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- Teknik resim cizimleri Yapin resimlerini ¢izer. - - -
L]
E Temel tesviyecilik Yapun resimlerine gore temel tesviyecilik 3 A \
= iglemleri iglemlerini yapar. -
& Temel tornalama Yapin resmine gore temel tornalama islemlerini 5 1 1
it islemleri yapar. -
=z Temel frezeleme Yapim resmine gire temel frezeleme iglemlerini
é iglemleri yapar.
Elektronik ¢izim programinda dosyalama iglemi |Elektronik ¢izim programinda dosyalama iglemi
E yapar. yapar.
S g Elektronik ¢izim progranu ile elektrik elektronik |Elektronik ¢izim programi ile elektrik elektronik ) ) )
% SE.: devre semalar cizer. devre semalari cizer.
g ¢ Elektronik cizim programinda cizilmis devre Elektronik cizim programinda ¢izilmig devre
= = iizerinde elektriksel biiyiiklitkleri élcer. iizerinde elektriksel biiyiiklitkleri élecer.
5
Elektrik-elektronik devrelerde dleme iglemlerini |Elektrik-elektronik devrelerde 6lgme iglemlerini ) ) ,
e E . |yapar. yapar. -
E © 2 |Yar iletken devre elemanlarinin saglamlik Yar1 iletken devre elemanlarimin saglamlik
] - - -
% i o |kontrollerini yapar. kontrollerini yapar.
@
Elektrik-elektronikte kullanilan el aletlerinin Elektrik-elektronikte kullanilan el aletlerinin
£ m ozelliklerini aciklar. dzelliklerini aciklar.
= Q
£ Ay Temel iletken baglantilarini yapar. Temel iletken baglantilarim yapar. - - -
4
= ¥
LT
£ % Lehimleme iglemlerini yapar. Lehimleme iglemlerini yapar. 1 1 1
= =
z g
% = Baski devreleri cikartir. Baski devreleri cikartir. - - -
& =
e
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- Teknik resim cizimleri Yapim resimlerini ¢izer. - - -
=
E Temel tesviyecilik Yapun resimlerine gore temel tesviyecilik 5 1
- iglemleri iglemlerini yapar. -
= Temel tornalama Yapun resmine gore temel tornalama islemlerini ) R \
& iglemleri yapar. - -
=z Temel frezeleme Yapim resmine gore temel frezeleme iglemlerini ) 1 \
é iglemleri yapar. -
Elektronik ¢izim programinda dosyalama islemi |Elektronik ¢izim programinda dosyalama iglemi
E yapar. yapar.
S g Elektronik ¢izim programu ile elektrik elektronik |Elektronik ¢izim programi ile elektrik elektronik 1
% SE':: devre gemalar: cizer. devre gsemalar: cizer.
g e Elektronik ¢izim programinda ¢izilmis devre Elektronik ¢izim programinda ¢izilmig devre ) 1 5
=z = iizerinde elektriksel bityiikliikleri lcer. fizerinde elektriksel bityiikliikleri élcer. -
=
Elektrik-elektronik devrelerde 6lcme islemlerini |Elektrik-elektronik devrelerde lcme islemlerini ) )
e '?‘E . |yapar. yapar.
E e g |Yarn iletken devre elemanlarinn saglamlik Yar1 iletken devre elemanlarinin saglamlik ) 1
- G -
% i o |kontrollerini yapar. kontrollerini yapar.
@
Elektrik-elektronikte kullanilan el aletlerinin Elektrik-elektronikte kullanilan el aletlerinin
£ om ozelliklerini aciklar. ozelliklerini aciklar.
=9
E Ay Temel iletken baglantilarimi yapar. Temel iletken baglantilarim yapar. - - -
g
e
E=l . . .. . . ..
g % Lehimleme islemlerini yapar. Lehimleme islemlerini yapar. - - -
S E
% = Bask: devreleri ¢ikartir. Baski devreleri ¢ikartir. 1 1 1
= X
=
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Elektriksel biryiikliikler Elekiriksel biiyiikliikler1, multimetrenin 6zelliklerini ve !
z ve multimetre ile 6leme islemleri Sleme yontemlerini aciklar.
E Pasif devre elemanlan Pasif devre elemanlarinin sembollerini ve dogru
E ve Dogru akim akimin dzelliklerini aciklar.
E Ohm kanunu ,.ﬂ.kl.m. gerilim ve direng arasindaki iligkiyi ohm kanunu ! 1 ]
= ile aciklar.
En Kirchoff kanunlart Elektrik df:vrelerhldeki akim gerilim iligkilerini Kirchoff ! ) ]
E kanunlan ile aciklar.
Alternatif alim ve Alternatif akaimin dzelliklerini ve frekans, periyot, 3 3 3
bilegenleri alternans arasmdaki iligkileri aciklar.
Osiloskobun ézellikleri Osiloskobun 6zelliklerini ve AA sinyal 6l¢me islemini ]
E ve ac sinyal dlcme iglemi aciklar.
5 & i 111.1 .gen e &t Akam, gerilim ve elektrik giicii arasinda iliskiyi aciklar. - - 1
= & iliskisi
£ £ |Bobialerv
E =] kt?n d]-;lnes;:ﬁ?‘lel‘ Bobin ve kondansatoriin yapisiu aciklar. 2 3 2
- Alternatif akimda faz

