu mihirler. Bu durumda start butonundan basing
kaldirilip buton kontaklar: agilsa dahi akim, bu kez C kontag1 Uzerinden gegerek bobinin
enerjili kalmasim saglar. Start butonuna paralel baglanan normalde acik kontakor
kontagina muhurleme kontag denir.
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Sekil 2.4: Uc fazli asenkron motor a otomatik yildiz ticgen yol ver me kumanda devr e semasinin
cizimi

Cz

Cz

Mp

Stop butonuna basildiginda ise akim gecisi durdugundan kontaktor bobininin enerjisi
kesilir ve kontaklart normal konumunu alir.

Kumanda devres cizilirken dikkat edilmesi gereken hususlardan birisi de isi biten
elemanin devreden gikartilmasidir. Sekil 2.4'te gorulen otomatik yildiz-tiggen yol vermeye
ait kumanda devresinde motor ilk anda yildiz bagli olarak calismaya baslar. Zaman réles ile
ayarlanan yol alma siiresi sonunda ise tiggen bagl: olarak ¢aligir. Motorun yildiz durumundan
Ucgen durumuna gegtigi andan itibaren yildiz kontaktbrii ve zaman rolesi, gorevini
tamamlamus olur. Sekil 2.4'teki tggen kontaktorinin normalde kapal1 kontagi, gorevi biten
yildiz kontaktori ve zaman rolesinin devreden gikartilmasim saglar.
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2.2.4. Gucg Devre Semas Cizimi

Otomatik kumanda devrelerinde motorun (veya alicilarin) cektigi akimin gegtigi
devredir. Bu nedenle burada kullamlan kontaklar ve diger devre elemanlari, kumanda edilen
motorun (veya alicilarin) gektigi akima dayanacak sekilde secilir.

Sekil 2.5 ve Sekil 2.6'da gortldugl gibi TSE normuna gore guic devresi dikey olarak
cGizilir ve sema cizimine enerji girisinden baslanarak sigorta, kontaktor kontaklari, asirt akim

rolesi, motor seklinde tamamlanir. Akim, aym elemanlardan sirasi ile gegerek devresini
tamamlar.

i
i =

=

=)

Sekil 2.5 Ug fazli asenkron motorun Sekil 2.6: Ug fazh asenkron motora yildiz
siirekli calistirilmasina ait giic devresi ticgen yol ver me glic devresi

Gerek kumanda devresi gerekse glic devresi ¢iziminde cizgilerin kesisme durumlarina
dikkat edilmelidir. ki cizginin (iletkenin) kesistigi yerde elektriki baglanti (ek) varsa
mutlaka belirtiimelidir. Semalarda ekli olarak ve ek yapilmadan kesisen iki cizginin
gosterilisi Sekil 2.7’ de verilmistir.

| | L
T [

Sekil 2.7: Ekli ve eksiz olarak kesisen iletkenlerin gosterilisi
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1. Kesik caistirma kumanda ve gl devre semasini ¢iziniz.

Islem Basamaklari Oneriler

» Semaarimz gizerken yukarida anlatilan
kumanda ve gli¢ devre semasi cizme
konusunu okuyunuz.

Cizimlerinizi yaparken yumsak uclu
kursun kalem kullanmniz.

Cizimlerinizi yaparken cizgi kalinligimn
her yerde ayni olmasina 6zen gosteriniz.
Kumanda ve gii¢ devre semalarinin

aym boyda olmasina dikkat ediniz.
Semamzin sayfayla orantili olmasina
dikkat ediniz (sekillerin ne cok blyuk ne
de ¢ok kiicik olmamast ve sayfaya
ortalanmasi).

» Kesk galistirma kumanda devre semasin
Giziniz.

» Kesk calistirma gl¢ devre semasin
Giziniz.

vV V V V
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2. Y1ldiz ticgen yol verme kumanda ve gli¢ devre semasini Giziniz.

Islem Basamaklari Oneriler

» Semalarimz gizerken yukarida anlatilan
kumanda ve gli¢ devre semasi cizme
konusunu okuyunuz.

Cizimlerinizi yaparken yumsak uclu
kursun kalem kullammz.

Cizimlerinizi yaparken cizgi kalinligimn
her yerde ayni olmasina 6zen gosteriniz.
Kumanda ve gu¢ devre semalarinin

aym boy olmasina dikkat ediniz.
Semanizin sayfayla orantili olmasina
dikkat ediniz (sekillerin ne cok biyuk ne
de ¢ok kiicik olmamasi, sayfaya
ortalanmasi).

» Yildiz iicgen yol verme kumanda devre
semasin ¢iziniz.

» Yildiz Ucgen yol verme glc devre
semasinin giziniz.

YV Vv V V

KONTROL LISTESI

Bu faaliyet kapsaminda asagida listelenen davranislardan kazandigimz beceriler icin Evet,
kazanamadiklarimz icin Hayir kutucuklarina ( X ) isareti koyarak kontrol ediniz.

Degerlendirme Olciitleri Evet | Hayir

1. Gulc devresi icin tespit edilen devre e emanlarini sembollerini cizip
sema Uzerinde 6zelliklerini belirtebildiniz mi?

2. Gug devresini olusturan elemanlar arasindaki baglantilar
cizebildiniz mi?

3. Kumanda devres icin belirlenen elemanlarin sembollerini
cizebildiniz mi?

4. Kumanda devre elemanlar arasindaki baglantilar belirlenen ¢alisma
teknigine gore cizebildiniz mi?

DEGERLENDIRME
Degerlendirme sonunda “Hayir” seklindeki cevaplarinizi bir daha gézden geciriniz.

Kendinizi yeterli gormuyorsaniz 6grenme faaliyetini tekrar ediniz. Butin cevaplariniz
“Evet” ise “ Olgme ve Degerlendirme’ye geginiz.
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Asagidaki cimlelerin basinda bos birakilan parantezlere, climlelerde verilen bilgiler
dogruiseD, yanlisise Y yazinz.

1.( ) Otomatik kumanda devreleri, kumanda devresi ve gic devresi olmak Uzere iki
kistmdan meydana gelir.

2.( ) Kumanda devres gizilirken dikkat edilmesi gereken hususlardan biri deisi biten devre
elemammn devreden gikartimasidhr.

3.( ) TSE normuna gére kumanda devrelerinde e; sigortay: ifade eder.

