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BASLARKEN

Elinizdeki kitap, Uretimin  temeli konumunda olan makinelerin
bilesen teknigini ve bunun pratikteki uygulama yodntemlerini resimlerie
izah eden bir kitaptir. Bu kitapta, fabrikalarda otomatik Oretim yapan
makine, robot gibi sistemleri olugturan tipik makine bilegenleri tig boyutiu
olarak resimler yardimiyla ayrintih olarak izah edilmigtir.

Otomasyon sistemleri ve robotlar, birkag gramhk kliglk pargaiardan
onlarca kilogramhk buylk parcalara kadar tasimadan tutun, hassas ve
kompleks montaj islerinden , isiemeye kadar ¢ok genis bir kapsamda is
g6rmektedir. Su halde sadece motor ve silindir gibi tekil bilesenlerin
hareketlerine bel badlanirsa, isin geredine uygun bir harekete sahip
ylksek fonksiyonellikte makine ve sistemler yapmak zorlasir.

Pratikte otomatik makine tasarimi vyapilirken, c¢esitli makine
bilesenleri bir araya getirilerek amaca uygun glg, yavaslama gibi
performanslarin elde edilmesine galisiir. Bu amaci gergeklestirmek igin,
otomasyon mekanizmalarinda kullanilan tek tek her bir bilesenin yapist ve
dzellikleri hakkinda bilgi sahip olunmasi zaruridir. Burada bahsettigimiz
“otomasyon mekanizmalarindaki bilesenler” den kasit, rulman, dogrusal
kilavuz gibi pargalar kullanilarak Oretilen hareket donlsiminl ve fiziki
dénlisiimU gergeklestiren fonksiyonlari haiz (nitelerdir,

Ornedin, bilesenlerden biri olan aktlator (A) Gniteleri, elektrik ve
hava basinc enerjisini dénls ve direkt ilerleme, gidip gelme gibi
hareketlere dénlstliren bir bilesendir. Mekanizma(M) dan bahsetmek
gerekirse, donlis kuvvetini hareket ydnlUnl donUGstlrerek, ilerleme
hareketine dénlstlrerek, hiz & kuvveti artirip azaltarak dontstlrirken;
sensérler (S) , manyetik, 1st sinyalini elektrik sinyaiine. dénlstiren
bilesenlerdir. Bu tir donlstaricl yapidaki bilesenlerin kombinasyonu
secilerek adir ve bly(lk pargalarla is gdren mekanizmalar, kiiglik ve hassas
pozisyonlama yapan mekanizmalar yapabilmede, otomasyon
mekanizmalarint tasarlama kabiliyeti basrol oynar.

Otomasyon mekanizmalarindaki bilesen teknigi Ogrenilirse, mesela

strok ucunda hizi dilslirerek yumusak bir sekilde durabilecegi yapilar,



atalet kuvvetinin tahrik glicline dayanabilen mekanizmalar, hareket
yondna dondstiren , tek yonli hareket & aralikll hareket eden yapilar gibi
gesitli araglar kullanilarak tasarim vyapilabilir hale geiinir. Dahasi
otomasyon sistemlerini yapmakta kuflanilan metotlarda ustalasilirsa
Uretim hatlar ve fabrika genelini tasarlamak mtmkin hale gelir.

Elinizdeki kitap, Nikkan Kogyo Shinbun(Business &Technology Daily
News) gazetesi tarafindan yayimlanmis ve blylik bedeni toplayan “Resimli
Agiklamali Pratik Otomasyon Mekanizmalari (Yazar: Suguru Kumagaya
(Cev not: Bu isim “Kumatani” seklinde de okunabilir.) 1990 ) ve “Resimii
Acgiklamalt Pratik Otomasyon Mekanizmalari Serinin Devami” (Yazar :
Hideki Kumagaya 1994) igerisinden den isletmede (sahada) vyararl
olacak kisimlarl titizlikle secilip yeni agiklamalar eklenerek yeniden
diizenlenmistir. |

Yeniden diizenleme vyapilirken, her bir bilesenin &drenilmesinden
baglanip, yiiksek hassasiyette malzeme tevzii sistemi nin nasil yapilacadi,
Uretim verimliligi yiiksek otomasyon sistemleri yapma metotlarina kadar,
otomasyon igin gerekli olan dis(ince tarzi belli bir diizen dahilinde
anlagiiabilir hale getirildi. Otomasyon sistemlerinin tasarlanmasi, Uretim
teknolojilerinin gelismesi veya otomasyon sistem tasarimlart igin bu
kitaptan ilham alarak etkili bir gekilde yararlanabilirseniz ¢ok memnun

olacadim.