farki, aktif, reaktif ve goriintir giic

Alternatif akaimda faz farkini, aktif, reaktif ve goriiniir
giicleri agiklar.

Yan iletken Elemanlar

Diyot ve transistdr rile
Lkontrolii

Diyot, réle ve transistériin ézelliklerin, yar: iletken
devre elemanlari ile réleyi kontrol etme islemlerini aciklar.

LDR, Optokuplér, Foto
diyot ve fototransistér

Foto diyot ve fototransistorun yapisini, LDR nin ve
optokuplériin calismasim aciklar.

Termistor ve Mosfet

Termistoriin dzellikleri, calisma yéntemlerini ve
mosfet §zelliklerini aciklar.

Tristor, Triyak ve Diyak

Tristoriin, triyakin ve diyakin zelliklerini aciklar.
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Elektriksel biiyiikliikler Elektriksel biiyiiklikleri, multimetrenin 6zelliklerini ve ! {
z ve multimetre ile 6leme islemleri Sleme yéntemlerini aciklar.
£ Pasif devre elemanlar: Pasif devre elemanlarinin sembollerini ve dogru
5 ve Dogru akim akimin dzelliklerini aciklar.
E Ohm kanunu ,.A.kl.m. gerilim ve direnc arasindaki iliskiyi ohm kanunu ! i ]
= ile aciklar.
En Kirchoff kanunlars Elektrik df:vrelerindeki akim gerilim iligkilerini Kirchoff ] { ]
E kanunlan ile aciklar.
Alternatif akim ve Alternatif akaimin 8zelliklerini ve frekans, periyot,
bilegenleri alternans arasimdaki iligkileri aciklar.
Osiloskobun ézellikleri Osiloskobun ézelliklerini ve AA sinyal él¢me islemini ] { ]
E ve ac sinyal dleme iglemi aciklar.
5 4 ﬂ-lsllililsigen e st Akim, gerilim ve elektrik giicil arasinda iliskiyi aciklar. - - -
2% [Bobinlerv
E =} k(?n d]-:neslat‘('iiler Bobin ve kondansatériin yapisini agiklar. - - -
- Alternatif akimda faz Alternatif akimda faz farkini, aktif, reaktif ve goriiniir 1 1 1
farka, aktif, reaktif ve goriiniir giig giicleri agiklar.
i Diyot ve transistdr réle Diyot, role ve transistériin 6zelliklerin, yar1 iletken
& o . e ] . L ] 1 1 1
=2 kontrolii devre elemanlar: ile réleyi kontrol etme islemlerini aciklar.
E LDR, Optokuplér, Foto Foto diyot ve fototransistorun yapisini, LDR nin ve . ) !
= diyot ve fototransistér optokuplériin calismasini aciklar.
f o Termistoriin 6zellikleri, galigma yontemlerini ve
2 Termistor ve Mosfet . . .. - 1 1
= mosfet dzelliklerini aciklar.
L
E Tristor, Triyak ve Diyak Tristoriin, triyakin ve diyakin 6zelliklerini aciklar. - 1 1
=
-
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2 Asenkron motorlar Asenkron motorlarin 6zelliklerini agiklar. - - -
)
= K da ve giic devr
g manda ve gie cevre Kumanda ve gii¢c devre elemanlarim aciklar. - - -
E 2 elemanlar: o i
22 Kumanda ve gii¢ Kumanda ve gii¢ devrelerinin ¢izimini ve
; E devrelerini ¢izme ve calistirma uygulamalarim yapar.
&
PLC'lerin 6zellikleri ve PLC’lerin ézelliklerini agiklayarak, ise uygun , 1 ]
= cesitleri ozellikteki PLC i secer. -
= PLC cevre birim .
= N PLC ile temel programl o 1 1 1
2 baglantilar: ve temel programlama He feme! programama yapar
'2'; Kontaktor, inverter kullanarak ple ile Kontaktor, inverter kullanarak ple ile asenkron
;ﬂ asenkron motor kontrolii motor kontrolii yapar.
