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OZET

Baslangicta, alternatif akim ve doJru akim makinalarinda
kontrol yontemleri karsilastirilmis ve bu Kkarsilastirmada DA
makinasinin kontroiu cok daha kolay ve kararliligi ylksek
oldugu gosterilmistir . Fakat DA makinasinin en Dbiyuk
dezavantajini kollektorin olusturdugunu unutmamak gerekir.

Bu calismada kollektorin dezavantajlarinin kaldirilabi-
lecedl ortaya konmus ve prensipleri ile aciklanarak DA makina
modeline sadik kalinarak kollektérsué . bir makinanin
yapilabilecedil arastirilmigs ve cozumler ortaya konmustur.

-3Statoy ve ‘rotor. sarim sekilleri yer degistirecek
boylece kollektorler hareketsiz Kisma aktarilacak.

~Her elemana’ akim giris cikisi gic elektronigi elemanlara
ile saglanacak bunu yaparken gercek anlamda DA makin§51nda
meydana gelen olaylar yapay olarak gerceklestirilecek.

—Tim bunlari bir kontrol Unitesi saglayacak bu kontrol
initesi rétor konum algilayicisindan sirekli bilg;_alacak.

—-Endiviye uygulanan sarim seklil ayni fakat statora
sarilacak.

Yukarida siralanan prensiplerin 1siginda yeni bir motor

dizayn edilmis ve pratik olarak gerceklestirilmist?r.



ABSTRACT

Presented study begins with a comparision of AC and DC
machines in terms of control ability. As it's well known DC
machines are superior by simplicity of their own control
methody. Beside this 1inherent commutation-related problems
such as the maintance requirements and safety is often
encountered in DC drives.The aim of this study is to design a
DC machine without collector and brush system.Instead a power
transistor « based electronic commutation is @ applied. The
following differences estabilished in order to build a
collectorless dc machine.

-By replacing rotor and stator it's ensured to transter
collectors into stator circuit.

—Commutation is made by power transistor switches.

-A rotor feedback is wused to control power transistor
in. a self synctionous sequence.

—A conventional winding system 1s used and wound at

stator.



ONSOZ
Yaptidim calisma fikir ve pratik olarak kendi dusince-
lerimin 1s1finda gelistirilmis yontemlerle ortaya cikmistir.

Bu c¢alismamda uzun yillar fazla bir deJisiklige ugramamis
dogru akim makinalarinin gelistirilmesi ve en biyuk olumsuz-
luk kaynagl.olan kollektor mekanizmasinin kaldirilmasi; yerine
statik gl¢ elektronigi elemanlarinin almasiyla dogru akim
makinalarina yeni bir boyut acilmistir.

Benzer isimler altinda yapilan dis Kkaynakli calismalarda
lic faz bilezikli asenkron makinadan DA makinasi karakteris-—
tigi elde etmeye dayanir yada iic faz senkron makinadan benzer
kKarakteristigin eldé edilmesi esasina dayanar.

Yaptlglm bu calismada bir DA mekinasi referans alinarak
gercekte DA makinasinda olan tim olaylar ve prensiplere bagla
kalinarak dizayn edilmis, kollektorlerin tim gorevi statik
elemanlara yaptirilmis, 12 kollektori olan b ir dogru akim
makinasinin ayni karakteristikleri elde edilmistir. Gelis-
tirilen makinada DA makinasi 1i¢in gecerli devir sayisl ve
moment'icin verilen tim bagintilar gecerlidir.

Bu calismamda fikir asamasindan pratik olarak
gerceklestirilmesine kadar bana moral ve destegini
esifgemeyeb Prof. Dr. Atif URAL , tez calisma hocam
Yar.Ddc.Dr;Nurettin ABUT ve calismamin basindan beri maddi ve
manevi destek veren calisma arkadasim Ars.Gor.Birol ARIFOGLU
na téﬁékkﬁfﬁ:borc bilirim.
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1.AA DA MAKINA KONTROL YONTEMLERININ KARSILASTIRILMASI

Asenkron makina kontroliinde iki temel kontrol ydnteminin
varligindan s6z edilebilir,bunlar skaler ve vektérel kontrol-

adur.

