MOTOR SURUCULERI VE ROBOTIK

Dersin Modiilleri Siire Kazandirilan Yeterlikler

Servo Motor ve Servo motor ve suruculerin baglantisini ve
e, 40/32 -

Sdrucduleri kontrolinu yapmak

Step Motor ve Step motorun sdrticli  baglantisint  ve
e . 40/32 -

Surdlmesi kontrolinu yapmak

Robotik 40/32 Robot yapi ve Unite elemanlarini kavrayarak,

programlamak




DERS BiLGi FORMU

Dersin Adi Motor Suaruculeri ve Robotik
Alan Elektrik-Elektronik Teknolojisi
Meslek/Dal Otomasyon Sistemleri
Dersin okutulacagi | USTALIK PROGRAMI
sinif/yil

Sure Toplam 32 ders saati

Dersin amaci

Bu ders ile servo motor, sirlculeri, suricu ve PLC ile
kontroll, step motorlar, yapisi, ¢galigmasi, surtcu ve PLC ile
kontrold, robot kollari, robot kollarinin programlamasi ile ilgili
yeterlilikler kazandirilacaktir.

Dersin tanimi

Bu ders servo motorun vyapisi gesitleri ve c¢aligmasi, servo
motor suruculeri, bu surtculerin baglantilari, strtculerin hiz
yon tork ve acil hareketlerinin surtici Gzerinden PLC ile
kontroll, step motorlar yapilar gesitleri kullanim alanlari,
suruculeri, 6érnek slUrdcu devresinin yapimi ve step motorun
surulmesi, robotlar yapisi cesitleri endustrideki kullanim
alanlari, robot kol hareketlerinin programlanmasina yonelik
bilgi ve becerilerin verildigi derstir.

Dersin On Kosullari

Bu dersin 6n kosulu yoktur.

Ders ile
kazandirilacak
yeterlikler

Ogrenci, bu dersin sonunda;

Servo motor ve suruculeri modula ile: Servo motor ve
suruculerin baglantisini yaparak, PLC ile kontrolunu
yapmak

Step motor ve surtlmesi modulu ile: Step motoru, suricu
devreleri ve PLC kullanarak step motor kontrolinu
yapmak

Robotik moduli ile: Robot kolunun hareket serisini
saglayan programini yazip, baglantilari yaparak,
robot kolunu c¢alistirmak.

Dersin igerigi

1. Servo motor ve surucduleri
2. Step motorlar
3. Robot kollari

Yontem ve
Teknikler

Bu derste anlatim, gostererek yaptirma, problem ¢ozme,
soru-cevap, grup c¢alismasi, uygulamali c¢alisma, proje
calismasi; otomasyon sistemlerini kullanan isletmelerde
gozlem yapma, arastirma, yenilikleri takip etme, internet
ortaminda arastirma yapma vb. yontem ve teknikler
uygulanabilir.

Egitim Ogretim
Ortami ve Donatim

Ortam: Mikrodenetleyici laboratuari, elektronik atélyesi,
elektronik devre ve endustriyel kart imalat isletmeleri
Donanim:Mikrodenetleyici, mikrodenetleyici programlama
editort, mikrodenetleyici deney seti veya mikrodenetleyici
programlama ve deneme karti, mikrodenetleyici program
yukleme yazilimi gerekli elektronik malzemeler, lehimleme
ekipmanlari, baski devre ¢ikariimasinda kullanilan ara¢ ve
geregler, elektronik malzeme kataloglari, gu¢ kaynag,
tepeg0z, projeksiyon, bilgisayar.




Olgme ve
Degerlendirme

Her faaliyet sonunda kazanilan bilgi ve beceriler olguldr.
Her modulin sonunda kazanilan yeterlikler olgular.
Dersin sonunda; Orta Ogretim Kurumlari Sinif Gegcme ve
Sinav Yonetmeligi ile Mesleki ve Teknik Egitim
Yoénetmeligi'nin  Mesleki EQgitim Merkezleri ile ilgili
maddelerine gore 6lgme ve degerlendirme yapilacaktir.