- PLC il { tor .
j ! e"sen o moter PLC ile servo motor kontrolii yapar. - - -
= kontroli
Elektropnématik Elektropnématik elemanlarin 6zellikleri ve 1
g elemanlar cesitlerini aciklar.
g é Elektropnomatik devre Ele.ldropnb'matik sistem de\fre tas:ar].mml .meuslek
e g . resim kurallarma uygun sekilde cizerek simiilasyon| - 1 1
a g simiilasyonlar: o ’
& % programinda devre tasarimi yapar.
E 8o Elektropnématik Elektropnématik sistem devrelerini kurar ve ]
L - -
= = sistem calistinr.
B . . Say1 sistemlerinin ézelliklerini agiklayarak
= Say1 sistemleri I e . L. - - -
E birbirine déniistiirme islemlerini yapar.
én Temel lojik kapilar Temel lojik kapilarin devre ¢izimlerini yapar. - - -
w
=
]
A
. .. S o Mikrodenetleyicilerin; 6zelliklerini, cesitlerini,
Mikrodenetleyici ézellikleri, cesitleri ve ocenetieyicy .ﬂm oze. . eri, gegiierin
N yapilarim, segme islemlerini ve programlama 1 1 1
programini tanima
yazilimlarim agiklar.
. C Mikrodenetleyicilerde; seri haberl , digital
= Mikrodenetleyici ile giris - ¢1kis kontrolii .. © en.e.j- eyierer .e sen .a. eriesie, Giara - - -
= g giris ve dijital cikig iglemlerini yapar.
o @
E E ADC ve PWM islemleri ADC ve PWM kavramlarini agiklar. 1 1 1
W &
== Mikrodenetleyiciler il tor kontrol
g Eﬂ Motor kontrol uygulamalar: ocenstieylelier Lie molor kontro - - -
2 = uygulamalarim yapar.
rodentleyiciler ile fiziksel nicelikleri (1s1, 151k,
= Mikrodentleyiciler ile fiziksel nicelikleri sik
Sensér uygulamalari sicaklik, basing, nem, kuvvet, agirlik vb) éleme 1 1 1
uygulamalart yapar.
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4 Asenkron motorlar Asenkron motorlarm ézelliklerini agiklar. - - -
[l
i K da ve giic devr
gz uimanda ve gie cevre Kumanda ve gii¢ devre elemanlarim aciklar. - -
E = elemanlari
2 Kumanda ve gii¢ Kumanda ve gii¢ devrelerinin ¢izimini ve
E a devrelerini ¢izme ve caligtirma uygulamalarini yapar.
£
PLC'lerin ézellikleri ve PLC’lerin ézelliklerini agiklayarak, ise uygun
o cegitleri dzellikteki PLC yi seger.
= PLC gevre birim
= i PLC ile temel programlama yapar. 1 1 1
= baglantilar: ve temel programlama prog yap
'g Kontaktor, inverter kullanarak ple ile Kontaktor, inverter kullanarak plc ile asenkron
&0 N N 1 1 1
g asenkron motor kontrolii motor kontrolii yapar.
C PLC ile servo motor .
3 B PLC ile servo motor kontrolii yapar. - - 1
= kontrolii
Elektropnomatik Elektropnématik elemanlarin ézellikleri ve
~ elemanlar cesitlerini aciklar.
g .i.:; Flektropnomatik devre Ele.ld‘ropniimatﬂ( sistem dev.re tas:ﬂrn’nml .nle.:slek
s & L resim kurallarina uygun sekilde gizerek simiilasyon| - - 1
= 8 simiilasyonlar
& ,L; programinda devre tasarimi yapar.
g g Elektropnématik Elektropnématik sistem devrelerini kurar ve ) ) 1
) .
= = sistem calistirir.
z . . Say1 sistemlerinin 6zelliklerini agiklayarak
3 Say1 sistemleri L - . .. - - -
2 birbirine déniistiirme islemlerini yapar.
:: Temel lojik kapilar Temel lojik kapilarm devre ¢izimlerini yapar. - - -
w
=
3
A
. .. S o Mikrodenetleyicilerin: ézelliklerini, ¢esitlerini,
