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PROGRAMIN ADI                             

DERSİN ADI

DERSİN İŞLENECEĞİ YARIYIL       

HAFTALIK DERS SAATİ              

DERSİN SÜRESİ                 
 ENDÜSTRİYEL OTOMASYON 
 SİSTEM ANALİZİ VE TASARIMI 2

 2. Yıl IV. Yarıyıl 

 2 (Teori: 1, Uygulama: 1, Kredi:2 ) 

 28 Saat

AMAÇLAR 

1. Öğrencinin meslek derslerinde kavradığı ilkeleri uygulayabilme .

2. Mesleği ile ilgili bilgi toplayıp araştırma yapabilme .

3. Sistem tasarımı işlem basamaklarını kavrayabilme .
4. Yapılan sistem tasarımı konusunda sunum yapabilme.
ÖZEL AÇIKLAMALAR
1. Sınıfların birden fazla gruplara bölünmesi uygundur .

2. Dersin atölye ve lâboratuar ortamlarında işlenmesi uygundur .
3. Meslekle ilgili paket programların temini fayda sağlar .
DEĞERLENDİRME TABLOSU
Ders çalışmalarının     % 50’si teorik olarak sınıfta, % 50’si ise uygulamalı olarak laboratuarda  gerçekleştirilir. Konu ve öğretim tarzına göre yapılmış olan çalışmaların konu alanlarına göre yüzdelikleri aşağıdaki tabloda verilmiştir.  Dönem sonu sınav notları vermiş olduğu projeden ve sunumdan verilebilir.

KONULAR
Konu Alanlarının Ağırlıkları (%)

A. TEMEL KAVRAMLAR

B. İŞLEM BASAMAKLARI

C. SUNUM 
10

70

20

KONULAR
A. TEMEL KAVRAMLAR

Amaç: Öğrencinin meslek derslerinde kavradığı ilkelere uygun sistem tasarımı konusu belirleyebilme .

Davranışlar (Bu konu sonunda öğrenciler):

1. Sistem tasarımı konusu belirler .

B. İŞLEM BASAMAKLARI

Amaç : Sistem tasarımında takip edilecek yolu belirleyebilme  .
Davranışlar (Bu konu sonunda öğrenciler):

1. Sistem tasarımı konusunda araştırma yapar.

2. Sistem tasarımı konusunda bilgi derler.

3. Sistem tasarımı konusunda deney yapar.

4. Sistem tasarımı konusunda gözlemlerde bulunur.

C. SUNUM

Amaç : Sistem tasarımı konusunda sunum yapabilme.

Davranışlar (Bu konu sonunda öğrenciler):

1. Yapılan sistem tasarımını rapor haline sokup seminer olarak öğretim elemanı ve öğrencilere sunar .

2.  Yapılan sistem tasarımını veya simülasyonunu çalıştırır .

PROGRAMIN ADI                             
DERSİN ADI          
DERSİN İŞLENECEĞİ YARIYIL             
HAFTALIK DERS SAATİ              

DERSİN SÜRESİ                 
ENDÜSTRİYEL OTOMASYON

İŞLETME YÖNETİMİ
2. Yıl IV. Yarıyıl  
2 (Teori: 1, Uygulama: 1, Kredi:2)

28  Saat

AMAÇLAR 
1. İşletmenin temel kavramlarını, amaçlarını ve çevre ile ilişkilerini kavrayabilme.
2. İşletme çeşitlerini sıralayabilme.
3. İşletmelerin kuruluş çalışmalarını, kuruluş yerinin seçimini ve işletmenin kapasitesinin belirlenmesini kavrayabilme.
4. İşletme fonksiyonlarını ve bunlar arasındaki ilişkileri kavrayabilme.

5. İşletmelerin yönetiminde ortaya çıkan sorunları kavrayabilme.

ÖZEL AÇIKLAMALAR

İşletme Yönetimi dersi ile öğrencilerin işletmelerin yapısını ve işleyişini bir bütünlük içerisinde görmeleri sağlanmalıdır. İşletme fonksiyonları ve bunların etkileşimlerine yönelik örnek olaylar üzerinde durulmalıdır. Öğrenciler araştırmaya teşvik edilmeli, konularla ilgili araştırma ödevleri verilmelidir. Öğretimin her aşamasında örnek olaylardan yararlanılmalıdır. Konularla ilgili multimedya teknolojilerinden yararlanılmalıdır. Mümkün olduğu takdirde işletme faaliyetlerini bir bütünlük içerisinde yakından görmeleri ve incelemeleri için çevredeki işletmelere geziler düzenlenmelidir. 

DEĞERLENDİRME TABLOSU
Konu ve öğretim tarzına göre yapılmış olan çalışmaların konu alanlarına göre yüzdelikleri aşağıdaki tabloda verilmiştir.  Dönem sonu sınav soruları hazırlanırken bu yüzdelikler dikkate alınacaktır. 

KONULAR
Konu Alanlarının Ağırlıkları (%)

A. İŞLETME VE YÖNETİMİN TEMEL KAVRAMLARI, AMAÇLARI VE ÇEVRE İLE İLİŞKİLERİ 

B. İŞLETMELERİN SINIFLANDIRILMASI

C. İŞLETMENİN KURULUŞ ÇALIŞMALARI, BÜYÜKLÜĞÜ VE KAPASİTESİ

D. İŞLETME FONKSİYONLARI

E. ORGANİZASYONLARIN İŞLEYİŞİ
10

10

10

40

30

KONULAR

A. İŞLETME VE YÖNETİMİN TEMEL KAVRAMLARI, AMAÇLARI VE ÇEVRE İLE İLİŞKİLERİ 

Amaç: İşletmeyle ilgili temel kavramları tanıyabilme, işletmelerin amaçlarını ve çevre ile ilişkilerini anlayabilme.

Davranışlar (Bu konu sonunda öğrenciler):

1. İşletme ve yönetimle ilgili temel kavramları açıklar.

2. İşletmelerin amaçlarını sıralar.

3. İşletmelerin ekonomik yapı içindeki yerini ve çevre ile olan ilişkilerini açıklar.

4. Yönetici ile girişimci arasındaki farkları sıralar.

B. İŞLETMELERİN SINIFLANDIRILMASI

Amaç: İşletmeleri çeşitli özelliklere göre sınıflandırabilme.

Davranışlar (Bu konu sonunda öğrenciler):

1. Ekonomik fonksiyonları bakımından işletmeleri sıralar.

2. Büyüklüğüne ve sermaye mülkiyetine göre işletmeleri sıralar.

3. Uluslar arası olup olmama ve işletmeler arasındaki anlaşmalara göre işletmeleri sıralar.

4. Hukuki yapılarına göre işletmeleri sıralar.

C. İŞLETMELERİN KURULUŞ ÇALIŞMALARI, BÜYÜKLÜĞÜ VE KAPASİTESİ

Amaç: Kuruluş yeri seçiminde rol oynayan faktörleri, işletmenin kuruluşunda hangi aşamalardan geçildiğini, büyüklük ve kapasite kavramlarını tanıyabilme.

Davranışlar (Bu konu sonunda öğrenciler):

1. İşletmenin kuruluşunda hangi aşamalardan geçildiğini açıklar.

2. İşletmenin kuruluş yerinin seçiminde rol oynayan faktörleri sıralar.

3. İşletmelerin büyüklüklerinin hangi ölçülere göre belirlendiğini açıklar.

4. İşletmelerde kapasite ve çeşitli kapasite kavramlarını açıklar.

D. İŞLETME FONKSİYONLARI

Amaç: İşletme fonksiyonlarını ve bunlar arasındaki ilişkileri kavrayabilme.

Davranışlar (Bu konu sonunda öğrenciler):

1. Yönetimin tanımını, özelliklerini ve yönetim teorilerinin gelişimini açıklar.

2. Yönetimin temel fonksiyonlarından olan plânlama, örgütleme, yürütme, koordinasyon ve denetimi açıklar.

3. Üretimin tanımını, özelliklerini, üretim sistemlerinin sınıflandırılmasını açıklar.

4. Üretim plânlaması, stok kontrolü, üretim denetimi, kalite kontrolü ve toplam kalite yönetimini açıklar.

5. Pazarlama yönetimi fonksiyonlarını ve pazarlama araştırmasını açıklar.

6. Finansmanın tanımını, önemini ve işletmeler için gerekli finansman kaynaklarını sıralar.

7. Personel yönetiminin önemini, iş gören seçimini, eğitimini, başarı değerlendirmesini ve ücret yönetimini açıklar.

8. Halkla ilişkilerin tanımını, halkla ilişkilerde etkili iletişimi ve hedef kitleyi açıklar.

9. Muhasebe fonksiyonun amaçlarını ve muhasebe çeşitlerini sıralar.

10. Araştırma ve geliştirme türlerini, işletmelerdeki araştırma geliştirme çalışmalarının nedenlerini açıklar.

11. İşletme yönetiminde karar verme şekillerini açıklar.

E. ORGANİZASYONLARIN İŞLEYİŞİ

Amaç: Organizasyonların işleyiş şekillerini ve bu konuda ortaya çıkan sorunları kavrayabilme. 

Davranışlar (Bu konu sonunda öğrenciler):

1. Organizasyonlarda iletişimi ve iletişimi engelleyen faktörleri açıklar.

2. Yöneticilik ile liderlik arasındaki liderlik arasındaki ilişkileri açıklar.
3. Organizasyonlarda değişim ve gelişmeyi açıklar.
4. Stratejik yönetim ve kriz yönetimini açıklar.
5. Organizasyonlardaki grupları ve çatışmayı açıklar.
6. Yöneticilik ve motivasyon ilişkilerini açıklar.
PROGRAMIN ADI                             
DERSİN ADI    
DERSİN İŞLENECEĞİ YARIYIL       
HAFTALIK DERS SAATİ              

DERSİN SÜRESİ                 
ENDÜSTRİYEL OTOMASYON
BİLGİSAYARLI VERİ TOPLAMA VE KONTROL
   2. Yıl IV. Yarıyıl  

4 (Teori: 3, Uygulama: 1, Kredi:4 )
56 Saat

AMAÇLAR 


Endüstride, özellikle imalat sektöründe kullanılan Bilgisayarla veri toplama, kayıt ve kontrol tekniklerini kavrayabilme. Güncel bir “Veri Toplama ve Kontrol Yazılımı” nı (SCADA) kullanabilme.

ÖZEL AÇIKLAMALAR


Bu dersde, Öğretim Elemanı  önce bir Yazılım (SCADA) tercihi yapmalıdır. SCADA yazılımı üreten çoğu firmanın eğitim amaçlı DEMO versiyonları veya kısıtlı kullanım versiyonları bulunmaktadır. Bunlardan bir tanesini, okuldaki bilgisayarların özelliklerini de dikkate alarak seçmek gerekmektedir.

DEĞERLENDİRME TABLOSU
Ders çalışmalarının     % 50’si teorik olarak sınıfta, % 50’si ise uygulamalı olarak laboratuarda gerçekleştirilir. Konu ve öğretim tarzına göre yapılmış olan çalışmaların konu alanlarına göre yüzdelikleri aşağıdaki tabloda verilmiştir.  Dönem sonu sınav soruları hazırlanırken bu yüzdelikler dikkate alınacaktır. 

KONULAR
Konu Alanlarının Ağırlıkları (%)

A. TEMEL KAVRAMLAR

B. GÜNCEL BİR SCADA PROGRAMI

C. PLC-SCADA İLETİŞİMİ
10

70

20

KONULAR

A. TEMEL KAVRAMLAR

Amaç: Bilgisayarlı Veri toplama ve kontrol için gerekli temel yazılım ve donanımı tanıyabilme.

Davranışlar  (Bu konu sonunda öğrenciler):

1. PLC ve SCADA ile ilgili temel kavramları açıklar.

1.1 “Bilgisayarlı Veri Toplama ve Kontrol” (SCADA) programlarının tanımını yapar.

1.2 Bilgisayarla veri toplama ve kontrola olan endüstriyel ihtiyaçları açıklar,

1.3 “Bilgisayarlı Veri Toplama ve Kontrol” yazılımlarının avantaj ve dezavantajlarını ifade eder,

1.4 PLC-SCADA arasında olması gereken donanımı tanır,

1.5 Farklı SCDADA yazılımları arasındaki benzerlik ve farklılıkları açıklar,

B. GÜNCEL BİR SCADA PROGRAMI

Amaç: Güncel bir  SCADA programının konfigürasyonunu yapmak ve bir bütün olarak kontrol sistemlerinde kullanabilme.

Davranışlar  (Bu konu sonunda öğrenciler):

1. Güncel bir SCADA yazılımı kullanır.

1.1 Mevcut örnek (demo) projeleri inceler.

1.2 Yeni bir proje açar.

1.3 SCADA programında birbirinden farklı bölümlerin (Ekran oluşturma, test etme, alarm... gibi) fonksiyonlarını açıklar.

1.4 Açılan projenin özelliklerini değiştirir.

1.5 Bir SCADA programı kapasitesinin etiket (Tag) ve Noktalara göre tanımlandığını açıklar.

1.6 Bir işletme için verilen motor sayısı, On-Off vana sayısı, PID döngü sayısı gibi verileri kullanarak SCADA kapasitesini belirler.

1.7 Tank, boru, vana, pompa, motor, ve gerekli diğer nesneleri kullanarak ekran tasarımı yapar, ve SCADA yazılımının kütüphanesinde bulunan nesneleri kullanır.

1.8 Port ayarlarını yapar ve PLC üzerindeki adreslerle haberleşir.

1.9 Analog ve dijital sinyallerin  ekranda nasıl bir değişiklik yapacağını bilir ve gerektiğinde sinyalleri farklı bir aralığa taşır (conversion).

1.10 Sahadan gelen analog sinyallere göre ekranda çubuk grafik oluşturur, (filling) tank dolum görünüşlü nesneleri oluşturur.

1.11 Sahadan gelen analog sinyallere göre ekranda bir nesneyi yatay veya dikey ve yatay-dikey birlikte hareket ettirir (movement). 

