ELEKTRIK MAKINELERi SARIM TEKNIKLERI -1

Dersin Modiilleri

Kazandirilan Yeterlikler

Kumanda Devre
Elemanlari

Kumanda devre elemanlarini se¢gmek

Asenkron Motor Kumanda
Teknikleri

Asenkron motor kumanda devrelerini

kurmak

Asenkron Motorlara Yol
Vermek

Asenkron motor yol verme
devrelerini kurmak

Dogru Akim Motorlari

Dogru akim motorlarinin baglantilarini ve
ayar tekniklerini yapmak

Elekirik Makinelerinde Mekanik kisimlarin ariza tespitini yapmak
Mekanik Ariza Tespiti pitint yap
Elektrik Makinelerinde .

Mekanik Parca Degistirme Mekanik kisimlarin bakimini yapmak
Elektrik Makinelerinde

Mekanik Parca Onarimi

Mekanik kisimlarin onarimini yapmak

Kolektorli Motor Elektriki
Ariza Tespiti

Kollektorli motorun elektrik bakimini
yapmak

Enduktor Onarimi

Enduktor onarimini yapmak

Basit Paralel Endivi
Sarimi

Coklu Paralel Enduvi
Sarimi

Kolektorlu Bir Fazli Motor
Sarimi

Kollektorll motor sarimini yapmak

Endiivi izolasyonu

Enduvi izolasyonunu yapmak

Kolektorlt Motor Montayji

Kolektorli motorun montajini yapmak




MEGEP-DERS BiLGi FORMU

Dersin Adi Elektrik Makineleri Sarim Teknikleri 1

Alan Elektrik-Elektronik Teknolojisi

Meslek/Dal Bobinajcilik

Dersin

okutulacagi 2.ve 3. Y1l 3/4/5/6 donem

sinifiyil

Siire 3.4.D6nem 4 ders saati 5.6 donem 2 ders saatidir.

Dersin amaci

Bu ders ile ogrenciye Elektrik-Elektronik Teknolojileri
alaninda, Bobinaj dalinda elektrik motorlarinin devre
baglantilarini, motorlarin mekanik ariza onarimini ve
kolektorli motorlarin onarimini yapabilecektir.

Dersin tanimi

Bu ders motorlarin devre baglantilarinin, mekanik ariza
onariminin, kolektérli motor onariminin yapilmasi igin
gerekli bilgi ve becerilerin aktarildig! derstir.

Kollektorll motorun elektriki bakimini yapabilecektir

Dersin On Bu dersin 6n kosulu tim alan ortak derslerden basarili
Kosullari olmaktir.

Ogrenci, bu dersin sonunda;

1. Kumanda devre Elemanlarini segebilecektir

2. Asenkron motora kumanda edebilecektir

3. Asenkron motorlara yol verebilecektir

4. Dogru akim motorlarini baglayabilecektir
Ders ile 5. Mekanik kisimlarin ariza tespitini yapabilecektir
kazandirilacak | 6. Mekanik kisimlarin bakimini yapabilecektir
yeterlikler 7. Mekanik kisimlarin onarimini yapabilecektir

8.

9.

Enduktor onarimini yapabilecektir

10. Kolektorli motor sarimini yapabilecektir

11.  Enduvi izolasyonunu yapabilecektir

12. Kolektorli motorun montajini yapabilecektir

Dersin igerigi

1 Kumanda devre elemanlarini segmek

2 Asenkron motora kumanda etmek

3 Asenkron motorlara yol vermek

4. Dogru akim motorlarini baglamak

5. Mekanik kisimlarin ariza tespitini yapmak
6 Mekanik kisimlarin bakimini yapmak

7 Mekanik kisimlarin onarimini yapmak

8 Kollektorli motorun elektriki bakimini yapmak
9. Enduktor onarimini yapmak

10. Basit paralel endlvi sarimi yapmak

11. Coklu paralel endlvi sarimi yapmak

12.  Kolektorll Bir Fazli Motor Sarimi

13. Enduvi izolasyonunu yapmak

14. Kolektorli motorun montajini yapmak

Yoéntem ve Moduler bireysel egditim teknikleri, Arastirma, Uygulama,
Teknikler Gozlem,Tartisma, Soru-Cevap, Gosterim gezi ve deney vb
Egitim Ogretim | Ortam: elektrik atdlyesi, elektrik makineleri lab., isletme
Ortami ve ortami




Donatim

Donanim: projeksiyon, sarim makinesi ...

Olgme ve
Degerlendirme

1. Her faaliyet sonunda kazanilan bilgi ve beceriler 6lgular.

2. Her modulin sonunda kazanilan yeterlikler ol¢ulur.

3. Dersin sonunda; Orta Ogretim Kurumlari Sinif Gegme ve
Sinav Yonetmeligi ile Mesleki ve Teknik Egitim
Yonetmeligi'nin Mesleki Egitim Merkezleri ile ilgili
maddelerine gore dlgme ve degerlendirme yapilacaktir

Ogretmen ve
Egitici

1. Egitim almis, alaninda sektor deneyimi olan
ogretmenler,

2. Gerektiginde sektorde calisan ustalik ve usta dgreticilik
belgesi olan meslek elemanlari.

isbirligi
Yapilacak
Kurum ve
Kuruluslar

Ogrencinin konuyla ilgili olarak iletisim, aragtirma-gézlem,
uygulama yapabilecegi; diger alan ogretmenleri,
Universiteler, sosyal ortaklar, sivil toplum kuruluslari,
cevrede bulunan isletmeler, 0zel, kamu kurum ve
kuruluglandir.




MODUL BILGi SAYFASI

ALAN : ELEKTRIK-ELEKTRONIK TEKNOLOJISI

MESLEK/DAL : BOBINAJCILIK

DERS : ELEKTRIK MAKINELERI SARIM TEKNIKLERI 1

MODUL :KUMANDA DEVRE ELAMANLARI

SURE : 40/24

ON KOSUL

ACIKLAMA : Uygulamali olarak atdlye, laboratuar ve igletme ortaminda
islenmelidir.