Mikrodenetleyici dzellikleri, cegitleri ve ocenetieyIcieriit: Sz ST, GeFIteriiL
yaptilarmi, secme iglemlerini ve programlama - - -
programini tanuma
yazilimlarim aciklar.
. C Mikrodenetleyicilerde; seri haberl , digital
= Mikrodenetleyici ile giris - gikis kontrolii “rarodenetieyiciierde; sen aberiesme, Gigra - - -
£ g giris ve dijital cikis islemlerini yapar.
o=
E ; ADC ve PWM islemleri ADC ve PWM kavramlarim aciklar. - 1 1
& =
= = Mikrodenetleyiciler il tor kontrol
£ En Motor kontrol uygulamalari ocenetieyieller 1ie motor kontro 1 1 1
= uygulamalarini yapar.
= Mikrodentleyiciler ile fiziksel nicelikleri (1s1, 151k,
Sensor uygulamalary sicaklik, basing, nem, kuvvet, agirlik vb) dleme 1 1 1
uygulamalar1 yapar.
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Taslak ¢izim yapmak. iki boyutlu ¢izim uygulamalar: yapar. - - -
g
g
=g . .
-% ; Ug boyutlu kat1 modelleme yapmak. Ug boyutlu modelleme uygulamalar: yapar. 2 3 4
= 2
P
= Makine parcalariin yapim resimlerini . ] ..
;E g pars yap Makine parcalarim yapim resimlerini olusturur. - - -
] olugturmak.
=
— . . Kat1 modellemesi yapilan elemanlarin montajim yaparalk
= Kat1 modellerin montajimi yapmak. . ] ap yi yap 1 1 1
= cesitli mekanizlamalar1 olugturur.
=]
=
g . Montaj1 yapilan ¢esitli mekanizmalarin hareket ve carpma
= Simiilasyon yapmak. L - - -
g testlerini simiilasyon ortaminda yapar.
=
o
)
=
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Taslak ¢izim yapmak. iki boyutlu ¢izim uygulamalar: yapar. - - -
g
g
=g . .
-% ; Ug boyutlu kat1 modelleme yapmak. Uc boyutlu modelleme uygulamalar: yapar. 1 1 1
= 2
R
@ ; ] ..
Mal rgalar: g ler . . ..
;E g ARINE PATGAlTiil yapii resuilieri Makine parcalarinin yapim resimlerini olusturur. 1 1 -
- olusturmak.
=
- Kat: modellerin montajin: yapmak. Ka_tl fnodelle_mesi yapilan elemanlarin montajim yaparak 1 1 1
= cesitli mekanizlamalari olugturur.
=]
=
% Simiilasyon yapmak. Monta_.il .ya.plll:an cesitli mekanizmalarin hareket ve carpma i ] ]
g testlerini simiilasyon ortaminda yapar.
=
:.En
&
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Sensérlerin ve transdiiserlerin kavramim, 6zelliklerini,
. Sensér ve transdiiser kullanim alanlarim, seciminde dikkat edilecek hususlar: - - -
Eg‘ aciklar.
)
£ 3 :
3 Sensérlerin calisma g g
= = S Sensorlerin caligma prensiplerini aciklar. - - -
=23 prensipleri
- N
Z =
=
-
0
. . Mekanik,termal, elektriksel sensorlerin ve transdiiserlerin
Mekanik, Termal ve Elektriksel sensérler . L. 3 2 1
= dzelliklerini ve kullanim alanlarini aciklar.
= @
-
ERE Manyetik. I Kimyasal sensorlerin ozelliklerini
= . Tar e
e = . . . anyetik, Isuma ve Kimyasal sensorlerin zelliklerini ve
= g = |Manyetik, Isima ve Kimyasal sensérler ‘ Y 2 2 4
- kullanim alanlarim aciklar.
R
- =
W
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Sensérlerin ve transdiiserlerin kavramim, dzelliklerini,
. Sensor ve transdiiser kullanim alanlarini, seciminde dikkat edilecek hususlar - - -
E‘ aciklar.
o
= @ i