4.( ) Otomatik kumanda devre semalarinda kullanilan elemanlarin resimleri yerine
elemanlarin yerini tutacak semboller kullanilir.

5.( ) TSE normuna gore kumanda devrelerinde “k” kontaktorl ifade eder.

6.( ) TSE normuna gore kumanda devreleri yatay cizilir.

7.( ) TSE normuna gore kumanda devrelerinde “d” zaman rolesini ifade eder.

DEGERLENDIRME

Cevaplarimizi cevap anahtariyla karsilastirimz. Yanls cevap verdiginiz ya da cevap
verirken tereddit ettiginiz sorularla ilgili konular1 faaiyete geri donerek tekrarlayinz.
Cevaplarinizin timi dogru ise bir sonraki 0grenme faaliyetine geginiz.
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OGRENME FAALIYETI-3

( AMAC )

Uygun ortam saglandiginda siparise uygun ¢alismay: saglayan sistemin kumanda ve
gu¢ devre semalarini TSE normuna uygun olarak hatasiz kurabileceksiniz.

(ARASTIRMA )

> Kuracagimz sistemde kullanacagimz malzemelerle igili ¢esitli teknik dergi ve
katologlar1 inceleyiniz.

»  Atdlyenizdeki motorlar ve kumanda elemanlarini yakindan inceleyiniz.

A\

Piyasada bu tir uygulamalar1 yapan isletmeleri gezerek isi yerinde goriniz.
> Kazanmis oldugunuz bilgi ve deneyimleri arkadas grubunuz ile paylasimz.

3. DEVRE UYGULAMALARI

3.1. Motorun Kesik Calismasi

EndUstrideki bazi motorlarin kesik (aralikli) ¢alistiriimast gerekir. Boyle bir kumanda
devresi Sekil 3.1'de gorUlmektedir. Devredeki baslatma (b,) butonuna basildiginda C
kontaktori enerjilenerek guc devresindeki normalde agik kontaklarim kapatir. Bu durumda
sebeke gerilimi motora uygulandigindan motor calisir. Buton Uzerinden elimizi
kaldirdiginizda ise bagslatma butonu kontaklar: acilarak kontaktér enerjisi kesildiginden gic
devresindeki C kontaklar: acilir ve motor durur.
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Sekil 3.1: Asenkron motorun kesik calismasi kumanda ve glic semasi

3.2. Motorun Siurekli Calismasi

En ¢ok uygulanan kumanda devrelerinden birisidir. Kesik ¢alistirma devresindeki b,
butonuna ve C kontaktorinin normalde acik kontag: paralel baglandiginda stirekli ¢alistirma
devresi elde edilir. Start butonuna baglanan bu kontaga muhurleme kontagi denir.

Sekil 3.2'deki b, butonuna basildiginda C kontaktorl enerjilenir ve kumanda
devresindeki C kontagim kapatir. Start butonundan elimizi cektigimizde buton kontaklar:
acilir ve daha 6nce buton Uzerinden gegen kontaktor akimi bu kez kapanan C kontagi
Uzerinden gecer. Bdylece kontaktor kesintisiz olarak calismaya devam eder. Aym anda glic
devresindeki C kontaklar: da kapandigindan motor calismaya baglar.

Motorun calismasi stop butonuna basilincaya kadar devam eder. b; butona

basildiginda kontaktoriin engjisi kesildiginden kumanda ve gic devresindeki C kontaklari
acilir ve motor durur.
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Sekil 3.2: Asenkron motorun siirekli calismasi kumanda ve glic semasi

3.3. Motorun Uzaktan Kumandasi

Baz1 durumlarda bir motorun kumandasinin iki ayr1 yerden yapilmas: gerekebilir. Bu
nedenle motorun bulundugu yerde bir start-stop buton grubu, ikinci kumanda merkezinde de
ayn bir start-stop buton grubu bulunur. Stop butonlar: birbirleriyle seri, start butonlart
birbirleriyle para el baglanr.

> Otomatik kumanda uzaktan kumanda devreerinde stop butonlar: birbirleriyle
seri, start butonlar: birbirleriyle paralel baglanir.

26



b K:I b3

N

Mp

Sekil 3.3: Asenkron motorun uzaktan kumandasina ait kumanda ve gic semasi

Sekil 3.3'teki devrede b, baslatma butonuna basildiginda C kontaktorl enerjilenir ve
kontaklarin kapatarak motoru calistirir. Aym zamanda kumanda devresindeki C mthirleme
kontag: kapanarak enerjinin stirekliligi saglamr. Sekilde 1. kumanda merkezi ile 2.kumanda
merkezi ayr ayri gizilmis ve serbest el cizgisi ile belirtilmistir.

Motor 1. kumanda merkezinden calistirilip 2. kumanda merkezinden durdurul abildigi
gibi 2. kumanda merkezinden calistirilip 1. kumanda merkezinden durdurulabilir. Ayrica
motorun ayn: merkezden calistirilmasi ve durdurulmasi da mumkunduir.

iki kumanda merkezli devreler kurulurken dikkat edilecek husus, iki merkez arasinda
en az kablonun kullaniimasidir. Sekil 3.3'te 3 kablo ile yapilan uzaktan kumanda devresi, 4
kablo kullanilarak da yapilabilir. Ancak fazla kablo kullanildigindan ekonomik olmaz.

3.4. Devir Yonu Degistirme

Motorun donts yOnunun  degistirilmesinde, motor bir yonde donerken
(kontaktorlerden birisi calisirken) diger yonde calismamast istenir. Calismast  durumunda
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fazlar arasi kisa devre olusacagindan tesisat ve sebeke zarar gorur. Bunu Onlemek icin
kilitleme devreleri kullanlir.