‘Subat 2010 Editor-Yazar




1. BOLUM

TEMEL BILGILER

Bu bslim, otomasyon vyapilannin tasarim ve imalatini
yaparken gerekli olan bilesen tekniklerini 6grenip, bu yapilari
dzglirce kullanarak optimum otomasyon yapisini tasarlama teknigini
edinmeyi hedefler.

Oncelikle otomasyon yapilarini olusturan en &nemli bilesen
olan aktuatérler (A) , mekanizmalar (M) ve sensérier (S) ile alakalt
en siklikla kullamlan hususlar derleyerek ayrintili olarak izah ettik.
Sonrasinda bu bilesenlerin bir araya gelmesiyle nasil hareketin
sadlanabildigini resimler yardimiyla gosterdik.

Bahsettijimiz otomasyon bilesenleri &grenilirse, esas amag
olan makinelerin hareketlerinin ne tt'J‘r yapilar yardimiyla yapildidi,
kontrol (nitesi eklenmesinin  uygun olup olmadigi seklindeki
metotlar anlayabilir hale gelinmis olur. Yine hassas pozisyonlama ve
esnek sistemler igin vazgegilmez konumunda olan servo motorlar ve
adimli motorlar gibi niimerik kontrolli akttatérier kullanilacaginda
gerekli olan yap! ve hareket hususiyetlerinden de bahsettik.

Bunlarin yaninda “Tut & Yerlestir” birimi gibi calistirma
sistemlerini olusturan somut &rnekler (zerinden, ilerleme, ileri geri
gitme yapilarinin nasi yapildigi ve ilgili problemlerden de bahsettik
ve sensér gibi uygulama yontemleri ile ilgili agiklamalar koyduk.




I-1 OPTIMUM MEKANIZMA SECMEK ICIN
(1) MUHENDISIN TEKNIK ALANI:

Asya bolgesinin genel otomasyon konusundaki teknik seviyesi ile
alakali bir arastirma yapmistim. Her bir {ilkede arastirma konusu olarak
secilmis firmalarin nispeten iyi firmalar olmus olmasinin da etkisi olsa
gerek, inceledigim firmalarin hemen hemen hepsinde “1. sinif”
mihendislerin galisiyor olmus olmasi gayet garpiciydi.

Gordiiglm her bir miUhendis gayet iyi seviyede ve firmaya olan
katkilarinin da oldukga iyi seviyelerde oldugunu gbérdiim ama sorun onlarin
hakim olduklart alandi.

Soyle ki her bir mihendis dodal olarak ya elektronikgiydi, vya
hidrolikgiydi ya kimyaciydi yani her biri tek bir alanda gayet iyi seviyede
teknik Kisilerdi.

Fakat su bir gergek ki, otomasyon teknolojisi bir tiir kapsamli
teknolojidir. En azindan mekanik, hidrolik&pndmatik, elektrik, elektronik
gibi teknoloijileri gelisiglizel de olsa kullanamadik¢a o kisiye “otomasyon
teknolojisinden sorumiu mihendis” demek zordur.

Fakat su var ki, sadece tek bir teknik alan 6grenmeye cahlisan tip
muihendislerin olmasi durumu sadece bahsettidim incelemede rastlanmis
bir bulgu olmayip, Japonya’da da son derece fazla rastlanan bir gergek
durumdur.

Ornedin, elektronik teknolojisi merkezli bir mihendisin teknik
kapasite haritasi Cizim I-1-1'de gdsterildigi sekildedir ve yine mekanik
merkezli bir mihendisin teknik kapasite haritasi Cizim I-1-2'de gosterildigi

sekildedir seklinde disinllse bu goguniukla dogrudur ve kelimenin gergek




anlamiyla “otomasyon teknolojisi” ni hazmetmis bir mithendis, hali hazirda

gok da fazla yoktur.

Cev not: Cizim igin litfen ekteki "Mechtronics Cizimler” adli Excel dosyasina bkz.