1.12 Sahadan gelen analog sinyallere göre ekranda nesneleri döndürür (rotation).

1.13 Sahadan gelen analog sinyallere göre ekranda renk animasyonu (color animation) yapar.

1.14 Sahadan gelen dijital sinyallere göre motorların çalıştığını, durduğunu veya termik attığını gösterir.

1.15  Ekrandan verilen komutlarla motorları çalıştırır ve durdurur.

1.16 Sahadan gelen sinyali birden fazla sayfada bağlantılı olarak kullanır.

1.17 Bir sayfadan diğer sayfalara geçmesini öğrenir.

1.18 Sahadan gelen sinyallerin “Anlık Değişim Grafiklerini” (Real Time Trend) oluşturur.

1.19 Sahadan gelen sinyalleri sabit disklerde kayıt altına alır (data logging).

1.20  Kayıt  altına alınan sinyallerin grafiklerini oluşturur.

1.21 Oluşturmuş olduğu ekranlar, grafikler ve bağlantılı cisimler üzerinde değişiklik yapar.

1.22 Verileri kullanarak saatlik, günlük ve haftalık raporlar oluşturur.

1.23 Sahadan gelen verilere göre ALARM oluşturur.

1.24 PLC’de tanımlanan PID döngülerinin P,I ve D değerlerini değiştirir.

1.25 Farklı seviyelerde kullanıcı tanımlar ve şifreler verir.

1.26 Raporların istenilen zamanlarda otomatik olarak veya istenildiği anda hemen yazıcıdan alınmasını sağlar.

C. PLC-SCADA İLETİŞİMİ

Amaç: Kullanılan SCADA programının farklı marka PLC’ler ile iletişim kurmasını kavrayabilme.

Davranışlar  (Bu konu sonunda öğrenciler):

1. Kullandığı SCADA programını farklı PLC lerle çalıştırır.

1.1. Kullanılan SCADA yazılımının desteklediği PLC cihazlarını bilir ve bunları nasıl konfigüre edeceğini açıklar.

1.2. Mevcut olan bir PLC ile iletişim kurar ve projelerini uygular.

1.3. Kullanılan SCADA yazılımının desteklemediği PLC’lerle nasıl haberleşeceğini öğrenir ve haberleşme protokolü üreten firmaları ve ürünlerini tanır.

1.4. SCADA programının Web ortamında çalışabilmesi için gerekli donanımı ve ilave yazılımı öğrenir ve kullanır.

PROGRAMIN ADI                             

DERSİN ADI

DERSİN İŞLENECEĞİ YARIYIL       

HAFTALIK DERS SAATİ              

DERSİN SÜRESİ                 
 ENDÜSTRİYEL OTOMASYON 
 PNÖMATİK VE HİDROLİK SİSTEMLERİ

 2. Yıl IV. Yarıyıl  

 4 (Teori: 3, Uygulama: 1,Kredi: 4)

 56 Saat

AMAÇLAR 

1. Öğrencinin akışkanlar mekaniği ile ilgili temel kavramlar ile hidrostatik ve hidrodinamik prensipleri hakkında bilgi sahibi olmasını sağlayabilme. 

2. Hidrolik ve pnömatik kontrol sistemlerinin çalışma prensipleri hakkında bilgi sahibi olma, bu kontrol sistemleri devrelerini kavrayabilme.

3. Verilen kriterlere uygun olarak bir hidrolik devreyi tasarlama, kurma ve çalıştırabilme.

ÖZEL AÇIKLAMALAR

Bu ders içerisinde tanımlanan hedeflerin önemli bir kısmını öğretmek için en uygun yöntem hidrolik ve pnömatik laboratuvarında yapılacak uygulama çalışmalardır.

Hidrolik-pnömatik dersinin anlatımında özel hazırlanmış eğitim CD’leri, asetatlar, slaydların, manyetik sembollerin kullanımı tavsiye edilir.

Kontrol teknolojisi endüstriyel hayatın gelişmesinde önemli bir yere sahiptir. Elektroninik sistemlere göre alternatif bir kontrol teknolojisi olan Hidrolik ve Pnömatik’in önemi yaygın uygulama örnekleri ile açıklanmalıdır. Hidrolik ve pnömatik kontrol sistemlerinin PLC ve bilgisayar ile kontrol edilebilme ve elektrik devreleri ile entegre edilebilme özellikleri belirtilmelidir. 
Öğrencilerin bilgilerini pekiştirmek için dönem içinde araştırma projeleri verilmeli, uygulama örnekleri ile ilgili endüstriyel geziler düzenlenmeli ve teorik bilgiler deneysel çalışmalar ile desteklenmelidir.

DEĞERLENDİRME TABLOSU
Ders çalışmalarının     % 50’si teorik olarak sınıfta, % 50’si ise uygulamalı olarak laboratuarda gerçekleştirilir. Konu ve öğretim tarzına göre yapılmış olan çalışmaların konu alanlarına göre yüzdelikleri aşağıdaki tabloda verilmiştir. Dönem sonu sınav notları vermiş olduğu projeden ve sunumdan verlebilir.

KONULAR
Konu Alanlarının Ağırlıkları (%)

A. HİDROLİĞİN TEMEL KURALLARI 

B. HİDROLİK ELEMANLAR VE DEVRELER

C. PİNÖMATİĞİN TEMEL KURALLARI

D. PNÖMATİK ELEMANLAR VE DEVRELER
10

40

10

40

KONULAR
A. HİDROLİĞİN TEMEL KURALLARI
Amaç : Hidrostatik ve hidrodinamikle ilgili temel kanunları kavrayabilme.

Davranışlar (Bu konu sonunda öğrenciler):

1. Hidrolik akışkanın özelliklerini açıklar.

1.1 Hidrolik akışkanların sıkıştırılamaz bir akışkan olduğunu bilir.

1.2 Kapalı bir hazne içinde meydana gelen basıncın her noktaya aynen iletildiğini paskal kanunu çerçevesinde açıklar.

1.3 Süreklilik ve Bernouilli eşitliğini açıklar.

1.4 Akış türlerini Reynolds sayısına göre Laminer ve türbülanslı olarak ikiye ayırır.

1.5 Basit bir hidrolik devre şeması çizerek, doğrusal ve dairesel hareketin nasıl oluştuğunu açıklar.

1.6 Hidrolik akışkan olarak kullanılan yağların temel özelliklerini bilir.

1.7 Hidrolik sistemin diğer sistemlere göre üstünlüklerini sıralar.

1.8 Hidroliğin kullanıldığı alanları (takım tezgahları, gemiler, kazıcılar vb.) ve kulanım nedenlerini açıklar.

1.9 Hidrolikte kullanılan sembollerin niçin ihtiyaç olduğunu örneklerle açıklar ve hidrolikteki temel elemanların sembollerini bilir.

B. HİDROLİK ELEMANLAR VE DEVRELER

Amaç: Hidrolikte kullanılan pompa motor ünitesi, silindirleri, hidrolik motorları, yön kontrol valfleri, akış kontrol valfleri, basınç kontrol valfleri, yağ haznesi, boru ve hortumları, hidrolik akümülatörleri, sızdırmazlık elemanları ve filtrelerin çalışma özelliklerini bilir.

Davranışlar (Bu konu sonunda öğrenciler):

1. Hidrolik sistem elemanlarını tanır ve uygulamasını yapar.

1.1 Bir hidrolik devre şeması çizerek, temel elemanları tanımlar.

1.2 Hidrolik sistemde kullanılan temel elemanların özelliklerini açıklar.

1.3 Hidrolik pompaların geniş hacimden dar hacime doğru emiş yaparak debi üreten pozitif iletimli makineler olduğunu kavrar.

1.4 Dişli ve vidalı pompalar,kanatlı ve paletli pompalar, ile pistonlu pompaların temel işlevlerini ve özelliklerini açıklar.

1.5 Silindirleri, doğrusal hareket iletiminde kullanılan hidrolik elemanlar olarak tanımlar.

1.6 Hidrolik silindirleri bağlantı uçlarına göre tek etkili ve çift etkili olarak sınıflandırır.

1.7 Hidrolik silindirleri üretim çeşitlerine göre tek kollu, çift kollu, tandem, yastıklı ve teleskopik olarak sınıflandırır ve özelliklerini kavrar.

1.8 Bir silindir üzerinde bulunması gerekli elemanları ve bu elemanların vazifelerini açıklar.

1.9 Hidrolik motorları dairesel hareket üretiminde kullanılan elemanlar olarak tanımlar.

1.10 Hidrolik motorları hidrolik pompalar ile ilişkilendirerek çeşitlerini ve çalışma şekillerini açıklar.

1.11 Valfleri genel olarak yön kontrol, akış kontrol ve basınç kontrol valfleri olarak sınıflandırır.

1.12 Yön kontrol valflerini pistonun ileri-geri hareketini veya hidrolik motorun dönüş yönünü denetlemek için kullanılan valfler olarak tanımlar.

1.13 Yön kontrol valflerinin denetim tiplerini el ile kumandalı, akışkanla, elektrik ve elektronik kumandalı olarak sınıflandırır.

1.14 2/2, 3/2, 3/3, 4/2, 4/3, 5/3’lük yön kontrol valflerinin çalışma sistemlerini açıklar.

1.15 Akış kontrol valflerinin piston hızı ve hidrolik motorun devir sayısını artırmak ve azaltmak için kullanıldığını kavrar.

1.16 Kısma valfi ile akış kontrol valfi arasındaki farkı açıklar.

1.17 Oransal ve servo kontrollü valflerin genel çalışma kurallarını ve nerelerde kullanıldıklarını tanımlar.

1.18 Çek valfi tek yönlü akışa müsaade eden yön kontrol valfi olarak açıklar.

1.19 Meter-in ve meter-out hız denetim yöntemlerini açıklar.

1.20 Basınç kontrol valflerinin sistemi tehlikeden korumak ve basınç düşürmek için kullanıldığını açıklar.

1.21 Emniyet valfinin kesit görünüşünden (slayt veya asetat) giriş-çıkış ve sızıntı hattının çalışmasını açıklar.

1.22 Basınç sıralama valflerinin nerelerde kullanıldığını bilir.

1.23 Basınç düşürme valfinin nasıl çalıştığını açıklar.

1.24 Hidrolik haznenin vazifelerini açıklar.

1.25 Hidrolik akümülatörlerin görevlerini ve çeşitlerini bilir.

1.26 Akümülatörlerin seçim tablolarını kullanır.

1.27 Filtrelerin ve sızdırmazlık elemanlarının vazifelerini ve çeşitlerini bilir.

1.28 Hidrolik sistemde kullanılan boru ve hortumların özelliklerini bilir.

1.29 Hidrolik bağlantıda kullanılan hızlı sökülüp takılan ve vidalı bağlantıların özelliklerini ve nerelerde kullanıldıklarını bilir.

1.30 Hidrolik vargel, taşlama, enjeksiyon makineleri vb. tezgahların çizilmiş devre şemalarından çalışmalarını açıklar.

1.31 Hidrolik devrelerde herhangi bir makinenin piston hızını, kuvvetini, hidrolik motorun döndürme momentini ve açısal hızını verilere göre hesaplar.

1.32 Hidrolik sistemlerde oluşabilecek muhtemel arızaları bilir ve arızaların çözüm yöntemlerini açıklar.

1.33 Hidrolik sistemlerde periyodik bakımın önemini kavrar.

C. PNÖMATİĞİN TEMEL KURALLARI

Amaç : İdeal bir gaz olarak havanın basınç, hacim ve sıcaklıkla değişim bağıntılarını kavrayabilme.

Davranışlar (Bu konu sonunda öğrenciler):

1. Pnömatik sistem kurallarını tanır 

1.1 Havanın fiziksel özelliklerini (hacim, basınç, kitle ve sıcaklık) açıklar.

1.2 Boyle ve Charles Kanunlarını kavrar ve hava problemlerinin çözümlerinde kullanır.

1.3 Mutlak sıcaklığı ve mutlak basıncı tanımlar.

1.4 Sabit sıcaklıkta yer alan izotermik işlemi açıklar.

1.5 Isı enerjisi transferi içermeyen adyabatik işlemi açıklar.

1.6 Politropik genleşme veya sıkışma işlemini tanımlar.

1.7 Pnömatik silindirlerin çalışma ilkesini basit bir devre üzerinde açıklar.

1.8 Pnömatik motorların çalışma ilkesini basit bir devre üzerinde açıklar.

D. PNÖMATİK ELEMANLAR VE DEVRELER

Amaç: Pnömatik güç devrelerinde kullanılan elemanları tanıyabilme ve görevlerini kavrayabilme.

Davranışlar (Bu konu sonunda öğrenciler):

1.1 Pnömatik devre elemanlarını kullanır  

1.2 Kompresör, alıcı, boşaltma valfleri, kontrol valfleri ve pnömatik piston veya motor gibi temel elemanlarını gösterecek şekilde bir pnömatik devre şemasını sembollerle çizer.

1.3 Basit bir pnömatik sistemde kullanılan elemanların görevlerini açıklar.

1.4 Pnömatik güç sistemlerine ait çeşitli kompresör tiplerini (pistonlu, vidalı vb.) bilir, fayda ve mahsurlarını karşılaştırır.

1.5 Kapalı devre sıkıştırılmış hava sisteminin devre şemasının krokilerini çizer.

1.6 Pnömatik sistemlerde havanın hazırlanması ve kurutulması işlemlerini bilir.

1.7 Pnömatik devrelerde kullanılan şartlandırıcıların vazifelerini açıklar.

1.8 Hava filtrelerindeki su toplama ve otomatik boşaltma ilkelerini açıklar.

1.9 Basınç regülatörlerine duyulan ihtiyacı açıklar.

1.10 “Hava yağlayıcılarının” kullanım nedenlerini açıklar.

1.11 Silindirlerin genel tiplere ayırır ve farklı montaj şekillerinin listesini çıkarır.

1.12 Silindirlerin yapımında kullanılan malzemeleri ve özelliklerini bilir ve yüksek hızlı silindirlerde yastıklı piston kullanılması gereğini açıklar.

