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AÇIKLAMALAR 
KOD 523 EO 0073 

ALAN Elektrik Elektronik Teknolojisi 

DAL/MESLEK Otomasyon Sistemleri 

MODÜLÜN ADI Elektropnomatik Sistemler 

MODÜLÜN TANIMI 
Elektropnomatik sistemleri kullanmakla ilgili temel bilgi ve 

becerilerin kazandırıldığı öğrenme materyalidir. 

SÜRE 40/32 

ÖN KOġUL Pnomatik sistemler modülünü tamamlamıĢ olmak. 

YETERLĠK 
Elektropnomatik devre elemanlarını tanımak ve devreleri 

kurmak. 

MODÜLÜN AMACI 

Genel Amaç 

Gerekli ortam sağlandığında istenen sistem için 

elektropnomatik sistem devresini tekniğe uygun Ģekilde 

kurup çalıĢtırabileceksiniz. 

 

Amaçlar 

1. Sistemin kurulması için gerekli malzeme, araç ve 

gereçleri seçimini TSE „ye göre doğru olarak 

yapabileceksiniz. 

2. Elektropnomatik sistemlerin tasarımını yapıp 

tasarladığı elektropnomatik sistemi, normlara uygun 

çizebileceksiniz. 

3. Projesi veya Ģeması verilen elektropnomatik sistemi 

TSE, iĢ güvenliği standardı ve tekniğe uygun 

kurabileceksiniz. 
 

EĞĠTĠM ÖĞRETĠM 

ORTAMLARI VE 

DONANIMLARI 

Atölye ortamı, kompresör, Ģartlandırıcı, elektropnomatik 

malzemelerin bulunduğu ortamlar ve bu ortamda bulunan 

sensörler, sınır anahtarları, zaman röleleri, ölçüm cihazları, 

iĢ güvenliği ile ilgili ekipmanlar, hortumlar, elektrik 

bağlantı kabloları. Ayrıca kullanılan ekipman ve 

elektropnomatik malzemelere ait kataloglar. 

ÖLÇME VE 

DEĞERLENDĠRME 

Her faaliyet sonrasında o faaliyetle ilgili değerlendirme 

soruları ile kendi kendinizi değerlendireceksiniz.  

Öğretmen, modül sonunda size ölçme aracı (uygulama, 

soru-cevap) uygulayarak modül uygulamaları ile 

kazandığınız bilgi ve becerileri ölçerek değerlendirecektir. 
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GĠRĠġ 
 

Sevgili Öğrenci,  

 

Pnomatik; basınçlı hava yardımı ile hareket ve kuvvetlerin üretimi ve kumanda 

edilmesidir. Havaya basınç kazandırılarak ve çeĢitli kontrol sistemleri ile kontrol edilerek 

doğrusal, dairesel ve açısal hareket elde edilmesini sağlayan sistemlere pnomatik sistemler 

denir. “Pnoma”; Yunanca‟da hava, rüzgâr anlamına gelmektedir. Basınçlı havanın bir enerji 

olarak kullanılması çok eskilere dayanır, fakat endüstriyel alandaki uygulamalarda 

kullanılması ise 1950‟li yıllara denk gelmektedir. Pnomatiğin kullanım alanlarını sayacak 

olursak; her türlü ilaç endüstrisinde, makine imalat sanayisinde, ağaç ve mobilya 

sanayisinde, tıp ve kimya sanayisinde, her çeĢit montaj sanayisinde, tekstil sanayisinde, her 

çeĢit ambalajlama sanayisinde, cam, taĢçılık, seramik ve tuğla sanayisinde, robot 

endüstrisinde, diĢçi matkaplarında, beton ve asfalt döĢemelerinde dövme ve sıkıĢtırma 

iĢlemlerinde kullanılmaktadır. 

 

Bunun yanında pnomatik ve elektrik teknolojisinin bir arada kullanılması ile oluĢan 

endüstriyel otomasyon sistemlerine elektropnomatik sistemler denir. Bu sistemler; 

beraberinde makine çevrim süresinde (üretim süresinde) azalma getiren, ucuz ve güçlü bir 

üretim sistemi sağlar. Elektropnomatik kontrol sistemi, bu sistemi kullananlara birçok fayda 

sağlar. Örneğin en önemli faydalarından biri, uzak mesafelerden iĢaret iletilmesinde taĢıyıcı 

ortam olarak elektriğin kullanılması ile zaman kayıplarının en aza indirilmesidir. Bunun 

anlamı, iĢaretin meydana geliĢi ve alınıĢı arasındaki zamanın önemli ölçüde kısalmasıdır. 

