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ACIKLAMALAR

KOD 523E00326
ALAN Endiistriyel Otomasyon Teknolojisi
DAL/MESLEK Alan Ortak
MODULUN ADI PLC ile Sistem Tasarim
MODULUN TANIMp |BY moditdtem cadzamimrni rbidgi ve
beceril eriong rveenrmel dmagti e rbyia
SURE 40/32
ON KOSUL PLC' de HanodrulleiGnie al mi G ol m
YETERLIK PLC’de sistem tasarimi yapiT
Genel Amac¢
PLde sistem tasisiz 1 m yapab
MODULUN AMACI
Amaclar
1L PL@e sens&n nbadglo@gmtur ol a.r a
2 PLC' dat éakt Bagl adogdru ol ar
e Donannm: PLC devr e el ema mlrarkia,t
SRV ) V1= el ektropnémati k dene seti
DONANIMLARI P y ’
Mo d Ul i¢cinde yer alan her
6l ¢cme aracl ar i il e kendini i
OLCME VE Ogretmen modil sonundaméllic
DEGERLENDIRME |([dogyanl!l 1 G testi, boGl uk dol
mo d U | uygul amal ar | il e kaz
Si zi degerl endirecektir.




GIRIS

Sevgili Ogrenci,

PLC  de sistem tasari1 mi tdekmrsol djliel eernid Uasltan

ol an devre tasari m ve devre tasari mnda kul
teknolojiye ait temel vyeterlilikIlerdi kazanac

Gunl ok hayatta si kc¢ca kullandi g mulir akt 0at
Gekilde kull anabileceksiniz. Ayrica tasar 1 mo
ve buyukl dkl erinin ne oldugunu, aralarindaki

Bu modudal & baGari1 1l bir Gekil de tamaml ad:!
alani nda sistem tasari mina ait proplemleri ¢ 0Oz






OGRENME FAALIYETIi-1

AMAC

Sensybarpi | ar i1mag lldamtemii ,p araylz devdelgemnui ni
olarak yapabileceksiniz.

ARASTIRMA
1] Cevreni zde, i G yerlerimdeenwngo0rglier itk d¢e
yaptlarirni araGtirini z.

0] Edindiginiz bilgileri o6gdgretmeninizle ve
_ Sensor, makinenin hareket:i i¢cin gerekl:
Gnsanoglu g6z ve Kkwunaksahibpt idruywe obbwgamd @anl a
nelerin oldudgunu, kendi sine neyin yakin old
dur mak ve gerekli olan tedbirleri al mak mimk

organl ari nn nsgregoémleedfarkahi ptir

1.1. Sensorler Hakkinda Temel Bilgi

Ardi Gtk kontrolde <cisimlerin yer degi Gt i
kontrol edi | ir. Cisimlerin da zakkisne!|deddeigliGilmi
kendini gdo st er i r . Bu bol tmde sinyal konfiguras
acl kl anacaktir

1.2. Sensor Tanim

Go z , kul ak, der i, burun,i rdivle ibnus aduwoygu umrug
g O r duyar , dokunur , .k oGnlsaarn ovjelga rabta radluiyrh eo Ge k| i
sesi, basinci, tsacdiakhi §sede&roknu Payzveelor lgiam | &
kullani m i 1 e ki Ghordrd ledilird a \Sreaars 160Gl ®m uni desgomodr gan
benzer, mekani ki har eklegi liegriinn geelrdeek | @ d ioll naens i bnid e
son der ece oO6neml. bi rAGgéreédaksiaht abi o insanogl!l ul
sensorler arasindaki .kar Gil aGtirmay1r gdsterm



Duyu Sensor Tespit Etme Sekli Cevirme Teorisi Sensor Aygiti
Organi
Kadmi yum g
Goz Foto se|l Gt kl andi|Fotosel celFoto trans;s
Foto diot
Piezo elektrik Piezoelektrik element
Kulak | GGi t me Ses basinjceviri Piezo dir e
Mikrofon
Basi ng yer | Piezoelektrik element
Basma s|Basing dedi G+ Elektmke| De §i Gme mi
enerjisi U
Dokunma Dokunarak ya da|Ac¢ Kapal i Mikro anahtar
Deri sens Or U] dokunmadan
DirefAc¢SI ca
Stcakl i1 |Srtrcakl 1k Termoel ekt|{sensor i
sensor I s |
(Thermocouple)
Termi st or
(Thermistor)
Nem sen|Nem orani|Mol ekil c¢e Seramik ne
Burun | Gaz s e n| Gazkonsantrasyonu | Mol ek ul ¢elYar i il e
sensdr
Serami k g4
Gyon YUk aylrrnGyon sens
Dil Tat sen|Enzim seckcili Enzim sens
Mikrop Kimyasal reaksiyon | Mi kr op s et
(iyon secgi
Mikrop  enzimlerini
yok etme
Tablo 1.1: Duyu organlari ve sensorler
Sensoér, da zkikmedsgla bir degsiinyaGaeguddakiGt
el emaQendllikie. doni Gt ar Ggeni ki myaé akrm.gi bi

el

e k



Sinval gevirme devresi

Girig D énisim Cikig
Fiziksel deger i . .
Kimyasal deger Sensor Elektriz sinyali
Kuvvet Euvvet sensari Volta)
Hi= Hiz sensori Aloim
Scallilz S1caklil sensorn
Isik Isik senséri
Iyon Iyon sensori
PLC ve ©bilgisayarda tutulan verilefrakao”
sensodorden c¢1 kan sinyal formunun binary ol ma:
ylizden, geéemedkt ol arak PLC'ye baglanamaz. S
dur umda, sensorninsial adiojgi talbamver® y®ongevr b d
gercekl eGtirilir.
Sinyal ¢ evi r mgrafikte@loesmie rd Ganj 1Gd a ki.
Olgilin _ ol gensir .:. Eaydirmal ) Olgeklem | | AD wlp  FLC
deder sEWTE e devresi CEVIrmE i
dewresi dewr es !
i
i
i
i

1.3. Sensorlerin Kullanimm
1.3.1. Harici ve Dahili Sensorler

Robot, monta | i Gl emi ndemoknulalpacrgulpdpibdricradaarve n Ge k|
kar akt erainstmagiindit r . Aol urzwemapaai $ydrounu, b Ul
tanit mal 1 dir. Ma k i tneep | ad/ita@arki dkaenn dbi | kga f ceirn i k
zamanda kendi i¢c durumu ile bilgiler:i de bi
sensO0rl ere d&kinlsiorverhadiciveri |l mektedir.



