DERS BiLGi FORMU

DERSIN ADI

UGCAK ELEKTRIK SISTEMLERIi ATOLYESI

DERSIN SINIFI

10. Sinif

DERSIN SURESI

Haftalik 4 Ders Saati

Bu derste 6grenciye; is sagligi ve guvenligi tedbirlerini alarak ugak elektrik

DERSIN AMACI sistemlerinde kullanilan devre elemanlarinin test, bakim ve onarimini
yapma ile ilgili bilgi ve becerilerin kazandiriimasi amacglanmaktadir.
1. Is saghg ve givenligi énlemlerini alarak ilgili prosedirr sayfalarina
gore DC motor ve jeneratorleri calistirir.
2. Is sagligi ve givenligi onlemlerini alarak hesaplama ve odlgcme
kurallarina gére AC devrelerde elektriki blyuklukleri dlger.
3. Is saghg ve glvenligi 6nlemlerini alarak teknigine gére
transformatdrleri yukli ve yuksuz galistirir.
DERSIN 4. Is saghg ve glvenligi énlemlerini alarak teknigine gére AC jeneratér
KAZANIMLARI ile alternatif gerilim elde eder.

5. Is saghg ve giivenligi énlemlerini alarak teknigine gére AC motorlari
cahlstirir.

6. is saghg ve givenligi 6nlemlerini alarak teknigine gére servo
mekanizma sistemleri analiz eder.

7. is saghg: ve giivenligi énlemlerini alarak ilgili prosedir sayfalarina
gore ugak elektriksel gl Unitelerinin bakimini yapar.

EGITIM-OGRETIM

Ortam: Ugak Elektrik Sistemleri Atdlyesi, Teknoloji Sinifi
Donanim:Teknoloji sinifi, elektrik 6lgme aletleri, elektrik devre elemanlari,

ORTAM VE AC, DC motor-jeneratoér cgesitleri, transformatorler, filtre ve
DONANIMI servomekanizma elemanlari, batarya, ucgak, elektrik¢i el takimlari
saglanmali.
Bu derste; o6grenci performansi belirlemeye yonelik g¢aligmalar
degerlendirilirken gbézlem formu, derecelendirme olgedi ve dereceli
OLCME VE puanlama anahtari gibi 6lgme araglarindan uygun olanlar segilerek

DEGERLENDIRME

kullanilabilir. Bunun yaninda 6z degerlendirme ve akran degerlendirme
formlari kullanilarak 6grencilerin, 6gretimin sire¢ boyutuna katilmalari
saglanabilir.

2 x T KAZANIM DERS o
OGRENME BIRIMI/UNITE SAVISI SAATI ORAN (%)
DC Motor ve Jeneratorler 3 16 11,11
AC Devrelerde Elektriki
Biiyiikliikleri Olgme 5 40 20,17
. Transformatorler ve
DERSIN KAZANIM Filtreler 2 12 8,33
TABLOSU AC Jenerator ile Alternatif 3
EMK Elde Etme 20 13,88
AC Motorlar 5 20 13,88
Servomekanizma
Sisteminin Analizi 3 12 8,33
Ucgak Elektriksel Gug
Unitelerinin Bakimi 2 24 16,66
TOPLAM 23 144 100




OGRENME BiRiMi

KONULAR

OGRENME BIRIMiI KAZANIMLARI ve KAZANIM

ACIKLAMALARI

DC Motor ve
Jeneratorler

1. Manyetizma ve endiksiyon
hesaplarini yapma.

2. indiiksiyon hesaplamalarini
yapma

3. DC jenerator c¢ikis degerlerini
alma.

4. DC motor cgesitlerini galistirma.

1. Manyetizma prensiplerini aciklayarak

manyetizma hesaplamalarini yapar.

Manyetizma ve endiksiyon prensiplerini
kavratir.

Elektromanyetik endiksiyon ydntemi ile gerilim
olusturarak 6élgme islemlerini yapar.

RLC metre ile bobin élgimlerini yapar.

indiiksiyon prensiplerini aciklayarak
indiiksiyon hesaplamalarini yapar.

DC jeneratorleri teknigine uygun c¢alistirarak
cikisg degerlerini alir.

DC jeneratorlerin genel prensibini, calisma
prensiplerini, parcalarini kavratir.

DC jenerator baglanti cesitlerini uygulayarak,
cikis degerlerine etki eden faktoérleri lger.
Starter jeneratori calistirarak, cikis degerlerini
Olger.

DC, seri, sont, kompunt motoru ve starter
jeneratorii  teknigine uygun devreye
baglayarak caligtirir.

DC motorlarin genel prensibini, ¢alisma
prensiplerini, pargalarini kavratir.