Üretimin planlanmıĢ geliĢtirilmesi, arttırılması ve bazı istenen değiĢikliklerin yapılabilmesi 

elektropnomatik sistemlerde daha kolay olmaktadır.  

 

Bu modül ile bir elektropnomatik devre elemanını rahatlıkla seçebilecek; devreye 

uygun teknolojik Ģema, pnomatik Ģema, elektriksel Ģema çizebilecek, silindir ve sensör 

uygulamalarını rahatlıkla yapabileceksiniz. 

 

GĠRĠġ 
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ÖĞRENME FAALĠYETĠ–1 
 

 

 

Uygun ortam sağlandığında sistemin kurulması için gerekli malzeme araç ve 

gereçlerin seçimini TSE‟ye göre doğru olarak yapabileceksiniz.  

 

 

 

Bu faaliyet öncesinde yapmanız gereken öncelikli araĢtırmalar Ģunlardır: 

 Havanın hazırlanmasında kullanılan pnomatik devre elemanlarının (kompresör) 

çeĢitlerini araĢtırınız.  

 Hava hazırlandıktan sonra elde edilen havanın kurutma iĢlemlerinin çeĢitlerini 

araĢtırınız. 

 ġartlandırıcı ve onun parçalarının neler olduğunu ve çeĢitlerini araĢtırınız. 

 Elektropnomatik sistemlerde kullanılan selnoid valf çeĢitlerini araĢtırınız. 

 Pnomatik–elektrik (P/E) ve elektrik–pnomatik (E/P) çeviricilerin çeĢitlerini 

araĢtırınız. 

AraĢtırma iĢlemleri için internet ortamı ve pnomatik ve elektropnomatik elemanların 

satıldığı mağazaları gezmeniz gerekmektedir. Pnomatik ve elektropnomatik elemanların 

kullanım Ģekil ve amaçları için ise bu elemanları kullanan kiĢilerden ön bilgi edininiz. 

 

1. ELEKTROPNOMATĠK DEVRE 

ELEMANLARI 
 

1.1. Elektropnomatik Sistemlerde ĠĢaret AkıĢı ve Sistem Yapısı   
 

Elektropnomatikte iki devre vardır:  

 Güç devresi        =  Pnomatik  

 Kontrol devresi  =  Elektrik 

Elektropnomatik kontrol sisteminin tüm elemanları aĢağıdaki dört gruptan birine aittir: 

 Enerji beslemesi (basınçlı hava ve elektrik)  

 ĠĢaret alınması: ĠĢaret elemanları (sınır anahtarı, basınç anahtarı, temassız 

algılayıcı)  

ÖĞRENME FAALĠYETĠ–1 
 

AMAÇ 

ARAġTIRMA 
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 ĠĢaret iĢlenmesi: ĠĢaret iĢleme elemanları (mantık elemanları, selenoid valfleri, 

pnomatik elektrik çevirici)  

 ĠĢaret çıkıĢı: ÇıkıĢ iĢaretinin iĢe eyleme dönüĢtürülmesini sağlayan kumanda 

valfleri ve eyleyici elemanlar (silindirler, motorlar, yönlendirme valfleri) 

 

Bu iĢlem modüllerinden her biri elektropnomatik kontrol sisteminin yapısında bir 

katman oluĢturur. Sistem yapısını katmanların devre Ģemasını mümkün olduğunca iĢaret 

akıĢına uygun olacak Ģekilde düzenlenir. Bu kontrol devresinin her bir elemanını devre 

Ģemasında göstermek için semboller kullanılır. Bunlar, bir elemanın iĢlevi hakkında bilgi 

verir. 

 

1.2. Elektropnomatik Sistem Elemanları 
 

Pnoma, Yunanca „da nefes alıp verme anlamındadır. Pnomatik; havanın ve diğer 

gazların özelliklerini ve uygulamalarını içeren bilim dalıdır. Dolayısıyla pnomatik deyince 

akla, hava ile çalıĢan mekanizmalar gelir. Bugünkü anlamda pnomatiğin geliĢmesi 1950‟den 

sonra baĢladı.  