1.13 Pnömatik sistem elemanlarında sızdırmazlığın önemini açıklar.

1.14 Sızdırmazlık elemanlarının tiplerini tanımlar.

1.15 Pnömatik sistemlerdeki boru, hortum ve bağlantı için kullanılan özel malzemelerin seçim sebeplerini açıklar.

1.16 Belli başlı hortum, bağlantı elemanları ve bağlantılarının krokilerini çizer.

1.17 Pnömatikte esnek boru kullanımının sebeplerini açıklar.

1.18 Esnek borularda kullanılan özel malzemelerin seçimindeki sebepleri açıklar.

1.19 Pnömatik devrelerdeki yön, akış ve basınç valflerini tanımlar.

1.20 Pnömatik devrelerde yön, akış ve basınç kontrol valflerinin sembollerini çizer.

1.21 Tipik yön kontrol valflerinin kumanda tiplerinin çalışma ilkelerini açıklar.

1.22 Denetim valflerinden geçen hava akışını inceler.

1.23 (3/2, 4/2, 5/2, valfler, elektromanyetik, pilot uyarılı ve kelebek valfler) Yön kontrol valflerinin yol ve konumlarını sembolleriyle tanımlar.

1.24 NOT, AND, OR, NAND, NOR, XOR, XNOR kapılarının (gate) işlevlerini bilir ve bu kapıların her biri için pnömatik devrelerdeki doğruluk tablolarını yapar.

1.25 Yukarıdaki kapıları kullanarak basit mantık diyagramlarını çizer.

1.26 Standart sembollerden oluşan basit bir pnömatik devredeki elemanları tanımlar.

1.27 Standart sembollerle çizilen pnömatik devrelerdeki işlem sırasını tanımlar.

1.28 Oluşturulan devreye göre deneyler yapar ve sonuçları analiz eder.

1.29 Pnömatik devrelerle ilgili piston hızı, kuvveti ve pnömatik motor hesaplarını kayıplara dikkate alarak yapar.

1.30 Pnömatik devrelerde muhtemel arızaları ve çözüm yöntemlerini bilir.

1.31 Pnömatik sistemlerin periyodik bakımının önemini bilir
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A. SEVİYE ÖLÇME YÖNTEMLERİ

Amaç : Seviye ölçme temel kavramlarını tanımlayabilme.

Davranışlar  (Bu konu sonunda öğrenciler):

1. Seviye ölçme kavramlarını tanımlar,

1.1. Seviye çubuğunun şekil ve kullanılışını tarif eder,

1.2. Seviyenin, seviye çubuğu ile nasıl ölçüleceğini tarif eder,

1.3. Tehlikeli sıvıların ölçümü yapılırken alınması gereken önlemleri tarif eder,

1.4. Koruyucu tank kaplamasının hasara uğramasını önlemek için alınması gereken önlemleri tarif eder,

2. Şamandıralı göstergelerin şekil ve kullanılışını tarif eder,

2.1. Şamandıralı göstergelerin çalışma prensiplerini açıklar,

2.2. Diyagramlar yardımı ile seviye belirtilen sistemlerden şerit ve makara; manivela, manyetik izleyici ve elektrik resistans türlerini planlarını tarif eder,

2.3. Belli bir çevre için uygun türde bir gösterge seçer,

2.4. Şamandıralı gösterge tesisatında yaygın olarak tespit edilen arızaların ortaya çıkış şekilleri ve bunların nedenlerini tarif eder,

3. Seviye ölçme cihazları olarak kullanılan basınç göstergelerine ilişkin bilgileri açıklar.

3.1. Sıvı seviyesini ölçmek için basınç göstergelerinin nasıl kullanıldığını tarif eder.

3.2. Açık ve kapalı tanklarda bir manometrenin seviye ölçme cihazı olarak çalışmasını tarif eder.

3.3. Tankların tabanında meydana gelen basıncı hesaplar.

3.4. Basınç göstergeli seviye ölçme sisteminin ayarlanmasını tarif eder.

4. Yüzme kabiliyetli göstergelerin işlevlerini tanımlar.

4.1.  Yüzme kabiliyetli türden göstergelerin çalışma prensiplerini tarif eder.

4.2. Bu türden göstergelerin yapımını şematik olarak açıklar.

4.3. Yüzme kabiliyetli göstergeleri kullanımıyla elverişli durumları tarif eder.

4.4. Yüzme kabiliyetli türden göstergelerde yaygın olarak görülen arızaların nedenlerini açıklar.

4.5. Bu göstergelerin ayarlanmasını açıklar.

5. Kabarcık seviye ölçme yöntemini tanır.

5.1. Kabarcık seviye ölçme yönteminin çalışma prensibini açıklar.

5.2. Kabarcık yönteminin kullanılmasını gerektiren endüstriyel ortamları açıklar.

5.3. Kabarcık yöntemin kullanılamadığı ortamlarını açıklar.

6. Kaldırma kuvvetiyle seviye ölçen cihazları tanır.

6.1. Kaldırma kuvveti seviye ölçme prensibini şekil çizerek açıklar.

6.2. Kaldırma kuvveti seviye ölçümünde kullanılan şemaların özelliklerini açıklar.

6.3. Kaldırma kuvveti seviye ölçme yönteminin tercih edildiği ve kullanılamadığı endüstriyel ortamları açıklar.

7. Kapasitif seviye ölçme yötemini tanır.

7.1. Metal tanklarda tek prob kullanarak yapılan kapasitif seviye ölçme yöntemini açıklar.

7.2. Metal olmayan tanklarda iki prob kullanarak yapılan kapasitif seviye ölçme yöntemini açıklar.

7.3. Probların kullanımından kaynaklanabilecek problemleri tanır.

8. Elektronik sinyallerle yapılan seviye ölçme yöntemlerini tanır.

8.1. Ses ötesi (ultra sound) frekansları açıklar.

8.2. Ses ötesi dalgalarının farklı ortamlardaki davranışlarını açıklar.

8.3. Ses ötesi dalgaları kullanarak yapılan seviye ölçme yöntemini şekil çizerek açıklar.

8.4. Mikrodalgaların frekans aralığını tanır.

8.5. Mikrodalga kullanarak yapılan seviye ölçme yöntemini açıklar.

8.6. Mikrodalga seviye ölçme transmiterlerinin blok diyagramını çizer.

8.7. Elektronik sinyallerin yayılımını etkileyen toz, duman, buhar gibi ortamları açıklar.

9. Seviye ölçmek için diferansiyel basınç transmiterlerinin kullanılışını tarif eder.

9.1. Açık ve kapalı tankların kuru ıslak bağlantıları için, diferansiyel basınç transmiterlerinin bağlantısını çizer.

9.2. Kapalı tank ıslak ayak sistemindeki yoğunlaşma  yüzünden meydana gelebilen hatalar ve bu hataların nasıl düzeltilebileceğini tarif eder,

9.3. Hem sıcak hem kuru açık tankta seviye ölçmek için kullanılan diferansiyel basınç transmiterinin ayarlanmasını açıklar,

10. Elektrikle çalışan seviye ölçme sistemlerinin çalışması ve kullanıldığı yerleri tarif eder.

10.1. İletken olan veya olmayan malzemeler ile ilgili seviye ölçme sisteminin çalışma prensiplerini açıklar ve kullanılışını tarif eder,

10.2. Göze çarpan elektrikli seviye detektörlerinin çalışma prensiplerini açıklar,

10.3. Elektrikle çalışan seviye ölçme sistemlerinin ayarlarını yaparak oluşan yanlışlıkları tarif eder.

11. Radyasyon seviye ölçme prensibini açıklar.

11.1. Radyasyona dayalı seviye saptama sistemlerinin çalışma prensiplerini açıklar ve kullanılışını tarif eder.

11.2. Işınla seviye saptama sistemlerinin uygulanması sırasındaki güvenlik önlemlerini açıklar.

11.3. Işınla seviye saptama sistemleri ile ilgili ayar yaparak kurallarını açıklar.

12. Seviyenin ağırlıkla bağlantısını kuran sistemlerin çalışmalarını tarif eder.

12.1. İçeriğini tartarak seviye ölçümlerinin yapıldığı sistemleri açıklar ve kullanılışını tarif eder.

12.2. Depolama silolarına seviye ölçme cihazı monte ederken alınması gereken önlemleri sırayla açıklar.

12.3. Muhtelif geometrik şekillerdeki kaplar, değişik yoğunluktaki malzeme ve çeşitli çevre koşullarında ağırlık, hacim ve seviye arasındaki ilişkiyi tarif eder.

B. AKIŞ ÖLÇME YÖNTEMLERİ

Amaç : Akış ölçme elemanlarını ve çeşitlerini tanımak ve projelerde uygulayabilme.

Davranışlar (Bu konu sonunda öğrenciler):

1. Akış ölçme ile ilgili aşağıdaki temel kavramları açıklar.

1.1 Yoğunluk. 
1.2  Özgül ağırlık.

1.3 Vizkozite.

1.4 Sıkıştırılabilirlik.

1.5 Türbülans.

2. Diferansiyel basınç oluşturarak akış ölçen sistemleri tanır.

2.1 Orifis.

2.2 Venturi.

2.3 Akış nozulu.

2.4 Pitot tüp

2.5 Annubar.

2.6 Dirsek.

Kullanarak fark basıncı oluşturur ve akış ölçer.

3. Volumetrik akış ölçme yöntemini tanır.

3.1 Volumetrik akış ölçme yöntemini tarif eder.

3.2 Volumetrik akış ölçme çeşitlerini açıklar.

3.2.1 Rotametre.

3.2.2 Orifis

3.2.3 Silindir-piston

Akış ölçme prensiplerini açıklar.

3.3 Volumetrik akış göstergelerinin kalibrasyonunu yapar.

4. Manyetik akışmetreleri tanır.

4.1  Manyetik akışmetrenin çalışma prensibini açıklar.

4.2 Manyetik akışmetrenin kullanıldığı ve kullanılmadığı endüstriyel ortamları tanır.

4.3 Manyetik akışmetrenin elektronik blok diyagramını çizer.

5. Votrteks akış metreleri tanır. 

5.1 Vorteks akışmetrenin çalışma prensibini açıklar.

5.2 Vorteks akışmetrenin elektronik blok diyagramını çizer.

5.3 Vorteks akışmetrenin tercih edildiği endüstriyel ortamları tanır.

6.  Türbin akış metreleri tanır.

6.1 Türbin akış metrenin çalışma prensibini açıklar.

6.2 Türbin akış metrenin kullanılabildiği ve kullanılamadığı endüstriyel ortamları tanır.

6.3 Türbin akışmetrenin elektronik blok diyagramını çizer.

7. Ultrasonik akışmetreleri tanır.

7.1 Ultrasonik akışmetrenin çalışma prensibini açıklar.

7.2 Ultrasonik akışmetrenin elektronik blok diyagramını çizer.

7.3 Ultrosonik akışmetrenin kullanılabildiği ve kullanılamadığı endüstriyel ortamları tanır.

8. Hacim ölçen mekanik ve elektronik akış metreleri tanır.

8.1 Basit bir su sayacının çalışma prensibini açıklar.

8.2 Diskli mekanik sayacın çalışma prensibini açıklar.

8.3 Pistonlu mekanik sayacın çalışma prensibini açıklar.

8.4 Yaylı döner sayacın çalışmasını açılar.

8.5 Oval diskli sayacın çalışmasını açıklar.

8.6 Elektronik su ve gaz akış metrelerin blok diyagramlarını çizer.

C. SICAKLIK  ÖLÇME YÖNTEMLERİ

Amaç : Sıcaklık ölçme kavramlarını ve yöntemlerini kavrayabilme.

Davranışlar  (Bu konu sonunda öğrenciler):

1. Sıcaklık tanımını ve uluslararası uygulanan sıcaklık ölçme sistemini tarif eder.

1.1 Uluslararası kabul edilen sıcaklık  ölçme sistemlerini (dereceleri) tanımlar.

1.2 Aşağıdaki sıcaklık ölçme sisteminin tarifini yapar.

1.2.1 Fahrenheit

1.2.2 Kelvin

1.2.3 Celcıus 

1.2.4 Rankine

1.3 Sıcaklık derecelerinin yukarıda sözü edilen dört ölçme sisteminin her birinden bir diğerine dönüştürülmesini yapar.

2. Bimetalik (iki metalden oluşan )termometre ve termostatların çalışma prensibini tarif eder.

2.1 Sıcaklık değişmesinin bimetalik çubuğa etkisini tarif eder.

2.2 Tipik bir bimetalik termometrenin yapısını ve çalışmasını tarif eder.

2.3 Tipik bir bimetalik  termostatın yapısını ve çalışmasını tarif eder.

2.4 Bimetalik çubukların belli sapma/sıcaklık eğrilerinin karşılaştırılmasını yapar.

3. Cam içinde sıvı termometrelerini tarif eder ve çalışma prensiplerini açıklar.

3.1 Sıcaklık değişmesinin sıvılar üzerindeki etkisini tarif eder.

3.2 Sıcaklık değişikliğinin cam üzerindeki etkisini tarif eder.

3.3 Çeşitli sınıf termometreleri tarif eder.

4. Metal termometrelerin prensiplerini tarif eder.

4.1 Sıvı doldurulmuş metal termometreleri tarif eder.

4.2 Değişik sıcaklık yükseklikleri için dolgu sıvısı seçeneklerini (seçimini) tarif eder.

5. Gaz- Dolgu termometrelerin çalışma prensiplerini tarif eder.

5.1 Gaz dolgulu termometrelerin çalışma prensiplerini tarif eder.

5.2 Termometreleri yeniden doldurmanın kurallarını tarif eder.

6. Buhar basınç termometrelerin çalışma prensiplerini tarif eder.

6.1 Bir buhar basınç termometresinin çalışma prensibini tarif eder.

6.2 Ölçeğin (sistemin ) neden lineer (doğrusal ) olmadığını tarif eder.