== Sensérlerin calisma g .
= = s Sensérlerin caligma prensiplerini agiklar. - - -
Il prensipleri
Z .3
=
-7
7
. . Mekanik termal, elektriksel sensorlerin ve transdiiserlerin
Mekanik, Termal ve Elektriksel sensdrler e . 1 1 2
g dzelliklerim ve kullamim alanlarim aciklar.
= &
.
= 6 =
F = . . Manyetik, Isima ve Kimyasal sensorlerin zelliklerini ve
2 Z & |Manyetik, Istma ve Kimyasal sensérler Y ’ Y 4 3 3
52 E & kullanim alanlarim agiklar.
n = Ll
2=
0
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= Editor ve derleyici Editor ve derleyici ortamini kullanarak ara yiiz
. E: ~  |ortamum kullanmak olusturur
:% ; E: Arayiiz olusturmak Gorsel programlama diline a.i.t bilegenlerin 6zellik i i i
O & = ve olaylariu kullanarak arayiiz olugturur.
a
E Degiskenler, sabitler ve temel veri tiplerini Degiskenler, sabitler ve temel veri tipleri ile temel
.i.a‘ kullanmak. programlama yapar.
g
g Aritmetiksel ve mantiksal operatérleri, sartl Aritmetik ve mantiksal operatdrleri, sartl ifadeler | 3 5
& ifadeler ve dongii yapilarim kullanir. ve dongii yapilarim temel programlamada kullanr. |~ -
-7
g
7
t
Seri ve USB port kontrolii yapmak Seri port ve USB port kontrol uygulamalari yapar. | 1 1 2
= e . . .
s Ethernet port kontrolii yapmak Ethernet port kontrol uygulamalar: yapar. 1 1 1
=
2
= Bluetooth kontrolii Bluetooth port kontrol uygulamalar1 yapar. 1 - -
s
SQLITE Veri tabami SQLite veri tabani uygulamalar: yapar. - - -
« Android igletim sisteminin alt yapisini Android igletim sistem programlamanin alt
_ E olugturmak. yapisim hazirlar.
2 g . .
E s Mobil arayiiz olugturmak Mobil arayiiz tasarlar. - - -
g
2
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= Editér ve derleyici Editér ve derleyiei ortamini kullanarak ara yiiz
_ E: ~  |ortamini kullanmak olugturur
;% E E Arayiiz olusturmak Gorsel programlama diline a.i.t bilegenlerin §zellik i i i
O & = ve olaylarim kullanarak arayiiz olugturur.
2
E Degiskenler, sabitler ve temel veri tiplerini Degiskenler, sabitler ve temel veri tipleri ile temel
.i-a‘ kullanmak. programlama yapar.
[
g" Aritmetiksel ve mantiksal operatorleri, sartli Aritmetik ve mantiksal operatérleri, sarth ifadeler 3 R R
a ifadeler ve déngii yapilarim kullanir. ve déngii yapilarim temel programlamada kullanir. - -
@
g
-7
2
Seri ve USB port kontrolii yapmak Seri port ve USB port kontrol uygulamalar: yapar. | 1 2 1
H=1 e - - -
-_—S- Ethernet port kontrolii yapmak Ethernet port kontrol uygulamalar: yapar. - - 1
=
2
£ Bluetooth kontrolii Bluetooth port kontrol uygulamalar: yapar. - - -
&
SQLITE Veri tabani SQLite veri tabani uygulamalar: yapar. - - 1
= Android isletim sisteminin alt yapisim Android igletim sistem programlamanin alt ) )
_ E olugturmak. yapisim hazirlar.
= g
g s Mobil arayiiz olusturmak Mobil arayiiz tasarlar. - 1 -
g
2
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ENDUSTRIYEL OTOMASYON TEKNOLOJILERI ALANI
11. SINIF MEKATRONIK SISTEMLER DERSI
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SENARYO 1-2-3