(2) TOPLAM TEKNOLOJI OLARAK OTOMASYON :

Bu hususu vani otomasyon teknolojisinin gegitli teknolojileri
kapsayan bir teknoloji oldugunu Cizim I.1.3 te gdsterilen sisteme bakar
dislirseniz anlayabilirsiniz. Séyle ki 6rnedin hidrolik silindirin kurs boyunu
mekanik olarak blyutiip, silindirin hiz kontroliini servo valf yardimiyla
elektronik altinda kontrol altinda tutuyor, ve sdz konusu kontrol igin sinyali,
yapidaki ¢ikis kisminmin pozisyonunu algitamaya yarayan imaj sensorl
sayesinde bunu algilayabiliyor ve bunu bilgisayar yardimiyla igleyerek
kontrol giris sinyali haline getiriyorsunuz. Bu sistemde kullaniimasi
gereken teknik alanlar ve bu alanlarin her birinin seviyesini Cizim 1.1.4 te
gosterildigi sekliyle tahayyil ederseniz ¢ok da yanilmig olmazsiniz diye
distintyorum. Cizim I.1.3 seviyesindeki bir otomasyon sisteminde dahi,
teknik alan ciddi derecede genis.

Cev not: Cizimler icin ekteki Excel dosyasina bkz,

Sadece bu 6rnekten de anlasilacagi Uzere, Cizim I1.1.1 Cizim 1.1.2 de
gbsterilen seviyede kendi uzmanlik alaninin bekgilidini yapan bir mihendis
bahsettigimiz &drnekteki uygulamayr iyi bir sekilde mimkin dedil
tasarlayamaz.

Kaldi ki Cizim I1.1.3 teki sisteme bakildiginda, pnématik tahrikli ve
motor tahrikli kisimlar ve bunlarin yaninda gérintl senséruniin yaninda
ivmelenme sensord kullanilimig, encoder kullanilmis vs. yani her tirl( arag

kullamimis ve bunlarin hepsinin fayda ve =zararint kendi zihninde



dustinerek bu diglincelerin sonucunda bir sistem tasarlamak otomasyon
tasariminin =~ olmasi  gereken durumu  oldugundandir ki, bunu
gergeklegtirmesi istenen otomasyon miihendisin korumasi gereken alanin

daha da genislemesi demektir.

(3) MUHENDISIN ALANINI GENISLETMEK

Asya bolgesine donik “Mihendis gelistirme programlari” nda “Otomasyon
teknolojisi editimi” adiyla, Cizim 1.1.5 te gésterildigi gibi ideal bir
muihendisin hakim oldugu alani tahayyill ederek, bu ideale az da olsa
yakinlagilabilecek sekilde editim mufredati belirlemek gerekti. Bunun igin
Cizim 1.1.1 ve Cizim 1.1.2 deki gibi nispeten dar bir alanda uzman olan
kisileri diger alantar hakkinda yeniden editmek gerekiyordu.

Isbu kitap da, bir anlamda bahsettigime yakin bir niyetle planlandi.
Mekanizma ve kontrol vyapisi igin  optimumu  belirleyebilmeyi
hedefledidimizde, yukarida da bahsi gegenler Uzerinde dlsUntldigiinde
anlagilacaktir ki, makine teknolojisi hakkinda ciddi seviyede kapasiteye
sahip bir kisi bile olsa elektronik teknolojisi olsun bilgisayar teknolojisi
alaninda acemiye yakin olma, veya tam tersine bilgisayar teknolojisi veya
elektronik teknolojisi alanlarinda usta olsa bile hidrolik &pnématik,
mekanizma alanlarinda acemiye vyakin olma seklindeki durumlara
olabilecegindendir ki bu kitap, o kisiler icin de faydali olacaktir
kanaatindeyim.

Her hall karda, Cizim I.1.5 te resmedilen ideal suruma az da olsa yakin
mithendisler artacak istikamette “Bos alanlari ne kadar doldurabilirsek o
kadar faydadir” dlstincesinden hareketle kitabin faydali olacadi beklentisi

icerisindeyim.

(4) OTOMASYON SISTEMLERININ 4 BILESENI

Bu kitapta, yukarida da bahsi gectigi Uzere “Teknik alan” bazinda
makalelerin degii, otomasyon sistem vyapisi acgisindan “Temel bilesen
bazmnda” pratikteki drneklerin bir araya toplandidi bir kitap olup bunu en

onemli farklihdi olarak gérmektedir.