1.3.2. Temash ve Temassiz Sensorler

Sensoérbhygacaglgfizi ksel degi Gimi temasl 1 v
ayrilr.

1.3.2.1. Temash Sensorler

Ol cul i nesneden sinyal alirndir grnda bu si.
nesnenin pozisyonunu anl amardeaniknuléetakniislitni. gTie
vemut |l ak déniGuimiBgerkekl|l avsaieandy k&t hanmasr aa
yoktur ( tr et i md e .Budladfaydad 1 g intoik)t al ar 1 &g e sneniBy@in un y an
nor mal yeemadkegi taradatla¢dianideda vardir

1.3.2.2. Temassiz Sensorler

Bu, nesneye dogrudan degi |l de dolayl i1 yoén
sensdr ile kiyaslandi ginda c¢cevrenin etkisini
nesnenin dudummerah&Gsigziede ayarl ama yapmak
0l ¢mede kullanil an bir tar termometre ol an
gbobsterilebilir. Ortamdaki I Gir k ve el ektr oma
sensor vawprhandeGi g, ses UuUstd dalgay!, el el
nesnenin pozisyonunu ve hi zi1ni 0l ¢cmeye yar a)
bu sensdrlerin avantajlari ve dezavantajl ar.

Yk i:Geemdreidiile dhesdmunun degi Gtiril mesi

Konu Temash Sensor Temassiz Sensor
Cevrenin etk|Cok fazl a Az
YUk i Gl emi Cok fazl a Az
Kur ma esnek.]| |Sabit BagiI msi z
Avyarlama Ureti mde Kurmada

Tablo 1.2: Temash ve temassiz sensorlerin avantaj ve dezavantajlar:
1.4. Sensorlerin Secimi ve Karakteristikleri

Cok farkli tdrl erde ve dedgi Gs &r lgearl 1 Ganad 1
kul | anmaenwgmacceivnab1 ver en o esnesgirl rhelnigdisri. i s e

Gl k ol arak amaca ul aGmak giugian khairsag e dvielreicl e
Bundan sonr a ger ekl i ol an sensor secil mel
kull anit I abilir



Olgmearahgn |(TiUr ine bagli1 ol arak her bir s
Genel de geni G 61l ¢cme rmrdid g rgu Inwa(
degi |l di r .

Toplam Genel de, o6l c¢culen deger ve hat

dogruluk Dogruluk, hata miktaritnin | im

Belirleme Belirleme, Ol culecek dedge n

Hassasiyet Giri G degerinin ¢i1 ki G degerin

Cevresel Sensériun yerleGtirildigi her

karakteristik karakteristik ol ar ak dl andir

Frekans Giri G, frekans t igcrilker@ nddeejre rbiin

karakteristigi frekans arakteristigi olarak
gibi)

Gegici Gec¢cici karakteristik, giriG s

karakteristik sensdr ¢1 ki1 Gi bunu izlie@ededge
degi Gi mi esnasinda ol maktadir

Reproducibility |Ayni1 giri G degerine kar Gr sdair
“reproducibility” olarak adl a
degerde ol masi, sensor Ungekaleik
zaman ayni giri G ic¢cin ayni ¢l
kaymasi durumunda bu durum s

Histerezis Ayni giri G degerine ragmen bu

(Hysteresis) degder il ydoer aizsael bu durumdaki ¢
adlandiri |l r

Dogrusallik X giriGi ile Y ¢r ki Gt dogrusa
Dogrusal bir hatti gdster medi
de dogrusal degil dir.

Tablo 1.3: Sensor seciminde degerlendirme konusu

Sensorin konehada@ml yeduiums urOranredjda m, bisreins 6

titr ®@il mnWugu bi rgearleakniar ssee ts aedtenceek senso6ér an t
ol masi1 yet mez, bulnduwduyakadalm snéim&kdohéd mt kbne Ga
kar Gi  ls@gl iamsma

Uygun bir sensodériu sec¢cmek i c¢iamr adllgrha galnan id
etmek gereki r fakat bunun vyaninda kabul edil ebi l
karakteristlkleri, yaGam Oomrida ve saglamli g da

1.5. Sensorlerin Nesneleri Algilamasi

Robot kol |, O6nceden belirlenmi G bir har eke
alaninancdk@aya csaltni@aeadkaolarsairn bu al ani
robot kol u cal i1 Gtigermn molkotrdmrnimaree ldaaits lail aonl i d
gor me semedhrsd®r()f dtac aliamelaet ayigné achurdar ul ac a

7



Sensorl erin neshleilkealieradegn | knamassn ma kit eve ot C

amaclari1 ile kullani |l maktadir.
AGagirdaki sensdrler, nesnmeler.i al gr I amak |
u Mikro anahtar (Micro swich)
a Foto elektrik anahtar (Photoelectric swich)
u Yakl aGim anahtari1 (Proximity swich)
a Gormensorida (Foto sensor)

1.5.1. Mikro Anahtarlar

1.5.1.1. Yapisi

Mi kro anaht ar , el ektrik devresini acmak v
anahtardir. Mi kro anahtarl|l arda konkapakd ar ar a
i Gl emir aknigealcae k!l eGtirilir. Kontaklarin konur

Sekil 1.1: Mikro anahtarlar

AGaglr dakionGagi h ani degdgi Gi mi ni goster mekt
durumda COM il e NC kontaklari1 irtkbaGtidinde
hareketik ont ak NO kont@@OMai Itee Md@ leamroandtia kil ratrii bna
acltl i p kapanma hirzi1i, mikro anahtara yapitl an

¢ ahy trrma pargast

COMortakng) COM({oatakmug)

Sekil 1.2: Ani hareket mekanizmasi

8



1.5.1.2. Kullanimi

AGag) dalki r@dlitl kol un hareket alaninin 120

gi bi mi kro anahtarda da bir I imit noktasi Vo
kolun hareketind e n do!l ay baskni knuy guwlnarhdiagn mdakont a
degi Gttiimrecvee boéyl ece sinyal de goénderil mi G o

mot or dur acaktiirn.deBeloibrotti Ilgeinv emndligediirgc Geki | de
Hareketl2®r

El
p
Ko Dirsek
A B
Sekil 1.3: Mikro anahtar uygulamasi
A ve B mikro anahtarlari1t bkeéeirbbatrkolun |
1.5.2. Fotosel Anahtar
1.5.2.1. Yapis1
Fotosel anahtar, I G k yayan ve 1 GiIr k alan
kull anit | an kontaks1 z bir anahtardir. Hi z 11
guveni |l ir| istikleregsahiptir. kCatroankateeyneik kaizaimi1 mi ger ek
Fot osel anahtarin 1 GiI k yay arhangi éir nesg1 § I al
girecek olursa bunesnet ar af 1 ndan 1 @mla Yan s Gt ikl anti akkttairri n
gor e degi Geklti k. g8st edreedgci Gi me gor e fotosel
pozisyonunu, durumunu algrlayacaktir.
AGagi daki Geki |, iletim tipioftoselsebanamta
teorisinivee |l ekt ri k devresini gosterir