 

Pnomatik ve elektrik teknolojisinin bir arada kullanılması, endüstriyel otomasyon 

çözümlerinin uygulamalarında önemli rol oynar. Bu tür bir çözüm beraberinde makine 

çevrim süresinde (üretim süresinde) azalma getiren, ucuz ve güçlü bir üretim sistemi sağlar. 

Bu nedenle pnomatik, elektrik, elektronik, mekanik kontrol tekniklerinin bir arada 

kullanıldığı sistemlere elektropnomatik sistemler denir. 

 

Elektrik akımının hızının yüksek olması ve çok uzak mesafelere sorunsuz olarak 

iletilmesi elektropnomatik sistemlerin yaygınlaĢmasını sağlamıĢtır. 

 

Kumanda iĢlemlerinde basınçlı hava yerine elektrik akımının kullanılma sebepleri 

Ģunlardır;  

 AkıĢ hızının düĢük olması 

 Sinyal hatlarının uzun olma zorunluluğu 

 Havanın iyi filtre edilememesi ve hava içindeki nemin alınmaması  

 Anahtarlama frekansının düĢük olması 

 

Elektropnomatik devrelerde elektrik bölümünün baĢlıca görevleri Ģunlardır:  

 ĠĢaretlerin alınması 

 ĠĢaretlerin iĢlenmesi 
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ĠĢaretler; elektrikli sınır anahtarı, manyetik anahtar ya da elektronik algılayıcılar 

tarafından algılanır. Bunlar, bir iĢlemin yapılıp yapılmadığını kontrol eder ve bu bilgiyi 

iĢlemci elemana (örneğin bir röleye) gönderir. ĠĢlemci, alınan iĢareti iĢler ve sistemin çıkıĢ 

birimine, kontrol alogoritmasına uygun bir çıkıĢ iĢareti gönderir. ÇıkıĢ birimi daha çok iki 

elemandan oluĢur: Bunlar selenoid (elektrik) kumandalı yönlendirme valfleri ve 

silindirlerdir. 

 

ĠĢ elemanları aĢağıdaki teknolojik yöntemlere göre olabilir:  

 Elektrik 

 Hidrolik 

 Pnomatik 

 Yukarıda sayılan teknolojilerin bir kombinasyonu 

ĠĢ ortamı için seçim etkenleri Ģunlardır:  

 Kuvvet 

 Storok, manyetik yol 

 Tahrik sistemi (doğrusal, döner)  

 Hız 

Kontrol teknolojileri Ģunlardır: 

 Mekanik 

 Elektrik  

 Elektronik  

 Pnomatik  

 DüĢük basınç pnomatiği  

 Hidrolik 

 

Kontrol ortamı için seçim kriterleri Ģunlardır:  

 Yapı elemanlarının güvenilirliği  

 Çevrenin tesislere karĢı duyarlılığı  

 Fazla bakım ve tamir istememe  

 Yapı elemanlarının anahtarlama süresi   

 ĠĢaret hızı   
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 Yer gereksinimi   

 Ömür 

 ĠĢaretleme ve bakım personeli için eğitim ve öğretim masrafları 

 Sistemin değiĢtirilebilme ve geliĢtirilme olanağı 

 

Sistemin kontrol ve kumanda bölümü için bu seçim etkenlerinin mutlaka hesaba 

katılması gerekir. Burada asıl göz önüne alınması gereken sistem iĢlevleriyle elemanlarının 

uyum göstermeleridir. Ayrıca dikkate alınması gerekenler: 

 

 Fazla bakım istememesi 

 Yedek parça masrafları     

 Yapı elemanlarının montaj ve bağlantısı    

 Bakım masrafları      

 DeğiĢtirilebilirlik   

 Yekpare tasarım  

 Ekonomiklik  

 Dokümantasyon  

 ĠĢletme masraflarının azlığı 

 

Elektropnomatik sistemlerin diğer uygulamaları Ģunlardır: 