3.4.1. Buton Kilitlemdi

Iki yollu butonlarla (jog butonu) yapilan bu devrede ileri donis kontaktorinin (C; )
enerjis geri butonunun (by) Ust kontagindan, geri dénis kontaktorinin (C, ) enerjisi iseileri
butonunun (bs) Ust kontagi Uzerinden saglamir. Kiglk gucli motorlarda ani olarak yon
degistirme sakincali olmadigindan bu devreler rahatlikla kullamlir (Sekil 3.4). Buton
Kilitlemeli devir yonl degistirme devres 6zellikle kigik giclt motorlarda kullanilir.

b, ileri yon butonuna basildiginda akim b, butonunun alt kontag: ve bs butonunun Gst
kontag: Uzerinden gegerek C; kontaktor bobininin enerjilenmesini saglar. Gug devresindeki
C, kontaklar1 kapanarak motor ileri yonde calisir. Motorun geri yonde calismast
istenildiginde bs butonuna basilir. Once C, kontaktoriiniin engjisi kesildiginden motorun ileri
dondsu durur. Daha sonra bs butonunun alt kontagi Uzerinden b, butonunun Ust kontag:
uzerinden C, kontkatori enerjilenir. Glg devresindeki C, kontaklar: kapanarak bu kez motor
geri yonde calisir. Her iki yonde de ¢alisan motorun durdurulmast icin stop butonuna basilir.
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Sekil 3.4: Asenkron motorun buton kilitlemeli devir yoni degistirme kumanda ve guc devresi
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3.4.2. Elektriksel Kilitlemeli

Donls yonu degistirme devrelerinde ileri donis yont kontaktorinin normalde kapal:
kontagi geri donls yonu kontaktdr bobinine seri baglanir. Sekil 3.4'te geri donus yonu
kontaktorinin normalde kapal1 kontag: daileri donls yoni kontaktér bobinine seri baglanir.
Bu sekildeki baglantiya elektriksel kilitleme denir. Bu sekilde devrelerde motor ileri yonde
calisirken geri yon kontaktorintin (C,) enerjisini, normalde kapal1 kontagini acarak keser. Bu
nedenle ileri yonde caisirken geri yon butonuna (bs) basilsa dahi motor donis yonu
degismez. Aym durum, motoru geri yonde calistirirken de meydana gelir. Motorun donus
yonunu degistirmek icin 6nce stop butonuna basilarak motor durdurulur, daha sonra diger
yon butonuna basilir.
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Sekil 3.5: Asenkron motorun elektriksel kilitlemeli devir yonu degistirme kumanda ve gii¢ devre
semasi
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3.5. Motorun Calismas ve Zaman Ayar 1 Durmasi

Bir motorun baslatma butonuna basildiginda calismas:t ve ayarlanan slre sonunda
durmas: isteniyorsa Sekil 2.6'daki devre kurulur. Bu devrede b, butonuna basildiginda C
kontaktort enerjilenir ve kontaklari durum degistirir. Aym anda d zaman roles de
enerjilendiginden ayarlanan sire sonunda zaman rolesi C kontaktorine seri bagli olan
kontag: (d) acilarak kontaktoriin enerjisini keser. Bdylece motor zaman ayarl: olarak durmus

b -

M
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Sekil 3.6: Asenkron motorun zaman ayar i calismasi kumanda ve gli¢ devre semasi
3.6. Motorlarda Kalkis Akimim Distrme
3.6.1. Kalkis Akiminin Sebeke Uzerindeki Etkisi

Asenkron motorlarin galismaya basladiklar: ilk anda sebekeden cektigi akima
kalkinma akim, yol alma akim veya kalkis akimi denir. Bu akim, motorun gictine ve kutup
say1sina bagli olmakla birlikte yaklasik olarak anma akinmunin 3 ile 6 kat1 arasinda degisir.
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Durmakta olan bir asenkron motora gerilim uygulandiginda stator sargilarinda
meydana gelen manyetik alan kuvvet cizgilerinin tamarm rotor cubuklarini kestiginden
rotorda endiklenen gerilim dolayisiyla rotor ¢ubuklarindan gecen akim en blyik degerinde
olur. Ilk anda rotor dénmediginden zir emk en kiicik degerindedir ve bu nedenle motor
sebekeden en blyuk akimi ¢eker.

Rotor donmeye baslayinca stator doner alan hizi (ns) ile rotor hizi (n;) arasindaki fark
azalmaya baglar. Bunun sonucunda zit EMK' nin degeri yikseleceginden sebekeden cekilen
kalkinma akinmu gittikce azalir.

Y ukarida belirttigimiz nedenlerden dolay: kiiglk gicli motorlarin ¢ektigi kalkinma
akim gittikce azalan bir durumda oldugundan sargilar ve sebeke icin bir sorun yaratmaz.
Ancak 3 HP'in Uzerindeki blyik guclt motorlarin kalkinma akimlari, hem sebeke icin hem
de motor sargilar icin zararhidir ¢linkl bu fazla akim motor sargilarinda asirt 1sinmalara,
sebekede ise gerilim distmlerine ve gerilim dalgalanmalarina neden ol ur.

Bu nedenle buyik gucli motorlarin ve ¢ok sik yol alan kiguk gicli motorlarin,
kalkinma akimlarinin sebekeyi olumsuz yonde etkilememeleri icin degisik yontemler
uygulanir.

3.6.2. Kalkis Akimini1 Azaltma Y ontemleri

Asenkron motorlarin kalkinma akimlarimi azaltmak icin asagidaki yol verme
yontemleri uygulanir.

> Y1ldiz Giggen yol verme
> Oto trafosu ile yol verme
> Direnc ile yol verme

Y ukaridaki yontemler dustik gerilimle yol verme mantigina dayanir.
3.6.3. Yildiz Uggen Yol Vermenin Onemi

Motorlarin kalkis akimlarim azaltmak amaci ile uygulanan A / A yol verme
yonteminin temel prensibi, dustk gerilimle yol vermektir. Sargilart A bagli bir motora

sebeke gerilimi uygulandiginda Uy = Us, Olur. Sebekeden ¢ekecegi akim ise \/§ gy dir.