Skaler Kontrol : Bir buytklugin kontrolinde o biiyikliigiin
sadece modiulid ile ilgileniliyor, argimanlar ile ilgilenilmiyor
ise bu kontrol skaler bir kontroldir. Skaler kontrol ydntem-
lerinde gecici olaylara wve anlik degJismelere O&nem ve-—
rilmemistir. Ornedin . asenkron makinalarda akiyi olusturan
buytuklik akimin icerisinde gizli bir bilesen oldugundan
skaler kontrolde bunlar: birbirinden ayirmak mimkin degildir.

Oysa moment ;

"oldugundan momenti bafimsiz kontrol etmek icin akiyi ve akim
serbest uyartimli doQdru akim makinasinda oldugu gibi bafimsiz
kontrol etmek gerekir.

Vektorel Kontrol : Bu kontrol yénteminde sistemin mate-
"matiksel modelinin ortaya konmasi ve modelin c¢ikis Dbuyuklik-
lerinin giris biyikliiklerine ayri1 ayri bagli olmasi gerekmek-
tedir. 6rnegin momenti olusturan akim ve akinin birbirinden
bagimsiz olmasi gerekir yani akimi ayrica kontrol akiyi
ayrica kontrol imkanl saglamalidir. Her ikiside ayni giris
biyikliklerine baglllolursa birini degistirirken digerinin

sabit kalma imkani ortadan kalkar.Yukaridaki sartlar saglandi



ginda vektorel kontrol yapilabilir.Asenkron makinaya uyarla-
nan bu kontrol yonteminde ama¢, serbest uyartimli dogdru akim
makinasinda oldudu gibi parametrelerin bagimsiz kontrolind
saglamaktir.Anlasilacag: ilzere gelistirilmis en ileri kontrol
yontemlerinde ulasilmasi amaclanan hedef dogdru akim makinasi
kadar duzgin kontrol imkanlari yakalamaktir. Vektorel kontrol
teorik olarak ¢Ozim gibi gorinmekle birlikte c¢cok karmasik
yazilim problemleri ve donanim problemleri ,hiz problemleri
ve ideal giic .katl gerceklestirilememesi gibli problemleri
icermektedir . Bu durumda hi¢ bir zaman hesapladigimiz
buyiklikleri gercege vyakin olarak sisteme aktaramayiz.Ayrica
kompleks sistemlerde ariza ihtimalleri Dbasit sistemlere gore
yuiksektir.

Sistemde inverter katindakil elemanlarin calisma frekans—
larinin kisitli olmasi istenilen hassasiyeté ulasmaya engel
teskil eder bunun yaninda bu istenilen hassasiyete cikilsa

- bile en kiicik darbe frekansinin, sistemin kararli olabilmesi

i¢cin kontrolde kabul edilen parmak Xkuralina gore 1/10 u

zamanda mikroislemciye bilgi giris cikisi yapilma zorunlulugdu
vardir.

Hasasiyet icin cikilan yiksek frekanslar motorlarda ra-
hatsiz edici giriltilere sebebiyet verirken sargi ve mekanik
aksamada ilave =zorluklar vyiiklemekte, motorun omrinid olumsuz
etkilemektedir.Ayrica disik devir sayilarinda asenkron makina
nin 6zelliginden kaynaklanan rotor direncine bagla olarak
gérekli @omqnt iretilememektedir.

Biitin bu =zorluklar daha basit ve kararli kontrole yakin



olan dogdru akim makinasi iizerinde makinanin olumsuz yoénlerini
ortadan kaldirmak i¢cin calisma yapma zorunlulugunu dogQur-
mugtur,

Tezimde calistidim yontemde ses ,titresim,komiitasyon ve
ark.gibi kollektérdenykaynaklanan olumsuz etkiler kaldiral~
mistir. Bakim acisindan senkron makinaya esdeder bir bakim
gerektirmektedir.Kecllektdr dizeni olmadidindan DA makinasinda
olan bakim zorluklari ortadan kaldirilmistir. Sistem dijital

denetime aciktir,gi¢c katinda yilksekfrekans problemleri yoktur



2.DA MAKINALARINDA KOLLEKTCORUN GOREV1

Dogru akim makinalarinda enduviye enerji giris cikisa

kollektor araciligi ile yapilmaktadir. Kollektoriin bilezikten

farki akimin' tek yonlud olarak alinmasi vyada verilmesini
saglamaktir.Diger bir degisle akimin dogrultulmasini saglar.
Bir kollektdr dilimini g&z Onine alirsak zamana bagla
olarak ayni kollektdor diliminden pozitif veya negatif
fircalarin altinda olma durumuna gore akim kollektorden iceri
veya disari olabilir. Kollektor godrevi vyapacak elemanin
hareketsiz , akimi 1iki yonde iletebilen , ayni =zamanda
donme hizina bagli olarak ve gerektigl =zaman akimi endivi
sargilarina iletme 6zelligi tasimalidir. Doru akim
makinalarinda motor g&éz &niine alinarak ddnme olayinin nasll

meydana geldigil uzerinde duralim.