2. Dénem
1. Smav
Soru Sayilan
Ogrenme ..
8 Alt Ogrenme Alam Kazanmmlar
Alam g__ ?__ ?__
= = =
g g g
3 W W
n nh 0
- & o
g Mekatronik sistemin kumanda béliimiinti sokmek |Mekatronik sistemin kumanda béliimini séker. - - -
W
2
2 @ Mekatronik sistemin mekanik béltimiinii sékmek |Mekatronik sistemin mekanik boliimiing séker. - - -
e
E “ Mekatronik sistemin iiretim sistemlerini tasimak |Mekatronik sistemi taginma yontemlerini aciklar. - - -
c
=
E Mekatronik sistemin mekanik kisminin montajimni |Mekatronik sistemin mekanik kisminin montajint
& yapmak yapar.
n =
% E Mekatronik sistemin kumanda elemanlarim Mekatronik sistemin kumanda elemanlarim panoya
é = panoya montajini yapmak montajin yapar.
2
W
=
- Mekatronik sistemlerin enerjisiz sistem testlerini|Mekatronik sistemlerin enerjisiz sistem testlerini 5 3 A
2 o £ |vapmak yapar. -
E2=
£ 8¢ o . .. Mekatronik sistemlerin enerji altinda sistem
& & % |Mekatronik sistemleri enerji altinda test etmek . ] 3 y 1
z & = testlerini yapar.
=~ é
=4 E E Mekatronik sistemlerin bakiumini yapmak Mekatronik sistemlerin bakimini yapar. - - -
R
= g % E Mekatronik sistemin onarmak Mekatronik sistemin onarimini yapar. - - -
- o)
= A