Meste Mesne
Istk Tale alan
Fayan - 1 elaman /% Istle dlan
Ik elaman
yayan
Terminal I Terminal
Hetim tipt Yanatma tip

Sekil 1.4: Fotosel anahtarin ¢calisma teorisi

=

o

— LED [; Fototransistor

Sekil 1.5: Fotosel anahtarin elektrik devresi

1.5.2.2. Kullanimi

Fotosel anahtar kullanirken aGagidaki nokHt
u Fot osel anahtar vekgk@abbelvamal ai ¢ci ayiyia
yap! | ma@aosiedli r anahtar a ait kabl odaki
hatti ndaki enerjinin manlyietj kbal aaedaedhl
boriunden yapi |l an kabl.olama ile go6étioardal m

oo oo

Fotosel am&kht admand@a@ d«koymaktan kaci nil
Cok teozd @i rnwd1 r uranortanglam z b ul und

Suveyad si1 ¢crama i hti mal. ol an yerl er
GuineG 1 Grgktgobardk c¢cok fazla 1 Gi ga mar
Fotosel anahtar, izin verilengeril i m ve s c aiknde& kwelgleadielrma
Fotosel anahtar, monte edildig i yerden gev Ge ke coedka k d laumra
kayacaktir. TitreGime kar Gi o6énlem al i1 nn

10



AGagi1 daki Gekiller fotosel anafte&rsn Jln 1k B |

yansitma tipi senso6r il e gejceekn,larlbbral mrti pay
il e si1vi mi ktarirni algitlamaya doéniuok bir sist
gIm —
T T
— T
—— o “
T T \\@

Sekil 1.6: Yansitma tipi sensor Sekil 1.7: iletim tipi sensor

1.5.3. Yaklasim Anahtari
Yakl aGim anaht &kroint adbbhayl IONo lelaktroalkfhiF yapt |
sensordimanaMelaniak i yédkkekablandugundamir, vy
sudan etkilenmeme ve patl amaya kar Gi kor uma
Senso6rl er c¢cal 1 Gma ktsedkr iflrerkiames |l gdrseal tknt m t i |

i p ve f ot osreed stiinpif |oalnndaykae kil madsi Imi mna6Geéael de |
ekansl i1 salinim tipi ve kapasitif tip sens

1.5.3.1. Yiiksek Frekansh Salinim Tip Sensorler (Endiiktif Sensorler)

AGaglr dakipt@&khki Isemws 6tritn bl ok diyagramini g

11



Iggllananak metal nasa::e|
/" Manyetik alan n

5
£y

[V aksek frekansh salinim]

Cymoscope *

IDE_lga gelkli df_'zzenlemel

Sekil 1.8: Endiiktif sensor blok diyagram
Salinim devresindeki salinim bobini, al g
yakinma met al nesmal o hmad mely d 2 a mzesne dddbirec e kKt i r .
yakl @qGhdba ineesne Uzerinde, elektromaakemi k en
dol aGacaktirs.al Buir nselbelpil @i nin béypedansial ant
duracaktir. ,BanGekinal detaénsésnenin olup ol ma

* Cymoscope (Makine veya gerece ait el ekt

Sekil 1.9: Yiiksek frekansh salimim tipi sensorler

12



1.5.3.2. Kapasitif Tip Sensorler

Yandaki Geki l kapasitif sensdoridn bl ok diy:
Kapasitif tip yaki a Gt m anahtar i, yiuksek frekansl |
frekansl i el ektri k al ani Gretebilir [Birkacg
kadar] . Bu yiuksek frekansl elektri k alani,

aral 1 g1 standart syeakilyaeGynim a@aarhstaa rk a pcaad iltGafc a k t

Pl astik, kagirt, agac¢c ve bazi sitvilar gibi
il e algil anabilir.

Sekil 1.10: Kapasitif Sensor

Algilanan nesne  [-iL_-
é% Elektrot plaka
Yiiksek frekansli salintm
Cymoscope

v

Dalga sekli diizenleme

v

Cikis devresi

Sekil 1.11: Kapasitif Sensor Blok Devresi

13



1.5.4. Gorme Sensori

GOr me sensor o, goridntd bilgisini al g1l aye
kull ani |l ar ak yapi |l an CCD (charge coupl e d
teknol ojisi, bil gi samidgibGotr diknrsoelnosjoirsti iillee chiisril

boyutu, adedi abilib. bilgiler algilan

1.5.4.1. Yapisi

Gorme sensdr i, aGagidaki el emanl aritn birl
0] Denetleyici

u Kamera

0] | G k kaynag!

0] Monitor

1.5.4.2. Uygulamasi

AGaglri dakiurGakipgozilkwsonda ol an yani egi k ¢
Kullanimni gbé6sterir.

131K
U
7
D=
H\"‘m
Eamera Elr
Denetleyici an
Sekil 1.12: Gorme sensoriiniin yapisi
1.5.5. Harekat Mesafesini Algilayan Sensorler
Hareket mesafesi ileilgilit am bi r t anipno zyi sskytounru., Fa kzat, P\
ve basinci i Gar et eder . Bu bodl 0 mdnecektrhar eket |

1.5.5.1. Yer Degisim Sensorii

Mekani k donani mlar i1 n kontrol tnde hareket

hassasiyetle belirlenmae®igi Banmesndritddi kul |Baun 1 d rad
degdgi Gim sensodr G, dogrusal hareket sensor i Ve
stniflandirril abilir.

