MEKATRONIK

Doc¢.Dr.Caner KOC

e Ankara Universitesi Ziraat
e Faklltesi Tarim Makinalari ve

* Teknolojileri MUhendisligi
Bolimu

e ckoc@ankara.edu.tr

DERS KAYNAKLARI
1. Cetinkunt, S. 2005. Mechatronics. John Wiley & Sons,INC. Press. ABD

2. W. Bolton. Mechatronics: Electronic Control Systems in Mechanical and Electrical Engineering (Anglais) Broché —
27 février 2015


mailto:ckoc@ankara.edu.tr

BILIS SISTEMLERI ve BILIS SISTEMLERI TEKNOLOJISI

Mekatronik sistemler algilayicilardan  gelen bilgileri, kullanicilardan
gelen istekleri, ve sistem tasarimcisinin 6nceden yukledigi bilgileri
degerlendirerek bir eylem olusturan sistemlerdir. Bilis ve bilis sistemleri bu
sirec icinde algilama ve eylem arasindaki tim islem ve islevleri iceren,
sistemin amag, davranis, ve cevre arasinda kopriu kuran kavram ve

uygulamalardir.

Al'ka I\'Iotor Elektronik devre
motor
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Sekil . Mikro motor( www.Howstuffworks.com)



Bilis sistemlerinin gorevleri.

1. Kalip algilama:

Bilis sistemleri algilayicilardan gelen bilgileri
isleyerek, cevre ile ilgili kaliplar arar. Bu kaliplari
degerlendirerek 6nceden belirlenmis bazi kaliplar
ile uyumlu olup olmadiklarina bakar.



2. Cevre modelleme:

Mekatronik sistem tasarimcisinin sisteme tasarim asamasinda
yukledigi bilgileri de kullanarak, ilgi alani diinya (cevre)ni
modelini gelistirir.

- - -e-

Sekil . Degisikliklere acik bir logo model( Gina Perlstein, Msc., ISRAEL).



3. Eylem gelistirme:

Algilama bilgileri, cevre modeli ile beraber bilis
sistemleri eylem turd, niteligi ve niceligi hakkinda bir
karar alabilirler. Bu eylem bir dizi planlama ve alt
eylemler icerir. Bu
eylemlerin belirlenmesi ve tanimi Dbilis sistemleri
icerisine 6nceden yuklenmis olmaldir.



4. Ogrenme: Cevre hakkindaki belirsizlikler, fazla ve
gereksiz bilgi, ve eksiklikler sonucu tim
eylemlerin basarili olmasi beklenmemelidir.



EYLEYICILER ( Actuators)

 Mekatronik davranisin diger bir asamasida cevreyi degistiren bir
eylem icermesidir. Evleyiciler algilama ve bilis sistemlerinin
gorevlerini tamamlamasindan sonra genellikle bir hareket baslatan,
enerji aktarimi ve degisimi iceren, 6nceden belirlenmis bir amaca
yonelik olarak cevreyi degistirebilen cihazlardir. kendilerine gelen bir
enerjiyi baska bir enerji tirine donustururler.



Evleyici seciminde goz dnune alinmasi gerekli etmenler:

a- lvme: Duran bir konumdan hareketli
konuma geciste, veya frenleme
islevinde gecen zaman 6nemlidir.

b- Hiz: Calisma kosullarina gore hizin
denetimli olmasi gerekir.

c- Tepki sliresi: Hiz ve ivmeye bagli
olarak mekatronik elemanlarin tepki
surelerinin uygun olmasi gerekir. |

d- islem giicti: Uygulamanin niteligine
gore uygun guc elemaninin secilmesi.




Mekatronik uygulamalarda kullanilan bazi
eyleyiciler:

* Kendinden yonlenmeli araglar: elektrik
motorlari

* Malzeme kaldirma makinalari: Hidrolik gug

« Uretim ve takim tezgahlari: Elektrik, hidrolik ve
pnomatik

* Robot eklemler: teleskobik ve disli sistemleri



* PLC (Programlanabilir Logic Denetleyici):

Dijital veya analog giris/cikis modulleri sayesinde makine veya islemlerin bircok tipini kontrol eden
bu amacla lojik, siralama, sayma,veri isleme,karsilastirma ve aritmetik gibi fonksiyonlara
programlama destegi saglayan buna gore girisleri degerlendirip, cikislara atayan, bellek, giris/cikis,
CPU ve programlayici bélimlerinden olusan entegre bir cihazdir.
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Sekil . PLC giris/cikis birimleri. Sekil . PLC giris/cikis ve glic kaynagl.



kaynak programlar —
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Sekil . PLC komut yazilim program ve yontemleri.