GENEL AMAG: Ogrenci bu modiil ile gerekli ortam saglandiginda sistem igin gerekli
kumanda gug devresi elemanlarini TSE, I¢ tesisleri ydnetmelidi ve sartnamelere
uygun, secgerek baglantisini hatasiz yapabilecektir.

AMACLAR:
Ogrenci gerekli donanima sahip atélye ortaminda, 6gretmeninin gdzetiminde:

1. ihtiyaclar karsilayan TSE standartlarina uygun asenkron motoru secerek, hatasiz
baglayabilecektir.

2. Kumanda ve gug devresinin kurulmasi i¢in gerekli malzeme, arag geregleri , TSE,
i¢ tesisat yonetmeligi ve sarthameye uygun olarak secerek baglantisini
yapabilecektir.

ICERIK (Konu Basliklar):

A. Asenkron motorlar

1. Asenkron motorun yapisi ve pargalari
2. Asenkron motor gesitleri

a. Faz sayisina gore

b. Yapilarina gore

c. Yapi tiplerine gore

d. Calisma sekline gore

e. Rotor yapilisina gore

Asenkron motorun ¢alisma prensibi.
Bir fazli Asenkron motorlarin yapisi ve galismasi
Motor etiketini inceleme

Motor teknik 6zellikleri

o0k w
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Calisma sartlari

Motorun faz sayisi

Motorun normal ¢alisma akimi
Motorun gug katsayisi
Motorun baglanti gekli

Motor tip ve kodlarinin tanimi
Motorlarin yapi sekilleri
Anma gucu

Asiri yuklenebilme

Gurulta duzeyi

Kutup ve devir sayilari
Montaj boyutlar

. Isletme gerilimi ve frekansi

Koruma sinifi
Izolasyon sinifi
Siparigte dikkat edilecek hususlar

. Asenkron motor baglanti sekli ve 6zellikleri

a.
b.

Motorun yildiz baglantisi ve 6zelligi
Motorun dggen baglantisi ve 6zelligi

. Asenkron motorlarin kataloglarini okuma ve kullanma

. Kumanda devre elemanlari ve koruma roleleri

. Kumanda elemanlari yapi1 fonksiyon ve cgesitleri

a.

Paket salterler

1. Yapisi

2. Calismasi

3. Cesitleri
Kumanda butonlari
1. Tek yollu butonlar
2. Cift yollu butonlar
Sinyal lambalari

. Sinir anahtarlari

1.Mekanik tip sinir anahtarlari
2.Manyetik tip sinir anahtarlari
Zaman roleleri
1.Tanimi ve yapisi
2.Cesgitleri ve fonksiyonlari
a. Cekmede gecikmeli tip (DUz) zaman rolesi
b. Dugsmede gecikmeli tip (Ters) zaman rolesi
c. Birakmada gecikmeli tip Impuls zaman rélesi
d. Cekmede ve birakmada gecikmeli tip zaman rolesi
e. Flasor zaman rolesi
f. Yildiz Uggen zaman rélesi
g. Cift zaman ayarl zaman rolesi
Kontaktorler
1.Tanimi yapisi ve gesitleri
2. Kontaktor se¢iminde dikkat edilecek hususlar
a. Kullanma sinifi
b. Anma gerilimi



c. Bobin gerilimi
d. Anma akimi
e. Anma gucu
f. Kontak yapisi ve sayisi
g. Roleler
h. Sayicilar

2. Koruma rolelerinin yapi ve gesitleri
a. Asenkron motorlarin ¢alismasi sirasinda goérulen baslica arizalar.
b. Sigortalar

1. Busonlu sigortalar
2. Otomatik sigortalar
3. Bicakli sigortalar
c. Asiri akim roleleri
d. Gerilim koruma rolesi
1.Asir gerilim koruma
2.Dusuk gerilim koruma
3.Asiri-Daguk gerilim koruma
e. Faz sirasi rolesi
f. Faz koruma rolesi
g. Frekans koruma roleleri
1.Asiri frekans koruma
2.Dusuk frekans koruma
h. Termistorler.

3. lletken cgesit ve dzellikleri.
a. Kesit hesabi
b. Calisilacak ortama gore iletken secimi
1. Standart kumanda kablolari
2. Fiziksel sartlara dayanikli kablolar.

KONU ALANLARININ AGIRLIKLARI:

KONULAR Yiizde(%)

1. Asenkron motorlar 40

2. Kumanda devre elemanlari ve koruma roleleri 60




MODUL BILGi SAYFASI

ALAN : ELEKTRIK-ELEKTRONIK TEKNOLOJISI

MESLEK/DAL : BOBINAJCILIK

DERS : ELEKTRIK MAKINELERI SARIM TEKNIKLERI 1

MODUL :ASENKRON MOTOR KUMANDA TEKNIKLERI.

SURE : 40/32

ON KOSUL

ACIKLAMA : Uygulamali olarak atdlye, laboratuar ve igletme ortaminda
islenmelidir.

GENEL AMAG: Ogrenci bu modil ile gerekli ortam saglandiginda istenen sistem igin
kumanda gug devresini TSE, I¢ tesisleri yonetmeligi ve sarthamelere uygun,
kurabilecektir.

AMACLAR:
Ogrenci gerekli donanima sahip atélye ortaminda, 6§retmeninin gézetiminde:

1. istenen calismayi saglayan kumanda teknigine gore, kumanda ve gii¢
devrelerini normlara uygun cgizebilecektir.

2, Sistemin istege gore c¢alisabilmesi icin gerekli kumanda ve gug devresini
teknigine uygun kurabilecektir.

3. Gerekli ortam saglandiginda kurdugu sisteme, enerji vererek galistirip,
sartnamede yada standartta istenen galismayi saglayip saglamadigini kontrol
edecek aksaklik var ise giderebilecektir.