14



Dogrusal fark geviricist
Potansiyometre

Girdap akimi yerdegigim sensérii
Elektromanyetik indiksiyon ile slgi

—E Manyetik élgi

Dogrusal hareket senséri] ——

Fotoelektrik élgu

Fotoelektrik yerdegigim sensérii
Dénel fark geviricisi
Potansiyometre

[Dairesel hareket senséry — — Firga tipi

Dénel kodlayict —E Fotoelektrik tip
{ Manyetik tip

Puls treteci

Yerdegigim senséris
£

Sekil 1.13: Yer degisim sensoriiniin siniflandiriimasi

1.5.5.2. Donel Kodlayic1 (Rotary encoder)

AGag! dak bl dieddurobotire feir ek et | er i ni Kocaretir otl iret
sensorler vardir
Robot , her ekseninde noatroar at asna hd Ipariak vGssrt
bu motorlarin ¢ok iyi bir Gekilde kontsradl ed
hi1 zi1ni algirlamak i¢cin sensdr ol arak donel k
donidG yonda, baGl angi ¢ noktasina goére ol an ag
ul aGi | abinleilr .kodl ay1 c1 , donelne Giiilr i 42 er i nble0 nar
donel kodl ay1 ci Gzerinde bulunan dar aral 1 k
Donme acisinin farki sayesinde ac¢isal hi1z da
Ik yayma Ik kabul etme
Gorme senséria =D =
Dénel kodlayiea
\/
Mikro ;
K\ | Mil
NN anahtar Yark
Puls

Sekil 1.14 : Dénel kodlayici

15



u Yapisi ve teorisi

Fotoelektrik tip d 6 nel y ikoid | @1 ktt &Gmn ik o djléa yer; c | (absol u

arti1 Gl kodl ay1 ci (rncrement al encoder) ol at
ana cetvelin istege bagli bir yerindedir ve

Arti1 Glyn ckdd!l amoktadan diger noktaya donme
endistriyel alanda arti Gli1 kodlayircilar kul/l

AGagi1 daki Gekiller tam kodl ay1 ci Ve ar
gostermektedir. Arti1 Gl1 kBbdhayilcmdlgrit@iyrd 6sime
i Gl emeérgemMakn kodl ay1 c her acgi i ¢cin bir ara
algirlar. Boyl ece tam kodl ay1 c1 ,sidmynare ia@liesme

gerekduymadand o gr udanlirel de edebi

Sekil 1.15:Artish kodlayici Sekil 1.16: Tam kodlayici

Tam kodlayircinin ¢ok pahal: ol mamasi , kul
ol maktadir. Arti1 Gl i1 eldo dall aynil cairldear kgud A laink | enmadk (i

AGaglI dakrt G@&kdillatyitpcikni n yapi sini godster melk

ol an A, B, Z ve 1 Gi k kabul et me elreksean ol a
Uzerine .y eGryesstGeliisabii disk otarak ana cetvel ise d6 n e | di sk ol ar ¢
yapineyieg |l eGtiril i rl.arl Gsikr eykalyiahallearteanka @11 G1 kk avban
el emanl ar , sadece gdsterge cetvel! aral 1 g1,
Uste gcakziaGiain 1 Gi.g1 kabul edebilir

16



A Bfazaraly L 18z arahd

Ana cetvel

-

B ¥
/ T \ b

Isik yayan elemanlar

.  Igik kabul eden elemanlar
Gosterge cetveli

Sekil 1.17: Artish tip kodlayic1 yapisi

Yari1 kl ara sahip olan ana cetvel, I Gt k yay
arasinda donddrdal agr. A 1 Girk yayma el emaninir
ayni hi zada ol mas.| durumunda egloenndaenrii | teanr afQi
algirlanir ve ¢1 ki1 G elde edilir. Fakat ayni G
I G k yayma el emani ve b 1 Gk kabul et me el e
konul mal 1 d1ir. B 1 Gi k yady madiem dkaaayadki, rs&tf a&di
Boyl“ekc’e faz ¢1 ki Gi, “a” fazina go6re 1 [/ 4 di
dur umu, A fazinin yukselen kenarindan itibar
sadece donme acebkbde vedialcelsialli rha Ger ekt i gi nde

pozisyonu belirlenebilir.

— leri dinis L ceri dénig

ow LT L

Sekil 1.18: Doniis yonii algilama

L
v/
i

u Karakteristigi

Donel kodl ayi1ci, algrl ama yoéontemine go6re
ol ar ak dretil melkkt edii pi. Fonelel e&kkotd!l ay 1 ci dah
Fotoelektrikctmpndéweht apdahay1 Gunl ardir:

o Yiksek kararl 111k
o Yiksek dogrul uk
o Yiksek frekans cevap karakteristigi
o Uzun omarl Gl 0k
17



UYGULAMA FAALIYETI

Yakl aGim sensorlidrisracepedibadgieangdskn: z.

Islem Basamaklari Oneriler
U Yakl aGirm sensaor
bul anan sensadr
degi Gi k tip ve
temin edilerek

edilebilir.
0 Kullanacagi ni z
U Devr e Ge ngarekdinnmaluydad alee ..g?r'..llm' \ée y uk
ve gerecleri segereu?Utgn ana"tar v
uygun konumda vyerle 6l ¢umden once k
ol mali1dirr (06zel
butonu).

U Devre Gemasina gore|lBaglanti |l ar ve
yaplni z. Gyeleri tarafin
edil di kten sonr

caglrini z.
O Gerilim kaynagi!
e | e ¢l ki G gerilimin
L ‘ ol ma d I ngal ediniz. k o
s U “Output” butonu
gerilimini ayar
yuokseltiniz. CI
degerine gelinc

| ¥ _ beklenmeyen bir durum olup

i % ;-C'E""’ ol madi girni kont
0 Ré6l enin enerjil
enerj il enmednizgi
0 “Output” butonu
geriliminin “0

saglayini z.
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OLCME VE DEGERLENDIRME

AGagirdaki sorulari1 dikkatlice okuyunuz ve

1. Sensorl er il e ne kontrol edilir?

A) Yakl aGi m

B) D6nme ac¢il s
C) HiI z

D) Hepsi

2. Gozl| eedfeabrikli di gi mi z degi Gi kIl i gi hangi sens?d

A) Mikro anahtar

B) Termi st 6r

C) Miknat 1 s

D) Foto transistor

3. Fizikselyada ki my as al bigedielgiem vYeya Gakni mit dr 0n
ceviren devRPe el emani nedir

A Donu Gt ar dc
B) Elektrik motoru

C) Senséoér

D) A/ D modiul

4. AGagirdaki sensoérl erden hangisi temasl 1 sel

A Fotosensor

B) Yakl aGim sensor U
C) Mikro anahtar

D) Ultrasoni k sensor

5. Denetl eyici, kamer a, I Gt k kaynag!r ve ekral

A) Mikroswitch

B) GOr me sensor
C) Yakl aénmb6r 0
D) Ter mi st 6r

6. Donme acisini ve hirzini algilamak i¢in ne

A) Dénel kodl ay1 ci
B) Yakl aGim sensor
C) Mikro anahtar
D) Fototransistadr

19



7. Yagli kirli ve tozlu ortamlarda c¢ali1 Gan s
zayvfel @amreti mde hatalar ol uGur . Bu hatalari1 e€
kullant |l 1 r?

A) G6rme sensor u

B) Yakl aGim senso6r i
C) Fotosel

D) Mikro anahtarlar

AGagi1 daki cumlelerin sonunda boG birakil a
dogru is@ IDsey¥¥nyazini z.