Otomatik sistemlerin 4 bilesenini

e Mekanizmalar (M)

¢ AktlUatérier (A)

¢ Kontrol cihazi (controller) (C)

e Sensotrler (S)

seklinde siniflandirip, her bir bilegen turlndeki Uniteleri de gok sayida
hazirlayip bunlari istege gdre kombine etmek igin Oncelikle bir test
ekipmani temin ettik.

Cev not: Cizim icin ekteki Excel dosyasina bkz.

Genel otomasyon sistemlerinin temel yapisi Cizim I1.1.6 da gosterildigi gibi,
isbu 4 bilesen igerisinden parganin, isin hususiyetine uygun optimum 1 seti
segerek badlanmis “Geribesleme sistemi” klasik yapis tarzidir.

Bu kitapta, her bir bilesen grubunun &zelliklerinin agiklanmasindan
kombinasyonuna kadar gesitli siniflara hdlerek bilgiler verdik, okuyucudan
ricamiz bu kitabi otomasyon tasarim konusunda bir basucu kitabi olarak

gorip yararlanmasidir.

(5) OTOMASYON SISTEMI TURLERI VE OZELLIKLER]

Normalde otomasyon sistemlerinin temel yapisi Gzerinde distintidigdiinde,
parca(lar)i ve pargayl tutan aletlerin hareketinden Ornek verirsek,
dncelikle bu aletlerin hareketini iletmek icin mekanizma gerekir ve yine o
mekanizmay! tahrik eden aktlatdr; aktlatdrd kontrol eden kontrol aygiti
ve yine kontrol aygitina sinyal gbnderen sensére ihtiyag vardir.

Ornedin Cizim 1.1.7 de gosterilen sisteme bakidifinda pargay! itmeye
yarayan aletin hareketini ileten bir “krank mekanizmasi” var, ve onu tahrik
eden aktiatdr olarak “ters cgevrilebilir motor, onu kontrol eden kontrol
aygiti olarak “Role devresi” ve yine bahis mevzu parganin hareketine
gegersek karankin bir ddnlsinl algitayip kontrol aygitina ileten sensor
olarak “sinir anahtan” kullaniimis.

Bunun yaninda Cizim 1.1.8 de gdsterilen sekilde bir yontem de vardir. Yani
mekanizma olarak “kremayer-diiz digli”, aktlatér olarak “Servo motor”,



kontrol aygiti olarak “Mikro bilgisayar” , sensor olarak pargayr dodrudan

algilayan “Optik anahtar” kullanilmis ve bunun , Cizim 1.1.7 deki sistemin

meka troniklestirilmig hali oldugunu styleyebiliriz.

Her ikisi blok gsemasinda g0sterilirse her biri Cizim 1.1.7 (b) ve Cizim

[.1.8(B) deki gibi olur ve bunlarin geribesleme sinyalini alis tarzinin farkl

oldugu anlasilmis olur.

Elbette ki bu 2 tip disinda da ¢ok sayida yéntem oldujunu sdylemeye

gerek dahil yoktur. Mesela bunlarin igerisinden hangisinin uygulanmasi

gerektigidir. Bunlann her birl ayni sekilde pargayl belirlenmis olan

pozisyona kadar génderir ama bunlar arasinda birkag fark stz konusudur:
a. Hiz karakteristigi

Pozisyonlama hassasiyeti

Hareket miktaninda degisebilirlik

Hizda degisebilirlik

Kuvvet karakteristigi

I

Maliyet

Cev not: Cizim icin ekteki Excel dosyasina bkz.

Bunlarin diginda c¢esitli maddeleride herbirinin  farkhliklart kitabin
ilerleyen bdlimlerinde ortaya ¢ikacaktir. .

Bunlarl tek tek aciklamak bir kitabin sayfa sayisi acisindan mimkuan
olmadigindan biz ¢ok clzi bir kismina iliskin dilslince tarzini ortaya

koymakla yetinecegiz.