Manisa Olcme Degerlendirme Merkezi

ENDUSTRIYEL OTOMASYON TEKNOLOJILERI ALANI
11. SINIF MEKATRONIK SISTEMLER DERSI

2. DONEM 2.0RTAK YAZILI KONU SORU DAGILIM TABLOSU
SENARYO 1-2-3

2. Dénem
2. Smav
Soru Sayilan

Ogrenme o
8 Alt Ogrenme Alam Kazammlar
Alam ?__ ?__ ?__
= = =
8 8 8
-l L7 -]
A %! %!
- N o
s Mekatronik sistemin kumanda béliimiinii sokmek |Mekatronik sistemin kumanda béliimiinii soker. - - -
@
z
2 E Mekatronik sistemin mekanik béliimiinii sékmek |Mekatronik sistemin mekanik béliimiini séker. - - -
X
E v Mekatronik sistemin iiretim sistemlerini tagimak |Mekatronik sistemi taginma yontemlerini aciklar. - - -
)
=
E Mekatronik sistemin mekanik kisminim montajini |Mekatronik sistemin mekanik kisminin montajini
& yapmak yapar.
o
n =
% E Mekatronik sistemin kumanda elemanlarim Mekatronik sistemin kumanda elemanlarim panoya
é = panoya montajini yapmak montajini yapar.
2
Lo
=
Mekatronik sistemlerin enerjisiz sistem testlerini|Mekatronik sistemlerin enerjisiz sistem testlerini )
] - -
= .= £ |yapmak yapar.
5 &3
£ E s Mekatronik sistemlerin enerji altinda sistem
E & % |Mekatronik sistemleri enerji altinda test etmek .. ] 1 - 1
z L = testlerini yapar.
=% &
=4 E E Mekatronik sistemlerin bakimim yapmak Mekatronik sistemlerin bakimin yapar. 2 2 2
S g g
S= &=
% g % S Mekatronik sistemin onarmak Mekatronik sistemin onarimini yapar. 1 3 2
c NG
= A
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2. Dénem
1. Smav
Soru Sayilan
Ogr ..
sremme Alt Ogrenme Alam Kazammlar
Alam 4 o 4
e £ £
] = =
= g =
-7 -7 -7
%51 93 %3
- e o
. . CNC freze igin y e tak lar
g CNC frezeyi tiretime hazirlamak ©Z€ 1c1n Iy parcast ve fakiil ayariatint - - -
< yapar.
= . G ve M kodlar: ile CNC freze igin isl
@ Freze icin makine igleme kodlarini yazmak ve oclar tie cLe e 1yieme 1 1 1
= programi yazar.
@
s CNC freze igin CAM programinda takun yollar
& Freze i¢in CAM programlama . sz lem Prografinda takifl yorlarit 1 - 1
U belirler.
4
o
= . CNC t | tak 1
< CNC tornay: iiretime hazirlamak Ofha IGli T parcasi ve fakifl ayatiaru 1 1 1
= yapar.
-
= .. L G ve M kodlar ile CNC t igin igl
g Torna i¢in makine isleme kodlarimi yazmak ve oclart e orna eI 1Feme - 1 1
5 programi yazar.
9 B - .
6 Torna icin CAM programlama CN_C torna icin CAM programinda takim yollarini i i i
belirler.
B °a= Pozisyon listesini hazirlamak Robot kol pozisyon listesini olugturur. 1 1 1
g =
£ =
o
@ a Robot programi yazmak Robot programim yazarak robota aktarir. 1 1 -
£6
[~
- . . Robotu ¢evre birimleriyle haberlestirmek icin giri
g Robotta giris - ¢ikig iglemleri yapmak obotu g“e\?e _umj cryle haberlesimek i gutg) - -
= rorE ve cikis iinitesi baglantilarmi yapar.
&
=
.. . Robotu; PLC ve CNC gibi araclarla haberlesti
= Robotu ¢cevre birimlerle haberlestirmek opot ve gib1 aragiara \a erestime - - -
= programlarin yazarak robota ve PLC’ye aktarir.
2
=]
[~
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2. Dénem
2. Smav
Soru Sayilan

Ogr ..
srefme Alt Ogrenme Alam Kazammlar
Alam o o S
£ | &
] = =
8 8 8
-] L -]
A %! %!
- N o
. . CNC freze igin I g re tak lar
g CNC frezeyi tiretime hazirlamak SZE 1510 1y pargast Ve fakdm ayariarint - - -
Z yapar.
= L G ve M kodlar: ile CNC freze icin isl
o Freze i¢in makine isleme kodlarim yazmak Ve oclar e sze lemgiame 1 1 -
= programi yazar.
]
P CNC freze icin CAM programinda takim yollar
= Freze icin CAM programlama . sre e progratimca fakim yotarnt 1 1 -
U belirler.
4
@]
E| CNC torna igin Is parcas: ve tak lar
T CNC tornay: iiretime hazirlamak OTRA IGINL 1§ parcast ve fakiil ayarian 1 - 1
= yapar.
-
= .. L G ve M kodlar ile CNC t icin isl
g Torna icin makine isleme kodlarim yazmak Ve oclart it ofna igi yleme 1 1 1
5 programi yazar.
S CNC torna i¢in CAM programinda takim yollar
5 Torna icin CAM programlama . o e prografimca fakim yotiarnt - 1 1
’ N belirler.
g =
B § Pozisyon listesini hazirlamak Robot kol pozisyon listesini olugturur. 1 - -
g =
& =
o
E a Robot programi yazmak Robot programini yazarak robota aktarir. - - 1
R
¥ 2
- . . Robotu gevre birimleriyle haberlestirmek igin giri
g Robotta giris - ¢ikis iglemleri yapmak ono “‘:_fﬂjle .1_11.1"1-1 sriyle laberiesieR e &y 1 -
= ve ¢ikis finitesi baglantilarini yapar.
-
=
.. . Robotu; PLC ve CNC gibi araclarla haberlesti
= Robotu cevre birimlerle haberlestirmek opom Ve gibraraciaria ‘a ereshue - - 1
] programlarini yazarak robota ve PLC ye aktarur.
2
=
&
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