6.3 Sıcaklık ölçme aralığına  göre dolgu sıvısının seçimini yapar.

7. Sıcaklık  ölçme cihazlarının montaj ve kalibrasyonu sırasında gerekli güvenlik önlemlerini tarif eder.

7.1 Aşağıdakilerin montajını yaparken ve/veya yerlerine yerleştirilirken gerekli önlemleri alır.

7.1.1 Metal içinde sıvı

7.1.2 Gaz dolgu

7.1.3 Buhar dolgu termometreler

8. Yarı iletkenler kullanarak yapılan sıcaklık ölçme yöntemlerini tanır.

8.1 Silisyum ve Germenyumdan yapılan yarı iletken elektronik elemanların sıcaklıkla değişim grafiklerini çizer.

8.2 Yarı iletkenlerden yapılmış Sıcaklık Ölçme Entegre devrelerini tanır.

8.3 Sıcaklık Ölçme Entegreleri kullanarak elektronik ölçme devreleri çizer.

8.4 Sıcaklık Ölçme Entegrelerinin bağlantı ve veri formatını açıklar.

8.5 Yarı iletken Sıcaklık Ölçme Entegre devreleri kullanarak T/C ler için kompanzasyon devresi oluşturur. 

9. Rezistans termometresi (RTD)  ile sıcaklık ölçme sistemlerinin  prensibini tarif eder.

9.1 Aşağıdakilerin yapısını tarif eder.

9.1.1 Tel-sargı seramik

9.1.2 Tel-sargı kapsüllü 

9.1.3 Foto-kostik elemanlar

9.2 Rezistans termometre elemanlarının (RTD) çalışma prensiplerini tarif eder.

9.3 Sıcaklıkla direnç arasındaki grafiği çizer.

9.4 Wheatstone köprüsü ve RTD kullanarak sıcaklığı gerilime çevirir.

9.5 Bir termistör’ün  çalışma prensiplerini açıklar.

9.6 Diagramların (şemaların) yardımı ile termistör ölçümünün lineerleştirme devresini açıklar.

9.7 RTD lerin 2,3 veya 4 kablo ile weston körüsüne bağlantı şemasını çizer.

9.8 Diferansiyel sıcaklık ölçümü için devre şeklini çizer.

9.9 Suyun üçlü noktasındaki sıcaklığı referansını kullanarak tel sargı direnç termometresinin kalibrasyonunu tarif eder.

10. Thermo-couple (ısıl çift) sıcaklık ölçümlerini tarif eder ve çalışma prensiplerini uygulamaya koyar.

10.1 Birbirine kaynatılmış farklı metaller için sıcaklık ve emf ilişkisini açıklar.

10.2 Tipik endüstriyel sıcaklık ölçümleri için uygun termo-kupıl metal malzemelerini açıklar.

10.3 Soğuk bağlantı noktasını tarif eder.

10.4 Soğuk bağlantı referanslarının montajını tarif eder.

10.5 Bir potansiyometre kullanarak diferansiyel emf ölçümünün presibini açıklar.

10.6 Bir ısıl çiftin emfsinin ölçümü için uygun potansiyometre devresini bir diyagram yardımı ile açıklar.

10.7 Milivolt ölçen bir volt metre yardımı ile ısıl çiftin emf’ sini ölçerek bilinmeyen sıcaklığı belirler.

10.8 Birden fazla ısıl çiftin sıcaklık ölçmelerdeki kullanımını bir şema yardımı ile açıklar.

10.9 Isıl çiftin ölçme hatalarını açıklar ve düzeltmek için gözetilecek kuralları tarif eder.

10.10 Fırınlar ve kazanlar gibi sıcak endüstriyel malzemelerin yakınında çalışırken gözetilmesi gereken gerekli güvenlik kurallarını tarif eder.

11. Toplam radyasyon pirometrelerinin sıcaklık ölçme prensiplerini tarif eder.

11.1 Prevast teorisini tarif eder.

11.2 Siyah cisim koşullarını tarif eder.

11.3 Plank radyasyon kanununu açıklar.

11.4 Stefan boltzmann kanununu açıklar.

11.5 Termal radyasyon ve siyah cisim problemlerini tarif eder.

11.6 Radyasyon hassas elemanlarının çizimini yapar ve çalışmasını açıklar.

11.7 Ayna tipi ve mercek tipi pirometrelerin çalışma prensibini ve yapısını açıklar.

11.8 Sabit odaklı ve değişken odaklı pirometreler arasındaki farkı açıklar.

11.9 İstenilen sıcaklık derecesi için uygun merceklerin seçimini yapar.

11.10 Termik ölçüm hata kaynaklarını ve hata giderme yöntemlerini tarif eder.

12. Optik  pirometrelerin  çalışma prensiplerini ve yapısını tarif eder.

12.1 Optik pirometrelerin çalışma prensiplerini ve yapısını tarif eder.

12.2 Sabit ve değişken odaklı optik pirometreler arasındaki farkı tarif eder.

12.3 İlgili hataları tarif eder ve hataların düzeltilmesinde gözetilecek kuralları belirtir.

12.4 Optik pirometre ile bilinmeyen sıcaklıkların ölçümlerini yapar.

13. Foto–elektrik pirometrenin çalışma prensipleri ve yapısını tarif eder.

13.1 Foto-elektrik pirometrenin çalışma prensipleri ve yapısını tarif eder.

13.2 Isı transferinde optik elyaf yöntemlerini ana hatları ile tarif eder.

14. Güvenlik önlemlerini göz önünde bulundurur.

14.1 Toplam radyasyon, optik ve foto-elektrik pirometreleri tesis ederken ve kalibrasyonunu yaparken gereken önlemler hakkında görüş bildirir.

15. Uygun standartlara atıfta bulunmak suretiyle sıcaklık ölçme cihazlarının kalibrasyonunu tarif eder.

15.1 Bu ünitede ele alınan sıcaklık ölçme cihazlarının kalibrasyonunu yapar. 
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AMAÇLAR 

1. Öğrencinin endüstrideki programlanabilir denetleyicilerin rolü ve işlevi hakkında görüş sahibi olma. 

2. Merdiven diyagramlarına giriş yapma, okuma ve yorumlama yeteneğini geliştirme. 

3. Kımut listesi ile programlamaya giriş yapma, okuma ve yorumlama yeteneğini geliştirme

4. Programlanabilir denetleyicilerin bir arıza takip aracı gibi kullanma yeteneğini geliştirme.

5. Endüstride gerekli arabirim modüllerinin türleri hakkında görüş geliştirme.

ÖZEL AÇIKLAMALAR


Programlanabilir Denetleyiciler mesleğin temel derslerinden birisidir. Bu dersin anlaşılabilir olabilmesi için Programlanabilir Deneyleyici mantığının iyi verilmesi gerekir. Başlangıçta basit program örnekleri ile başlanıp daha sonra bu örnekler günümüz teknolojisine uygun şekilde seçilerek konuların anlaşılması sağlanmalıdır. Ünite sonlarında öğrencinin araştırma yapmasına imkân sağlayacak sorular verilmelidir. Öğrencilere uygulama yapabilme imkanı sağlanmalıdır.

DEĞERLENDİRME TABLOSU
Konu ve öğretim tarzına göre yapılmış olan çalışmaların konu alanlarına göre yüzdelikleri aşağıdaki tabloda verilmiştir.  Dönem sonu sınav soruları hazırlanırken bu yüzdelikler dikkate alınacaktır. 

KONULAR
Konu Alanlarının Ağırlıkları (%)

A. PROGRAMLANABİLİR DENETLEYİCİLERE GİRİŞ

B. MERDİVEN DİYAGRAMI İLE PROGRAMLAMA

C. DEYİM LİSTESİ İLE PROGRAMLAMA

D. PROGRAMLANABİLİR DENETLEYİCİLERDE ARIZA ANALİZİ

E. PROGRAMLANABİLİR DENETLEYİCİLERDE ARABİRİMLER
10

25

25

25

15

KONULAR

A. PROGRAMLANABİLİR DENETLEYİCİLERE GİRİŞ 

Amaç : Programlanabilir denetleyicilerin ana elemanlarını (CPU, giriş modülleri, çıkış modülleri, analog giriş/çıkış modülleri vb) tanıma ve programlanabilir denetleyicinin endüstrideki rolünü açıklayabilme.
Davranışlar (Bu konu sonunda öğrenciler):

1. Programlanabilir denetleyicinin endüstrideki  önemini bilir.

2. Merkezi işlem ünitesi (CPU), giriş modüleri, çıkış modülleri, analog giriş/çıkış modülleri, termik giriş/çıkış modüllerinin iç yapısı ve işlevlerini açıklar .

3. Güç kaynağı, monitör, klavye el tipi konsol ve el tipi programlama cihazları ile yardımcı elemanları tanır.

B. PROGRAMLANABİLİR DENETLEYİCİLERDE MERDİVEN DİYAGRAM İLE PROGRAMLAMA
Amaç: Programlanabilir denetleyicilerde merdiven diyagramı ile program yazabilme ve programda hata giderebilme. Endüstriye yönelik programlar yazarak laboratuarda uygulayabilme.

Davranışlar (Bu konu sonunda öğrenciler):

1. Normalde açık, normalde kapalı kontaklar, dahili röleler, başlatma/durdurma butonları, kilitlemeli röleleri merdiven diyagramı şekline dönüştürür.

2. Klasik motor kontrol devrelerini merdiven diyagramına dönüştürerek programlanabilir denetleyiciye yükler.

3. Giriş/Çıkış modüllerine giriş elemanlarını ve çıkış elemanlarını bağlar.

4. Analog modüllerinin özelliklerini tanır ve PLC’ye bağlar.

5. Sıcaklık giriş modüllerini (T/C, RTD) kullanır ve PLC’ye bağlar, bunlarla ilgili programlar yazar.

C. PROGRAMLANABİLİR DENETLEYİCİDE KOMUT LİSTESİ İLE PROGRAMLAMA

Amaç: Komut listesi kullanarak endüstriyel uygulamalara yönelik program yazabilme.

Davranışlar (Bu konu sonunda öğrenciler):

1. Komut listesi ile program yazar.

2. Komut Listesi ile yazılmış olan programı Programlanabilir denetleyiciye yükler. Bu programı denetleyici ile PC arasında on-line olarak çalıştırır.

3. Komut listesinde yazılmış olan bir programı merdiven diyagramına dönüştürmesini ve arasındaki farkları, avantaj ve dezavantaj durumlarını açıklar.

D. PROGRAMLANABİLİR DENETLEYİCİDE ARIZA ANALİZİ
Amaç: Programlanabilir denetleyicilerde oluşacak arızaları bulma ve onarma. Laboratuarda oluşturulan endüstridekine benzer arızaları  giderebilme.

Davranışlar (Bu konu sonunda öğrenciler):

1. Monitörde, merdiven diyagramında kontakların, butonların ve sayıcıların hareketlerini ve durumunu görür. Hangi hattın çalışmadığını tespit eder.

2. Arızayı tespit edilip giderdikten sonra programı düzelterek tekrar programlanabilir denetleyiciye yükler ve monitörde kontrolünü yapar.

E. PROGRAMLANABİLİR DENETLEYİCİDE ARABİRİMLER
Amaç: Programlanabilir denetleyicilerde gerekli arabirim modül türlerini tanıma ve bu modülleri kullanılarak çeşitli programlar yazabilme. 

Davranışlar (Bu konu sonunda öğrenciler):

1. Triyak arabirim modülünü alternatif akımda kullanır.

2. Transistör arabirim modülünü doğru akımda kullanır.

3. Ara birimde optik izolotorün rolünü açıklar.

4. Röle arabirim modülünün kullanır.

5. Analog arabirim modülünün kullanılışını ve dijital arabirimden farkını açıklar.

6. Bilgisayar ağı aracılığı ile bir programlanabilir denetleyicinin RS232, RS485 bağlantılarının veri aktarma formatlarını ve standartlarını açıklar. 

7. Bilgisayar ağına bağlar, uzaktan denetim ve veri haberleşmesini sağlar.
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AMAÇLAR 

Yabancı dilden mesleki alanda faydalanabilme, yabancı dilde yazı veya söz ile anlatılmak istenileni doğru olarak anlayabilme, amaca uygun yazım tekniği ile anlaşılır şekilde yazma ve anlatılmak isteneni anlaşılır bir şekilde söz ile ifade edebilme.

ÖZEL AÇIKLAMALAR
Verilen yapıları pekiştirmek ve öğrencilerin meslekleri ile ilgili kelime dağarcıklarını genişletmek için bir tek kitap takip etmek yerine meslek dersleri öğretim elemanları ile işbirliği yaparak gerekli görülen ünitelerle ilgili değişik kaynaklardan diyaloglar, paragraflar, tablolar, şemalar vb. örnekler seçilerek bunlar üzerinde çalışmalar yapılabilir. Dinleme-izleme çalışmalarına yer verilebilir. Role play yaptırılarak öğrencilerin dili gerçeğe yakın ortamda konuşmaları sağlanabilir. Öğrencilere üniteler işlendikçe alanları ile ilgili grup ödevleri verilerek yarıyıl sonuna doğru dosya halinde toplanarak değerlendirilebilir. Öğrenci sayısı az olan sınıflarda bu proje ödevlerin sunumları sözlü olarak yapılabilir.
DEĞERLENDİRME TABLOSU

Konu ve öğretim tarzına göre yapılmış olan çalışmaların konu alanlarına göre yüzdelikleri aşağıdaki tabloda verilmiştir. Dönem sonu sınav soruları hazırlanırken bu yüzdelikler dikkate alınacaktır.

KONULAR
Konu Alanlarının Ağırlıkları (%)

A. KONUŞMA

B. DİNLEME ANLAMA

C. YAZMA 

D. OKUMA ANLAMA


20

20

20

40

KONULAR
A. KONUŞMA
Amaç : Yabancı dili iş hayatında doğru kelime ve ifadeleri kullanarak anlaşılır bir şekilde konuşabilme.

Davranışlar (Bu konu sonunda öğrenciler):

1. Mesleği ile ilgili bir alet, makine veya bir program hakkında bilgi verir.

1.1. Simple present (mainverb) / have got / has got / passive

2. Mesleğinde kullanılan malzemelerin, alet ve cihazların özelliklerini açıklar. Gerektiğinde mukayese eder.

2.1. Passive / there is / there are / like / alike / unlike / differ from / while /

 as compered with 

3. Mesleği ile ilgili bir devre, şema, çizim veya tasarım ile ilgili açıklama yapar.

3.1. Simple present / present progressive 

4. Mesleği ile ilgili bir tasarı veya yapılacak işlem hakkında bilgi verir.

4.1. Simple future / be going to / future time expressions / passive

5. Mesleği ile ilgili bir sürecin, oluşumun sebebini ve sonucunu açıklar.

5.1. Adverbial clauses of reason and result

6. Tamamlanmış bir işlem veya iş hakkında açıklama yapar.

6.1. Was / were / simple past / passive / past time expressions

B. DİNLEME ANLAMA

Amaç : Normal hızda konuşulduğunda konuşmacıdan gelen mesajı anlayabilme.