(6) AMACA UYGUN SISTEMLER KURMAK

Aslinda Cizim I1.1.7(a) daki krank mekanizmasinin sahip oldugu hiz,
Cizim 1.1.9 daki gibi sinilis egrisine yakindir. Bundan dolayidir ki,
parcayi kurs boyunun u¢ noktasina kadar itmek igin belli bir hizdaki
“ters cevrilebilir” motorun doniisine kiyasla ilk basta hafif hareket
baslayip, ortada hizli, sonda da yine yavaslayip en kenar noktada da
parca “sessizce” konuimus olur. Bu tir hiz karakteristigine “kenar




noktada hizi dislren tip sistem” denir. Bununla ilgili Cizim 1.1.8(a)

sistemlerinde 2 gesit dlsiince tarzi vardir.

Cev not: Cizim igin ekteki Excef dosyasina bkz.

Bunlardan birincisinde, kurs boyu uzunlugu belli olmamakla birlikte
optik anahtar calisana kadar parcanin godnderildigi durumdur, bir
digeri de parcayr géndermek icin kurs boyu uzunlugunun dénceden
bilindigi durumdur.

Bu iki tane icerisinden ilkinin kosullarina gbére, parganin optik
anahtarinin oldugu yere kadar geldidinde hemen durdurup, servo
motoru calistirmak igin, aninda durdurabilecek seviyede diiglik sabit
bir hizda calismasi gerekir ki bu durumda Cizim 1.1.10 daki gibi bir
hiz karakteristigine mecburdur,

Simdi bu segenekte hiz yavas oldugundan ve Ustline Ustlik durdugu
anki ivmelenme de belli bir seviyede bliylik olup, parcaya olan etkisi
de var oldujundan bu segenedin az da olsa iyi bir yoni yok gibi
gérintr ama bu illa da bu secenedin tamamen eksiliklerle dolu
oldugu anlamina gelmez.

Ornedin, parcanin boyutunun blyiklGgu kiicikligi durumu lzerinde
distnlldugunde, Cizim 1.1.7 (a) daki gibi parga kiiglik oldugunda
duvara(bloga) varamaz; parga bliyik oldugunda ise blogu agir fazla
ittirir ve parcanin hasar gdrmesine neden olabilir. Bununia birlikte,
Cizim 1.1.8 (a) daki uygulamada, pargarnin 6n ucunu algillamak
suretiyle geribesieme sinyali olarak aldigindan parcanin buykligi
ile ilgisi olmaksizin, parganin dn ucu belirlenmis olan pozisyona
geldigini algilayarak aleti dondiireceginden parganin 6n uc pozisyonu
blojun kenarina geldiginde her hallikarda birden durur. Diger bir
ifadeyle parcaya goére hareket miktar dedistirilebilmektedir.

Simdi aym servo motoru kullanarak ikinci segenekteki durumu
disiinelim. Pargay! géndermek igin gereken kurs boyu uzunlugunu
dnceden bildigimizi varsayallm. Bu durumda hiz karakteristigini
uygun bir sekilde belirleyip, baslangig esnasinda da durug esnasinda



da titreme olmadan yapabilecek sekilde kenar noktada hiz disiiren
tip yapip, dénlsin hizli yapiimasi kayip zamanit azaltacagindan erken
doner sistemli olan Cizim I.1.11 deki gibi bir hiz karakteristi§i segme
yoluna da gidebilirsiniz, serbestce belirleme imkani verir size bu
segenek. Hatta sadece kurs boyu uzuniugunu bilseniz, tahrik
yaziliminda kismi bir dlzeltmeyle istediiniz gibi hareket miktarini
degistirebilmeniz seklinde bir avantajl da vardir. Yazilimlarda
istedidiniz kam edrisini olusturabilmenize olan benzerlijinden dolayi,
buna “yaziiim kami” denir.

Amma velakin, bu segenek bastan ayadl arti yénlerle doludur da
diyemeyiz. Bir kere amaglanan pozisyona kadarki mesafeyi bilmiyor
iseniz (sayisal olarak kontrol aygitina input edilmemis oldugundan),
onceki o6rnekte oldugu gibi tekdiize disuk bir hiz tahrikine
mecbursunuz, O6te yandan eder pargay! bloga “gliclii bir kuvvetle
ittirmek  istiyorum”  seklinde bir hedefiniz varsa krank
mekanizmasina kiyasla en fazla 1/10 ve asadisi kadar bir kuvvet
ortaya koyabilirsiniz.....gibi cesitli dezavantajlari vardir.