Eger sargilann A calisacak sekilde sarilan bir motor A baglanarak sebeke gerilini

uygulanirsa sargilarina Up/ \/5 = Upg /1,73 =0,58.Us gerilimi uygulanmis olur. Bu kez
sebekeden cekilen akim, bir faz sargisindan gegen akima esit olur (Ih = If). Uggen baglantida

sebeke akim Ih=\/§.lf iken yildiz baglantida |Th = If olmasi, sebekeden cekilen

ak1m1n\/§oran1nda azalmasi demektir. Yani A ¢alisan bir motor, A calisan bir motora gére
% 33,3 oramnda daha az akim ¢eker.
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Bunu formiille gosterirsek;

I |f..1/\/§ _ k1 k1 1 = %33,3

T = /3 _|f.\/§\/§_ﬁ>_§

MNA yol verme yontemi, sebeke fazlar arasi gerilimi motorun faz gerilimine esit olan
buyUk glicli motorlarda uygulanmir. Bu yontemin uygulanmasinda kontaktdr ve zaman réles
kullamlir. Halbuki diger yontemlerde motorun glicline gére oto trafosu veya yol verme
direnci gerekir. Bu da ekonomik degildir. En ekonomik yontem olan A /A yol vermede motor
sargilarinin 6 ucu hicbir koprileme ve baglant: yapmadan klemens tablosuna cikartilir. A/A
yol verme yontemi, sebeke fazlar arast gerilimi motorun faz gerilimine esit olan blyuk
guiclt motorlarda uygulanir.

3.6.4. Yildhz Uggen Yol Vermede Yildiz Calisma Siiresinin Onemi

MA yol vermede yildiz olarak kalkinan motorun devir sayist yaklasik anma devir
sayisina yaklastiginda, Ucgen durumuna gegcilir. Burada iki onemli durum ortaya cikar.
Birincis motorun Ucgene gecmeden oOnceki yildiz calisma sires, digeri ise yildiz
baglantidan U¢gen baglantiya gegis stresidir.

Motor yiksiiz olarak kalkinmaya bagsladiginda devir sayisi sifirdan itibaren anma devir
say1sina kadar bir artis gosterir. Devir sayist anma devrine yaklastiginda ise yildizdan tcgen
baglantiya gecilir. Devir sayisi henliz yikselmeden Uggen baglantiya gegilirse motor direkt
yol almada oldugu gibi sebekeden asir1 akim geker. Bu nedenle yildiz baglantida motorun
normal devrine yaklasincaya kadar bir slirenin gegmesi gerekir. Bu slire motorun gicline
gore degisiklik gosterir ve maksimun 8-10 saniye civarindadir.

Diger yandan yildiz bagli iken normal devrine ulastigi hélde Uggen baglantiya
gecilmezse motor, normal calisma momentinin 1/3'G oramnda bir momentle calisir. Eger
anmayuku ile yiklenecek olursa motor yik momentini karsilayamaz.

Yildiz baglantidan Uggen baglantiya gegis stiresi ani olmalidir. Eger bu siire uzayacak
olursa devir sayisinda disme ve Uliggene gegiste darbe seklinde ani akim artis1 olusur. Bunu
onlemek icin motorun yik momentinin yildiz baglantidaki kalkinma momentinden kicuk
olmasina ve yildizdan ticgene gecis sliresinin ¢ok kisa olmasina dikkat edilir.

Yildiz calisma siresinin tespiti icin motor yiksliz durumda Ucgen bagli olarak

calistirilir ve kalkinma akiminin normal ¢alisma akimina disiis stiresi belirlenir. Iste, bu sire
NA yol vermede A calisma stresidir.

3.7. Otomatik Yildiz Uggen Yol Verme

Otomatik A/A yol verme semalar: cok degisik sekillerde dizayn edilebilmektedir.
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Sekil 3.7deki devrenin calisgmast b, butonuna basmakla baglar. b, butonuna
basildiginda C kontaktdril enerjilenir ve kontaklart konum degistirir. Kumanda devresindeki
b, butonu mihdrlenir, gic devresinde motora sebeke gerilimi uygulamr. C kontaktéri ile
birlikte d zaman roles ve C; (A) kontaktort de enerjilenir. C; (A) kontaktdrti motorun ZXY
uclarint kisa devre ettiginden motor ilk anda A olarak ¢alismaya baglar.

Ayarlanan sirre (A ¢alisma siiresi) sonunda zaman rélesi A kontaktoriine seri bagli olan
d kontagin acar ve A kontaktorine seri bagli olan d kontagini kapatir. Bu durumda motor A
baglantidan ayrilip A baglanmr ve bu sekilde caligmasina devam eder. A ve A kontaktor
bobinlerine seri bagli olan A ve A kontaklar elektriksel kilitlemeyi saglar. Ayrica Conin
calismasiyla gorevleri biten zaman réles ve C; kontaktorli de C, kapal1 kontagi sayesinde
devre disi birakilir. Bir otomatik kumanda kurali olarak, gérevi biten devre
elemanlarinin devr e dis1 bir akildigina dikkat ediniz.

b, butonuna basildiginda motorun enerjisi kesilir ve durur. Herhangi bir nedenle asir
akim rélesinin e; kontagi acildiginda ve sebeke enerjisi kesildiginde de motor durur. Sebeke
enerjisi tekrar geldiginde ise devre galismaz. Devrenin calismast igin tekrar b, butonuna
basmak gerekir.
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Sekil 3.7: Asenkron motorun otomatik yildiz Gicgen yol ver me kumanda ve gii¢c devr e semas

3.8. Oto Trafosuyla Yol Verme

Ucgen calisma gerilimi sebeke gerilimine esit olmayan motorlara MA yol verme
yontemi ile yol verilememektedir. Bu tip motorlara, diger yol verme yontemlerinden oto
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trafosu veya kademeli direng yontemi ile yol verilir. Ucgen calisma gerilimi sebeke
gerilimine esit olmayan motorlara oto trafosu ile yol verilir.

MNA yol verme yonteminde yol alma akimi, normal ¢aligma akimumn % 33,3 Uinden
daha asagiya dusurilememektedir. Halbuki oto trafosu ile yol verme ydnteminde yol alma
akimi, normal calisma akiminin % 65'ine  kadar distrdlmektedir. Kademeli olarak sarilan
oto trafosunun sekonder ucundan alinan gerilim, motorun calisma geriliminden daha kiciik
degerlere dusurllir. Boylece motora uygulanan degisik degerlerdeki distuk gerilimle
sebekeden daha disik yol ama akimlar: cekilerek yol verilebilir.
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Sekil 3.8: Asenkron motora oto trafosu ile yol verme kumanda ve gii¢ devr e semasi

Uc fazl1 asenkron motorlara direkt olarak yol verildiginde motor, yaklasik normal
calisma akiminin 3-6 kat1 kadar yol alma akimi ¢eker. Aynm motora A/A yol verme yOntemi

ile yol verildiginde ise yol ailma akimi 2.1, degerinde olur. Eger bu motora oto trafosu ile yol
verilirse yol almaakimi 1,5.1;, olur.