DC motor baglanti ¢esitlerini uygulayarak, cikis
degerlerine etki eden faktorleri dlger.

AC Devrelerde
Elektriki Biiyiikliikleri
Olgme

1. Osiloskopla faz frekans peryot
gerilim élgimleri yapma.

2. Uggen ve kare dalga elde
etme.

3. Seri RLC devrelerde
hesaplama yapma.

4. Paralel RLC devrelerde
hesaplama yapma.

5. Seri paralel RLC devrelerde
hesaplama yapma.

1. Osiloskopla siniisoidal dalganin faz,

periyot ve frekansi teknigine uygun olarak
ol¢up ani, ortalama-etkin deger
hesaplamalar ve o6lgmeleri hatasiz olarak

yapar.

e Osiloskoplarin  genel prensibini, c¢alisma

prensiplerini, olgme ve kalibrasyon
yontemlerini kavratir.
¢ Alternatif terimleri ve bayuklikleri

tanimlayarak, hesaplatir.
o Osiloskop ve alternatif akim oélgl aletleri ile
alternatif bayuakltkleri dlger.

2. Uggen ve kare dalga biiyiikliiklerini hatasiz
olarak hesaplar.

e Osiloskopta Ug¢gen ve kare dalga goéruntisini
olusturarak degerlerini dlger.

3. Seri R-L-C devrelerde empedans, faz agisi,

gli¢ faktori ve akim hesaplamalarini hatasiz
olarak yapar.




e RL, RC, RLC seri devre ozelliklerini kavratir,
hesaplamalarini yaptirir.

e Seri rezonans degerlerini dlger.

e Glg, gug¢ katsayisi, empedans, akim, gerilim
iliskilerini deneysel olarak tanitir.

4., Paralel R-L-C devrelerde empedans, faz
acisi, gii¢ faktorii ve akim hesaplamalarini
hatasiz olarak yapar.

e RL, RC, RLC paralel devre 0&zelliklerini
kavratir, hesaplamalarini yaptirir.

o Paralel rezonans degerlerini dlger.

e Glg, gug¢ katsayisi, empedans, akim, gerilim
iliskilerini deneysel olarak tanitir ve élgttrar.

5. Seri-Paralel R-L-C devrelerde empedans,
faz acisi, gu¢ faktorii ve akim
hesaplamalarini hatasiz olarak yapar.

o Karisik bagh RLC devre Ozelliklerini kavratir,
hesaplamalarini yaptirir.

e Glg, guc¢ katsayisi, empedans, akim, gerilim
iliskilerini deneysel olarak tanitir ve élgttrGr.

1. Transformatorii teknigine uygun olarak
devreye baglayarak yiiklii ve yiiksiiz
calistirir.

e Transformatorlerin yapisini, calismasini,
Ozelliklerini kavratir.

e Transformatdr ve oto transformatoérlerin bos ve

1. Transformatorleri yikli ve
yuksuz galistirma.

Transformatérler ve yukli ¢alisma deneylerini yaptirir.
Filtreler
2. Filtreleri devrelerde kullanma. 2. Filtreleri devrelerde teknigine uygun olarak
kullanir.

o Filtrelerin o6zelliklerini, c¢esitlerini, calismasini
kavratir, devre cgizimlerini yaptirir.

o Filtre cesitlerinin giris ¢ikis egrilerini osiloskopta
elde ederek karsilastirir.

1. Tek ve ¢ok fazli AC jenerator baglantilarini
teknigine uygun yaparak caligtirir.
1. Tek ve ¢ok fazli AC

jeneratorleri calistirma o Endiksiyon ybntemi ile emk elde etme

prensibini ve AC jeneratérin ¢aligmasini
2. Ug fazh sistemlerde yildiz ve kavratir.

AC Jenerator ile calistirarak, ¢ikis degerlerini dlger.

Alternatif EMK Elde aI:r’rn;,gerlllm,gug hesaplarini e Ug fazli AC jeneratdrii yukli ve ylksiiz
Etme yapma. calistirarak, cikis degerlerini dlger.

3. Sabit/dogal miknatish 2. Ug fazh sistemlerde yildiz ve liggen

jeneratérleri calistirmak baglantilarini yaparak, hat akimi, faz akimi

ve gli¢ degerlerini hesaplar.

o Ug faz 6zelliklerini ve terimlerini kavratir.
e Ug fazli yildiz baglanti prensiplerini, akim,
gerilim, gi¢ bagintilarini kavratir.




Ug fazli lggen baglanti prensiplerini, akim,
gerilim, gu¢ bagintilarini kavratir.

Ug fazh yildiz bagdli yiik deneyini yaparak, devre
degerlerini dlger.

Ug fazhh Uggen bagh yik deneyini yaparak,
devre degerlerini dlger.