Cev nol: Cizim igin ekteki Excel dosyasina bkz.

Diger bir ifadeyle “kuvvet” karakteristidi acisindan bakildi§inda
“kenar noktada kuvveti artirma” 6zelligini haiz kilabilmek igin krank
gibi kam gibi kenar noktada hizi dlstiren tip mekanizma kullanmak
daha efektiftir.

Yukarida bahsedilen basit érnekten de anlasilacadi (izere, otomasyon
sistemlerinde gok cesitli uygulamalar var olup, sistemin amacladid
karakteristige uygun olanlari segerek bir araya getirmek gerekir.

(7) MODUL GRUPLARINI KOMBINE ETME TESTI
Otomasyon  sistemlerinin  tasarlamak demek, vyukarida da

bahsedildigi lizere




° Mekanizma grubu

° Aktlator grubu

o  Kontrol cihazi grubu

° Sensér grubu

bilesenleri igerisinden amaclanan hiz karakteristigi vs ye gore
optimum kombinasyonunu bulmak demektir. Bunu yapabilmek igin 4
bilesenin tamaminin hususiyetlerini, kullanim tarzlarini ve diger
bilesenlerle uygun kombinasyonlari konusunda yeterli seviyede
hakim olunmadikga optimum otomasyon sistemi tasarlamak zordur.
Bu cesit acgllardan bakarak yukarida gegen 4 arag grubu igerisinde
normalde siklikla kullanilmakta olan bir kag tanesini segerek pratikte
test ekipmani yapip, her birinin kendi hususiyetleri, kullanilirken
dikkat edilmesi gereken hususlar, tipik kombinasyon&kullanim
drnekleri ve bunlarnin &zellikieri gibi ¢ok sayida biigiyi bir araya
toplayarak test data edrileri ile birlikte bu kitapta istifadenize
sundum,

Simdi bunlarin hususiyetlerinden bahsedelim:

1. Bilesen gruplari:

Bu kitapta kullanmak igin temin ettigimiz test ekipmani olarak, Tablo
I.1.1., Fotograf 1.1.1. de gériilecedi gibi cok sayida bilesen Unitesi,
moduUl seklinde kargilikli olarak istendigi gibi badlanip, kombine
edilebilecek hale getirilmis bir cihaz kullandik.

Bu ¢ok gesitli kombinasyonlara mimkin oldugunca kitabimizda yer
verdik. Elbette ki tim{nl tamamen 6zglr bir sekilde birlestiremeyiz.
Asiri uca bir drnek vermek gerekirse motorun tahrikine selenoid valf
baglamak gibi seyler tamamen imkan digi oldugundan biz de tabii
“kombinasyon” derken genel kani kapsami icerisinde kaldik.

2. Tekli mod{il gizimleri

Bahsi gectigi gibi, mod{l sayisi cok fazla oldugundan &ncelikle tekil
olarak modullerin hususiyetleri ve yapilarini ana hatlari konusunda

okuyucuyu bilgilendirme yolunu sectik.

Cev not: Tablo ve foto icin ekteki Excel dosyasina bkz.



Bu sayfalarda yeni baglayanlar igin resimli agiklamali sayfa
dlzeninde olacak sekilde her bir modiilin kaba skeclerle gostererek
temel bilesenierini 6rnekierle(illstrasyon) agikladik, Bu &rneklerde,
pratikte test ekipmani amacgh olusturuldugundan boyutlarin
belirtmedi isem de bu haliyle otomasyon vyapilari tasarlamaya
alismamus kisiler igin faydali olacagini dlistintyorum.
3. Kombinasyon sistemlerinin 6zellikierinin gésterilmesi
Tek bir moddilin igeridi anlasiirsa bir sonraki adim kombinasyon
yoluyla temel otomasyon  sistemierini  olusturmaktir. Bu
kombinasyon, son derece farkh ve gesitli olmakla birlikte bu kitapta
nispeten  bilinen kombinasyonlara vyer verilmistir. Burada
kombinasyon ornekleri verilmekie yetinilmemis olup, cikis ucbirimi
hareketini algilayip dedisim karakteristigi edrisi de goOsteriimis ve
hatta gerektigi durumlarda hiz karakteristigi de gosterilmistir.
Hatta bu karakteristik egrilerinin hemen hemen tamami test
ekipmani kullanilarak vyapilmis 6lgiim dederleri olup, teorik
hesaplardan gikan rakamlar dedildir ki bu husus da 6nemlidir.
Sonug itibariyle klasik doékiimanlarda vyer almayan, hareketli
kisimlardaki gayet kiglk dedisimlerin de gorilmesine imkan
sagladigindan okuyucudan ricam her bir sayfadaki karaktefistik
egrilerindeki hassas degdisimler lizerine dikkatle egilmeleridir.
4. Karakteristik edrilerinin olusturulmasi
Yukarida bahsedildigi Uzere, her bir sayfadaki karakteristik
egrileri 6lclimiis dederler olup bu datalar Cizim I.1.12 de
gbsterilen tirde bir ekipman yardimiyla kaydedilmistir.
Oncelikle Gerilim élger in eksenine monte edilmis olan roller lar,
mekanizmanin output terminalleri (ki bu &rnekte dogru ileri giden
tabla olmus oluyor) nin hareketine badh olarak dondtirtilmektedir.
Bunun sonucunda Getrilim &lgerin merkez terminalinin voltaji
degistiginden, A/D déniistirme karti Uzerinden bilgisayara girisi