Oto trafosu ile yol vermede trafo, maliyeti artirdigindan ekonomik olmaz. Ancak
buyik gucli ve ozellikle yik altinda kalkinan motorlara iki kademeli oto trafosu ile disik
yol alma akim ¢ekilerek yol verilir.

3.9. Direncle Yol Verme

Ug fazli asenkron motorlara kademeli direnc ile yol vermede temel prensip, sebeke
geriliminin bir kismuni yol verme direnci Uzerinde distrmek ve geriye kalan gerilimi motora
uygulamaktir. Bdylece motor ilk kalkinma amnda asiri akim ¢gekmeden diistk gerilimle yol
almis olur.



Kakinma akimini azaltmak igin biyuk guclt motor devresine seri olarak ayarl: direng
baglamir. Kademeli olarak ayarlanan direncin kademeleri sira ile kontaktdr kontaklari
tarafindan devreden cikartilir. Bu uygulamada tek kademe direng kullanildiginda kalkinma
akim % 50 civarinda, ¢ok kademeli direg kullamildiginda ise kademe sayisina gore daha da
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Sekil 3.9: Asenkron motora direncle yol verme kumanda ve glc devre semasi

35



e UY GULAMA FAALIYETI

1. Motorun kesik ¢alismasini gerceklestiriniz.

islem Basamaklar1

Oneriler

Y VY

YV V V V

Kesk ¢alisma kumanda ve gui¢ devre
semasin giziniz.

Devre elemanlarim tespit ve temin ediniz.
Kumanda kablolar1 ve devre elemanlarimin
seri lambaile saglamlik kontrol Und
yapinz.

Once kumanda devresini kurunuz ve
baglantilar: kontrol ediniz.

Gi¢ devresinin baglantilarin yapimz ve
devreyi kontrol ediniz.

Ogretmeninizin denetiminde enerji
vererek devreyi calistiriniz.

Isinizi teslim ettikten sonra enerji
girisinden baslamak suretiyle devre
baglantilarini sdkindz.

Kumanda kablolar1 ve devre elemanlarin
ait olduklar1 yerlere kaldiriniz.

> Kumanda ve gii¢ devrelerini Ogrenme
Faaliyeti-2' de belirtilen sekilde giziniz.

» Kumanda ve gli¢ devrelerini TSE normu
sembollerini kullanarak ciziniz.

» Uygulama yapmadan 6nce yukarida
anlatilan kesik ¢alisma konusunu tekrar
okuyunuz.

» Kumanda panonuzda enerji varken
calismayimz.

» Kumanda kablolarinin ve devre
elemanlarinin seri lambaile saglamlik
kontrol inti yapmadan devrenizi
kurmayiniz.

» Baglantilarimzi kontrol etmeden enerji
vermeyiniz.

» Guc devresinde 380 V oldugundan gt
saterinin kapal1 oldugundan emin
olunuz.

» Enerjiyi kesmeden sbkme islemine
gecmeyiniz.

» Kumanda kablolar1 ve devre
elemanlarin ait olduklar: yerlere tekrar
kullanima hazir olmasi igin diizenli
birakiniz.

36

) W—




2. Motorun surrekli calismasini gergeklestiriniz.

islem Basamaklari

Oneriler

\ 74

YV V Y V¥V

Sirekli ¢alisma kumanda ve gu¢ devre
semasin ¢iziniz.

Devre elemanlarini tespit ve temin ediniz.
Kumanda kablolar1 ve devre elemanlarinin
seri lambaile saglamlik kontrol ind
yapinz.

Once kumanda devresini kurunuz ve
baglantilar: kontrol ediniz.

Gl devresinin baglantilarin yapimz ve
devreyi kontrol ediniz.

Ogretmeninizin denetiminde enerji
vererek devreyi caligtirimz.

Isinizi teslim ettikten sonra enerji
girisinden baslamak suretiyle devre
baglantilarint sokuniz.

Kumanda kablolar1 ve devre elemanlarin
ait olduklar yerlere kaldiriniz.

» Kumanda ve gii¢ devrelerini teknigine
uygun giziniz.

» Kumanda ve gli¢ devrelerini TSE normu
sembollerini kullanarak ciziniz.

» Uygulama yapmadan 6nce yukarida
anlatilan stirekli ¢alisma konusunu
tekrar okuyunuz.

» Kumanda panonuzda enerji varken
calismayimz.

» Kumanda kablolar1 ve devre
elemanlarinin seri lambaile saglamlik
kontrol inti yapmadan devrenizi
kurmayiniz.

» Baglantilarimzi kontrol etmeden enerji
vermeyiniz.

» Muhurleme kontagi koymay1
unutmayiniz. Mahurleme kontagi
olmadan motorunuzun siireli
calismadigint goriniiz.

» GUc devresini kurarken 380 V
oldugundan gui¢ salterinin kapal
oldugundan emin olunuz.

» Enerjiyi kesmeden sbkme islemine
gecmeyiniz.

» Kumanda kablolari ve devre
elemanlarin tekrar kullamma hazir
olmasi icin ait olduklar: yerlere diizenli
birakinmz.
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3. Motorun uzaktan kumanda devresini kurunuz.

islem Basamaklar1

Oneriler

Y V

YV ¥V Y V VY

Asenkron motorlarda uzaktan kumandaya
ait kumanda ve guc devre semasin
Giziniz.

Devre elemanlarini tespit ve temin ediniz.
Kumanda kablolar1 ve devre elemanlarinin
seri lambaile saglamlik kontrol ind
yapinz.

Once kumanda devresini kurunuz ve
baglantilar: kontrol ediniz.

Guc devresinin baglantilarini yapimz ve
devreyi kontrol ediniz.

Ogretmeninizin denetiminde enerji
vererek devreyi ¢alistiriniz.

Daha sonradevreyi ikinci kumanda
merkezinden c¢alistirip durdurunuz.

Isinizi tedim ettikten sonra enerji
girisinden baslamak suretiyle devre
baglantilarini sbkindz.

Kumanda kablolar1 ve devre elemanlarim
ait olduklar1 yerlere kaldirinmz.

» Kumanda ve gui¢ devrelerini teknigine
uygun giziniz.