8. ()Butun sensodérl erin c¢cali Gma geril i mi 24 Vv

9. ()Plastik, kag
tar

t , yaagdl act kvaen bgaezrie ¢slievri |kaarp
yakl aGim anah [

|
I ar i l e algirl anabilir.

10 ( )Met ageriercl er endusktifetapgybkRhati mis

DEGERLENDIRME
Cevaplarini zi cevap anahtariryla kar Gi |l aGt
verirken tereddiut ettiginiz sorularla il gil

Cevaplari1 ni zibn rt snjin edackier Wb aiasle yeti ne gecini z.

20



OGRENME FAALIYETIi-2

AMAC

Sensydarpi |l ari1 n1 bggbkampmnbynlaaraiyniz devrel eri
dogdgru ol ar aiiz. yapabil ecek

ARASTIRMA

u Cevreni zde, i G yerlerinde vV e gidi,n | 0k h

bunl aritn yapitlarini araGtirini z.
0] Edindiginiz bilgileri o6dgretmeninizle ve
2. AKTUATORLER
Akt Ga,t odlegi Gi k enerji ceGitlerihar dnerk.ani

Mekatroni k sistemlerdel inedsiin vVeiyma <$émdmnde&rm nd
bil gi sayarid@l e bilgiesnameasridan al 1 nan bakltair | er i n

el emani na aktBar 1ilGhasnl egedarne kaicri .kl andi1 gn cal 1 Gr
Olgtm Sensdr Elektronik sinyal
Kontrol edilen
cisim Bilgisayar
Mekanik enerjisi Elektronik sinyal
Aktuator

Sekil 2.1: Mekatronik sistemlerde ¢calisma dongiisii

Elektrik, e ner j i kaynagi ol ar ak cok fazl a kul
manyeti k etkisi il e cali Gan ve dairesel har
bir aktuatordur.

21



Ardi Gi k kontrol de havagibasieamcer jve kpgda
kul |l ani | mak thareketer sahip dlam ya havmygd da vy a g basi nci il
pnémati k veihddrodekbsr tur aktdatoérdioar.

Akt datoérl er kullandi kIl ar ener ji kaynakl a
sistem aktioatdorid ve hidrolik sistkm Gkhkibdeéer u
sini fl andmektedima goster

Elektromiknatis — Selenoit
Elektrik sistem { — Dogru alum motoru
Motor ————— Alternatif akam motoru
— Serwvo motor
'— Step motoru

Pridmatik sistem Prnomatik silindir

|—Pntumatikmnmr

Hidrolik sistem Hidrolik silindir

—Hidrolik motor
L— Oscillating actiatér (Agih hareket elde edilir)
Sekil 2.2: Aktiiatorlerin enerjiye gore simflandirilmasi
2.1. Alternatif Akim Motorlari

Al ternatif aki1 m, 0z avnea nGa dbdaedtli1 doel gai rGaekn yboinr
Fransa’ da bir fizikcgi ol an Aridgd,gi alet edranat i
keGfetti

AGagi1 daki Gakai ladlet md enkylurmdyaa  yapti I mi G ol an
mi knati1 sin celtkrak ndodrhbradgltiedi r . Mir knati1 s don
indiuksiyon aki mi dol aGrir. Gnduksiyon aki mini
etkil eGerek diskte doéonme hareketini ol uGt ur t
t eor i durum i ol uG

g D

Bakirveya-
demir-plaka¥

Sekil 2.3: Manyetik alanin etkisi ile donme olay1
22



2.1.1. indiiksiyon Motoru

Gnduksiyon motoru, yukarida anlatilan ind
olarak alternatif akirm kullani |l ir ve bu mo |
bobinlerin birbirlerine uyumlu bir Gekilde vy

T Anasarg akami
B> YB.I
- + - -

. s, Yardimer sargt akimi

Sekil 2.4: indiiksiyon motorunun yapisi

Rotor, ana ve yardi mci akim arasindaki f e
mot oru genel |l i kl e vantkiilnaetsdr ,gibouz deoll eekotir,i kd a
kullanit | 1 r. DO nme kuvvetii, manyetik al ani (
edilebilir. Bu motorlar, h 11z It ep ki | i guce sahip degildir am
avantajlara sahiptir. Sarsinthasekeddnmeel de edebi |l mek i
kutuplu olarak dretilmelidir.

2.2. Dogru Akim Motoru

Dogru aki1 m, alternatif aki mdaki gi bi ger
degi Gi mi karakteristigi meg daaldiogir dhkawthiklachimma.k B
alternati f aki min oliuGt ubogmasakgbmr mgabbhbeedkbeerj

yar di mi Fl ecalearn |l ve. kol |l ekt or dogru aki min
sahiptir. Firrcal ar sayekiingdien dg@germek Ikiu varlea n nr
yarati |l 1r. Bu motorl ar manyetik kutulp sayl s
mot or ol arak adlandiril 1r.

Nor mal de 2 kutuplu bir motor ile sarsinti
manyetik kutuplar birbirlerihacii timesi yergliemGtli80i | mi GI
dénme hareketi el de et mek i ¢liargc 1 mampatciak KGetl
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yerl eGtiril meliakirm mBat crednedadzreildiordauwt upl u bi
gelmelidir.

AGaglr dakkut@ekiul ,bir mot or un prensinp Ge ma
déonduarual dogu zaman kol l ekt dr de dystikkbtipr 1 Gr v
sayl s alrterndtirfsaaki m motorunda ketielde gu gi &
edil ebilir. Fakat yaptrsitnin karmaGi k ol masi
artirracaktir.