ICERIK (Konu Basliklari):

A. Gli¢c ve Kumanda $Semalarini Cizmek

1. Kumanda ve gug devre elemanlari sembolleri
2. Devre semalari gizimini

a. Gug devresinin gizimi

b. Kumanda devresinin ¢izimi

c. Semalarda tanitma isaretleri



B. Kumanda ve Gli¢ Devrelerini Kurmak

1. Motor kumanda teknikleri

a. Bir yonde surekli galigtirma

b. Birden cok kumanda merkezinden c¢alistirma
c. Paket salterleri ile calistirma
e

@~

k.

l.
m.

Motorun kilitteme devreleri ile devir yonu degisimleri

Elektriksel kilitleme

Mekaniksel kilitteme

Asenkron motoru, zaman ayarh ¢aligtirma

Asenkron motoru, hareket sinirlamalarina gére ¢alisma

Bir fazli yardimci sargili asenkron motorun galistiriimasi

PTC baglantili faz koruma rélesi baglanarak bir asenkron motorun
cahistiriimasi

Faz sirasi rolesi baglanarak bir asenkron motorun sabit yon sartli
cahistiriimasi

Asiri ve dusuk gerilim rolesi baglanarak bir asenkron motorun
cahistiriimasi

Sivi seviye rolesi baglanarak bir asenkron motorun calistiriimasi
Sag sol rolesi ile asenkron motorun ¢alistirilmasi

2. Otomatik kumanda ile ilgili degisik uygulamalar

C. Sistemin Caligsmasini Test Etmek
1. Gulvenli ¢alisma

a.
b.
C.
d.

Sisteme enerji girisi

Sistemin ¢alisma parametrelerinin uygunlugu
Sistemdeki hareket butunlinin kontrolu
Sistemin istege uygun ¢alismasinin kontrolu

KONU ALANLARININ AGIRLIKLARI:

KONULAR Yuzde(%)
3. Sistemin kumanda ve gu¢ semasini ¢izmek 20
4. Kumanda ve gug devresini kurmak 70
5. Sistemin calismasini test etmek 10




MODUL BILGi SAYFASI

ALAN : ELEKTRIK-ELEKTRONIK TEKNOLOJISI

MESLEK/DAL : BOBINAJCILIK

DERS : ELEKTRIK MAKINELERI SARIM TEKNIKLERI 1

MODUL :ASENKRON MOTORLARA YOL VERMEK

SURE : 40/32

ON KOSUL

ACIKLAMA : Uygulamali olarak atdlye, laboratuar ve isletme ortaminda
islenmelidir..

GENEL AMAGC: Ogrenci, gerekli donanima sahip atdlye ortami saglandiginda
ogretmen gozetiminde asenkron motor yada motorlara yol vermek igin gerekli yontem
ve teknikleri, TSE, I¢ tesisleri yonetmeligi ile sartnamelere gore, uygulayabilecektir

AMACLAR:

Ogrenci gerekli donanima sahip atélye ortami saglandiginda, égretmeninin

g6zetiminde:

1. Cift devirli asenkron motorun baglantisini, koruma onlemlerini alarak kurup,
calistirabilecektir.

2. Frekans degistirme yontemi ile asenkron motorun devrini degistirerek istenen
calismay! saglayabilecektir.

3. Yildiz ggen galismayi, uygun gecis suresini tespit ederek, TSE, i¢ tesisat
yonetmeligi ve sartnameye uygun olarak gergeklestirebilecektir.

4. Motor igin gerekli frenleme sistemini TSE, i¢ tesisat yonetmeligi ve sarthameye
uygun olarak gergeklestirebilecektir.

5. Proje elemanlarini belirlenen yerlere TSE, i¢ tesisat yonetmeligi ve sartnameye

uygun olarak monte edebilecektir.

ICERIK (Konu Basliklari):

A. Cift Devirli Asenkron Motorlar

9.

Devir sayisi 6lgme ve takometre gesitleri
a. Analog takometreler



b. Dijital takometreler
10.Devir sayisini degistirme yontemleri.
a. Kutup sayisini degistirerek devir ayari
b. Frekansi degistirerek devir ayari
11.Cift devirli asenkron motorun tanim ve kullanim alanlari
12.Cift devirli asenkron motorun ¢alisma prensibi
13.Cift devirli asenkron motorun baglanti sekilleri
a.Yildiz baglanti
b.Uggen baglanti
14.Hat-Faz akim ve gerilim deg@erleri hesabi
15. Cift devirli asenkron motor galistirma uygulamasi

. Asenkron Motorlarda Frekans Degistirerek Devir Ayari
invertér tanimi ve yapisi
invertdr cesitleri
invertér baglanti sekli.
invertdr ile asenkron motorun devir ayari uygulamasi

PoNd~m

. Asenkron Motor Yol Verme Yontemlerini Uygulamak
Asenkron motorlarin kalkinma sirasindaki sebekeye etkileri
Asenkron motora yol verme yontemleri
a. Oto trafosu ile yol verme
b.Yildiz Gggen yol verme

i. Yildiz ¢calisma suresinin 6nemi

i.  Yildiz Gggen calisma teknigi

iii.  Yildiz Gggen galismada termik sigorta kontaktor segimi

iv. Otomatik Yildiz Gggen ¢alisma uygulamasi

v. Yildiz dggen role ile asenkron motorun galistirilmasi

vi.  Yildiz Gggen paket salter ile asenkron motorun calistiriimasi

NEO

D. Motor Igin Gerekli Frenleme Sistemini Kurmak
. Frenlemenin énemi ve cesitleri
a. Balatali frenleme
b. Dinamik frenleme
i. Dinamik frenleme geriliminin hesaplanmasi
a. Motor yildiz bagli ise
b. Motor tg¢gen bagh ise
ii. Dinamik frenleme devre uygulamalari