 Paketlemek   

 Sürmek, beslemek  

 Oranlamak 

 Kilitlemek  

 Kapıları açmak ve kapamak  

 Mil tahriği   

 Malzeme transferi 

 ĠĢ parçalarının döndürülmesi  

 ĠĢ parçalarının ayrılması   
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 ĠĢ parçalarının kümelenmesi   

 ĠĢ parçalarının damgalanması ve preslenmesi 

 

 
 

1.2.1. Selenoid Valfler 
 

Selenoid kumandalı valfler, pnomatik ve elektrik enerjisinin avantajlarından 

faydalanırlar. Bunlar elektropnomatik çeviriciler olarak adlandırılır ve iĢaret çıkıĢı için bir 

pnomatik valften ve bir elektrikli anahtarlama elemanından ( selenoid bobin) meydana gelir. 

Selenoid bobine elektrik gerilim uygulanırsa elektromanyetik bir kuvvet oluĢur. Bu kuvvet, 

valf çubuğu ile bağlanmıĢ bobin çekirdeğini hareket ettirir. Selenoid bobine akım gitmez ise 

manyetik kuvvet ortadan kalkar. Valf kurucu yayı kuvveti sayesinde baĢlangıç konumuna 

gelir. 
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1.2.1.1. 2/2 Selenoid Kumandalı Valf 

 

2/2 selenoid yönlendirme valfinin 2 bağlantısı vardır: 1- besleme bağlantısı, 2- atık 

hava bağlantısı. Açma kapama iĢlemlerinde kullanılır. Bobine elektrik akımı verildiğinde 

oluĢan mıknatıslanma sonucu valf sürgüsü yukarı çekilir. Valf konum değiĢtirerek hava 

geçiĢini sağlar. Akım kesildiğinde yay sürgüyü aĢağı iterek geçiĢi kapatır. 

 

                 
Resim 1.2: 2/2 valfin sembolü  ġekil 1.2 

 

 
ġekil 1.3: Bobine enerji uygulandığı durum                 ġekil 1.4: Bobin enerjisi kesildiği durum 

 

1.2.1.2. 2/2 Elle Kumandalı Valf 

 

 ÇalıĢma ilkesi 

2/2 selenoid yönlendirme valfinin 2 bağlantısı vardır: 1- elle kumandası, 2- atık hava 

bağlantısı. Açma kapama iĢlemlerinde kullanılır. 2/2 selenoid valfin kullanılmasından tek 

farkı, elle kumanda edilmesidir. Yani mekaniki olarak uygulanan kuvvetle sistem çalıĢır. 

Valf, konum değiĢtirerek hava geçiĢini sağlar.  
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ġekil 1.5    ġekil 1.6 

                     

 
ġekil 1.7: 2/2 Elle kumandalı valfin sembolü 

 

1.2.1.3. 3/2 Normalde Kapalı Selenoid Valf 

 

 ÇalıĢma ilkesi 

Selenoid uyartımlı 3/2 yön denetim valfi, sakin konumda P kapalı, 3/2 yön denetim 

valfi normal sakin konumda basınçlı havanın geçiĢine izin vermez, yani P kapalıdır. Silindir 

içi A‟dan R‟ye boĢaltım vardır. Selenoid uyarı elektrik hattı ile pnomatik hat arasında 

bağlayıcı eleman görevi yapar.  

 

Valf aĢağıdaki parçalardan oluĢur. 

 Gövde 

 Bobin Y 
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 Nüve yatağı 

 Nüve (valf pimi) 

 Sızdırmazlık elemanı 

 Sızdırmazlık elamanı 

 Baskı yayı 

 

3/2 yön denetim valfi, sakin konumda yay kuvveti (7) sayesinde P basınç hattını 

kapatır. A‟dan R‟ye de serbest hava geçiĢine izin verir. Bobin (2) akım verilmesi ile nüve (4) 

bobin içerisine doğru çekilir. Yay (7) sıkıĢtırılır. Böylece P ve A hatları birbirine bağlanmıĢ 

olur. Nüve (4) arka yüzeyinde sızdırmazlık elemanı (5) ile R boĢaltım hattını kapatır. Bobine 

gelen akımın kesilmesi durumunda yay kuvveti (7) nüveyi (4) eski konumuna getirir. Nüve 

üzerindeki diğer sızdırmazlık elemanı (6) ile P basınç hattı tekrar kapatılmıĢ olur. A‟dan 

R‟ye akıĢ vardır. 