yapihr.




Sirekli olarak degisen voltaj A/D donlstlirme kart tarafindan
dijital deJerlere otomatik olarak cevrildiginden bilgisayar, her bir
dederi grafik C(zerinde noktalar olarak algilar ve komsular
arasindaki noktalar birlestirildiginde dedisim karakteristigi egrisi
elde edilmis olur.

Sadece degisim karakteristidi edrisi ile konuyu anlamak zor
oldugundan dolayl, mimkin oldugunca hiz karakteristigi egrisi de
gosterilmis ve dedisim karakteristigi edrisi diferensiyel olarak
hesaplanmistir.

(7) UYGULAMA SISTEMLERINE ADAPTASYON

Bu kitap ana hatlaniyla 3 bdlime ayrilmistir. Bahsettigimiz test
ekipmani yardimiyla Tablo 1.1.1. de gdsterilen moddlierin hemen
hemen tamami hazirlanmis olup, bunun vyaninda parganin
sikilmasinda kullanilan robotlagtinlmis dniteler, mengene ve
besleyici vs de hazir edilmistir, bu sayede FA testlerinde
kullanilan maizeme tevzii sistemi, otomatik izleme testi ve yine

kuvvet karakteristigi gibi testlerle ilgili de bilgiler verilmistir.
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LY
| |swo1ow>a3wwzw>|sw| @-4-@)
~)

| ISIPOTCNNIL xmomysna| \

L SIPOIONMEL )luvwona|

|SIPOTONMEL x}m)ﬁ‘

L|S|ro1owxawv,wsm|e|




100

SAASS MINHAL

/

Teknik alan

|

Cizim 1.1.5
Ideal "Otomasyon muhendisi” imaji




Lajuads|lq uoksewoln o' L wizs

| Guom)

M

\l
&
: : s [ ugsuss yipesis |
: : Momnﬂﬂ>mnmu_ _ NIGSUas NYOY _
T : — :
wey : :
i o ] 1Sa1A8p :
= | AeAeidg ] [osucy 1Als wedoy [ osuss el |
_ ISEWZIUENEW m>o_._mmu_ T L . :
o o] ——
I _ . abneb uiens
] 2lkboy [T STOIPH ] 19510 WIS
[Ipuns SRewaug | peAesibiiq oo :
: : : igleulosuR.) _
: ! : |aAistelang]
: _ pIouUaIog _ Jasuanbes T
| e | aEE _ ‘_m_ue_cm.w JauoQ __
Jglenpe Jo : 0
_l ke _ Qlenpbje Jaupg : '
[rwomespwamm)| ([ ORE TGS | g =% )
B g _ _ 010 ] : - _ IS WD _._mS_L
[ 1sepin aws|sag | [ uocAsynpup 3 _ BIAs Rdo u
* UDAUIg HoBY _ 1010W oAleg _ _ Jsouanhbas >N_m.N__ m JIAIS W ‘_
1
mu._ma_ _ (l001) Hm_<_ _ BLIZIUEYIN _ _ Igenpy _ IETTeTe) E
L A ¥ 2 S