—

E. Proje Elemanlarini Belirlenen Yere Monte Etmek.

—

. Degisik igletmeler icin hazirlanmis projelerin okumasi
2. Proje Uzerinde elemanlarin yerlesimi ve yerlesim sirasinda dikkat edilecek
hususlarin incelenmesi



KONU ALANLARININ AGIRLIKLARI:

KONULAR Yuzde(%)
6. Cift devirli asenkron motorlarinin baglantisini yapip ¢alistirabilmek 20
7. Asenkron motorlarda frekans degistirerek devir ayari yapmak 20
8. Asenkron motor yol verme yontemlerini uygulamak 30
9. Motor icin gerekli frenleme sistemini kurmak 20
10.Proje elemanlarini belirlenen yere monte etmek 10




MODUL BILGi SAYFASI

ALAN : ELEKTRIK-ELEKTRONIK TEKNOLOJISI

MESLEK/DAL : BOBINAJCILIK

DERS : ELEKTRIK MAKINALARI SARIM TEKNIKLERI 1

MODUL :DOGRU AKIM MOTORLARI

SURE : 40/16

ON KOSUL

ACIKLAMA : Uygulamali olarak atdlye, laboratuar ve igletme ortaminda
islenmelidir.

GENEL AMAG: Ogrenci bu modill ile gerekli ortam saglandiginda Dogru akim
motorlarinin baglantisini ve ayar tekniklerini hatasiz uygulayabilecektir.

AMACLAR:
Ogrenci gerekli ortam saglandiginda:

1. Dogru akim motorunun yapisina gore baglantisini dogru olarak yapip
calistirabilecektir

2. Dogru akim motorlarinda devir yonu ve sayisi ayarlarini teknige uygun olarak
yapabilecektir.

ICERIK (Konu Basliklari):

A. Dogru akim motorlari

DA makinelerinin yapisi

Pargalarinin gorevleri

DA motorunun calismasi

DA motorlarda uyartim

DA motorlarin sargi yapilari ve 6zellikleri
a. Sont motor

aORrLON=
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b. Seri motor

C. Kompunt motor
DA motorlarinda devir sayisinin ayarlanmasi
DA motorlarinda devir yonu degisimi

. DA motor Uygulamalari

. DA motorun sont baglantisi

a. SOnt motor baglantisi
b. Devir sayisi ayari
c. Devir yonu degisimi

. DA motorun seri baglantisi

a. Seri motor baglantisi
b. Devir sayisi ayari
c. Devir yonu degisimi

DA motorun kompunt baglantisi
a. Kompunt motor baglantisi

b. Devir sayisi ayari

c. Devir yonu degisimi

KONU ALANLARININ AGIRLIKLARI:

KONULAR Yizde(%)
11.Dogru akim motorlari 40
12.DA motor uygulamalari 60




MODUL BILGi SAYFASI

ALAN :ELEKTRIK-ELEKTRONIK TEKNOLOJISI

MESLEK/DAL :BOBINAJCILIK

DERS :ELEKTRIK MAKINELERI SARIM TEKNIKLERI 1

MODUL : ELEKTRIK MAKINELERINDE MEKANIK ARIZA TESPITI
MODUL KODU

SURE :40/32

ON KOSUL

ACIKLAMA : Uygulamali olarak atolye, laboratuar ve igletme

ortaminda iglenmelidir.
GENEL AMAG:

Ogrenci bu modiil gerekli ekipman ile donatiimig atdlye ortaminda her tiirlii elektrikli
motorun mekanik kisimlarinin arizalarini tespit edebilecektir.

AMACLAR:

1. Gerekli ekipmanla donatiimisg atdlye ortaminda her tirlG elektrikli motorun
mekanik kisimlarinin arizalarini tespit edebilecektir.

2. Motorun rulmanlarinda meydana gelebilecek arizalar tespit edebilecek ve
rulmanlarin bakimini yapabilecektir.

i(;ERiK :
A. Motorlarin Mekanik Kisimlari

1. Asenkron motor

a. Parcalari
i. Stator
ii.Govde
iii.Rotor
iv. Yataklar
v. Kapaklar
vi.Pervane
vii.Muhafaza tasi

b. Yapisi
i.Stator
ii.Rotor

1. Kisa devre rotor veya sincap kafesli rotor



2.

4,

5.

o

2 . Sargil rotor veya bilezikli rotor

D.A. motoru

a. Parcalari
i. Govde
ii.EndUktor ( Kutup )
iii.Enduvi
iv. Kolektor
v.Fircalar
vi. Yataklar ( Rulman )
vii.Kapaklar
viii.Sogutma pervanesi

b. Yapisi

i. Manyetik alan kutuplari ve gévde

ii.Enduvi ve gobek
iii. Kollektor ve firgalar

iv. yatak , kapak ve diger parcalar
. Klemens

a. Yapisi
b. Cesitleri
i.Born klemensler
ii. somunlu vidali klemensler
c. Gorevi
d. Meydana gelebilecek arizalar
Motor mili
a. Yapisi
b. Gorevi
c. Meydana gelebilecek arizalar
Sogutucu pervane
a. Yapisi
b. Gorevi
c. Meydana gelebilecek arizalar
Kapaklar
a. Yapisi
b. Gorevi
c. Meydana gelebilecek arizalar

. Aktarma organlari

a. Yapisi
i.Kaplinler
ii. Reduktorler
iii. Kasnak kayis sistemleri
b. Gorevi
c. Meydana gelebilecek arizalar

B. Rulmanlar

1.

2.