Kollektir

Miknatis

Sekil 2.5: 3 kutuplu motorun prensip semasi

2.3. Servo Motor

Servo mekani zma, ger i besl entssltie Jleo obraayhl s i
degi Gi kl i kl er i el de etmek ic¢cin hedevkhienen de
kontrol edilir bu mekani zmay. yonl endirmek ic¢in kull;
adl anMotoltun. uygul anan geriliaml degmal ani nda g
yike verdigi cevap g6z o6énidne alindi girnda se
6zelli kl.eri gosterir

a gekRbl daral dagua gi bi hirzl anma ve yavaGl a

u Mot or un s1 k s1 k cal 1 Gtmegsil magdieyvi durydum

degi Gtirilmesi ve duGuk. hirzda doéndurdal n

u DO6ni0G yonlerinin karakteristi kIl eri aras

Servo motor, baGl ama ve dtutrinfai 2i1Gd iermV me li @mn
veyav a Gl ama ger enkelaitcilret i Bsagédgabil mek 1ic¢cin
dénme momentini saglayabilmek i¢in ise eksen

Servo motorla r kKul Il andi k1 @rdir ue ra&kn jm yseealtgristif emo t o r u
aki m metroorou ol arak siniflandiriolr
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Galigma

i

rilimi

t; — Zaman t
o moto
Motorun caligmas),
mmm
gecikir,

(]
[}
[}
L]
L]
:
]
[}
L]
[]
)

— Time t

=

artig zamani
azalma zamani

te

tg-

Sekil 2.6: Motorlarin tepki karakteristikleri
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2.3.1. DC Servo Motor
Geki |l de DdCe sgetrrviol dnodtilo rgdiabimanyet i k ¢

AGadik i
sabit miknatMset krudnd aaand mpa&itgas. stator adi v
ol uGt kgsDomdme .hareketinin meydana gel di gi ro
gelir ve bu bobinler bir kollekto r ile guc kaykKadlekt dagleamiarf
Geritler olkKarthom &ibghmidae ddlire DAr gkka yvnear gnensii
kol l ekttbore bagl ar

Dogru akim servo motorl ar. kUcuBunumle haf i f
birlikte ¢ekiGydhkscedke @dhd ag W ai, ciemdNGCttrezy@d r
taraytrci gibi Dbil g 9&elamdkkeaevrr anbli ri ml erinde

Bununl a birlikte bu motorl ari1n firrca ve
ari zal anmasi ve onarit min.zaman al mas:| sakinc

di ger DA, mozeri mdaea ambdayin@ an
yduniyaveddni G acisenyakaodnmeciol oleameyensor S i

Takometre dinamosu ve frekans jeneratorid sen
icin kBuhanodoftmnekkoldbagkcdoddiehaz)r godstereb

Bu motor | ar i

Terminal

Sensér

Kollektor

Frga
Sabit miknatis

Sekil 2.7: DC servo motor

gekilde2s@&bit mi knati1 sl ve &elektromanyet
gorul mektedir
Elektromanvyetik up Sabit miknatis
e [ Dizandan Eendinden uyartimli toi
E | uyartiml Zerl Paralel P
+ = o
=
4
F=|
i )
.g:l o
A O )

Sekil 2.8: DC Servo motorlarin baglant1 sekilleri
26



Rotor ve statordaki bobin baglantil arina
uyarol mtak siBuayfUkangdaghid rmatorl arda el ektrom
K¢k motorl arda i se sBaubitti pmisktnaattoirsl atriipn sbtoayt
hafif olmasi ayritca miknatirslarirnin s$amilterdlem&si had.
ol dukcgca.yaygirndir

nidnid degi Gtir mek

DA servomotorun devir y 0
egi Gtirmek gerekir

kaynaginin polaritesini d

2.3.2. AC Servo Motor

DC servo motor |l ar i1 n kul l ani ml ar 1 arr n ZOor
gel i Gtirilmi Gtir. Temel ol arak indiuksiyon ma
kullani |l abilir

AC servo motor olarak genelde r o

toru sabit mi knchd 1 83t &nzlyaj
firrgastz motorlar kull

anilerdozd&8lu ynonloen éirn me

kullani |1 r. AC servo motorun | M —apuyumid-0 ksi yor
mot or) ol mak Uzere iki oilpar vaaGag.fabdkiMi t mede
otomasyonunu da ic¢cerensa@ldamalkt kedmntroll erde

I'M tipi A C s dektnk enerjisioint kesilmesa durunmunda s a b i t mi knat
kullani |l madi gakdadnedi eameki omamkin degil dir.

I'M tipi AC servo motorl gerege&neldii klueumdwnii
(75kWve O0fZénk)i bd amotyaitksek hi1 zi, buglukadgbamnt
bir yaprya sahiptir.

Terminal

Sekil 2.9: AC servo motor (SM tipi)

U Ustiinliikleri (SM tipi)
o Baki m gerektirmez.
o Kétid koGullarda kullanil abilir.
o Momentl eri yuksektir.
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o Elektrik enerjisi k esi | di §ie dimniik drenleme glapmak
mimkdadnddr .

o Kicuk ve hafif yapitlabilir.

U Kusurlan
o Servo amplifikatoér (yukselteg) DC mo
o Mot or ic¢in bire bir uygun servo ampl

o Sabit manyeti k albhanin giucid zamanl a a

sSensor

Stator bobint
Rotor

Sekil 2.10: AC servo motor (IM tipi)

U Ustiinliikleri (IM tipi)
o Baki m gerektirmez.

o Kéotud koGull arda kullanilabilir
o Yiksek moment ve hiza sahiptir.
o Buyuk kapasivteerlienmshdigir.iygliek s e k
o Yapi |l ari1 saglamdir .
u Kusurlan
o Elektrik enerjisi kesildi§ i zaman dinamik frenl eme

degi l dir .
o Karakteristigi si1cakli1 ga gore degi Gi

2.4. Adim Motoru (Step Motor)

Step motor u, giri Gine verilen puls sinyal
sinyali verilirse motor, sadece birad1 m ddénecektir. Giri G sinyal
derece olarak belirlemek mi mk 4 nd 4 r . Girib@Il sirnyalbii,r rhatekraan s
surekli bir donme hareket.i el de edil ir. D6nm

Stepmotor | ar 1 n di ger motorl ardan en buyuk far

control) gerek kalmaksi zin istenilen ac¢i da
kontrol ine yoénelik <c¢ali Gmalarda step mot or L
motorlar , A C s e r v odaharee Hassasiyetesahiatir.g 6 r e
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2.4.1. Yapisi ve Teorisi

(a) & sargis1 enerjili

: (a) B sargisi enerjili

Sekil 2.11: Adim motorunun yapisi

Stator, cok sayirda elektromi knatis kull an
yapt I m Gtir. Ayni ziamaiawyl merfaz enmpralsiérne.ns
3 fazl ol m3a sfiazd uir;u nbu nfdaaz | 1 ol mas:| durumunda