LA E




Motor dururken fircalarin konumu oyle secilsinki
l1letkenlerde olusan moment maximum olsun . Magnetik alan
icersinde kalan ve akim tasiyan 1iletkene etkil eden kuvvet

Biot Swartz kanunu geregince

Foved dalb Bl 0 s b (2.1)
olarak verilir.Kuvvetin yonu sag el kurali ile tespit edilir.
Bu kural geregince ¢izilen kuvvet vektdrlerinin olusturdugu
moment bulunabilir. Bu momentin endiivi hareketinden bagimsiz
olabilmesi 1icin fircalarin konumu deJismemelidir. Soyleki
donme hareketil basladiginda fircalar sabit durdugu icin akimi
tasiyan 1i1letkenler deJismekle birlikte kutup altindaki
iletkenlerin akimi tasima yonleri wve iletken guruplarainin
konumu degismemektedir cinki endiuvi Uzerindeki akim ydnleri
sabittir yani faircalarin yeri sabit oldugu icin bobinlerin
konumu deJisse bile simetriden dolayil , meydana gelen
‘kutuplarin yeri deJismemektedir . Endivi alaninin konumu
fircalarin konumuna bagli olup hareketten bagimsizdir. Boyle
olunca endivi dondiuk¢ce moment olusumu devam etmektedir,
sireklilik arz eder. Fakat hiz arttik¢a endilkklenen elektro
motor kKuvveti artacagindan U-E farki kicllerek daha az akim

ihtiyaci olur buda motor momentini azaltacak yodnde etkiler.

3.KOLEKTORSUZ MAKINAYA GECIS

Bu bolumde klasik dogru akim makinasinda gerceklesen tum

hareket ve olaylarin bu makina g6z Onune alinarak yapay



olarak ayni olaylarin nasil gerceklestirildigi anlatilacaktir

Bir dogru akim motorunu goz oOnidne alalim ve bu motor
serbest uzayda. .disinilsin , motora . enerji.. wverilip milini
kilitledigimizi farz edelim. Bu sefer govde milin etrafinda
donecektir, govdenin mile uyguladigdi moment milin govdeye
uyguladigina esit ve =zit yonludir. Bu doénme esnasinda
kollektorler hareketsiz fircalar hareketlidir . Demek Kki
kollektor sabit futulug:  faircalar. . kutuplaria  .axns hiaoda
dénddrdldﬁgﬁnﬁe benzer nitelikte birhareket elde edilebiliyor
Tasarimimizin hareket noktas: tamamen bu ©6zellige dayandiri-
labilir. Olayin matematiksel izah:i icin asagida ki vektor

takimlarindan faydalanabiliriz.

\ WK : Kollektorun donme
4 hizi

Ry
x\'@?_‘\ 77X Fircalarin Konumg

=
~ Kutup Konumu

Sekil @)



d + g d,qg : Wk hiziyla donen eksen

a4+ B a.Pp ¢ sabit eksen

e : Kutup konumu ile fircalar arasindaki elektriki aca

Wda : d ekseninin a ya gore bagil hizi

Wad : o ekseninin d ye gdre bagil hiza

d ekseni referans alinirsa;

Kutuplarin d eksenine gore hizi,firc¢anin kollektdre gore
Rgrl hizy, Qrtl skutbun fircaya gore bagil hizi yazilabilir.

dee
it S e T R SR SO N et B I . Ny 1 £33%)
dt
e - ISR SR S C T SSC PRI iRy, - LS 23 4)
6zdesliginden, Ge sabit kabuli ile, formil (3.1) den;
WS o O i i, v et ens e AR (3.3)
(3.2) 6zdesliginden;
Vb RG] ey e i A e e (3.4)

Buradan ¢ikan sonu¢ d ekseni referans alinirsa ve ©e
sabit ise ,fircalar ve kutuplar hizlari esit ve kollektorin
dénme hizina terstir.Boylece sabit kollektore gecis sartlaria
ortaya caikar.