Rulmanlarin yapisi

a. Ic bilezik

b. Yuvarlanan parcalar
c. Kafes

d. Dis bilezik

Rulman bakimi



3. Rulmanlarin 6nemi
4. Rulman arizalarinin tespiti
a. Kulakhkh guraltd dinleme aleti
b. Sicaklik dlgim tabancasi
c. Titresim olcum ve analiz cihazlari
i. Titresimmetreler
ii. Titresim ariza dedektorleri
iii. Titresim spektrum analizorleri
5. Enfraruj termometre kullanimi
6. Titresim Olgum cihazini kullanma

KONU ALANLARININ AGIRLIKLARI:

KONULAR Yuzde(%)
Motorlarin Mekanik Kisimlari 65
Rulmanlar 35




MODUL BILGi SAYFASI

ALAN : ELEKTRIK-ELEKTRONIK TEKNOLOJISI

MESLEK/DAL : BOBINAJCILIK

DERS : ELEKTRIK MAKINELERI SARIM TEKNIKLERI 1

MODUL : ELEVK_TR!K MAKINELERINDE MEKANIK PARCA
DEGISTIRME

MODUL KODU

SURE : 40/32

ON KOSUL

ACIKLAMA : Uygulamali olarak atdlye, laboratuar ve igletme

ortaminda islenmelidir.
GENEL AMAGC:

Ogrenci bu modul gerekli ekipman ile donatiimig atélye ortaminda her tirli elektrikli
motorun mekanik kisimlarinin parca degistirmelerini yapabilecektir.

AMACLAR:

1. Modul gerekli takimlarla donatiimis atdlye ortaminda, her turlu elektrikli
motorun temizligini degisik yontemler kullanarak yapabilecektir.

2. Klemenslerin; onemini kavrayacaksiniz, yapisini ve cgesitlerini ogrenerek,
motor klemenslerini uygun alet, ara¢ ve gere¢ kullanarak degistirebilecektir.

3. Modul gerekli takimla donatilmis atdlye ortaminda, sogutucu pervanenin
yapisini ve gesitlerini bilerek, uygun pervane segimini yapabileceksiniz. Ayrica
segmanlari taniyarak sokme ve takma islemini uygun alet kullanarak yapabilecektir.

ICERIK :

A. Motor Temizligi
Sogutmanin énemi,
Motor sogutma yontemleri
Motor standartlari hakkinda bilgiler
Motorlarin duran ve donen kisimlarina sogutma kanallari agilarak
sogutulmasi
Motorlarin sogutucu fan ile sogutulmasi
Toz alma yontemleri

a. Komprasorile

b. Firgaile toz alma
Yag ve pas ¢ikarma yontemleri
Temizlik yapilirken gerekli is guvenligi
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6. Kimyasal temizlik maddeleri
a. Cesitleri,
b. llgili givenlik tedbirleri

B. Klemens
1. Motor klemensleri
2. Motor klemens baglantilari

a. Ug fazli asenkron motor baglantilari

b. Yildiz baglama
c. Uggen baglama
d. Bir fazli motor
e. Dogru akim motorlari
3. Devir yonu degisimi
a. Ug fazli asenkron motor
b. Bir fazli asenkron motor
c. D.A. motorlari
4. Katologtan uygun klemensi bulma
5. Klemens degistirme yontemi

C. Sogutucu Pervane

Pervanenin yapildigi malzeme
Pervane cesitleri

Sekman gesitleri ve sokme yontemleri
Katologtan uygun pervane bulma
Pervane degistirme yontemi

ahoON=

KONU ALANLARININ AGIRLIKLARI:

KONULAR Yuzde(%)
Motor Temizligi 30
Klemens 35
Sogutucu Pervane 35




MODUL BILGi SAYFASI

ALAN : ELEKTRIK-ELEKTRONIK TEKNOLOJISI

MESLEK/DAL : BOBINAJCILIK

DERS : ELEKTRIK MAKINELERI SARIM TEKNIKLERI 1

MODUL : ELEKTRIK MAKINELERINDE MEKANIK PARCA ONARIMI

MODUL KODU

SURE : 40/32

ON KOSUL

ACIKLAMA : Uygulamali olarak atdlye, laboratuar ve igletme ortaminda
islenmelidir.

GENEL AMAG:

Ogrenci bu modiil gerekli ekipman ile donatilmig atdlye ortaminda her tiirlii elektrikli
motorun mekanik kisimlarinin onarimlarini yapabilecektir.

AMACLAR:

1. Motoru usuline goére sdkebilecektir.

2. Arizal rulmanlarini degistirebilecektir.

3. Enduvi ve rotorun balans ayarini yapabilecektir.
ICERIK :

A. Motorun Sokulmesi
1. Sokum esnasinda kullanilacak geregler
a. Cektirme
i. Cesitleri
ii. kullanimi
b. Ceraskal
c. Ving
2. Motor Sokme Teknigi
3. Kolektorsuz motor sokuimu
a. Yapisi
b. Calisma prensibi
c. Sokum teknigi
4. Kolektorli motor sokumu
a. Yapisi
i. Enduktor
ii. Enduvi
iii. Kolektor



iv. Yataklar ve kapaklar
vi. Rulmanlar

Calisma prensibi

c. Sokum teknigi

o

B. Rulmanlar
1. Cesitleri
a. Radyal rulmanli yataklar
i. Bilyelirulmanlar
ii. Makarali rulmanlar
iii. Eksensel rulmanl yataklar
2. SOkme yontemleri
a. Soguk sdkme ydntemi
b. 1sitarak sokme yontemi
c. Hidrolik sistemlerden yararlanarak sékme ydntemi
3. Katologtan uygun rulmani bulma
4. Takma yontemleri
indiiksiyon makinesi ile isitarak
Yag banyosu ile isitarak
Piring boru ve ¢ekicgle cakarak
Hidrolik basincla takma

apow

C. Balanslama
1. Balans ve 6nemi
a. Titresim nedenleri
i. Elektromanyetik nedenli titresimler
ii. Balanssizliktan dolayi olusan titresimler
b. Yan etkileri
2. Balans makinesi
a. Cesitleri
i. Sabit Balans Makineleri
ii.Seyyar Balans Makineleri
3. Dengeleme yontemleri
a. Enduvi balansinin yapiimasi
b. Rotor balansinin yapilmasi

KONU ALANLARININ AGIRLIKLARI:

KONULAR Yuzde(%)
Motorun sokulmesi 40
Rulmanlar 30
Balanslama 30




ALAN
MESLEK/DAL
DERS

MODUL

MODUL KODU
SURE
ON KOSUL

ACIKLAMA

GENEL AMAG:

MODUL BILGi SAYFASI

: ELEKTRIK-ELEKTRONIK TEKNOLOJIiSI
: BOBINAJCILIK
: ELEKTRIK MAKINELERI SARIM TEKNIKLERI 1

: KOLEKTORLU MOTOR ELEKTRIKI ARIZA
TESPITI

: 40/32

: Uygulamali olarak atdlye, laboratuar ve igletme ortaminda
islenmelidir.