» Kumanda ve gli¢ devrelerini TSE normu
sembollerini kullanarak ciziniz.

» Uygulama yapmadan 6nce yukarida
anlatilan motorlarin uzaktan kumandasi
konusunu tekrar okuyunuz.

» Kumanda panonuzda enerji varken
calismayimz.

» Kumanda kablolar1 ve devre
elemanlarinin seri lambaile saglamlik
kontrol inti yapmadan devrenizi
kurmayiniz.

» Kumanda devrenizi kurarken stop
butonlarin: seri, start butonlarim paralel
baglamaya 6zen gosteriniz.

» Baglantilarimzi kontrol etmeden enerji
vermeyiniz.

» GUc devresinde 380 V oldugundan gl
saterinin kapal1 oldugundan emin
olunuz.

» Enerjiyi kesmeden sokme islemine
gecmeyiniz.

» Kumanda kablolar1 ve devre
elemanlarin tekrar kullamma hazir
olmasi icin ait olduklar: yerlere dizenli
birakiniz.
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4. Devir yonuni buton kilitlemeli ve elektiriksel kilitlemeli olarak degistiriniz.

Islem Basamaklari

Oneriler

Buton kilitlemeli ve el ektriksel kilitlemeli
devir yonl degistirme kumanda ve gli¢
devre semasini Giziniz.

Devre elemanlarini tespit ve temin ediniz.
Kumanda kablolar1 ve devre elemanlarinin
seri lambaile saglamlik kontrol ind
yapinz.

Once buton kilitlemeli devir yonii
degistirme devresini kurunuz ve
baglantilar: kontrol ediniz.
Ogretmeninizin denetiminde enerji
vererek devreyi calistiriniz ve gerekli
kumandalar1 yaparak isinizi teslim ediniz.
Elektriksel kilitlemeli devir yoni
degistirme devresini kurunuz ve
baglantilar: kontrol ediniz.
Ogretmeninizin denetiminde enerji
vererek devreyi calistiriniz.

Isinizi teslim ettikten sonra enerji
girisinden baslamak suretiyle devre
baglantilarini sbkiniz.

Kumanda kablolar1 ve devre elemanlarin
ait olduklar1 yerlere kaldiriniz.

» Kumanda ve gu¢ devrelerini cizerken
teknigine uygun giziniz.

» Kumanda ve gii¢ devrelerini TSE normu
sembollerini kullanarak ciziniz.

» Uygulama yapmadan dnce yukarida
anlatilan devir yoni degistirme
konusunu tekrar okuyunuz.

» Kumanda panonuzda enerji varken
calismayimz.

» Kumanda kablolari ve devre
elemanlarinin seri lambaile saglamlik
kontrol Und yapmadan devrenizi
kurmayiniz.

» Baglantilarimzi kontrol etmeden enerji
vermeyiniz.

» Guc devresinde 380 V oldugundan gui¢
salterinin kapal1 oldugundan emin
olunuz.

» Buton kilitlemeli devir yonu degistirme
devresinin sadece kiiguk guclu
motorlarda uygulanabilecegini blyik
guiclt motorlarda devir yonl degisirken
asirt akim gekilecegini unutmayimz.

» Enerjiyi kesmeden sbkme islemine
gecmeyiniz.

» Kumanda kablolari ve devre
elemanlarin tekrar kullamma hazir
olmasi icin ait olduklar: yerlere dizenli
birakinmz.
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5. Otomatik yildiz ticgen yol verme islemini yapiniz.

Islem Basamaklari

Oneriler

Motora otomatik yildiz ticgen yol verme
icin gerekli kumanda ve glic devre
semasin ¢iziniz.

Devre elemanlarini tespit ve temin ediniz.
Kumanda kablolar1 ve devre elemanlarinin
seri lamba ile saglamlik kontrolUind
yapinz.

Once kumanda devresini kurunuz ve
baglantilar: kontrol ediniz.

Guc devresinin baglantilarin yapimz ve
devreyi kontrol ediniz.

Ogretmeninizin denetiminde enerji veriniz
ve motoru galistirarak yildizdan tiggene
otomatik gegisi gozleyiniz.

Isinizi teslim ettikten sonra enerji
girisinden baslamak suretiyle devre
baglantilarint sokuniz.

Kumanda kablolar1 ve devre elemanlarin
ait olduklar: yerlere kaldiriniz.

» Kumanda ve gli¢ devrelerini teknigine

uygun ciziniz.

Kumanda ve gu¢ devrelerini TSE normu

sembollerini kullanarak ciziniz.
Uygulama yapmadan énce yukarida

anlatilan otomatik yilciz ticgen yol

verme konusunu tekrar okuyunuz.
Kumanda panonuzda enerji varken

calismayimz.

Kumanda kablolar1 ve devre

elemanlarinin seri lambaile saglamlik
kontrol Und yapmadan devrenizi
kurmayiniz.

Baglantilarimzi kontrol etmeden enerji

vermeyiniz.

Gu¢ devresinde 380 V oldugundan glc

salterinin kapal1 oldugundan emin

olunuz.

Y 1ldizdan ticgene gecis i¢in motorun

anmadevir sayisina ulasmis olmasina

dikkat ediniz.

Y 1ldizdan ticgene gecme sliresinin
maksimum 8-10 sn. oldugunu

unutmayinmz.

Enerjiyi kesmeden sokmeislemine

gecmeyiniz.

Kumanda kablolar1 ve devre

elemanlarin tekrar kullanima hazir

olmasi icin ait olduklar: yerlere dizenli

birakinmz.

>

>
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6. Oto trafosuyla yol vermeislemini yapiniz.

Islem Basamaklari

Oneriler

\ 274

YV Vv VYV V

Motora bir kademe oto trafosu ile yol
verilmesi i¢in gerekli kumanda ve glic
devre semasini ¢iziniz.

Devre elemanlarim tespit ve temin ediniz.
Kumanda kablolar1 ve devre elemanlarinin
seri lambaile saglamlik kontrol Und
yapinz.

Once kumanda devresini kurunuz ve
baglantilar: kontrol ediniz.

Guc devresinin baglantilarin yapimz ve
devreyi kontrol ediniz.

Ogretmeninizin denetiminde enerji
vererek devreyi calistiriniz.

Normal devrine ulasan motora, oto trafosu
devreden cikarak sebeke geriliminin
uygulandiginm gozleyiniz.