Stator sargtlarina sira ile enerji ver il
sagl ar . Steprmeiiorldarn viec¢i n dsevreyeuygklandn hea n1t | 1 r .
sinyaldebi r faza kar Gil 1k gelen adi m kadar rotor
surekli doéonme hareketini sagl

2.4.2. Adim Motoru cesitleri

Adirm mot or PM ti pis,/I(isyaRbitti pmi k(ndaetgi Gken r el U
(kompund) ol agaWlilAbiun inoltaonrdirarritlnm ry,api |l ari nit g

(b) VR tipi (c)HB tipi

Sekil 2.12: Adim motorlarinin cesitleri
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2.42.1. PM Tipi

Rotor, si | i ndir bi¢ciminde sabtidr mbhd&hmiartlier iy aipg
Stator bobinlerinin oluGturdugu el ektromanye
Mot or adi ml a-r910r1 naraGamkiadleGer | er i duoGuk ol d
cevre birimlerinde kullant |l r.
2.4.2.2. VR Tipi

Rotor ve stator yaptlari1 yumuGaksebeple mi r den
rotor ve stator arasi ndakGenrmia@ ah aawanatikkd lairg1 nd
direnc (rel Ukarantsgvd aad al | g1 n dRotoringnenyetikany et i |
direnci az ol an b6l geye kayar ak Admnmeasg i lbaur i
09-15° arasindadir ve tork degerleri cok yuks
sureleri oldukc¢a ki sadir.
2.4.2.3. HB Tipi

Kompundmaatdarnm ar | PM ve VR tAdlIleriagirhabdbeel
7,5° ve tork Begeedenlieykklseanim.al anl ari1 ge

2.4.3. Adim Motoru Siirme Cesitleri

geki I'te2. 13fazl 1, 2 fazltharilnaveagdt ahabkakrQ dsi
gor 0l mektedir.

Far siras

Faz

g

ar

{a) 1 fazli sirme metodu
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Faz siram
Far 7 ? 7 7 ? ?
b
A 4
. H i H
B I? : 1 L]
7 —
A g
. b
B
(k) 2 fazli sirme metodn
Faz sirasi
Far A T S S S A A S A = S A W O A
I? 1 1 1 1 1 | ]
*’-‘IEL ';I 1 1 1 i i i i i
; . —
B
_ !
A g
? :
E I? 1 1 1 : [] E [] [] i
{a) 1 — 2 Fazli sirme metodu
Sekil 2.13: Adim motoru siirme metotlari
Adim motorunu doéondir mek | XKi2h3kHiey odsandey.l
enerjilendirmek gerekirdk RTErlis Ggbhl i6ddodool &cak
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2.4.4. Adim Motoru ve Servo Motorun Genel Ozellikleri

Motor cesidi Ozellikleri Kullanim alanlari

NC tezgah
Endustrivyel
Bil gi sayar ¢ ¢
Biro makinel
Ses ci hazl ar
Goriuntid si st

Tepki hirz1 yuok
Yapi |l ari1 kg Uk
Yiuksek ¢ iskhiptid ¢
Kol l ekt odr Ve
bakim gerektir

DC servo motor

Kol l ektodr Uz
yerine k o n sistarhi g
kul lani |1 r.
SM tipi Kutuplar i1 n NCtez cha
AC servomotor | konumlari nisen| Endiastriyel
Servo sistemi gereklidir.
motor DCservo motor
degerl erine sa
mi YRR L SRR ne tezg
servo motor K (Ana hareket sisteminde)
ol aydir .
DonidG acl s
A d 1 motory degerine BbGror e Biro maki nel
Sonsuz doéngid K Bilgisayar (¢
siaral ebi lir.

2.5. Pnomatik ve Hidrolik Aktiiatorler

Akt dat 6rl erde mekani k hareket meydana get

vebasmomtcor u kull anit | 1r.
2.5.1. Silindir

Silindir, pnémati k ve hidrol &t é&mdceirf.i yEs m
hareketwshé&n Gtecrnl abilirlik o6zelligiwégk sg@gihg¢ p
gerektiren hareketlerdes 1 k1 Gt 1 r 1 I ma 06z elsliilgiin doiurlluenrmakyualnl ahn

Silindir,silindi r Gekl i ndé nbdier hgoettet vediqg pistono

hareketdi piston mil:i ile dogrusal hareket e
silindiraea gg¢irldponfdarakyaghiearn d AGa f 1 akilkbia s@ ncl 1 ak1 G
port A’ dan iceriye dogodr mkaaatk: roll luftysnaiv @i Is a
aki Gkan port B den di Garirya dogru akar. Ak s
akarsa bu durumda pistonsoladogr u bastir i | 1r ve hareket ed

di Gari1ya. dogru akar
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Pistonun kuvwvetiF(N)a Gag1 daki f or mil ile i fade edil:@|

F=Px S
P (N) : Aki1 Gkan basinci
S (mm?) : Pi stplha &®lkisGkani n uygul anacag: al an

Pi ston harpketbondanhcekan aki Gkanin mikt:
ayarlanabilir.

Akt dat é6rl erde mekani k hareket meydana ge
basi nci motoru kullant I 1r.

& portundan basinch akigkan girdiFinde piston saZa dogr hareket
edet ve aligkan B portundan digarya werilis,

Port A Basingh akigkan Fort B Akigkan ik

Pistona basinglh
akiskamn

uygulanacaf alan i, . W e

Silindir gtivdesi

Piston

Sekil 2.14: Pistonun yapisi
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Fj‘-ﬂﬂm uygul andidinda valf agaf yinde hareket eder.

' Selenot

2. Walf agagivaindifinde basmch

: Kontral ki
hava B portundan girer. prrol S

Hareletli walf
Azadt dunum
L Silinch
Zilindir bag e

=#—— Bazinels alaglean

— - Alagkan mlam

Yay (Sikighrma)

3. Silindire basinclt hava girdifinde piston bagt sola ‘
mder.

Sekil 2.15: Silindirin ¢calismasi

2.5.2. Yon Kontrol Valfi

YOn kontroilr vikdrfeketsiinii ajo ilhGktame iy 6amandil kloa

bir tar val ftir. Genelde g6ébvde ve valf K1 s

el ektromanyetiKk ol ale aotomat GketallanGakvrecgl el .e k tS

(el ektromanyeti k) ol arak iGletilen wvalf, el

Kicuk tipteki ve duGiuk basingla c¢cali Gan sel e

biyiuok giu¢ ve basincluwlrl.driilniri se alternatif a
Selenoit ﬁ\ Ciag Ana givde Vay