Hesaplama ve deney yontemi ile bulunan
sonuglari karsilastirir.

Daimi miknatish jeneratorleri teknigine
uygun olarak ¢aligtirir.

Dogal miknatisli jeneratér ozelliklerini, avantaj
ve dezavantajlarini kavratir.

Dogal miknatish AC jeneratori yUkli ve yiksiiz
calistirarak, ¢ikis degerlerini dlger.

AC Motorlar

1. Bir fazli AC senkron motorlari
cahstirma.

2. Bir fazli AC asenkron motorlari
cahstirma.

3. Ug fazli AC senkron motorlari
calistirma.

4. Ug fazli AC asenkron motorlar
calistirma.

5. Cesitli yontemlerle déner alan
olusturma.

(b) Asagidaki terimlerin
anlasiimasi: Agik ve kapali
gevrim, takip, servomekanizma,
analog, gug¢ cevirici, sifirlama,
sdnumleme, geri besleme, 410
bant;

Asagidaki senkro sistem
bilesenlerinin/dzelliklerinin yapisi
ve igleyisi: Cozucller,
diferensiyal, kontrol ve tork, E ve
| transformatorleri, endiktans
ileticileri, kapasitans ileticileri,
senkronize ileticiler;

Servomekanizma kusurlari,
senkron ayaklarinin ters
baglanmasi, ariza yakalama,

Bir fazli AC senkron motorlan teknigine
uygun olarak gahsgtirir.

Bir fazli senkron motorun o6zelliklerini, ¢esitlerini,
calismasini kavratir.

Bir fazli senkron motoru ¢alistirir.

Bir fazli AC asenkron motorlan teknigine
uygun olarak galigtirir.

Bir fazli asenkron motorun ozelliklerini,
cesitlerini, calismasini kavratir.
Bir fazli asenkron motoru galistirir.

Ug fazli AC senkron motorlari teknigine
uygun olarak gahsgtirir.

Ug fazl senkron motorun ézelliklerini, cesitlerini,
calismasini kavratir.
Ug fazl senkron motoru galistirir.

Ug fazli AC asenkron motorlan teknigine
uygun olarak caligtirir.

U¢ fazli asenkron motorun dzelliklerini,
cesitlerini, calismasini kavratir.
Ug fazl asenkron motoru calistirir.

Déner alan iiretme yontemlerini teknigine
uygun olarak kavrar.

Déner alan olusturma yéntem ve gereklerini
kavratir.

Kondansatér ve endiksiyon bobininin ddner
alan olusturmadaki rollint kavratir.

Kondansatér ve endiiksiyon bobininin doéner
alan olusturdugu bir fazli AC motoru calistirir.




Servomekanizma
Sisteminin Analizi

1. Servomekanizma sistemlerine
ait temel terimleri agiklama.

2. Servomekanizma sistemlerini
cahstirma.

3. Servomekanizma
sistemlerindeki hatalari
giderme.

Servomekanizma sistemlerinde gegen temel
terimleri agiklar.

Servomekanizma, ac¢ik ve kapali c¢evrim
kavramlarini, elemanlarini kavratir.

Acik ve kapali ¢gevrimli devreleri ¢aligtirir.

Cesitli  geri beslemeli servomekanizma
devrelerini galistirir.

Servomekanizma sistemlerini galistirir.

Senkro  sistem  elemanlarini,  gesitlerini,
Ozelliklerini kavratir.

Akim, gerilim  transformatdrlerinin  devre
baglantisini ve élgme igslemlerini gergeklestirir.

Servomekanizma sistemlerinde olusan
hatalan giderir.

Senkro sistem hatalarini ve dogabilecek
problemleri tanitir.

Hata bulma ve sorun giderme ydntemlerini
kavratir.

Ucak Elektriksel Giig
Unitelerinin Bakimi

1. Ugakta AC ve DC gii¢
olusturma.

2. Elektriksel gl sistem
elemanlarinin bakim onarimini
yapma.

Ucak Bakim El Kitabi (AMM) ve ATA 24‘e
gore AC ve DC gii¢ kaynaklarinin bakimini
yapar

AC-DC gl¢ kaynaklarini, 6zelliklerini, bakim ve
kontrol yéntemlerini kavratir.

Ucaklarda bulunan AC-DC gl¢c kaynaklarini
cahstirir.

Ucaklarda bulunan TR- invertdér-Acil durum
jeneratéri gibi kaynak ve doénusturdculeri
calistirir, test ve kontrol islemlerini gergeklestirir.

. Ugak Bakim El Kitabi (AMM) ve ATA 24‘e gore

elektriksel gli¢ sistem elemanlarinin bakimini
yapar.

Bataryalarin kontrol, bakim, sarj ve test
yontemlerini kavratir.