 

 Kullanım yerleri 

 Bir elektrik sinyalinin pnomatik sinyale çevrilmesi (EP-çevirici) 

 Tek etkili bir silindirin kumandası. Selenoid uyarı, pnomatik bir 

fonksiyonu (örneğin bir parçanın sıkıĢtırılması) elektrik sinyali ile 

gerçekleĢtirilmesini mümkün hâle getirir. 

 Pnomatik bir motorun tek çevrim yönüne kumandası. 

 Yön denetim valflerinin kumandası (indirekt kumandası) 
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ġekil 1.8: Bobine enerji uygulanmadığında ġekil 1.9: Bobine enerji uygulandığında 

 

 
Resim 1.3             Resim 1.4 

 
ġekil 1.10: 3/2 normal konumda kapalı valfin sembolü 
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1.2.1.4. 3/2 Normal Konumda Açık Valf 

 

Bu valfin tasarımı, baĢlangıç konumunda kapalı valfinki ile aynıdır. Bağlantılar, valfin 

baĢlangıç konumunda açık olacağı Ģekilde bağlanmıĢtır. Bu anahtarlama konumunda valfe 1 

nu.lu bağlantıda anker sayesinde basınçlı hava uygulanır. Selenoid bobindeki elektrik iĢareti 

ankeri hareket ettirir. ġekil 1.10‟da anker keçesi sızdırmaz tabancada basınçlı hava 

beslemesini kapatır (ġekil 1.11). Aynı zamanda alttaki anker keçesi aĢağıdaki sızdırmaz 

tabandan çözülür. Atık havası 2 nu.lu bağlantıdan 3 nu.lu bağlantıya boĢaltılır. Valf 

bağlantıları, normalde iki anahtarlama konumu içinde belirtilmiĢtir. 

 

 Bir elektrik iĢareti olmadan pnomatik çıkıĢ iĢareti gerektiren uygulamalar 

 Bir silidirin piston kolunun, baĢlangıç konumunda ileri gitmiĢ olduğu 

durumlarda  

 Normalde açık konum lojik “Hayır” iĢlevine benzer: Eğer selenoid bobinde 

iĢaret yoksa sayısal 0, ikili iĢaret 0) bir pnomatik iĢaret (ikili iĢaret 1) oluĢur. 

Bu, iĢaret tersinmesi veya hayırlanması olarak adlandırılır. 

 
ġekil 1.11: 3/2 normal konumda açık valf sembolü 
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ġekil 1.12: Bobine enerji uygulanmadığında ġekil 1.13: Bobine enerji uygulandığında 

 

1.2.1.5. 4/2 Selenoid Valf 

 

Çift etkili silindirlerin kumandası gibi uygulamalar için, iki çıkıĢ bağlantılı valfler 

kullanılır.  4/2 oturmalı yönlendirme valfi 2 tane 3/2 yönlendirme valfinin kombinasyonuna 

eĢ değerdir. Bu iki valften biri baĢlangıç konumunda açık diğeri ise baĢlangıç konumuna 

kapalıdır. 4/2 yönlendirme valfinin 1(P) bağlantısına basınçlı hava uygulanır. 3(R) çıkıĢından 

ise hava tahliye edilir. BaĢlangıç konumunda 1 deki besleme basıncı soldaki valf pistonunun 

3‟e geçidi ve sağdaki valf pistonunun 4‟e geçidi kapamasını sağlar. Besleme havası 1‟den 2 

„ye doğru gider. 3 ve 4 nu.lu bağlantılar birarada bağlanmıĢtır. Selenoid bobindeki bir 

elektrikli iĢaret ankerin hareketini tetikler. ġekil 1.14 ve 1.15‟te keçe oturma yüzeyini serbest 

bırakır. 1‟deki beslem basıncı ön kontrolün hava kanalı sayesinde iki valf pistonunun üstteki 

piston alanlarına uygulanır. Besleme havası Ģimdi 1‟den 4 „e doğru gider. Sol piston 2‟den 

3‟e olan geçidi artık havası için serbest bırakır. Aynı anda 3‟ten 4‟e doğru olan hava kanalı 

kapatılır. Enerji kesilince sistem ilk durumuna geri döner (ġekil 1.16). 