Davranışlar (Bu konu sonunda öğrenciler):

1. A (Konuşma) konusunda belirtilen ifadeleri anlar.

2. Mesleği ile ilgili konularda dinlediğini anlar.

3. Dinlediği cümlelerdeki vurgu ve tonlamaları farkeder.

4. Dinlediği cümleler veya kelimelerdeki kısaltmaları anlar.

5. Kelime başlarına veya sonlarına gelen ekleri anlar.

6. Dinlediğinin bütününden edinmek istediği bilgiyi seçer.

7. Dinlediği konula ilgili genel fikir edinir.

C. YAZMA 

Amaç : Dil bilgisi ve yazım kurallarını uyarak amaca uygun yazabilme.

Davranışlar (Bu konu sonunda öğrenciler):

1. Noktalama işaretlerini ve imla kurallarını bilir ve kullanır.

2. Dinlediği veya okuduklarından not alır.

3. Mesleği ile ilgili formları, tabloları, şemaları doldurur.

4. Bir işlemi edilgen yapı kullanarak yazar.

5. Bir malzemeyi, ürünü, çizimi veya tasarımı yazarak açıklar.

6. Bir işlemi veya süreci oluş sırasına göre uygun kelime ve yapıları kullanarak uygun “tense” ile ifade ederek yazar.

D. OKUMA ANLAMA

Amaç : Yabancı dilde okuyabilme ve okuduğunu anlayabilme, kelime dağarcığını geliştirebilme.

Davranışlar (Bu konu sonunda öğrenciler):

1. A (Konuşma)  konusunda belirtilen kelime ve yapıları anlar.

2. Sıfat görevi yüklenen yapıları anlar.

3. Dolaylı anlatım yapılarını anlar.

4. Mesleği ile ilgili terimleri ve kısaltmaları anlar.

5. Bilgisayarda yabancı dilde hazırlanmış paket programlardaki komutları, mesajları anlar.

6. Mesleği ile ilgili bir çizimin, şemanın, tablonun veya devrenin yabancı dilde yazılmış açıklamalarını anlar.

8. Bir fiyat listesini, kataloğu anlar.

9. Belirli bir bilgiyi edinmek için okur.

10. Genel bir bilgiyi edinmek için okur.

11. Mesleği ile ilgili konularda yabancı dilde yazılmış herhangibir metni gerektiğinde Türkçeye çevirir.
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1. Girişimcinin ortaya çıkışını ve girişimcinin iş hayatında başarılı olması yöntemlerini kavrayabilme. 

2. Küçük işletmeleri ve ekonomideki rollerini kavrayabilme.

3. Küçük işletmelerin kuruluş şekillerini ve yönetimini kavrayabilme.

ÖZEL AÇIKLAMALAR
Öğrenciler iş hayatında girişimci olmaya özendirilmeli ve kendi işlerini kurmaları teşvik edilmelidir. Başarılı girişimci örnekleri analiz edilmelidir. Küçük işletmelerin yönetiminde ortaya çıkan sorunlar ve başarısızlık sebepleri tartışılmalıdır. Türkiye’deki küçük işletmelerin sorunları ve çözüm önerileri ortaya konmalıdır. Bir işyerinin kuruluşuyla ilgili kuruluş dosyası hazırlanması sağlanmalıdır. 

DEĞERLENDİRME TABLOSU
Konu ve öğretim tarzına göre yapılmış olan çalışmaların konu alanlarına göre yüzdelikleri aşağıdaki tabloda verilmiştir.  Dönem sonu sınav soruları hazırlanırken bu yüzdelikler dikkate alınacaktır. 

KONULAR
Konu Alanlarının Ağırlıkları (%)

A. GİRİŞİMCİLİK KAVRAMI VE ORTAYA ÇIKIŞI

B. KÜÇÜK İŞLETME ÇEŞİTLERİ 

C. KÜÇÜK İŞLETMELERİN KURULUŞ SÜRELERİ

D. KÜÇÜK İŞLETMELERDE YÖNETİM, ÜRETİM, PAZARLAMA VE FİNANSMAN

E. KÜÇÜK İŞLETMELERİN SORUNLARI VE ÇÖZÜM YOLLARI
20

10

10

40

20

KONULAR

A. GİRİŞİMCİLİK KAVRAMI VE ORTAYA ÇIKIŞI

Amaç: Girişimciliğin ekonomideki önemini ve girişimcinin ortaya çıkışını kavrayabilme. 

Davranışlar (Bu konu sonunda öğrenciler):

1. Girişimciliğin önemini ve nasıl girişimci olunduğunu açıklar.

2. Türkiye’de girişimci olma şekillerini tanır.

3. Girişimcilerin başarı ve başarısızlık sebeplerini açıklar.

4. Risk sermayesini ve Türkiye’deki uygulama alanını açıklar.

5. İş fikirleri üretmenin önemini ve girişimcilik politikalarını açıklar.

6. İşletmenin kuruluşuyla ilgili dosya düzenler.

B. KÜÇÜK İŞLETME ÇEŞİTLERİ VE EKONOMİYE KATKILARI 

Amaç: Küçük işletmelerin çeşitlerini ve ekonomiye katkılarını kavrayabilme.

Davranışlar (Bu konu sonunda öğrenciler):

1. Çeşitli büyüklük ölçülerine göre küçük işletmeleri sıralar.

2. Küçük işletmelerin ekonomik ve sosyal sisteme katkılarını açıklar.

3. Küçük işletmeye sahip olmanın yararlarını ve sakıncalarını açıklar.

C. KÜÇÜK İŞLETMELERİN KURULUŞ SÜRECİ

Amaç: Küçük işletmelerin kuruluş sürecini kavrayabilme.

Davranışlar (Bu konu sonunda öğrenciler):

1. İşletmenin kuruluş yeri seçimini doğru yapar.

2. Küçük Sanayi Siteleri, Organize Sanayi Bölgelerini açıklar.

3. Kapasite çeşitlerini ve kapasite seçimini açıklar.

4. Hukuki yapının seçimini açıklar.

D. KÜÇÜK İŞLETMELERDE YÖNETİM, ÜRETİM, PAZARLAMA VE FİNANSMAN

Amaç: Temel işletme fonksiyonlarını bir bütünlük içerisinde kavrayabilme.

Davranışlar (Bu konu sonunda öğrenciler):

1. Yönetim fonksiyonlarını açıklar.

2. Üretim çeşitlerini ve stok kontrolü açıklar.

3. Fiyatlandırma ve reklamı açıklar.

4. Dağıtım kanallarını açıklar.

5. İşletmenin finansman yapısını açıklar.

6. Modern finansman tekniklerini açıklar.

7. Küçük işletmelere finansman sağlayan kuruluşları tanır.

8. Personel yönetimini ve personel sorunlarını açıklar.

E. KÜÇÜK İŞLETMELERİN SORUNLARI VE ÇÖZÜM YOLLARI

Amaç: Türkiye’deki küçük işletmelerin sorunlarını tanıyabilme ve çözüm önerileri sunabilme.

Davranışlar (Bu konu sonunda öğrenciler):

1. Küçük işletmelerin yönetim ve üretim sorunlarını açıklar.

2. Küçük işletmelerin pazarlama ve finansman sorunlarını açıklar.

3. Küçük işletmelerin kamu yönetimi ile ilgili sorunlarını tanır.

4. Küçük işletmelerin sorunları için çözüm yolları sunar.
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AMAÇLAR 

1. Öğrencinin Güç Elektroniği ile ilgili temel kavramlar ve güç yarı- iletkenleri hakkında bilgi sahibi olmasını sağlama.

2. Güç konverterlerinin çalışması ile ilgili ilkeleri kavrayabilme.

3. Doğrultma devrelerinin çalışması ve kullanılışını kavrayabilme.

4. Kıyıcı devrelerinin çalışması ve kullanılışını kavrayabilme.

5. İnvertör devrelerinin çalışması ve kullanılışını kavrayabilme.

6. Frekans çeviricilerin çalışması ve kullanılışını kavrayabilme.

ÖZEL AÇIKLAMALAR
Güç elektroniği orta ve büyük ölçekli sanayide düşük akım ile yüksek akımın entegrasyonunda kullanıldığından geniş bir kullanım alanı bulunmaktadır. Bu nedenle öğrencinin araştırma yapmasına imkân sağlayacak özellikteö devler verilmelidir.
DEĞERLENDİRME TABLOSU
Konu ve öğretim tarzına göre yapılmış olan çalışmaların konu alanlarına göre yüzdelikleri aşağıdaki tabloda verilmiştir. Dönem sonu sınav soruları hazırlanırken bu yüzdelikler dikkate alınacaktır. 

KONULAR
Konu Alanlarının Ağırlıkları (%)

A. Güç Yarıiletkenleri

B. Güç Konverterleri

C. Doğrultma Devreleri

D. Kıyıcı Devreler

E. İNvertör Devreleri

F. Frekans Dönüştürücüler
15

15

15

15

20

20

KONULAR
A. GÜÇ YARI İLETKENLERİ
Amaç : Güç elektroniği ile ilgili temel kavramları ve güç yarı iletkenlerinin (diyot,tristör,triyak,mosfet,IGBT(isalated gate bipolar transistors) vb) çalışma karakteristiklerini kavrayabilme .

Davranışlar (Bu konu sonunda öğrenciler):

1. Yarı iletken son kontrol elemanlarını tanır

1.1. Diyotun çalışma karakteristiklerini açıklar.

1.2. Tristörün çalışma karakteristiklerini açıklar.

1.3. Tristör tetikleme yöntemlerini açıklar.

1.4. Triyakın çalışma karakteristiklerini açıklar.

1.5. Mosfetin çalışma karakteristiklerini açıklar.

1.6. IGBT çalışma karakteristiklerini açıklar.

B.GÜÇ KONVERTERLERİ

Amaç: Güç Konverterlerinin çalışma karakteristiklerini ve işleyişlerini kavrayabilme.

Davranışlar (Bu konu sonunda öğrenciler):

1. Konvertörlerin çalışmasını kavrar

1.1 Konverterlerin işleyiş karakteristiklerini açıklar.

1.2 Tristörlerin nasıl yalıtıldığını açıklar.

1.3 Tristörlerin aşırı akım ve gerilimden nasıl korunduğunu açıklar.

C. DOĞRULTMA DEVRELERİ

Amaç: Doğrultma Devrelerinin çalışma karakteristiklerini ve işleyişlerini kavrayabilme .

Davranışlar (Bu konu sonunda öğrenciler):

1. Doğrultma devrelerinin çalışma yöntemini açıklar.

1.1 Doğrultma devrelerinin çalışma sınıflarını açıklar.

1.2 Doğrultulan sinyallerin DC değerlerinin hesaplanmasını yapar.

1.3 Deşarz diyodunun işleyiş karakteristiğini açıklar.

1.4 Tek faz yarım dalga doğrultma devrelerinin çalışmasını açıklar.

1.5 Tek faz tam dalga doğrultma devrelerinin çalışmasını açıklar.

1.6 İki faz yarım dalga doğrultma devrelerinin çalışmasını açıklar.

1.7 Üç faz yarım dalga doğrultma devrelerinin çalışmasını açıklar.

1.8 Üç faz tam dalga doğrultma devrelerinin çalışmasını açıklar.

1.9 Doğrultma devrelerindeki filtrelerin kullanımını açıklar.

D. KIYICI DEVRELER

Amaç: Kıyıcı Devrelerinin çalışma karakteristiklerini ve işleyişlerini kavrayabilme .

Davranışlar (Bu konu sonunda öğrenciler):

1. Dalga şekillendirici kıyıcı devrelerin çalışmasını açıklar.

1.1 Düşürücü kıyıcıların devre analizini yaparak çalışmasını açıklar.

1.2 Yükseltici kıyıcıların devre analizini yaparak çalışmasını açıklar.

1.3 Resonans kesimli kıyıcıların devre analizini yaparak çalışmasını açıklar.

1.4 Kondansatör kesimli kıyıcıların devre analizini yaparak çalışmasını açıklar.

E. İNVERTER DEVRELERİ

Amaç: İnverter Devrelerinin çalışma karakteristiklerini ve işleyişlerini kavrayabilme.

Davranışlar (Bu konu sonunda öğrenciler):

1. İnvertör devrelerinin çalışmasını açıklar.

1.1 Tek fazlı köprü inverterlerin analizini yaparak çalışmasını açıklar.

1.2 Üç fazlı inverterlerin analizini yaparak çalışmasını açıklar.

1.3 Paralel kondansatör kesimli inverterlerin analizini yaparak çalışmasını açıklar.

F. FREKENS DÖNÜŞTÜRÜCÜLER

Amaç : Frekans Dönüştürücülerin çalışma karakteristiklerini ve işleyişlerini kavrayabilme .

Davranışlar (Bu konu sonunda öğrenciler):

1. Frekans dönüştürücü devrelerinin çalışmasını açıklar.

1.1 Anahtar denetimli frekans dönüştürücülerin analizini yaparak çalışmasını açıklar .

1.2 Kapı denetimli frekans dönüştürücülerin analizini yaparak çalışmasını açıklar .
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1. Bulanık mantık kavramını açıklayabilme.

2. Bulanık mantık matematiksel işlemlerini açıklayabilme.

3. Bulanık ilişkiler mantığını kavrayabilme.

4. Bulanık kontrol uygulamalarını gerçekleştirebilme.

5. Bulanık kontrol ile PID kontrolu karşılaştırabilme.

6. Yapay sinir ağları ve Bulanık sinir ağlarını tanıyabilme.

ÖZEL AÇIKLAMALAR
1. Bulanık mantık uygulamalarının farklılığını kavranabilmesi için öğrenciye çok iyi başarım sağlanan insan denetimindeki sistemlerin sebep sonuç ilişkisini gösteren araştırma ödevleri verilmelidir.

2. Elektronik ile bulanık mantık ilişkisini anlaşılmasını sağlayan basitten başlayarak geliştirilen deneyler gerçekleştirilmelidir.

3. Güncel olarak yürürlükte olan bulanık mantık uygulamalarının başarımı ve kazandırdıkları incelenmelidir. 

4. Öğrencinin kendi yaratıcılık yeteneğini ortaya çıkmasını destekleyen projeler üzerinde durulmalı ve öğrencinin karşılaştığı zorlukları yenebilmesi için alternatif çözümler üretmesi istenmelidir.