Dogru akim makinalarinda vektorlerden dean1a51id1g1
izere firca ile kutup arasinda sabit aci korunmakta,kollektor
ise bunlara gore Wk acisal hiziyla donmektedir. Makinada
olusan moment ise,fircalar notr eksende oldugu kabuli ile

T g ¥R LR SRR IRE S SRR L e GRS S {3:%)
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Bu prensiplerden hareket ile momentin surekliligi i¢in
© 'nin sifirdan farkli olmasi, momentin salinmamasi icin de
sabit olmasi gerekiyor. Kollektdore gore bir hiz tanimlanacak
olursa kutuplarin doénme hizi ile fircalarin dénme hizi ayn:
fakat faz farklidir ( her 1ikiside klasik makinada goévdeye
baglidar ) . Bu -faz farkida ®e'ye egittir. Simdiye kadan
yaptigimiz incelemeler ile kollektorsiuz dogrﬁaklm makinasinin
temel prensiplerini ortaya koymus bulunuyoruz. Bundan sonraki
kisimda bu temellerden hareket ile makinanin gerceklesgstiril-
mesil anlatilacaktir.

Kollektorin sabit fircalarin hareketli olabilecedini
gostermistik simdi endivi ile endiktorin yerlerini deg@istir-
digimizi distinelim . Kutuplar hareketll endiivi sargilara
hareketsiz olacaktir. Endivi sarimi stator Uzerine sarllip
kollektdr uclari disari cikarildiginda kutuplar ise bilezik-
ler ile elektro miknatis veya sabit miknatis yapilabilir.

" Farcalar c¢akarilan kollektdor dilimleri ilzerinde yukaraida
prensipleri konulan sekilde (kutplarin hizi ile fircalar aym:
hizda ve © fazfarkli ) hareket ettirilirse ; bu hareket icin
rotor konum kontrolii zorunlulugu ortaya ¢ikar. Farca rotor
konumuna bagli olarak belirli bir hizda kollektorid taramakta-
dir. Fircalarin yaptigi bu isi giicelektronigi elemanlari ile
yapmak mumkindidr.Faircalarin yerini alacak eleman akimi her
iki yonde iletebilme 6zelligine sahip ve kontrol sisteminin
belirledigi anda akimi kollektorden iceri veya disari alabil

melidir.
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4 .KOLLEKTORUN GUC ELEKTRON1GI ELEMANLARI ILE TASARIMI

T — o ™
{ l_‘b"x_‘ { l,*T {14 { L}k‘._
(K <) (e K
\____:- N N T 3
e pres s e
{73 { ""/ Lk} (k ’/‘&

L‘. fon, 1 2

A R W) N W p’ WY,

w-._’%“"“ 3 : S Nort?

Sakil @.4
Sekil @.1)

Sekilde goriuldugu gibi bir kollektor dilimine pozitif ve
negatif baradan yari iletken elemanlar ile baglanti saglana-—
bilir. Sozkonusu yari iletkenler burada transistor olarak
secilmistir.Her dilim icin bir ¢ift transistor kullanilmistir
ve transistorlerin‘’ biris PNP ‘digeri NPN olarak secilir.
Misterek kollektorleri uUzerine lamel Dbaglantisi yapilir.
Buradaki ama¢ transistorlerin endivideki olusan gerilimden
etkilenmemesini saglamaktlr.Transistbrlerde emiter Uzerindeki
yikiin transistori kesime zorladigi bilinir.Uzerinde calisilan
motor 150 watt guclinde calisma gerilimi 50 volt,dort kutuplu,
her t aninda bir fircaya karsi dusen eleman iki dilime basmak
tadlf.Béylece her t aninda - akim doért dilimden girip dort

dilimden c¢ikmaktadir. Boyle olunca cekilen akimin 1/4 'u bir

)
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transistorden gecmektedir.

IncwoR 7P - 150 L0050 =3 Bper - o s o e 5

Bir transistorden ge¢en akim ;
ey o= In / 40, IO RmDer: el i -2
dir.Secilen transistorler bir devir sayisinda bu tasarim ic¢in

bir kez devreye girip t/3 kadar siire devrede kalip cikarlar.