Isinizi teslim ettikten sonra enerji
girisinden baslamak suretiyle devre
baglantilarini sbkiniz.

Kumanda kablolar1 ve devre elemanlarin
ait olduklar1 yerlere kaldiriniz.

Kumanda ve glic devrelerini cizerken
teknigine uygun ciziniz.

Kumanda ve gu¢ devrelerini TSE normu
sembollerini kullanarak ciziniz.
Uygulama yapmadan 6nce yukarida
anlatilan oto trafosu ile yol verme
konusunu tekrar okuyunuz.

Kumanda panonuzda enerji varken
calismayimz.

Kumanda kablolar1 ve devre
elemanlarinin seri lambaile saglamlik
kontrol Und yapmadan devrenizi
kurmayiniz.

Ucgen calisma gerilimi sebeke
gerilimine esit olmayan motorlara oto
trafosu ile yol verildigini unutmayimz.
Motora normal devrine gelmeden
sebeke gerilimini uygulamayimz ¢lnk
yiksek akim ¢ekecektir.
Baglantilarimzi kontrol etmeden enerji
vermeyiniz.

Gu¢ devresinde 380 V oldugundan glic
salterinin kapal1 oldugundan emin
olunuz.

Enerjiyi kesmeden sokmeislemine
gecmeyiniz.

Kumanda kablolar1 ve devre
elemanlarin tekrar kullanima hazir
olmasi icin ait olduklar: yerlere dizenli
birakinmz.
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7. Direncle yol verme islemini yapiniz.

Islem Basamaklari

Oneriler

\ 274

YV Vv V¥V V

Motora bir kademe direnc ile yol
verilmesi i¢in gerekli kumanda ve glic
devre semasini ¢iziniz.

Devre elemanlarim tespit ve temin ediniz.
Kumanda kablolar1 ve devre elemanlarinin
seri lambaile saglamlik kontrol Und
yapinz.

Once kumanda devresini kurunuz ve
baglantilar: kontrol ediniz.

Guc devresinin baglantilarin yapimz ve
devreyi kontrol ediniz.

Ogretmeninizin denetiminde enerji
vererek devreyi calistiriniz.

Normal devrine ulasan motora, direng
devreden cikarak sebeke geriliminin
uygulandiginm gozleyiniz.

Isinizi teslim ettikten sonra enerji
girisinden baslamak suretiyle devre
baglantilarini stkiniz.

Kumanda kablolar1 ve devre elemanlarim
ait olduklar1 yerlere kaldiriniz.

Kumanda ve glic devrelerini teknigine
uygun ciziniz.

Kumanda ve gu¢ devrelerini TSE normu
sembollerini kullanarak ciziniz.
Uygulama yapmadan 6nce yukarida
anlatilan direng ile yol verme konusunu
tekrar okuyunuz.

Kumanda panonuzda enerji varken
calismayimz.

Kumanda kablolar1 ve devre
elemanlarinin seri lambaile saglamlik
kontrol Und yapmadan devrenizi
kurmayiniz.

Motora normal devrine gelmeden
sebeke gerilimini uygulamayimz ¢lnk
yiksek akim cekecektir.
Baglantilarimzi kontrol etmeden enerji
vermeyiniz.

G devresinde 380 V oldugundan glic
salterinin kapal1 oldugundan emin
olunuz.

Enerjiyi kesmeden sokmeislemine
gecmeyiniz.

Kumanda kablolar1 ve devre
elemanlarin tekrar kullanima hazir
olmasi icin ait olduklar: yerlere dizenli
birakinmz.
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KONTROL LISTESI

Bu faaliyet kapsaminda asagida listelenen davramslardan kazandigimz beceriler icin
Evet, kazanamadiklarimz icin Hayir kutucuklarina ( X ) isareti koyarak kontrol ediniz.

Degerlendirme Olgiitleri Evet | Hayir
1. Semaveyaprojeyi inceleyerek gerekli elemanlar: temin
edebildiniz mi?
2. Sistemdeki calisacak aicilarin ve kumanda elemanlarinin projede
belirtilen yerlerine montajini yapabildiniz mi?
3. Sistem elemanlar arasindaki gerekli baglantilar: yapabildiniz mi?

DEGERLENDIRME
Degerlendirme sonunda “Hayir” seklindeki cevaplarinizi bir daha gézden geciriniz.

Kendinizi yeterli gormuyorsaniz 6grenme faaliyetini tekrar ediniz. Btin cevaplariniz
“Evet” ise “Olcme ve Degerlendirme’ ye geginiz.
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Asagidaki cumlelerin basinda bos birakilan parantezlere, ciimlelerde verilen bilgiler
dogruise D, yanlisise Y yaziniz.

1.( ) Kumandadevres caistirilmadan gi¢ devresine gecilmemelidir.
) Uzaktan kumanda devresinde stop butonlari seri, start butonlari ise paraéel
baglanmalidir.

3.( ) Butonkilittemeli devre genellikle buyUk gl motorlar icin kullanilir.

4.( ) Asenron motorlarda eletriksel kilitlemeli devir yonu degistirme devresinde stop
butonuna basmadan motor diger yonde galismaz.

5.( Buton kilitleme yontemi bir devir yoni degistirme yontemidir.

[o2]
—~
N N

Oto trafosu ile yol verme asenkron motor kalkis akiminmi azaltma yontemlerinden

biris degildir.

7.( ) Yildiz Gggen yol vermede yildiz olarak kalkinan motorun devir sayisi anma devrine
yaklasinca motor tcgene gecmelidir.

8.( ) Yildizdan ticgene gegme siires motorun guictl ile ters orantili olarak degisir.

9.( ) Ucgen calisma gerilimi sebeke gerilimine esit olmayan motorlara direncle yol verilir.

10.( ) Asenkron motorlara direncle yol vermede amag, motora distk gerilim vererek motor

kalkinma akimini diistrmektir.

11.( ) Sirekli calismada start butonuna paralel bagli kontaktdr kontagina ...... kontagi

denir
12.( ) Asenkron motorlarin calismaya basladiklar ilk anda sebekeden cektigi akima
......... akimu denir.
13.( ) Asenkron motorlarda....... KW Uzerindeki guclerde yol verme yontemleri uygulanir.
DEGERLENDIRME

Cevaplarinizi cevap anahtariyla karsilastirimiz. Yanlis cevap verdiginiz ya da cevap
verirken tereddit ettiginiz sorularla ilgili konular1 faaiyete geri donerek tekrarlayinmz.
Cevaplarinizin timi dogru ise “Modul Degerlendirme”’ye geginiz.