Sekil 2.16: Elektromanyetik kontrol valfi
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2.5.3 Pnomatikte Semboller

y T \J ;
- X
v | T L
. . 3/2 valf; 3 yollu, 2 . .
2/2 valf; 2 yollu, 2 pozisyonlu pozisyonlu 4/ valf; 4 yollu, 2 pozisyonlu
L dusmank i FiT L dusmank i
. . 5/2 valf; 5 yollu, 2 . .
4/3 valf; 4 yollu, 3 pozisyonlu pozisyonlu 5/3 valf; 5 yollu, 3 pozisyonlu
0 .
Ak ¢ mel at o Filtre Tek y°nl¢ sab
motoru
¢cift yo°nl ¢ sallYay y¢kl eme Sabit debili
motoru valf
1 II II 1 1
PARA- == ==
Yay dongkl ¢ tael ¢PFfU tarafl Cift etkili
etle silindir
1 1
= L b $
¢cift y°nde a\y . : _ o
yastéklamal &, Difer ansi yel Ak ék y°nyg
Eksoz veya co|l Filtre veyall Fitre(ot omati k )b
"--._.-v"" ﬁ
@ VS )
Fitre (el | e b ok al Késma val Esnek hat
Tek y°nl ¢ keésn AKkéek °I -1 Kol Kumand
Hat bwoédsan Hat - akeé&xk Yajl ayéceé




— L I
= = [[]
Genel kontrol Bir baypas Bir akék vy
i ki kapal
Vs - =] E[
Ayakla_kumand Harlc_’ pil DOhil~ pilo
H - ]
. — ~
Kapatél méecx Plstonoveyapomsyon Pn°matik
g%2ster me
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UYGULAMA FAALIYETI

:

Belirlenen i Kki nokta ar as]| pi ston kontrol i
U0 YOn!l endi r maftewkih | f
silindirler en Kk

:I H 1 ceGitleri oldugu
mar kada c¢1 ki1 G el

- yandaki Gekil el
O Kull anacagini z vy
cal i1 Gma geril i mi
basing¢glarini 06gr

7D [\
A) U0 Butin anahtar ve
O0nce “off” durun
(6zellikle “outp

' H U0 Baglantilar ve a
tyeleri tarafind

- -_.l:|_.| sonra o6gretmenin

1
0 YOnl endirme valf
konum de gn@mtedilir. me s
Basingl hava pi
EIZ/\| tarafindan il eti
ik saglanir

EI U Piston sol tarafta belirlenen noktaya
gelince valfin e
da etkisi ile valf ilk konumuna geri
doner .

ZD N

-

37



i

Basingl havani
nokt a s I il k pozi s
piston saga d
gercekl eGtirir.
Belirlenen i ki

veya sinir anaht
i Gl eml er de yapt
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OLCME VE DEGERLENDIRME

AGagi daki sorul ari1 di&kkenddgicei Gkugtulnayi wiez

1. AGagirdakil erden hangi si aktiuoatoria tani ml al
A) Silindir
B) Adim motoru
C) Valf
D) Hepsi
2. Hava basinci motoru tarafirdan si1 ki Gtirri1l al
il e kirlenir. Bu dur umusiesnt amlaern chali mgekmelk|l a
A) Silindir
B) Valf

C) gartl andiri ci
D) Komprosor

3. Pnodmati k sistemlerde tium devre ic¢cin gerek|
kul l?2ani | 1r

A) Basi ng dengel eme val fi
B) Komprosor
C) Senséor

D) Valf
4. DOnUG hizi ve yoni, nylak Aedegddrelre mie gémiel
hangi tip aktuatoér ile degi Gtirilebilir?

A) Adrm motoru

B) Servo motor

C) DC motor

D)Bir fazli AC motor

5. Giri Gine uygul anan sinyal degerine gore d;
aGagirdakilerden hangisidir?

A) AC motor

B) DC motor

C) Silindir

D) Adim motoru
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6. Pnodmati k sistemlerde aki Gkan yoénuand kontr

A Kompresaor

B) Basing ayar val fi

C) YON kontrol wvalfi

D) Basin¢g siralama val fi

_Q_

7. Yukar 1 datheyiifageedend o |

A) Susturucu

B) VE valfi

C) Ki sma val fi

D) Filtre

AGagi1 daki cimlelerin sonunda boG birrakil a
dogru ise D, yanli1 G ise Y yazini z.
8. ()BUtun aktioatodrl erin cal i1 Gma ger il i mi 2 4

99 ()Pnomati k sistemlerede aki Gkan ol ar ak

100 ()ktuator; hava basincini, yag basincini v
donuGtardr ve bu enerji daioresel veya dogrus
DEGERLENDIRME

Cevaplarini zi cevap anahtarityla kap Gil aGt
verirken tereddiut ettiginiz sorularla il gil

Cevaplarini z1*rMotdidmid Ddeayderrd einsddéd r me” ye gecini z.
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MODUL DEGERLENDIRME

Bu modul kapsami nda aGagi da | i stricENeenen da
veHayiwrk ut ucukl ar 1 na ( X ) i Garet.i koyarak kon
Degerlendirme Olgiitleri Evet Hayiwr

1. Al girlayrcil arit tani mlaya
2. Al g1l ayrcl ar kul anim ye
3. Al gir Il ayi1 ci ceGitlerine
tasarlayabildiniz mi?
4, Al gilayrcil ardan gel en s
mi?
5. Gerektiginde i stenenl e
baglayabildiniz mi?
6. Diren¢ Uzerindeki geril:@
7. Al ternetif aki m mot or |
bagl ayabildiniz mi?
8. Pnémati k devre el emanl ar
9. Temel pndmati k devreyi k
10 Gstenen Gartlara goére se
11. Val f sec¢cimlerinde uygunl
122 Adim motor |l ami?ni sirebil
13. Servo motorlari1 (AC ve D
DEGERLENDIRME
Degerl endirme sonunda “Hayirr” Geklindeki
Kendini zi yeter|l gobrmuyorsani z O6grenme f aa
“Eet” ise bir sonraki mbaGvergecgmek ic¢cin 06gr
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CEVAP ANAHTARLARI

OGRENME FAALIYETI-1’IN CEVAP ANAHTARI

1. D
2. D
3. C
4. C
5. B
6. A
7. D
8. YANLIS
9. DOGRU
10. DOGRU

OGRENME FAALIYETIi-2’NiN CEVAP ANAHTARI

o0|gOm> 0>

YANLIS
YANLIS
DOGRU

©® N0~ W N

-
o
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