N

1 2 3 4 S b 1
s R SR
r‘\‘ \"\‘ \ YL H\\ AN R W\ o '\
MU
: AR
TA3 NI
A
A SRR AR
T34 :‘ N \ \\\-‘ \
AT
TaS A AR
L & D95 \""\\\\'\"\‘\‘ )
MMM
AR
e AL
2 : AT
D .
AN A RRELLER
N AN

R
LAY
ELRAR

Q'\\\‘\ \\\:\ N \SQ\\

o R R

T8 '@&\&\\;\\we\\\;&; \
DR R

TAL0 \ \
.\
TAl2 \ \\\ \\\\\\\

Imot (A}

Imot= 3 ITAi
=1
Sekil @.2)
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5. TASARLANAN MOTORUN GCZELLIKLERI

Stator oluk sayisi (X) fnd
Kollektdr sayisi (K) Bl
Kutup sayisi (2p) : 4
Paralel kol sayisi(2a) : 4
Sarim sekli : Ozel
Seksiyon sayis(5Sk) ey

b 4 : oluk adima

£ 5 : PaArca adlml

X! : indirgenmis oluk sayisi
u : girig sayisi

L roperinegy Sleriadamn

XA1Z¢ o Baranc gari o adim

Y2 :- ikinci ileri adim

¥22° : ikinci-geri.adim

Hesaplamalar ;

Yx = X' / 2p =12 / 4 = 3 (1-4) oluk adim1
u=2a/2p=4/ 4 =1 girisli
YE =K /2D nu=12/8~-1%2

tki farca arasi bosluk 2 lamel.
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7.STATOR SARGI HESABI

6cm

Rotor capi v -y 601n

Rotor boyu R T 1 ) | 3, 8em

Roter dag yviizeyi - S

Kutup basina disen yuzey : S'
Enduvideki toplam iletken : 2

Doluluk orani : 0,75

Endiklenen EMK: E

Magnetik aki yodunlugu : B (gaus/cm2 )

Magnetik aki : @ (gaus)

Rotor devir sayisi : n (devir/dak.)
S U TR e N L AN G RS g S R s s R M s & e
2
6 = 3. . 76, 358 e L obiem
2 :
S mg ey o h ) 4= 17,9 em/ ROBUD e LR
SR e T SR N B e R R s R R L {7.3)

R e T TR T S e ST
E = 40volt igin;
Z =-119%8ipir
Her olukta iki bobin yani var, ikl bobin yanida bir bobine
karsilik gelir oyleyse oluksayisi kadar bobin var(24).

Bobin sipir sayisi = 1191 / 24 = 50 sipir



8. KUTUP PB&GLANTI SEKLI
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: A - B KESIDI
ROTOR ON KESIDI

Sekil (B.1)
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9.ROTORUN SABIT MIKNATIS OLMA DURUMUNDA ALAN ZAYIFLATILMASI
Qe : enduvi alani
@k : kutup alani

©e : firca kutup arasi elektriki aca

AMoe

Il
m
p
L
&
I

Bu durumda alan zay:iflatilmas: yapabilmek 1icin ©e ' nin

degistirilmesi tek cozimdir.S5oyleki ©e arttirilirsa ;

Q=

T
1

2K

£
I
Y

i

Sekil (9.2)

net aki = Ok — Qex olur bu durumda net aki azalacagindan

alan zayiflatilmis olur.Bu da firca kaydirarak olur.



18

10 .KONTROL DUZENI

Gorevi : Klasik dogru akim makinasinda fFargalarin
yvyaptigi dagitimi glic elektronigi elemanlarinin yapmasini

saglar.

Tasarlanmasi : Oniki kollektorlu dort fircali kollektor
duizeninde c¢alisma durumlarinin belirlenmesi asagidaki
tabloda gésterilmistir.

A : Lamele akim girisini

B : Lamelden akim cikisini
gosterir. Ornedin 7A yedi nolu kollektor dilimine akim girini
gosterir. Bu tablonun olusturulmasinda klasik DA makinasinda
kollektdrlerin bir kollektdr referans alinarak adim adim

hareketinin izlenmesi sonucu ortaya cikmistir.