MODUL DEGERLENDIRME

Asagidaki cimlelerin basinda bos birakilan parantezlere, climlelerde verilen bilgiler

dogruise D, yanligise Y yazinmz.

© ONoUrWDNE

=
o

11.

12.
13.

14.
15.
16.
17.
18.

19.
20.

21.
22.

23.

24,
25.

26.

27.
28.

) Asenkron motorlarin devir sayilar yik ile cok az degismektedir.
) Az bakim gerektirmelerinden dolay: ¢ok tercih edilir.

) Motor gévdesi Uizerindeki kanatciklar motor hizim arttirir.

) Ayni adli kutuplar birbirini ¢eker; zit kutuplar birbirini iter.

) Bir asenkron motor sargisinda U giris ucu ise V de ¢ikis ucudur.
) Sincap kafes bir rotor gesididir.

) Motor etiketinde A 380 Volt yazan motorlar Giggen baglanirlar.

) Yildiz baglantida hat akimi faz akimina esittir.

) Ucgen baglantida faz akim hat akiminin +/3 katidhr.

() Otomatik kumanda devreleri, kumanda devres ve gi¢ devres olmak Uzere iki
kisimdan meydana gelir.

() Kumanda devresi cizilirken dikkat edilmesi gereken hususlardan birisi deisi biten
devre elemamnin devreden cikartiimasidir.

() TSE normuna gore kumanda devrelerinde e; sigortay: ifade eder.

() Otomatik kumanda devre semaarinda kullanilan elemanlarin resimleri yerine
elemanlarin yerini tutacak semboller kullanilir.

() TSE normuna gore kumanda devrelerinde “k” kontaktoru ifade eder.

() TSE normuna gére kumanda devreleri yatay cizilir.

() TSE normuna goére kumanda devrelerinde “d” zaman rélesini ifade eder.

() Kumanda devresi galistirilmadan giic devresine gecilmemelidir.

() Uzaktan kumanda devresinde stop butonlar: seri, start butonlar: ise paralel
baglanmalidir.

() Buton kilitlemeli devre genellikle blyuk guclt motorlar icin kullanlir.

() Asenron motorlarda eletriksel kilitlemeli devir yoni degistirme devresinde stop
butonuna basmadan motor diger yonde calismaz.

() Buton kilitleme yontemi bir devir yoni degistirme yontemidir.

() Oto trafosu ile yol verme asenkron motor kalkis akimint azaltma yontemlerinden
biris degildir.

() Yildiz Gggen yol vermede yildiz olarak kalkinan motorun devir sayist anma
devrine yaklasinca motor ticgene gegmelidir.

() Yildizdan tiggene gegme stires motorun guicti ile ters orantili olarak degisir.

() Ucgen calisma gerilimi sebeke gerilimine esit olmayan motorlara direncle yol
verilir.

() Asenkron motorlara direncle yol vermede amag, motora disik gerilim vererek
motor kalkinma akimini diisUrmektir.

e T N R N e R N W

Asagidaki cimlelerde bos birakilan yerlere dogru sozcikleri yaziniz.

Asenkron motorun duran kismina........ denir.
28-Asenkron motorun donen kismina......... denir.
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29.  Ug fazl1 asenkron motorlarda ti¢ fazl1 stator sargilan oyuklara, ....... derece faz farkl
olarak yerlestirilir.

30. Stator devri ilerotor devri arasindaki farka.......... denir.

31.  XYZuclarinn birlestirilmesi ile ......... baglant: olusur.

32.  Sirekli ¢alismada start butonuna paralel bagli kontaktor kontagina..... ... kontag: denir.

33.  Asenkron motorlarin ¢calismaya bagladiklar: ilk anda sebekeden ¢ektigi akima .........
akimi denir.

34. Asenkron motorlarda....... KW Uzerindeki guclerde yol verme yontemleri uygulanir.

DEGERLENDIRME

Cevaplarimizi cevap anahtariyla karsilastirimz. Yanls cevap verdiginiz ya da cevap

verirken tereddit ettiginiz sorularla ilgili konular1 faaiyete geri donerek tekrarlayinmz.
Cevaplarinizin tumi dogru ise bir sonraki modile gecmek icin dgretmeninize basvurunuz.
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CEVAP ANAHTARLARI

OGRENME FAALIYETI-1'iN CEVAP ANAHTARI

Dogru
Dogru
Y anhs
Dogru
Y anlhs
Dogru
Dogru
Dogru
Dogru
10 Stator
11 Rotor
12 120
13 kayma
14 yildiz

OO N|O|U|DWIN(F

OGRENME FAALIYETIi-2’ NiN CEVAP ANAHTARI

Dogru
Dogru
Y anlhs
Dogru
Y anlhs
Y anhs
Dogru

N[OOI WIN(F

OGRENME FAALIYETI-3 UN CEVAP ANAHTARI

1 Dogru

2 Dogru

3 Yanlig

4 Dogru

5 Dogru

6 Y anlis

7 Dogru

8 Yanlig

9 Dogru
10 Dogru
11 M Uhirleme
12 Kakinma
13 3kw
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MODUL DEGERLENDIRMENIN CEVAP ANAHTARI

1 Dogru
2 Dogru
3 Y anhs
4 Dogru
5 Y anls
6 Dogru
7 Dogru
8 Dogru
9 Dogru
10 Dogru
11 Dogru
12 Y anhs
13 Dogru
14 Y anls
15 Y anhs
16 Dogru
17 Dogru
18 Dogru
19 Y anls
20 Dogru
21 Dogru
22 Y anlhs
23 Dogru
24 Y anlhs
25 Dogru
26 Dogru
27 stator
28 rotor
29 120
30 kayma
31 yildiz
32 muhirleme
33 kalkinma
34 3Kw
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ONERILEN KAYNAKLAR

> Otomatik kumanda kitaplar:
> Internette otomatik kumanda ve otomasyon Uizerine calisan firmalarin sitel eri
»  Otomatik kumanda panosu imalati yapan firmalar
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