Ogrenci bu modiil gerekli ekipman ile donatilmis atélye ortaminda kolektdrl motorun
elektriki bakimini yapabilecektir.

AMACLAR:
1. Firgalarin bakimini yapabilecektir.
2. Kolektorin bakimini yapabilecek ve kolektorl degistirebilecektir.
3. Enduktor kontrolinu ve bakimini yapabilecektir.
4. Enduvinin kontrolunu yapabilecek ve sarim tipini belirleyebilecektir..
ICERIK :
A. Firgalar
1. Firgalar
a. cegitleri
b. yapilari
c. gorevleri
i. Karbon firgalar
ii. Karbon bakir alasiml fircalar
iii. Bakir fircalar
2. Yag ve tozlarin firgalar Uzerindeki olumsuz etkileri
3. Firga tutucular
a. gorevleri
b. yapilari
4. Firgca yay! ve baski oranlari
5. Firga takma yontemleri



B. Kolektor
1. Kolektor

a. gorevleri

b. yapilari

c. cegitleri
Dilimler arasi yalitimin énemi
Dilimler arasini temizleme yontemleri
Dilimlerin ayni hizada olma nedenleri
Dilimleri hizalama yontemleri
Kolektorin motor igindeki yeri

a. Ekseni

b. Capi

c. Boyu
7. Kolektdr sdkme yontemleri
8. Kolektor takma yontemleri
9. Kolektdr lehimleme yontemleri

oaRreON

C. Endiiktor
1. Dogru akim makinelerinin ¢alisma prensibi

a. Endikleme olayi

b. Sag el kurali

c. Manyetik alan icinde kalan iletkenin durumu

d. Sol el kurah
Dogru akim makinelerinin yapisi
Enduktor bobini

a. Tanimi

b. Yapisi
Enduktor bobini kopuk kontrol yontemleri
Enduktor bobini kagak kontrol yontemler
Enduktor bobini kisa devre kontrol yontemleri

W N
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D. Enduivi
1. Enduvi
a. Yapisi
b. Gorevi
c. Cesitleri
d. Baglanti sekilleri
Kumpasla uzunluk élgme
Growler cihazi
a. Calismasi
b. Yapisi
. Growler cihazinin kullanim yontemleri
a. Kopukluk kontrol yontemleri
b. Kisa devre kontrol yontemleri
c. Govdeye kagak kontrol yontemleri
5. Enduvi sarim sekilleri
a. paralel sarim
i. Basit paralel sarim
ii. Coklu paralel sarim

W N
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b. serisarm
6. Enduvi sarim tipleri
klasik tip
V tipi
H tipi
Yildiz tip
Sepet (Cift yildiz) tip
f. Mekik tip
7. Bobinlerin kolektor dilimlerine yerlesme sekilleri
8. Kolektor adimini belirleme yontemi
9. Oyuk eksenini belirleme
10.Sarim sekilleri
a. ilerleyen adim
b. Gerileyen adim
11.Firca ekseni durumlari
12. Komitasyon etkileri
13.Komitasyonu giderme yontemleri

o0 oo

KONU ALANLARININ AGIRLIKLARI:

KONULAR Yuzde(%)
Fircalar 25
Kolektor 15
Enduiktor 25
Endivi 35




ALAN
MESLEK/DAL
DERS
MODUL
MODUL KODU
SURE

ON KOSUL

ACIKLAMA

GENEL AMAGC:

MODUL BILGi SAYFASI

: ELEKTRIK-ELEKTRONIK TEKNOLOJiSI
: BOBINAJCILIK
: ELEKTRIK MAKINELERI SARIM TEKNIKLERI 1

: ENDUKTOR ONARIMI

: 40/32

: Uygulamali olarak atolye, laboratuar ve igletme
ortaminda islenmelidir..

Ogrenci bu modiil gerekli ekipman ile donatilmis atdlye ortaminda kolektdrli motorun
elektriki bakimini yapabilecektir.

AMACLAR:

1. EndUktora degerlerini alarak sokebilecektir.
2. Enduktoérl fabrika normlarina uygun olarak sarabilecektir.

ICERIK :

A. Endiktor

1. Kutup baglantilari gesitleri

a.Seri sargilar

b.paralel sargilar
2. Kutup baglanti sekilleri
a. Seri baglama
b. Paralel baglama
c. Seri — Paralel baglama
i. EkKlemeli kompunt
ii.Cikarmali kompunt
3. Enduktorlu sokme yontemi
a. Kutup baglantilarini kaydetmek
b. Kutup baglanti vidalarini sbkmek
c. Kutup olgulerini kaydetmek
d. Kutup bandajini sokmek
e. Bobin sarim yonunu kartekse kaydetmek
f. Sarimi tek tek s6kmek ve sipir sayilarini kartekse kaydetmek



g. Tel capini kaydetmek

B. Endiktor Sarimi

Kalip hazirlama yontemleri
Sarim teknikleri

Yalitim teknikleri
Bandajlama teknigi

Bobin yonu (sarim yonu)
Kutuplagsma kontrol ydntemi
Vernikleme yontemi

NogahwON=

KONU ALANLARININ AGIRLIKLARI:

KONULAR Yuzde(%)
Enduktor 35
Enduktor sarimi 65




MODUL BILGi SAYFASI

ALAN : ELEKTRIK-ELEKTRONIK TEKNOLOJISI

MESLEK/DAL : BOBINAJCILIK

DERS : ELEKTRIK MAKINELERI SARIM TEKNIKLERI 1

MODUL : BASIT PARALEL ENDUVI SARIMINI YAPMAK

MODUL KODU

SURE : 40/32

ON KOSUL

ACIKLAMA : Uygulamali olarak atdlye, laboratuar ve igletme ortaminda
islenmelidir.