DEĞERLENDİRME TABLOSU

Konu ve öğretim tarzına göre yapılmış olan çalışmaların konu alanlarına göre yüzdelikleri aşağıdaki tabloda verilmiştir.  Dönem sonu sınav soruları hazırlanırken bu yüzdelikler dikkate alınacaktır. 

KONULAR
Konu Alanlarının Ağırlıkları (%)

A. BULANIK MANTIK KAVRAMI

B. BULANIK MATEMATİĞİ

C. BULANIK MANTIK KONTROL UYGULAMASI

D. BULANIK MANTIK KONTROL İLE DİĞER KONTROL UYGULAMALARININ DEĞERLENDİRİLMESİ

E. YAPAY SİNİR AĞLARI VE BULANIK MANTIK SİNİR AĞLARI
10

20

50

10

10

KONULAR

A. BULANIK MANTIK KAVRAMLARI

Amaç : Bulanık mantık kavramını açıklayabilme.

Davranışlar  (Bu konu sonunda öğrenciler):

1. Bulanık mantık kavramını bilir,

1.3 Bulanık küme tanımını yapar.

1.4 Bulanık değişkenleri tanımlamak için değişik matematiksel ifadeler kullanır.

1.5 Kümelerde ilişki kavramını bilir ve yansıtmalı, simetrik, anti-simetrik, geçişli ilişkilerin işlemlerini gerçekleştirir.

1.6 Boolean cebri işlemlerini kullanır.

1.7 VE, VEYA, DEĞİL işlemlerinin bulanık modellemesini yapar.

1.8  Kartezyen çarpma, mantıksal çarpma, mantıksal toplama, kapalı toplama, kapalı çıkarma, dış bükey birleştirme işlemlerini gerçekleştirir.

1.9 Değişik bulanık ilişkileri kullanır, birleştirmesini yapar, geometrik gösterimlerini yapar.

B. BULANIK MATEMATİĞİ

Amaç : Bulanık matematiği kavrama ve uygulayabilme.

Davranışılar (Bu konu sonunda öğrenciler):

1. Bulanık matematiği kavrar ve uygular.

1.1 Bulanık doğruluk tablosunu çıkarır.

1.2 Bulanık fonksiyonları kullanır.

1.3 Bulanık mantıkta Zadeh max,min uygular.

1.4 Bulanık mantık Mamdani, min kuralını tarif eder.

1.5 Bulanık mantık devrelerindeki VE VEYA DEĞİL işlemlerini gerçekleştirir.

1.6 Bulanık mantık flip-flop devresini kullanır.

1.7 Bulanık mantık karşılaştırıcı, ayırıcı devreleri tanır.

1.8 Bulanık mantık devrelerindeki akım modunu tanımlar.

C. BULANIK MANTIK KONTROL UYGULAMASI

Amaç: Bulanık mantık kontrol yöntemini  kullanabilme.

Davranışılar  (Bu konu sonunda öğrenciler):

1. Bir bulanık mantık kontrol uygulamasının karar mekanizmasını yapar.

1.1 Geleneksel anlamda bir kontrol nasıl gerçekleştirilir tarif eder.

1.2 Bulanık mantık kontrol girişindeki kesin değişkenin bulanıklaştırılmasını üçgen yaklaşımında yapar.

1.3 Kesin değerin bulanıklaştırılması için trapozoid dönüşümü uygular.

1.4 Bulanıklaştırma yöntemlerinden sigmoid fonksiyonu tarif eder.

1.5 Bulanık mantık kontrol devresindeki karar mekanizmasında kullanılabilecek olan if-then kural tablosunu yazar.

1.6 Bulanık kural tablosunu Sugeno biçiminde kurar.

1.7 Bulanık kural tablosunu Takagi-Sugeno’ya göre ortaya çıkarır.

1.8 Bulanık kontrol karar mekanizmasında yansıtma metodunu kullanır.

1.9 Bulanık kontrol akışı için gerçekleştirilebilecek ilişki matrisini kurar.

1.10 Bulanık karar mekanizmasında olabilirliği kullanır.

1.11 Bulanık mantık kontrol uygulaması çıkışında bulanık değerin kesin değer dönüşümünü maksimum üyelik değerine göre yapar.

1.12 Bulanık kontrol çıkışındaki değerin kesin değer dönüşümünde ağırlıklı ortalama formülünü kullanır.

1.13 Basit bir bulanık mantık kontrol uygulamasının akış şemasını çizer.

D. BULANIK MANTIK KONTROL İLE DİĞER KONTROL UYGULAMALARININ DEĞERLENDİRİLMESİ 
Amaç : PID kontrol ile bulanık mantık kontrol arasındaki avantaj ve dezavantajları kavrayabilme.

Davranışlar (Bu konu sonunda öğrenciler):

1. Kontrol sistemlerindeki karışılabilecek zorluklara göre fikir geliştirme becerisini kazanır.

1.1 PID kontrol parametrelerini açıklar.

1.2 Kontrol sisteminin istenen değeri yakalayabilmesi için kullanılan P,I,D değerlerinin sistem üzerindeki etkilerini açıklar.

1.3 Elektronik bir kontrol aygıtı üzerindeki PID değerlerini ayarlama becerisini gösterir.

1.4 Bulanık mikrokontroller’ın yapısını açıklar.

1.5 Bulanık mikrokontroller ile istenen bir tasarımı gerçekleştirir.

1.6 Bulanık kontrol kararlılığı ile PID kontrol kararlılığını karşılaştırır.

1.7 Bulanık kontrol ile PID kontrol üzerinde yapılabilecek istenen durum değişimine göre yapılacak değişimleri birbiri ile karşılaştırır.

E. YAPAY SİNİR AĞLARI VE BULANIK MANTIK SİNİR AĞLARI

Amaç : Bulanık mantık sinir ağlarını oluşturabilme.

Davranışlar (Bu konu sonunda öğrenciler):

1. Bulanık mantık sinir ağı uygulamasını gerçekleştirir.

1.1 Yapay sinir yapısını bilir giriş çıkış ilişkisini anlar.

1.2 Yapay sinir ağı Hebbian öğrenme metodunu açıklar.

1.3 Yapay sinir ağı Kohonen öğrenme metodunu tarif eder.

1.4 Yapay sinir ağı Back-Propagation metodunu kullanır.

1.5 Yapay sinir ağı Bulanık öğrenme metodunu kullanır.

1.6 Yapay sinir ağı Perceptron modelini bilir.

1.7 Yapay sinir ağı Perceptron modelinin şekilsel gösterimini yapar.

1.8 Çok katmanlı yapay sinir ağlarını açıklar.

1.9 Hopfield ağlarını kullanır,

1.10 Yapay sinir ağı elektronik uygulamasını tümleşik devreler ile gerçekleştirir.

1.11 Bulanık çok katmanlı Perceptron modelini tarif eder.

1.12 Bulanık Min-Max yapay sinir ağı projesini gerçekleştirir,

1.13 Bulanık Min-Max öğrenme modelini kullanır. 
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1. Programlama dilini etkin bir şekilde kullanarak, ticari değeri de olan bir bilgisayar programı yazabilme.

2. Sistemin işleyişine uygun olarak bir algoritma hazırlayabilme.

3. Yazdığı programa görsel bir zenginlik vererek ergonomik bir yapı kazandırabilme.

4. Yazdığı programın hata denetimini yapabilme.

5. Program içerisinde portlar, yazıcı, sürücüler, mouse gibi çevre birimleri kontrol edebilme.

6. Program içerisinde saklanması gereken  verileri uygun sürücülerde saklama, çağırma, değiştirme, sıralama gibi işlemleri yapabilme. 

7.  Araştırma yaparak farklı versiyonlar veya benzer programlama dillerini kavrayabilme.

ÖZEL AÇIKLAMALAR

Programlama dersi öğrenciye, karşılaştığı problemleri çözerken algoritma mantığı ile hareket etmeyi öğretir. Verileri toplama,   doğru şekilde değerlendirme ve sonuç üretme, dersin ana mantığını oluşturur. Bir programlama dilini iyi seviyede öğrenen bir öğrenci diğer programlama dillerini de kolayca kavrayabilir. 

Bu nedenle hangi dilin verileceği öğretmene bırakılmakla birlikte, donanım kontrolüne daha yatkın olan programlama dillerinden birinin seçilmesi, gelecekte Endüstriyel Otomasyon alanında çalışacak öğrenciler için daha uygun olacaktır.  

DEĞERLENDİRME TABLOSU
Konu ve öğretim tarzına göre yapılmış olan çalışmaların konu alanlarına göre yüzdelikleri aşağıdaki tabloda verilmiştir.  Dönem sonu sınav soruları hazırlanırken bu yüzdelikler dikkate alınacaktır. 

KONULAR
Konu Alanlarının Ağırlıkları (%)

A. TEMEL KAVRAMLAR

B. SABITLER, DEĞIŞKENLER VE OPERATÖRLER

C. TEMEL GIRIŞ-ÇIKIŞ KOMUTLARI

D. PROGRAM AKIŞININ  KONTROLÜ

E. ALT PROGRAMLAR

F. STANDART PROSEDÜR VE FONKSIYONLAR

G. İNDISLI DEĞIŞKENLER

H. BİRİMLER (UNITS)

I. İŞARETLEYICILER (POINTERS)

J. DOSYALAMA

K. PORTLARIN KULLANIMI

L. GRAFIK

M. HATA MESAJLARI

N. PROJE UYGULAMALARI
5

5

5

5

5

10

10

10

5

10

10

5

5

10

KONULAR:
A. TEMEL KAVRAMLAR

Amaç: Programlama dili editörünü kullanabilme, karakter setini tanıyabilme, programda geçen kavramları açıklayabilme.

Davranışlar (Bu konu sonunda öğrenciler):

1. Programlama dilinin temel özelliklerini  kavrar.

2. Programlama dilinin karakter setini ve standart yazım formatını bilir.

3. Program editörünü kullanır. Temel dosya çağırma, kaydetme, düzenleme, derleme gibi işlemleri yapar.

B. SABİTLER, DEĞİŞKENLER VE OPERATÖRLER

Amaç: Veri tiplerine uygun, sabit ve değişkenleri seçebilme, algoritma mantığına göre doğru operatörleri kullanabilme.  

Davranışlar (Bu konu sonunda öğrenciler):

1. Veri tiplerini açıklar.

2. Veri tiplerine uygun sabit ve değişkenleri kullanır.

3. Algoritma mantığına uygun işlemsel ve mantıksal operatörleri kullanır.

C. TEMEL GİRİŞ-ÇIKIŞ KOMUTLARI

Amaç : Program içerisinden veya dışarıdan gelen verilerin girişini ve programda yorumlanan verinin hangi formatta ve nasıl çıkacağını kontrol edebilme.

Davranışlar (Bu konu sonunda öğrenciler):

1. Giriş-çıkış komutlarını bilir ve doğru şekilde kullanır.

D. PROGRAM AKIŞININ KONTROLÜ

Amaç: Program akışının koşullu veya koşulsuz olarak istenilen mantıksal sınırlar içerisinde ilerleyişini kontrol edebilme.

Davranışlar (Bu konu sonunda öğrenciler):

1. Programın algoritmasına uygun dallanma koşullarını ifade eder.

2. Verileri belirlenen şartlara göre sorgular.

3. Uygun komutları ve operatörleri kullanarak programın akışının istenilen sınırlar içerisinde kalmasını veya yönünü değiştirmesini sağlar.

E. ALT PROGRAMLAR

Amaç: Programı algoritmaya uygun olarak alt gruplara ayırabilme ve bu küçük programları, programın bütünü içerisinde uygun şekilde kullanabilme.

Davranışlar (Bu konu sonunda öğrenciler):

1. Programın bütününü algoritmaya uygun olarak alt gruplara ayırır.

2. Program içerisinde alt programları doğru şekilde çağırıp kullanır.

F. STANDART PROSEDÜR VE FONKSİYONLAR

Amaç: Programlama diline özgü hazır programların ve fonksiyonların kullanım amaçlarını kavrayabilme  ve doğru formatta kullanabilme.

Davranışlar (Bu konu sonunda öğrenciler):

1. Hazır program ve fonksiyonların kullanım formatlarını bilir.

2. Program içerisinde gerektiği anda  hazır programları ve fonksiyonları kullanır.

G. İNDİSLİ DEĞİŞKENLER

Amaç: Program içerisinde indisli değişkenler yardımıyla birden fazla değeri hafızada bir değişkenle taşıyabilme avantajını kullanabilme. 

Davranışlar (Bu konu sonunda öğrenciler):

1. Gerektiği yerlerde indisli değişkenleri doğru şekilde kullanır.

2. İndisli değişkenlere değer aktarımını, değer okuma yöntemlerini bilir ve kullanır.

3. İndisli değişkenler yardımıyla sıralama, silme, arama gibi işlemleri yapar.

H. BİRİMLER (UNITS)

Amaç: Modüler program geliştirme mantığını kavrayabilme.

Davranışlar (Bu konu sonunda öğrenciler):

1. Program içerisinde küçük modüller oluşturarak programın daha kısa ve fonksiyonel bir yapı kazanmasını sağlar. Gereksiz komut tekrarlarını engeller. 

I. İŞARETLEYİCİLER (POINTERS)

Amaç : Hafızanın nasıl dinamik bir şekilde kullanılabileceğini kavrayabilme. 

Davranışlar (Bu konu sonunda öğrenciler):

1. Adresleme ve program geliştirme tekniklerini yazdığı programlar içerisinde kullanır.

J. DOSYALAMA

Amaç: Program içerisindeki saklanması gereken verileri RAM bellekten yan belleğe aktarabilme, bu verileri istenilen zamanda uygun amaçlar için kullanabilme.

Davranışlar (Bu konu sonunda öğrenciler):

1. Verileri kalıcı şekilde saklama yöntemlerini bilir.

2. Sakladığı verileri ulaşır ve okur.

3. Veriler üzerinde sıralama, silme, değiştirme gibi işlemleri yapar.

K. PORTLARIN KULLANIMI

Amaç: Bilgisayarın portlarına bağlanacak herhangi  bir elektronik devreyi, cihazı veya sistemi kontrol edebilen yazılımlar yazabilme.