TABLDO (10.1)

1 2 = & i & £ & el s ks o ey

A BIA BIA BIA BIA BIA BIA BIA BIA BIA BlA BJA R
iR X X X X R X X
2 X ® X X £ A X X
A # % ES A X 4 X X
&4 X % X X X A 4 X
o X % X X X A X X
kX k4 ® X X X X X
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Tabloda verilen elemanlarin tetiklenmesi icin gerekli
olan lojik fonksyon diyot matriste gosterilmistir. Sistemin

periyodu alti olarak tespit edildi.
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TABLO (12.2)

Sistemin Calismasi : Rotor konumu baslangicta set edilir
Bu konum referans alinarak rotor izerine yerlestirilen konum
kontrol mekanizmasi sayesinde tetikleme sirasi kontrol edilir
Boylece motor nekadar donerse fircalarda ayni oranda doénduriu-
lir. Rotor dondiikkce firca konumlarida ayni oranda donecektir

bu ise sirekli calisma icin gerekli bir kosuldur.




11.ROTOR KONUM KONTROLUNUN GERCEKLESTIRILMESI
Bunun icin lzerine 12 tane delik acilmis bir disk ve bir
adet optointerrupter ' dan faydalanilmistir. Rotor set
edildikten sonra her darbe lojik karta ulastirilir.Lojik kart
bunu degerlendirerek rotorun yeni durumunu kestirir bu yeni
.duruma karsilik gelen yari iletkenleri aktif yaparak kontrolid

gerceklestirir.
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12 .TASARLANAN MAKINANIN MEKANIK OZELLIKLERI

Stater : 0,35mm kalinliginda silisyumlu sac¢lardan imal
edilmis.
Rotor : Yumusak demirden

— 38mm boyunda
— 60mm capinda
- dort oluklu
= dort kutuplu
— mil uzunlugu 200mm

- mil ‘capi lomm
Bilezikler: Pirincten 3lmm c¢apinda 8mm genisliginde

Rotoer konum kontrol diski : Pirincten 31 mm capinda 2 mm

genigliginde 12 delikli
Fircalar ;. Karbon: ,iyataklari «prine
Geri besleme elemani : Inferruj optointerrupter

Glic¢ kati : 78 X 150mm siyah aliminyum soJutucu Uzerine

monte edilmis 12 darlinkton transistor cifti

Kontrol karti : 1ki karttan meydana gelmis 24 c¢ikisla

lojik unite.

Bobinaj : 0,65mm emaye bakir tel



13. SONUC

Biz bu calismamizda, mikemmel bir makina gerceklestir-
mekten cok, prensip olarak boyle bir makinanin calisabile-
cegini ispatlamak istedik,calismanin amacina uygun olarak bir
prototip devre gerceklestirilmis , bu anlamda basarili
olunmusturn I

Sozkonusu prototip'in fabrikasyon bir yapida olmamasi,
statorun bir fazli AA motorundan bozulmus olmasi sebebiyle
oluklarin genisligi orantili degildir,yardimci ve ana sargil
oluklari farklidir. Bu nedenle sarim sayisi en kicik oluga
gore ayarlandigindan motor gilcinin biyuik Dbir boliumiinden
yararlanilamamistir. Motor birtek yatak Uzerinde dondigiinden
ve yataklarda Dbosluk oldugundan.rotor-stator arasindaki hava
arali1i1gini uzak yapma zorunluluju dodmus, buda fazladan amper
sarim gereksinimi dogurmustur.Ayrica yataklamanin kotid olmasa
sirtunme kayiplarini arttairmistir.

Bunun disinda elektronik komitasyon mikemmel denecek
seviyede gerceklestigi ve akimin sirekliliginin saglandig:
gdézlenmis,uygulanan yodntem iyi sonuclar vermigstir. Elektronik
kollektor, klasik kollektdriin tim dezavantajlarini kaldirdiga
gibi, tim 1islevlerini Xkusursuz olarak yerine getirmektedir.
Bu yontem istenilen giicte makinalar vyapmayida mimkin kilar.
B prensiple: ¢caligan motorlar . DA -"moterlarina - ihtiyac
gosteren tim elektrikli tahrik sistemlerinde . bliyik gicli
step motorlara ihtiyac gosteren yerlerde kullanima uygundur
ve ¢ok kisa =zamanda bu yoéntemin daha da geliserek,uygulamada

arzu edilen yerini alacaktar.
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