GENEL AMAGC:

Ogrenci bu modiil gerekli ekipman ile donatilmis atélye ortaminda kolektdrl motorun
basit paralel enduvi sarimini yapabilecektir.

AMAGCLAR:

1. Enduviyi de@erlerini alarak sOkebilecektir.
2. Enduviyi sarima hazirlayabilecektir.
3. Basit paralel endivi sarimini fabrika normlarina uygun olarak sarabilecektir.

ICERIK :

A. Endivi
1. Sarim semasinda kullanilan semboller , tanimlar ve formaller
2. Basit paralel sarim tipinin gizimi
a. Saga acilimh sarim
b. Sola agilimli sarim
3. Enduvi sokme teknikleri
a. Sargilarin sokulmesi sirasinda alinacak degerler.
4. Sipir sayisinin énemi

B. Endivinin Temizligi
1. Endulvi temizleme yontemleri
a. Oyuk Presbantlarinin Cikartilmasi Ve Oyuklarin Temizlenmesi
b. Kollektorun Temizlenmesi Ve Kontrolu
2. Yalitimin énemi
3. Enduvi yalitim teknikleri endavi mili yalitim yontemi



a. Enduvi milinin yalitilmasi
b. Endivi oyuklarinin yahtiimasi
4. Presbant hazirlama yéntemleri
5. Presbant yerlestirme yontemleri
6. Kavela hazirlama yontemi
7. Kolektor dilimleri arasi kontrol yontemi
8. Dilimler ile gdvde arasi kagak kontrol yontemi

C. Endiivi sarimi
1. Sarim sirasinda gerekli ig guvenligi bilgileri
2. Basit paralel enduvi sarim teknigi
a. Oyuk kamalarinin hazirlanmasi ve oyuklara takiimasi
3. Sargilarin sarim tipine gore oyuklara yerlesme 6zellikleri
a. Klasik tip enduvi sarimi
b. V tipi endlvi sarimi
c. Htipi endavi sarimi
i. “2” Kutuplu Endivi icin “H” Tipi Endivi Sarimi
ii.“4” Kutuplu Enduvi igin “H” Tipi Endiivi Sarimi
d. Mekik tip endivi sarimi
Enduvi bobinlerinin yalitiimasi
Enduvi Sarimi Uygulamalari
Bobin Uglarinin Kollektor Dilimlerine Yerlegtiriimesi
Bobin Uglarini Kazima Yontemi
Sarim Sonunda Yapilacak Kontroller
a. Kollektor Dilimlerinin Kontrol Edilmesi
b. Kollektdr Dilimleri ile Endiivi Mili Arasinda Gévdeye Kacak kontrolii
c. Bobinler Arasi Kisa Devre Kontrolu
9. Bobin Uglarinin Kollektor Dilimlerine Lehimlenmesi
10. Sargi Bandajinin Yapilmasi
11. Enduvi Bobinlerinin Verniklenmesi
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KONU ALANLARININ AGIRLIKLARI:

KONULAR Yiuzde(%)
Enduvi 15
Enduvinin temizligi 20
Endlvi sarimi 65




A.

ALAN
MESLEK/DAL
DERS
MODUL
MODUL KODU
SURE

ON KOSUL

ACIKLAMA

GENEL AMAGC:

MODUL BILGi SAYFASI

: ELEKTRIK-ELEKTRONIK TEKNOLOJISI
: BOBINAJCILIK
: ELEKTRIK MAKINELERI SARIM TEKNIKLERI 1

: COKLU PARALEL ENDUVIi SARIMINI YAPMAK

: 40/32

: Uygulamali olarak atdlye, laboratuar ve igletme ortaminda
islenmelidir..

Ogrenci bu moduil gerekli ekipman ile donatilmis atdlye ortaminda kolektdrli motorun
enduvi sarimini yapabilecektir.

AMACLAR:

1. Enduviyi degerlerini alarak sokebilecektir.
2. Coklu paralel endivi sarimini fabrika normlarina uygun olarak sarabilecektir.

ICERIK :

Endivi

1. Sarim semasinda kullanilan

a.
b.

semboller

tanim ve formdller

I. Oyuk adimi

ii. Firca Adimi

iii. Paralel kol sayisi

iv. Kolektor adimi

v. Cokluk katsayisi

vi . Oyuktaki bobin kenari sayisi
vii. Bobin

viii .Firca ekseni

2. Coklu paralel sarim tipinin gizim 6zellikleri
3. Coklu paralel sarimin gizimi

Endiivi sarimi

1. Coklu paralel sarim semasini okuma
2. Sargilarin sarim tipine goére oyuklara yerlesme 6zellikleri



Klasik tip
V tipi
H tipi
Yildiz tip
Sepet (Cift yildiz) tip
f. Mekik tip
3. Bobinlerin sarim sonu iglemleri

o0 oo

KONU ALANLARININ AGIRLIKLARI:

KONULAR Yuzde(%)
Enduivi 40
Enduivi Sarimi 60




MODUL BILGi SAYFASI

ALAN : ELEKTRIK-ELEKTRONIK TEKNOLOJISI

MESLEK/DAL : BOBINAJCILIK

DERS : ELEKTRIK MAKINELERI SARIM TEKNIKLERI 1

MODUL : KOLEKTORLU BIR FAZLI MOTOR SARIMINI YAPMAK

MODUL KODU

SURE : 40/32

ON KOSUL

ACIKLAMA : Uygulamali olarak atdlye, laboratuar ve igletme ortaminda
islenmelidir.