WnN =

Ogretmen ve Egitici

1. Egitim almis, alaninda sektdr deneyimi olan
ogretmenler,

2. Gerektiginde sektdrde calisan ustalik ve usta ogreticilik
belgesi olan meslek elemanlari

Isbirligi Yapilacak
Kurum ve
Kurulusglar

Ogrencinin konuyla ilgili olarak iletisim, arastirma-gozlem,
uygulama yapabilecegi; diger alan oOgretmenleri,
universiteler, sosyal ortaklar, sivil toplum kuruluglari,
cevrede bulunan isletmeler, 06zel, kamu kurum ve
kuruluglaridir.




MODUL BILGi SAYFASI

ALAN : ELEKTRIK-ELEKTRONIK TEKNOLOJISI
MESLEK/DAL : OTOMASYON SISTEMLERI

DERS : MOTOR SURUCULERI VE ROBOTIK
MODUL : SERVO MOTOR VE SURUCULERI

SURE : 40/ 32

ON KOSUL

ACIKLAMA : Uygulamali olarak atdlye, laboratuar ve isletme

ortaminda islenmelidir

GENEL AMAG: Ogrenci bu modiil ile gerekli ortam sagdlandiginda servo motor ve
suruculerin baglantisini yaparak, servo motorun PLC ile kontrollnu hatasiz
yapabilecektir.

AMACLAR:
Ogrenci gerekli ortam saglandiginda:
1 Servo motor ve siricu segimini dogru olarak yapabilecektir
2. Sistemin gerektirdigi parametre degisikligini hatasiz olarak yapabilecektir.

3. Servo motorun kontrolu igin gerekli PLC programini hatasiz olarak
yapabilecektir.

4. Servo motorlarin programlama yazilimi ile kontrol programini hatasiz olarak
yapabilecektir.

iICERIK:

A.Servo Motorlar
1. Servo motor tanimi
2. Servo motor cgesitleri
a.DC servo motorlar
1. Yapisi ve parcalari
2. Calismasi
3. Ozellikleri
4. Cesitleri
a. Alan kontrolli servo motor
b. Endlvi kontrolli servo motor
c. Sabit miknatisli endtvi kontrolli srvo motor



d. Seri ayrik alani servo motor
b.AC servo motorlar
1. Yapisi ve parcalari
2. Ozellikleri
3. Cesitleri
a. iki fazli AC servo motor
b. Ug fazli AC servo motor
3. Servo motor teknik dzellikleri
4. Servo motorlarin endustrideki kullanim alanlari

B.Servo Motor Siiruciileri

1. Sdrucullerin yapisi

2. Suruaculerin teknik ozellikleri

3. Sdurucu ilave modulleri

4. Sdrucu ile servo motorlarin baglantilar

C.Servo Motor Suriiclilerinin Parametre Degisiklikleri
1. Sdrlcl program ve parametre girisi
a. Klavyeli CLM ile
b. Akilli programlama modulu ile
c. IDS onluk anahtar unitesi ile
d. Bilgisayar veya PLC ile
2. Programlama
Karisik komutlar
Besleme Komutlari
c.Dallanma komutlari
d.Girig ve ¢ikig komutlari
Sayici komutlari
Eksenler i¢in parametre listesi
3. Surucu haberlesme protokolleri bilgisi
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D.Servo motorlarin PLC ile kontrolu

1. Servo motorun PLC ile kontroll i¢in programinin yaziimasi
PLC ve servo motor surtcusu arasindaki baglanti
Hiz ayarlamasina yonelik uygulamalar
Devir yonu degisimine yonelik uygulamalar
Acili dénls uygulamalari
Servo motorun seri galisma sekline yonelik uygulamalari
ultal Operator paneli ve PLC ile servo motorun kontrol uygulamalari
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2.

E.Servo motorlarin programlama yazilimi ile kontroli

1. Servo motorun programlama yazilimi ile kontrolu i¢in programinin yazilmasi
Programlama yaziliminin yuklenmesi

Program pencerelerinin ve mendlerinin tanitimi

Bilgisayar ve surucu arasindaki haberlesme baglantilari

Hiz ayarlamasina yonelik uygulamalar

Devir yonu degisimine yonelik uygulamalar

Acili donlug uygulamalari
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g. Servo motorun seri calisma sekline ydnelik uygulamalari

KONU ALANLARININ AGIRLIKLARI:

KONULAR Yuzde(%)
1. Servo motorlar 10
2. Servo motor Suruculeri 10
3. Servo motor Siruculerinin Parametre Degisiklikleri 25
4. Servo motorlarin PLC ile kontrolu 25
5. Servo motorlarin programlama yazilimi ile kontrol programini yapmak 30




MODUL BILGi SAYFASI

ALAN : ELEKTRIK-ELEKTRONIK TEKNOLOJISI
MESLEK/DAL : OTOMASYON SISTEMLERI

DERS : MOTOR SURUCULERI VE ROBOTIK
MODUL : STEP MOTOR VE SURULMESI

SURE : 40/ 32

ON KOSUL

ACIKLAMA : Uygulamali olarak atdlye, laboratuar ve igletme

ortaminda islenmelidir

GENEL AMAG: Ogrenci bu modlil ile gerekli ortam saglandiyinda step motoru,
surucu devreleri ve PLC kullanarak gesitli calisma sekillerinde hatsiz olarak
surebilecektir.

AMAGCLAR:
Ogrenci gerekli ortam saglandiginda:

1. Step motor secimini dogru olarak yapabilecektir

2. Step motor slricu devresini hatasiz olarak yapabilecektir.

3. Step motorlarin PLC ile kontrolinu ¢aligma teknigine uygun olarak
yapabilecektir

ICERIK:

A.Step Motor segimi
1. Step motorlarin tanimi ve yapisi.
2. Step motorlarin cesitleri
a. Sabit miknatisli step motorlar
b. Degdisken reltktansh step motorlar
c. Hybrid step motorlar
d. Hidrolik step motorlar
e. Lineer step motorlar
3. Step motorlari calistirma sekilleri ve teknikleri
a. Basla-dur adimlama orani
b. Duzgun hiz
c. Rampalama
4. Step motor surlcu devreleri yapisi ve galismasi



B. Step motor siuriicu devresi yapimi:
1. Step motor surlcu devreleri ve yapilari
2. Step motor surucu devrelerinin gesgitleri
3. Sdrucu devresi yapimi( Direk surtcuden belirli galismalari yaptirma)
a. Devrenin baglanti semasi
b. Devrenin baski devre semasi
c. Malzeme listesi
d. Devrenin kurulumu ve calismasi
4. PLC ile step motorun surulmesi i¢in gerekli kart yapimi
a. Devrenin baglanti semasi
b. Devrenin baski devre semasi
c. Malzeme listesi
d. Devrenin kurulumu ve galismasi

C. Step motorlarin PLC ile kontrolu

. Step motor kontrolu igin PLC program komutlarinin ve tekniklerinin hatirlatiimasi
Step motorun PLC kontrolll, bagla dur galisma teknigine gére uygulamalari
Step motorun PLC kontrolll, degisik hiz ve yon degdisimlerine goére galisma
uygulamalari

Step motorun PLC kontrollu, acili hareket calisma teknigine gore uygulamalari
Step motorun PLC kontrolld, seri hareket ¢alismasina gore ¢alisma uygulamalari
Birden fazla step motorun tek PLC ile ¢alisma kontroll uygulamalari
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KONU ALANLARININ AGIRLIKLARI:

KONULAR Yuzde(%)
1. Step motor segimi 15
2. Step motor suricu devresi yapimi 30
3. Step motorlarin PLC ile kontrolu 55




MODUL BILGi SAYFASI

ALAN : ELEKTRIK-ELEKTRONIK TEKNOLOJISI

MESLEK/DAL : OTOMASYON SISTEMLERI

DERS : MOTOR SURUCULERI VE ROBOTIK

MODUL :‘ROBOTIK

SURE : 40/ 32

ON KOSUL

ACIKLAMA : Uygulamali olarak atdlye, laboratuar ve isletme ortaminda
islenmelidir

GENEL AMAG: Ogrenci bu modiil ile gerekli ortam sagdlandiginda robot kolunun
hareket serisini saglayan programini yazip robot kolunu hatasiz ¢aligtirabilecektir.

AMACLAR:
Ogrenci gerekli ortam saglandiginda:

1. Standart robot cesitlerini 6zelliklerine goére dogru olarak ayirt edebilecektir.
2. Robot kolunu istenen galismayi saglayacak sekilde hatasiz
programlayabilecektir.