Davranışlar (Bu konu sonunda öğrenciler):

1. Portların yapısını ve özelliklerini tanır.

2. Portları kontrol eden komutları bilir ve kullanır.

L. GRAFİK 

Amaç: Yazılacak programlara görsel açıdan zenginlik sağlayan editörler oluşturabilme. 

Davranışlar (Bu konu sonunda öğrenciler):

1. Grafik komutlarını (ve varsa kütüphanelerini) bilir ve kullanır.

M. HATA MESAJLARI

Amaç: Program akışı sırasında meydana gelebilecek hatalarda, hatanın nedenini bulabilme ve hatayı giderebilme.

Davranışlar (Bu konu sonunda öğrenciler):

1. Görülebilecek hata mesajlarına göre hatanın nedenini araştırır.

2. Gerektiğinde hataları gidermek için  alt programlar yazar.

N. PROJE UYGULAMALARI

Amaç: Ticari niteliği olan bir bilgisayar programını, gereken araştırmaları yaparak yazabilme, geliştirebilme ve tanıtabilme.

Davranışlar (Bu konu sonunda öğrenciler):

1. Piyasada ticari değeri olabilecek yazılım ihtiyacını araştırır. 

2. Yazılımı yapılacak sistemi inceleyerek algoritmasını oluşturur.

3. Algoritmaya uygun özgün yazılımlar gerçekleştirir.

4. Gerektiğinde karşılaştığı sorunları aşabilmek için araştırmalar yapar, çözüm yolları üretir.

5. Yazdığı programları güncelleştirerek geliştirir.

6. Programının en iyi şekilde sunuşunu yapar, tanıtır. 
PROGRAMIN ADI                             
DERSİN ADI    
DERSİN İŞLENECEĞİ YARIYIL       
HAFTALIK DERS SAATİ              

DERSİN SÜRESİ                 
ENDÜSTRİYEL OTOMASYON
ROBOT TEKNOLOJİSİ        

   2. Yıl IV. Yarıyıl  
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56 Saat

AMAÇLAR 

1. Robotun endüstride kullanım amacını açıklayabilme.

2. Robot teknolojisinde kullanılan sersörleri tanıyabilme.

3. Robotlarda kullanılan koordinat sistemlerini tanımlayabilme.

4. Robotlarda kullanılan kontrol türlerini kavrayabilme.

5. Robot uygulayıcı(manipulator) ünitelerini tanımlayabilme.

6. Denetleyici ünitelerinde kullanılan kontrol mekanizmalarını tanıyabilme.

7. Güç dönüştürme devrelerinin çalışma şekillerini açıklayabilme.

8. Robotlarda kullanılan mekanik parçaları tanıyabilme ve bunların temel davranış şekillerini kavrayabilme.

9. Robot programlama  ve koordinat sisteminde yol tanımnı gerçekleştirebilme.

10. Robotlarda kullanılan bilgisayar sistemlerini tanımlayabilme. 

11. Endüstriyel uygulamalarda kullanılan robotların montajını yapabilme ve robotların üretim işlemini sürdürmesini sağlayabilme.

ÖZEL AÇIKLAMALAR
1. Robotların her alanda geniş bir kullanım amacı bulmaları nedeniyle öğrencilere bu bilgilerin kendileri ve Ülkemizin geleceği açısından çok önemli olduğu vurgulanmalıdır.

2. Robotlarda kullanılan sensorlerin giriş çıkış değerleri için laboratuar ortamında deneyler yapılmalıdır.

3. Koordinat sisteminde yol tanımı programlama işlemini sağlayacak öğrencilerin gerçekleştireceği uygulamalar yapılmalıdır.

4. Öğrencilere küçük model ödevler verilerek mekanik ve elektroniği birleştiren çözümler geliştirmeleri istenmelidir.

5. Robot üretici firmalardan sağlanan kataloglarla hangi alanlarda robot kullanımı olduğu ve bunların üretim sistemine nasıl geçirilmesi gerektiği incelenmelidir.

6. Robotların endüstride kullanımının öğrenilmesi amacıyla teknik geziler yapılmalıdır.

DEĞERLENDİRME TABLOSU

Konu ve öğretim tarzına göre yapılmış olan çalışmaların konu alanlarına göre yüzdelikleri aşağıdaki tabloda verilmiştir.  Dönem sonu sınav soruları hazırlanırken bu yüzdelikler dikkate alınacaktır. 

KONULAR
Konu Alanlarının Ağırlıkları (%)

A. ROBOT YAPISI VE ÇALIŞMA ŞEKİLLERİ

B. ROBOT ALGILAYICI ÜNİTELERİ

C. ROBOT MEKANİK SİSTEM TEMELLERİ

D. ROBOT KONTROL SİSTEMİ

E. ROBOT UYGULAYICILARI

F. ROBOT PROGRAMLAMA
10

20

10

20

20

20

KONULAR

A. ROBOT YAPISI VE ÇALIŞMA ŞEKİLLERİ

Amaç :Robot yapısı ve çalışma şekillerini açıklayabilme.

Davranışlar  (Bu konu sonunda öğrenciler):

1. Robot yapısında bulunan ana üniteleri ve bunların çalışmasını sağlayan ana ilkeleri açıklar,

1.1 Robotlar kullanım amacı, sağladığı avantajları, robot teknolojisindeki gelişimin hangi yönde olduğunu ifade eder.

1.2 Robot yapısında bulunan üniteleri blok diyagram şeklinde çizer.

1.3 Robot kol şeklinde gerçekleştirilen robotların kullanım alanlarını açıklar.

1.4 İnsan iskeleti görünümlü robotların çalışmasını sağlayan üniteleri tanır.

1.5 Uzaktan kumandalı robotların çalışma şeklini kavrar.

1.6  Kartezyen koordinatlarda çalışan robotların hareket şekillerini açıklar.

1.7 Silindirik koordinatlarda kullanılan konum hareket ve konum matematiksel gösterimini yapar.

1.8  Küresel koordinatlar hareket ve konum şeklini açıklar.

B. ROBOT ALGILAYICI ÜNİTELERİ 

Amaç : Robotlarda kullanılan algılayıcıları tanıyabilme ve çalışma şekillerini açıklayabilme.

Davranışlar (Bu konu sonunda öğrenciler):

1. Robotlara girdi sağlayabilecek sensorlerin çalışma şekillerini açıklar.

1.1 Robotik senkro açısal algılayıcıların çalışma sistemini tanır.

1.2 Robotik senkro resolver algılayıcı çalışma şeklini kavrar ve uygulamasını gerçekleştirir.

1.3 LVDT Doğrusal değişkenli fark transformatörünün çalışmasını açıklar.

1.4 Optik kodlayıcı (Encoder) sensörlerin çalışma şeklini tanır ve uygulamadaki türlerini açıklar.

1.5 DC takometre iç yapısını kavrar ve hız ölçümünde kullanır.

1.6 İvme ölçeri tanır açısal ivme ölçümünü tarif eder.

1.7 Yaklaşım sensörlerini tanır ve algılayıcı olarak kullanır.

1.8 Yansıtmalı optik sensörü yaklaşım algılayıcısı gibi kullanır.

1.9 Lazer tarayıcı sensörün çalışma şeklini açıklar.

1.10 Ultrasonik sensörlerin kullanımını gerçekleştirir.

1.11 Dokunmatik (Tactile) sensörlerin çalışma şekillerini kullanılan değişik fiziksel yapılarına göre açıklar.

1.12 Robotik ark kayanğı sensörlerinin çalışma şekillerini açıklar.

1.13 Robotik tutma esnasında kullanılan kayma sensörünün çalışma şeklini açıklar.

1.14 Kuvvet ve tork sensörlerinin çalışmasını ve kullanım alanlarını açıklar.

C. ROBOT MEKANİK SİSTEM TEMELLERİ
Amaç : Robotların mekanik sistem bağlantılarını tanıyabilme.

Davranışlar  (Bu konu sonunda öğrenciler):

1. Robot uygulayıcılarında kullanılan mekanik bağlantıların yapısını açıklar.

1.1 Doğrusal harekette kütle, yay, sürtünmenin fiziksel eşitliklerini oluşturur.

1.2 Dairesel hareketlerdeki fiziksel eşitlikleri kullanır.

1.3 Moment ve eylemsizliği hesaplamalarda kullanır.

1.4 Mekanik iş ve güç kavramını açıklar.

1.5 Hareket dönüştürücüde ideal dişli sitemini açıklar.

1.6 Hareket dönüştürücüde harmonik sürücüyü tarif eder.

1.7 Kayış kasnak sistemlerini açıklar.

1.8 Vidalı mil çalışma şeklini tanır.

1.9 Fener mil sistemi çalışmasını ifade eder.

1.10 Krank mil sistemlerini tarif eder.

1.11 Kam mili çalışmasını açıklar.

1.12 Mekanik menteşe bağlantı şekillerini açıklar.

1.13 Hareket aktarma kuplaj sistemlerini tanır.

1.14 Güç aktarma organlarını tarif eder.

1.15 Güç aktarma organlarında verimliliği hesaplar.

1.16 Merkezden kaçıklığı tarif eder.

1.17 Dişli sistemlerdeki boşluk hatalarını açıklar.

1.18 Temel mekanik sistemlerin modellenmesini gerçekleştirir.

1.19 Mekanik sistemlerin elektriksel benzetmesini yapar.

1.20 Uygulayıcıların kinematik zincirlerine örnek verir.

D. ROBOT KONTROL SİSTEMİ
Amaç :Robotların karar mekanizmalarını sağlayacak sistemleri kavrayabilme.

Davranışlar (Bu konu sonunda öğrenciler):

1. Uygulayıcıların hareketlerini gerçekleştiren karar mekanizmalarını tanır.

1.1 Pozisyon Servo sisteminde kapalı döngü işlemini açıklar.

1.2 Ağırlık ve sürtünmenin hareketlerdeki bozucu etkisini açıklar.

1.3 Robot kontrol mekanizmasındaki kazanç ve faz aralık değerini açıklar.

1.4 Pozisyon servo sisteminde kompanzasyonu tarif eder.

1.5 Robotik birleşmelerde geri beslemenin dijital ya da anolog olması durumun uygulanacak yöntemleri açıklar.
1.6 Adaptif kontrol kavramını tarif eder.
1.7 Optimal kontrol kavramını açıklar.
E.ROBOT UGULAYICILARI
Amaç : Robotların uygulayıcı sistemlerini tanımlayabilme.

Davranışlar (Bu konu sonunda öğrenciler):

1. Uygulayıcı türlerini, ve yapılarını tanır.

1.1 Step motor çalışma prensibini anlatır.

1.2 Yarım-adım çalışma işlemini açıklar.

1.3 Mikro-adım modu tarif eder.

1.4 Sabit mıknatıslı step motor yapısını tanır.

1.5 Step motor sürücü devrelerinin çalışma şekillerini çizer, anlatır.

1.6 Doğrusal step motor çalışma şeklini açıklar.

1.7 Fırçasız DC motor yapısını kavrar.

1.8 Fırçasız DC motor sürücü devresinin çalışma prensibini açıklar.

1.9 Hidrolik uygulama ünitelerinin çalışmasını anlatır ve kontrolunu gerçekleştirir.

1.10 Pnömatik sitemlerin çalışma şekillerini tanır.

1.11 Servo amplifikatör devresini çizer.

1.12 Darbe genişlikli modülasyon amplifikatör devrelerinin çalışma şeklini açıklar.

1.13 Servo amplifikatörlerde geri beslemenin etkilerini açıklar.

1.14 Akım ve gerilim geri beslemeli servo motor sürücü devrelerinin çalışma şeklini tanır.

F.ROBOT PROGRAMLAMA
Amaç : Robotların programlama dili kavrayabilme ve uygulayabilme.

Davranışlar (Bu konu sonunda öğrenciler):

1. Robot programlama dilini kavrar ve istenen bir uygulamanın çözümünü gerçekleştirir.

1.1 Herhangi bir robot hareketi için işlem akış şemasını çizer.

1.2 Robot hareketi için gerekli koordinat değerlerini hesaplar.

1.3 Laboratuarda uygulanabilecek özellikteki programlama dili ile istenen işlemi sağlayacak programı yazar.

1.4 Yazılan herhangi bir programı derler, ve yazma hataları varsa bunları giderir.

1.5 Derlenmiş herhangi bir programı robot sisteme yükler.

1.6 Sisteme yüklenen bir programda hatalar varsa kontrol eder, hataları düzeltir,

1.7 Dünyada kullanılan robot sistemlerin kullandığı dillerin isimlerini tanır.

1.8 İstenen herhangi bir programı robot sistemin katalog bilgilerini okuyarak bu robot sisteme gerekli programı yazacak öngörüyü gösterir.

PROGRAMIN ADI                             

DERSİN ADI

DERSİN İŞLENECEĞİ YARIYIL       

HAFTALIK DERS SAATİ              

DERSİN SÜRESİ                 
ENDÜSTRİYEL OTOMASYON             MİKRODENETLEYİCİ TABANLI KONTROL

2. Yıl IV. Yarıyıl  
4 (Teori: 3, Uygulama: 1, Kredi:4 ) 

56 Saat

AMAÇLAR 

1. Temel arabirim kavramlarını açıklayabilme, paralel ve seri giriş çıkışı uygulayabilme

2. Çevre elemanlarla bağlantı kurabilme

3. Kesme kavramını açıklayabilme ve Kesme alt programları oluşturabilme

4. ADC/DAC uygulamaları yapabilme

5. Mikroişlemci/mikro denetleyici ile basınç,sıcaklık, nem ve güç kontrol vb. sistemleri tasarlayabilme.
ÖZEL AÇIKLAMALAR
 Bu derste teoriden daha çok uygulamaya ağırlık verilmelidir. Öğrencilere kendi başına tasarlayabileceği mikroişlemci/mikrodenetleyici uygulamaları proje ödevleri şeklinde verilmelidir. Ayrıca dersle ilgili olarak bilgisayarda simülasyon programlarının kullanımı oldukça yararlı olacaktır. Öğrencilerin, dönem sonu itibarıyla okudukları işlemciden farklı  işlemcileri kolayca anlayabilecek bir seviyeye ulaşmaları sağlanmalıdır.