GENEL AMAGC:

Ogrenci bu modiil gerekli ekipman ile donatilmis atélye ortaminda bir fazli kolektorli
motorun sarimini yapabilecektir.

AMAGCLAR:

1. Motoru degerlerini alarak sokebilecektir.

2. Motoru sarima hazirlayabilecektir.

3. Bir fazli kolektorli motor sarimini fabrika normlarina uygun olarak
yapabilecektir.

ICERIK :

A. Kolektorlu Bir Fazli Motorun Soktilmesi
1. Kolektorll Bir Fazli Motorlar
a. Universal
i. Yapisi
ii. Calisma prensibi
b. Repulsiyon
I. Yapisi
ii. Calisma prensibi
2. Sarim semasinda kullanilan
a. semboller
b. tanimlar
c. formuller
3. Kolektoérla bir fazl motorun gizim 6zellikleri
a. Universal



b. repulsiyon
4. Kolektorlh bir fazli motorun semasinin gizimi
a. Universal
b. repulsiyon
5. Motor s6kme teknikleri
a. Universal
b. repulsiyon
B. Motorun Sarima Hazirlanmasi
1. Motor temizleme yontemleri
2. Yalitimin 6nemi
3. Motor yalitim teknikleri
4. Kolektor dilimleri arasi kontrol yontemi
5. Dilimler ile gdévde arasi kagak kontrol yontemi
C. Kolektorlu Bir Fazli Motor Sarimi
Bir fazli motorun endivi sarim teknigi
Bir fazli motorun kutup sarim teknigi
Bir fazli motorun sarim semasini okuma
Sarima form verme yontemi
Oyuklari kapatma yontemi
Sarim sonrasi yapilmasi gereken kontroller
Balans ayarinin yapiimasi
Kolektorll bir fazli motorun montaiji
KONU ALANLARININ AGIRLIKLARI:

PNONRLON=

KONULAR

Yuzde(%)

Kolektorli Bir Fazli Motorlar

20

Kolektorli Bir Fazli Motorun Sokulmesi

30

Motorun Sarima Hazirlanmasi

20

Kolektorli Bir Fazli Motor Sarimi

30




MODUL BILGi SAYFASI

ALAN : ELEKTRIK-ELEKTRONIK TEKNOLOJISI

MESLEK/DAL : BOBINAJCILIK

DERS : ELEKTRIK MAKINELERI SARIM TEKNIKLERI 1

MODUL : ENDUVIi IZOLASYONU

MODUL KODU

SURE 1 40/24

ON KOSUL

ACIKLAMA : Uygulamali olarak atolye, laboratuar ve isletme ortaminda
islenmelidir.

GENEL AMAG:

Ogrenci bu modiil gerekli ekipman ile donatilmis atdlye ortaminda kolektdrli motorun
enduvi izolasyonunu yapabilecektir.

AMAGLAR:

1. Sarim sonrasi kontrolleri yapabilecektir.
2. Sarginin bandajini yapabilecektir.
3. Enduviyi vernikleyebilecektir.
ICERIK :
A. Sarim sonrasi test
1. Kopukluk kontrol yontemi
2. Govde kagak kontrol yontemi
3. Growler cihazi
a. Gorevi
b. Yapisi
c. Calismasi
4. Growler cihazi ile
a. Kopukluk,
b. Kisa devre,
c. Ters bobin baglanti, kontrollerini yapma yontemleri

B. Bandajlama
1. Lehimleme sirasinda gerekli is glvenligi tedbirleri
2. Bayrakgik lehimleme yontemi
3. Tiret gesitleri



4. Endulvi bandaji yapma yontemi

C. Vernikleme

Verniklemenin dnemi

Verniklemeden 6nce alinmasi gereken dnlemler
Enduvi nemini alma yontemi

Vernikleme yontemi

Vernigi kurutma yontemleri

Verniklemeden sonra yapilmasi gerekenler

onkhoN=

KONU ALANLARININ AGIRLIKLARI:

KONULAR Yuzde(%)
Sarim Sonrasi Test 35
Bandajlama 35
Vernikleme 30




MODUL BILGi SAYFASI

ALAN : ELEKTRIK-ELEKTRONIK TEKNOLOJISI

MESLEK/DAL : BOBINAJCILIK

DERS : ELEKTRIK MAKINELERI SARIM TEKNIKLERI 1

MODUL : KOLEKTORLU MOTOR MONTAUJI

MODUL KODU

SURE 1 40/24

ON KOSUL

ACIKLAMA : Uygulamali olarak atolye, laboratuar ve isletme ortaminda
islenmelidir.

GENEL AMAG:

Ogrenci bu modiil gerekli ekipman ile donatilmis atdlye ortaminda kolektdrli motorun
montajini yapabilecektir.

AMAGLAR:

1. Kolektorli motorun montajini yapabilecektir.
2. Motorun nihai testlerini yapabilecektir.

ICERIK :

A. Montaj
1. Enduvi yerlestirilirken alinacak onlemler
2. Kapak yerlestirme yontemleri
3. Motor montaj teknikleri

1. Enerji altinda calismada gerekli is glvenligi
2. Dogru ve alternatif akimda élgtimler
a. Akim dlgme
i. Alternatif Akim Devrelerinde Akim Olgme
ii. Dogru Akim Devrelerinde Akim Olgme
b. Gerilim dlgme
i. Aternatif Akim Devrelerinde Gerilim Olgme
ii. Dogru Akim Devrelerinde Gerilim Olgme
c. Gug olcme
i. Dogru Ve Alternatif Akim Devrelerinde Gli¢ Olgme
1. Ampermetre Voltmetre yontemi ile gug dlgme



2. Wattmetre ile gug 6lgme
3. Devir olgme
4. Olcumleri kontrol etme

KONU ALANLARININ AGIRLIKLARI:

KONULAR Yizde(%)

Montaj 45

Test 55