Batarya kontrol ve sarj iglemini yapar.

Ucaklarda bulunan TR- invertdér-Acil durum
jeneratéri gibi kaynak ve donusturiculeri
calistirir, test ve kontrol igslemlerini gerceklestirir.
Harici gu¢ kaynaklarini kavratir ve ucaga
baglatir.

Ugak Uzerindeki elektriksel glic devrelerinde
bulunan sigorta, salter réle, kablo donanimi gibi
unsurlarin kontrol, test, bakim, onarim iglerini
yapar.




UYGULAMA FAALIYETLERI/TEMRINLER

1. Elektromiknatis 6rnegi role/kontaktor calistirarak, sokiim-takim islemlerini yapar.
DC Motor ve 2. DC jenerator baglanti gesitlerini uygulayarak, ¢ikis gerilimini dlger.
Jeneratérler 3. DC motor baglanti gesitlerini uygulayarak, devir yoni ve sayisina etki eden faktorleri
test eder.
1. Osiloskop ile gerilim ve periyod gibi degerlerin dlgimlerini yapar.
AC Devrelerde 2. Osﬂoskqpta Ucgen ve kare q‘jalga elde eder. o .
i i e pas . 3.  RLC seri devrede akim, gerilim, empedans élgimlerini yapar.
Elektriki Biiyiikliikleri e e e
Olgme 4. RLC paralel devrede akim, gf)l’lhm, empedans oIgg_mIenm yapar. o
5. RLC seri- paralel (karisik) badli devrede akim, gerilim, empedans 6lglimlerini yapar.

1. Cesitli transformatorleri yiksiz ve yukli galistirarak; akim, gerilim, glic degerlerini
Olger.
2. Cesitli filtre devrelerini kurarak; giris-¢gikis egrilerini osiloskopta goérintuler.

Transformatorler ve
Filtreler

Tek ve ¢ok fazl jeneratorleri yikli ve yikslz calistirarak; akim, gerilim, glg

AC Jeneratér ile degerlerini Olger.

. 2. Ug fazli yildiz-Giggen baglantilari yaparak; akim, gerilim, glic degerlerini dlger.
é{?ﬁ;ﬂaﬂf EMK Elde 3. Sabit dogal miknatisli jeneratdru yuklu-ylksuz galistirarak karakteristik
4. degerlerini dlger.
1. Bir fazli senkron motoru calistirarak; akim, gerilim ve devir sayisini lger, devir
yonunu degistirir.
2. Bir fazli asenkron motoru calistirarak; akim, gerilim ve devir sayisini dlger, devir
yonini degistirir. Ug fazli senkron motoru calistirarak; akim, gerilim ve devir
AC Motorlar sayisin| Q!ggr, e
3. devir yoninU degistirir.
4. Ug fazl asenkron motoru calistirarak; akim, gerilim ve devir sayisini élger,
5. devir yoninu degistirir.
6. Kondansator ve bobin ile doner alan olusturarak, bir fazli AC motor ¢alistirir.
1. Geri beslemeli, agik ve kapali gevrimli devreler kurar.
Servomekanizma 2. Akim, gerilim transformatérlerini devreye baglar.
Sisteminin Analizi 3. Senkro sistem arizasini tespit eder ve arizayi giderir.

1. AC-DC Jeneratdr guc kontroll ve gerilim ayari yapar.
Ucak Elektriksel Gilig

Unitelerinin Bakimi 2. Batarya, harici gu¢ kaynagi, tr, invertdr sdkim, takim, bakim iglemlerini yapar.

DERSIN UYGULANMASINA ILISKIN AGIKLAMALAR

e Ogrencilerin arag ve gerecleri is saghgi ve glvenligi kurallarina uygun kullanmalarina yénelik agiklamalar
yapilmalidir.

e Zimre 6gretmenler kurulu temrinlerden okulun fiziki sartlarina, atélye ve 6grenci sayilarina ve seviyelerine goére
uygun olanlari segerek uygulayacaktir. Temrinler mutlaka tamamlanacaktir.

e Bu derste Ogrencilere yaptigi calismalara sinif arkadaglarina sunmasina firsat verilerek iletisim becerilerinin
gelismesi saglaniimalidir.

¢ Anlatimdan ve 6rnek galismalardan sonra, dersin 6grenme kazanimlarinin 6grencide pekistiriimesi amaciyla birden
fazla uygulama faaliyeti yapiimalidir.

e Bu derste, verilen goérevi yapma, sorumluluk bilinci, emanete sahip ¢ikma, zamana riayet etme, sakin olma,
kararlilik, is disiplini, temizlik, sabir ve 6z glven deger, tutum ve davraniglari 6n plana cikaran etkinliklere yer
verilmelidir.