_ 1ISeWas HoIq (B) L1 w15 {g) 2 L) wizih

_ [JeAUIS YDBqPes) LEPRUIZIUBNSIY

ISeEUE Il
ETEDY

g

10J0W J|CESIoNDY /
o : : Sals N
§. M oouonbos ABpy - tALS P /

ML N v o 8

_ wajsis i UsInsnp IZIY EPEDIOU JELSY UBUR|INY DURH sUwapugb edied efiwipied 191y (B)2°11 Eﬂg

158240 SigJ Ueunp dougp Jojes ag _

AN

mbAe jonuoy

JOI0W DIGISIDABY

Hs



f Isewas yolq (8) @°1°) wzih (g)g 11 wizy

_ IfEALIS Horqpaa) UEPEAIE]

4 J

JOIoW oAKeS W || sfesiBm
0N
HiMs a0 .al\
§ M ucAurd yoey
Mmool n v o] S

Walsts yuodeysw ustepuql edued eiwipiefiay (B)g' L Wizl _

Jgiessuel oxe |

Jials yido ueke
P61 Iuisepou wito unany

_ oIS pdo non olLdLa|| _

(l0oy) yory

sdng




ewenbAn i) yoeqpsa) dn 1swaepiaq ikeweiBiy gL' 1| wizid

_’mvcamsncou euisepiou ullug A
epuibipiea W
) BUNIN 2Wa3]|
? Q
: diy nziy H_wm....r A
Jglessual oye |

swn s0An -

ewenBAn uepiueny| yueny g 1] wizid

_ spunfinpugp euisepjou WO muc_uu_emzmsmﬂxoc
Jeuay)eunon aLuajtay)

i

epuitip|e
Wels uepuisepjou ullug

_!n_y uSIN&np 1214 EpEPioU l_m:ov__

epuiBipe
Hels uepuisepiou uilun




{103U0D BARDIPaI) [OBUOY DWILRSSY LL°|°| Wizld

1ZIY 3WUQP usig epuifipiea(euisepiou
Jeuayjeunsn swas||

spunbnpuop euisepjou uiflug

H

awi aphn ﬁ

epuiBipe
yels uepuisepiou g




ITablo 1.1.1 Ctomasyon bilegenlerinin moddi gruplare ]

[Mekanizma grubu

Akliator grubu ]

lOuipui interface grubu ]

{Konlroi aygiti grm

Limit shvig

Oplik sivig (lletimli tip)
+kentrol aygrh

Optik sivig (Yansitmal tip}
+kontrol aygiti

Opiik sivig (Fiber tip)
+konirol aygiti

Gerilim dlger (Potentiometer)
Manyetik yaklasim sensérll
Dé&ner enkoder

Yik hiicresi

+kontral aygiti

Opl checker

Rack, Pinyon

One way cluich

Ratchet (Oneway)

Krank

Beslams vidasi

Togale

Lever /Slider

Genova mekanizmasi
Dbz kam

Doz digli (hiz artirma /distime)
Sonsuz digli (worm gear)
Index

Rail guide table

(Dodru ileri giden {abla)
Belt conveyor

Ddner masa

ErdOksiyon motoru

Hiz kentrol ¢ihazli

Reversible motor

Stepping motor

Servo motor

Ultrasonlk motor

Sabit tip hava silindijri

Clevis tip hava silindirt

Sabi tp pnémafhidrolk donlsimin sindr

Rotary air actuator

Interface unit
Stepping motor
Tahrik Onitesi
Servo motor
Tahrik {initesl
Ultrasonik motor
Tahrik Gnitesi
Sorenoid valf
(Tek)

Sorenoid vaif
(Cift)

Sorenoid valf
{Closed center)
Sorenold valf
(Exhaust cenler)

Safanbl pndmatk motor

- P
OB

AT TR S s el

Promatik sTindir

]
[y 7

[vatay doner vp pick place |

Krank kolu

Réle devresi 1. tip

Réle devresi 2. tip

Rdle devresl 3, Up (lge menteli o)
Rale devresi 4, tip (ige monteli tp}
Rale devresi

Seguencer

Mikeo bilgisayar sistemi

+/O board

Bilglsayar sistemi

+//O board

A/D conversion board

IFotoﬁraf 1.1.1 Testte kullanlan MM3000 Mekalronik teknolofisi &grenme ekipmanindan alintifar
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