3. Robot kolunu Programlama editoru kullanarak hatasiz programlayabilecektir

ICERIK:

A. Robot Cesitleri ve Robot Devre Elemanlari
1. Endustriyel robotun tanimi
2. Robotlarin kullanim alanlari
a. Paketleme
b. Yapistirma
c. Kaynak yapma
d. Montaj
3. Robot tip ve cesitleri
a. Kartezyen robotlar
b. Jointed arm robotlar
c. SCARA robotlar
4. Robotlarin yapisal sekilleri
a. Tasima kollu robot
b. Dénme itme kollu robot
c. Cizgi tipi portal robot
d.YUzey tipi Portal robot
e.Kirma kollu robot
5. Robotlarin sistem elemanlari



a. Kol mekanizmasi
b. Son etkileyiciler
c. Yuratuculer- surtculer
d. Kontrolorler
e. Algilayicilar
6. Robot kontrolor elemanlari
a. Bilgisayar
b. Kontrol paneli
c. Pozisyon kontrolori
d. Hareket amplifikatoru
e. Giris ¢ikis Unitesi
f. Elle kontrol aleti
7. Kontrolor tipleri
a. Nokta nokta kontrolorleri
c. Surekli yol kontrolU
e. Adapte edilebilir kapali-gergceve kontrollt kontrlor
f. Bir kontroloérin 6zel fonksiyonlari
1. Bir robot hareketini surekli yaptirma
2. Bir gevresel hareketli robotun senkronizasyonu.
g. Acik ve kapali ¢evrim kontroll
1. Acik ¢cevrim kontrolU
2. Kapali gcevrim kontrolU

B.Robot Kollarini Ogreti Paneli ile Programlama
1. Robot kumanda turleri

a. Noktadan noktaya kumanda

b. Multi nokta kumandasi

c. Yol kumandasi
2. Robot eksen bilgisi
Eksenlerin tanimi ve hareket bicimleri
b. Kartezyen koordinat sistemi
c. Silindirik koordinat sistemi
d. Polar koordinat sistemi
e. Revolute koordinat sistemi
Robotlarin galisma 6zellikleri
a. Calisma alani
b. Mekanik yukleme
c
d
e
f
g
h
[

o

Pozisyon hassasiyeti-Tekrarlama hassasiyeti
Resolver
. Aks sistemleri ve onun gizimi
. Carpma alani
Emniyet alanlari ve sinirlamalar
Emniyet goruinusu
Kavrama sistemi
. Isletmeye almada ve bakimda emniyet
4. QOgreti paneli kullanma bilgisi
a. Verituslariile islem
b. Ogreti paneli Uizerindeki 7 segmentli displey islemleri
c. Elle yonlendirme iglemleri

—
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C.Robot Kollarini Programlama Editoriinu lle Programlama
1. Kumanda programinin kurulmasi
2. Isletim
a. Kullanici ara yuzu
b. Pencere cesitler
i. [s hiicresi penceresi
ii. Mafsal koordinatlari
iii. Uzay koordinatlari
iv. Ogretme (Teach-in)
v. Girdiler ciktilar
vi. Denetleyici secimi
vii. Robot programi
viii. Konum listesi
ix. Kullanici girdi/gikt
3. Modelleme
a. Model hiyerarsgisi
b. Model kitapliklari
c. Model tarayicisi
d. Ornek is hiicresi modellemesi
4. Programlama
a. Ornek is hiicresi programlamasi
5. Simulasyon
a. Ayarlar
b. Ornek is hiicresi simiilasyonu

6. Mekanizmalar

Gripper/Tutucu

Conveyor belt / Konveyor bandi
Push cylinder / itme silindiri

Rotary Drive / Doner Sirlcu
Turntable / Doner tabla

Two Way Push Cylinder / iki yonlU itme silindiri
Turning Mover / Doner Taslyici
Parts Feeder / Parca Besleyici
Proximity sensor / Yakinlik sensoru
Replicator / Kopyalayici

Trash can / Coép kutusu

AT T SQT0 00

KONU ALANLARININ AGIRLIKLARI:

KONULAR Yuzde(%)
1. Robot cgesitleri ve devre elemanlari 20
2. Robot kollarini 6greti paneli ile programlama 40
3. Robot kollarini Programlama Editérana ile programlama 40
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