DEĞERLENDİRME TABLOSU
Konu ve öğretim tarzına göre yapılmış olan çalışmaların konu alanlarına göre yüzdelikleri aşağıdaki tabloda verilmiştir. Dönem sonu sınav soruları hazırlanırken bu yüzdelikler dikkate alınacaktır. 

KONULAR
Konu Alanlarının Ağırlıkları (%)

A. GİRİŞ ÇIKIŞ İŞLEMLERİYLE İLGİLİ TEMEL KAVRAMLAR

B. GİRİŞ/ÇIKIŞ AYGITLARINI PROGRAMLAMA

C. KESME (INTERRUPT)

D. SAYICILAR/ZAMANLAYICILAR

E. ADC/DAC UYGULAMALARI 
15

25

10

30

20

KONULAR
A.GİRİŞ ÇIKIŞ İŞLEMLERİYLE İLGİLİ TEMEL KAVRAMLAR

Amaç: İşlemci ile çevre elemanlar arasında giriş çıkış işlemlerindeki temel mantığı kavrayabilme

Davranışlar (Bu konu sonunda öğrenciler):

1. Çevre elemanlarını giriş, çıkış yada giriş/çıkış aygıtları olarak sınıflara ayırır, port kavramını açıklar.

2. Giriş ve çıkış aygıtları ile işlemci arasında nasıl bir bağlantı kuracağını açıklar.

3. “Sink akımı”, “Source akımı” kavramlarını açıklar.

4. Üzerinde giriş/çıkış ünitesi olmayan işlemcilere giriş/çıkış arabirim ünitesinin nasıl bağlanacağını açıklar.

5. Paralel veri transfer işlemlerini gerçekleştirebilecek programlar yazar ve uygular.

B.GİRİŞ/ÇIKIŞ AYGITLARINI PROGRAMLAMA

Amaç: İşlemcinin çıkış ünitesine bir çıkış aygıtı bağlayabilme ve bunu programlayarak uygulayabilme.

Davranışlar (Bu konu sonunda öğrenciler):

1. Yedi parçalı displeyi işlemcinin çıkış portuna bağlamayı ve programlamayı açıklar.

1.1 Karakterlerin yedi parçalı kodlarını yazmayı açıklar.

1.2 Displeyde bir karakter görüntüleyen program yazmayı açıklar.

1.3 Displeyde belirli aralıklarla değişen karakter görüntüsü oluşturan program yazaaçıklar.(0-9 arası sayıcı)

2. Bir giriş portuna buton ya da tuş takımı bağlamayı ve programlamayı açıklar.

2.1 Bir ya da birkaç giriş hattına buton bağlayıp bu butonlardan gelen sinyallere göre program içerisinde dallanma sağlar.

2.2 Giriş portlarına tuş takımı bağlar, taramalı olarak tuş takımının çalışmasını açıklar, buna uygun program yazar.

3. İşlemcinin çıkış portuna birden fazla yedi parçalı displeyi paralel bağlar ve bunları taramalı olarak çalıştırır. Bununla sayıcı, termometre ya da dijital saat uygulamaları gerçekleştirir.

4. İşlemcinin çıkış portlarına LCD displey bağlar ve programlayarak çalıştırır.

5. İşlemcinin çıkış hatlarına step motorun kontrol uçlarını bağlar. Motoru sürmek ve hız kontrolünü yapmak için gerekli programı yazar, uygulamasını yapar.

C.KESME (INTERRUPT)

Amaç: Kesme kavramını anlayabilme, Kesme altprogramı geliştirebilme ve dahili ve harici kesme kaynakları ile uygulama yapabilme.

 Davranışlar (Bu konu sonunda öğrenciler):

1. Kesme kavramını açıklar.

2. İşlemciyi kesmeye uğratan etkenleri açıklar.

3. Bir kesme kaynağının kesme isteğinin kabul edilmesini sağlamak üzere düzenlenmesi gereken kayıtçıları açıklar,  bu kayıtçıların görevlerini açıklar.

4. Kesme vektörünü tanımlar, Kesme altprogramlarının nasıl yazılması gerektiğini açıklar.

5. Kesme oluştuğu zaman ana programda kaybedilmemesi gereken bilgileri Kesme altprogramının başında saklamayı açıklar.

6. Dahili ve harici kesme kaynaklarını kullanarak program yazar.

D.SAYICILAR / ZAMANLAYICILAR

Amaç: Donanım sayıcı / zamanlayıcılarını kullanarak bir sinyalin kenarlarını saydırabilme, (s hassasiyetinde istenilen bir zaman aralığını elde edebilme.

Davranışlar (Bu konu sonunda öğrenciler):
1. Donanımın sayıcı ve zamanlayıcı ünitelerinin tanır, çalışma ilkelerini açıklar.

1.1  Sayıcı ünitesinin harici olarak sisteme uygulanan darbe biçimli bir işaretin istenilen kenarlarına göre sayım yaptığını açıklar.

1.2  Zamanlayıcı ünitesinin (s hassasiyetinde istenilen bir zaman aralığı elde etmek üzere programlanabileceğini açıklar.

1.3  Sayıcı ve zamanlayıcı ünitelerinin hangi uygulamalarda kullanılacağını kavrar.

2. Sayıcı ve zamanlayıcı ünitelerini kullanarak program geliştirir.

2.1 Mikro denetleyici ile step motor kontrolü yapar .

2.2 Mikro denetleyici ile DC motor kontrol eder .

2.3 Mikro denetleyici ile servo motor kontrol eder .

2.4 Mikro denetleyici ile trafik sinyalizasyonu simülasyonu yapar

2.5 Mikro denetleyici ile zamanlayıcı yapar

2.6 Mikro denetleyici ile dijital saat yapar

2.7 Mikro denetleyici ile Frekans metre ( 0 - 9999 Hz ) yapar

2.8 Mikro denetleyici ile kayan yazı devresi yapar

2.9 Mikro denetleyici ile paralel/seri , seri/paralel data dönüşümü yapar.

E.ADC/DAC UYGULAMALARI

Amaç:  Analog bir sinyali ADC (Analog-Dijital Dönüştürücü) kullanarak sayısal işarete çevirebilme ve bu işareti işlemcide analiz ederek, sayısal çıkışlar yada gerektiğinde DAC (Dijital Analog Dönüştürücü) kullanarak analog bir çıkışlar üretebilme.

Davranışlar (Bu konu sonunda öğrenciler):
1. Dahili ADC ve DAC ünitesi olmayan bir mikroişlemci/mikrodenetleyici sistemine harici ADC ve DAC ünitesi bağlayaaçıklar ve çalışma ilkelerini açıklar.

2. ADC ve DAC kullanımı gerektiren uygulamaları sınıflandırır.

3. Bir ADC ünitesini işlemci ile bütünleştirir ve analog bir işaret uygulayarak istenilen bir işaret düzeyinden çevirim yapmayı açıklar.

4. Sıcaklık, nem ölçümü, voltmetre, ampermetre gibi ADC uygulaması gerektiren programlar yazar ve uygular.
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HAFTALIK DERS SAATİ              
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AMAÇLAR 

1. Bina içerisine, yaşamı kolaylaştıracak teknolojik sistemler kurarak, insanlara zamandan ve işgücünden tasarruf kazandırabilme.

2. Binalardaki enerjinin verimli bir şekilde kullanılmasını sağlayarak ekonomik katkı yaratabilme.

3. Binanın yangın, hırsızlık gibi tehlikelere karşı korunmasını sağlayabilme.

4. İnsanlar için en ideal iklim şartlarını taşıyan ortamlar oluşturan sistemlerin bakımını ve kontrolünü yapabilme. 

ÖZEL AÇIKLAMALAR
Dersin işlenmesinde çok derin teorik konulara girmeden daha çok pratik ve uygulamaya yönelik bir seviye izlenmeli, teknik özellikler ve sistemin nasıl kontrol edildiği üzerinde durulmalıdır. Bina otomasyon sistemlerinde en çok karşılaşılan arıza ve sorunlar incelenerek bu problemlerin nasıl giderilebileceği mümkün olduğu kadar uygulamalı olarak verilmeye çalışılmalıdır. 

DEĞERLENDİRME TABLOSU
Konu ve öğretim tarzına göre yapılmış olan çalışmaların konu alanlarına göre yüzdelikleri aşağıdaki tabloda verilmiştir.  Dönem sonu sınav soruları hazırlanırken bu yüzdelikler dikkate alınacaktır. 

KONULAR
Konu Alanlarının Ağırlıkları (%)

A. YANGIN GÜVENLİK SİSTEMLERİ

B. HIRSIZ GÜVENLİK SİSTEMLERİ

C. KAMERA SİSTEMLERİ

D. ASANSÖR VE YÜRÜYEN MERDİVEN SİSTEMLERİ

E. AYDINLATMA SİSTEMLERİ

F. BİNA İÇİ HABERLEŞME SİSTEMLERİ

G. GEÇİŞ KONTROL SİSTEMLERİ

H. BİNA İKLİMLENDİRME SİSTEMLERİ


10

10

10

15

10

10

15

20

KONULAR:
A.YANGIN GÜVENLİK SİSTEMLERİ

Amaç : Yangına karşı binayı koruyan güvenlik sistemlerini oluşturabilme, sistemin çalışmasını kavrayabilme. 

Davranışlar (Bu konu sonunda öğrenciler):

1. Giriş cihazlarından, 

1.1  Isı sensörlerinin,

1.2  Duman dedektörlerinin,

1.3  Gaz dedektörlerinin,

1.4   Butonların, 

yapısını ve teknik özelliklerini kavrar. Sisteme bağlantılarını yapar. 

2. Kontrol ünitesinin yapısını ve teknik özelliklerini kavrar. Sisteme bağlar. 

3. Çıkış cihazlarından,

3.1  Ses,

3.2  Işık,

3.3  Havalandırma kontrol sistemleri,

3.4  Elektrikli valflerin

yapısını ve teknik özelliklerini kavrar. Sisteme bağlantılarını yapar. 

B.HIRSIZ GÜVENLİK SİSTEMLERİ

Amaç : Hırsızlığa karşı korunmada etkin bir güvenlik sistemi oluşturabilme. Sistemin çalışmasını kavrayabilme.

Davranışlar (Bu konu sonunda öğrenciler):

1. Dedektörlerden,

1.1 Vücut ısısına duyarlı dedektörlerin,

1.2 Mikrodalga dedektörlerinin,

1.3 Hareket dedektörlerinin

yapısını ve teknik özelliklerini açıklar. Sisteme bağlantılarını yapar. 

2. Manyetik kontakların yapısını tanır.

3. Alarm panellerinin çalışmasını açıklar.

4. Hırsız haber verme sistemlerinin yapısını tanır.

C. GÖRÜNTÜLEME  SİSTEMLERİ

Amaç : Görsel olarak personel takibi yapan sistemleri kurma becerisi kazandırabilme.

Davranışlar (Bu konu sonunda öğrenciler):

1. Kameraların,

2. Monitörlerin,

3. VTR lerin,

4. Hub’ların,

5. Bağlantı elemanlarının 

genel yapısını,  çeşitlerini ve teknik özelliklerini açıklar. Sistemin bağlantısını yaparak çalıştırır.

D. ASANSÖR ve YÜRÜYEN MERDİVEN SİSTEMLERİ

Amaç : Bina içi ulaşımı kolaylaştıran sistemlerin bakımı ve idamesini sağlamak için gereken bilgi ve kabiliyetleri kazandırabilme. 

Davranışlar (Bu konu sonunda öğrenciler):

1. Kabin ve kapı sistemlerinin teknik özelliklerini açıklar.

2. Emniyet fren sisteminin çalışma sistemini kavrar.

3. Güç aktarma organlarının yapısını ve özelliklerini tanır.

4. Kumanda tablosunun yapısını açıklar. Tablo arızalarını modül değiştirerek giderir. 

5. Motor ve motor kontrol sistemlerinin çalışmasını kavrar. Hız ve yön kontrol tekniklerini açıklar. Kumanda pano arızalarını tespit eder ve giderir.

6. Yürüyen merdiven ve asansör sistemlerinin basit mekanik bakımlarını yapar.

7. Hidrolik asansör sistemlerinin teleskobik silindir kontrol şemasını çizer. Sistemin çalışmasını  açıklar. 

E. AYDINLATMA SİSTEMLERİ

Amaç : Binalarda enerjinin verimli bir şekilde kullanılması için gereken yöntem ve teknikleri  kavrayabilme.

Davranışlar (Bu konu sonunda öğrenciler):

1. Enerji yönetim tekniklerini açıklar.

2. Aydınlatma elemanlarını tanır.

3. Otomatik aydınlatma sistemlerinin yapısını açıklar.

4. Sistemin montajını yapar ve çalıştırır.

F. BİNA İÇİ HABERLEŞME SİSTEMLERİ

Amaç : Bina içi haberleşmeyi etkin bir şekilde sağlama becerisini kazanabilme.

Davranışlar (Bu konu sonunda öğrenciler):

a. Görüntülü ve sesli haberleşme cihazlarını ve özelliklerini tanır.

b. Tesisat özelliklerini kavrar.

c. Cihazlarının bağlantılarını yapar. 

d. Telefon erişimi ile bina içi cihazların kontrol tekniklerini kavrar.

G. GEÇİŞ KONTROL SİSTEMLERİ

Amaç : Bina içerisine insan ve araç giriş-çıkışını kontrol altına alma tekniklerini kavrayabilme.

Davranışlar (Bu konu sonunda öğrenciler):

1. Otomatik kapıların mekanik hareket sistemlerini kavrar.

2. Otomatik kapı ve bariyer motorlarının ve güç aktarma organlarının yapısını açıklar.

3. Turnikelerin çalışma sistemlerini kavrar.

4. Otomatik kapı, bariyer ve turnikelerin kontrol yöntemlerini açıklar.

5. Personel geçiş kayıt tekniklerini açıklar.

H. İKLİMLENDİRME SİSTEMLERİ

Amaç : Bina içerisindeki havanın sıcaklığını ve kalitesini kontrol eden sistemlerin genel yöntemlerini tanıyabilme.

Davranışlar (Bu konu sonunda öğrenciler):

1. Isıtma, 

2. Soğutma,

3. Havalandırma sistemlerinin 

genel olarak çalışma tekniklerini açıklar. Sistemin elemanlarını tanır. Sistemin kontrol tekniklerini kavrar.
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