 

Bu valfin kullanıldığı yerler aĢağıdaki gibidir. 

 Çift etkili silindiri kumanda etmek 

 Hidrolik uygulamaları 

 Yüksek basıncın kullanıldığı yerlerde  
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ġekil 1.14: Bobine enerji uygulanmadığında               ġekil 1.15: Bobine enerji uygulandığında 

 

 
   

ġekil 1.16: 4/2 selenoid valfin sembolü 
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1.2.1.6. 5/2 Selenoid Valf 

 

Bu valfin 4/2 „lik valflerden farkı iki tane egzoz hattının olmasıdır. BaĢlangıç 

konumunda kurucu yayın kuvveti sayesinde 2‟den 3‟e olan geçit kapanır. Bu geçitteki 

keçenin büyük bir çapı vardır. Kurucu yay ayrıca asılı diske de etki eder. Bu disk 1‟den 4‟e 

olan geçidi kapatır ve 1‟den 2‟ye olan geçidi ise serbest bırakır. KarĢıki sızdırmazlık elemanı 

(bobin sonunda) oturma yüzeyinden kaldırılır. Bu keçe, 4‟ten 5 „e olan atık hava kanalını 

açar. Selenoid bobininin kumandası ankeri hareket ettirir ve ön kontrol kanalını açar. Ön 

kontrol iĢareti, büyük çaplı diyaframı basınç altına alır. Asılı disk karĢıki sızdırmaz tabana 

doğru preslenir. Böylece 2‟den 3‟e boĢaltım olur. Bu arada 5 nu.lu atık havası kapısının 

kapanması ve 1‟den 4‟e besleme havası oluĢması gözlenir.  

 

Bu valfi kumanda etmek için küçük bir selenoid bobin gerekir. Çünkü bu valfin kısa 

anahtarlama aralığı, az bir sürtünme kuvveti ve ön kontrolü vardır. Bu valfin iyi anahtalama 

özellikleri vardır.  

 
ġekil 1.17: Bobine enerji uygulanmadığında 

 
ġekil 1.18: Bobine enerji uygulandığında 
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ġekil 1.19: 5/2 Selenoid bobinli valfin sembolü 

 

 

Resim 1.5    Resim 1.6 

 

1.2.2. Çift Sinyal Uyartımlı Selenoid Valfler  
 

Valfler iki sınıfa ayrılır: 

 Bir konumlu kararlı valfler 

 Ġki konumlu kararlı valfler 

 ġimdiye kadar anlatılan valfl 
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ġimdiye kadar anlatılan valfler, bir konumlu kararlı valflerdi, yani selenoid bobin ile 

kumanda edilen bobine enerji uygulanmadığında kurucu yay ile baĢlagıç konumuna getirilen 

valflerdi. Bundan sonra ise iki konumlu kararlı valfleri göreceğiz. Ġki konumlu kararlı valfler 

bellek özellikleri olan valflerdir. Yani bobinlerden biri enerjilendiğinde en son konumunu 

koruyan valflerdir. En çok kullanılanları 4/2 ve 5/2 çift selenoidli yönlendirme impuls (itme) 

valfleridir. Ġmpuls valf demek, hafızada son konumunu koruyan valf demektir. Anahtarlama 

özellikleri Ģunlardır: 

 

 Valfin tersine hareket ettirilmesi gerekirse, sadece tek bir bobine enerji 

uygulanabilir. 

 Selenoid bobine giden iĢaret, kısa süreli (10-25ms) olabilir. 

 Bir karĢı iĢaret olana kadar anahtarlama konumu muhafaza edilir. 

Elektropnomatik sistemlerde bellek valflerinin kullanılmasının birçok avantajları 

vardır. Örneğin selenoid bobine giden iĢaret, valfi anahtarlamak için çok kısa süreli 

olabilir.(10-25ms) .Bu gerilim beslemsinden olan isteklerin az olması demektir. KarmaĢık 

iĢlem sıralı devrelerde silindir konumları muhafaza edilebilir.  Bu sırada iĢaretlerin kilitleme 

röleleri ile elektrikli bir ara belleğe alınması gerekmez. 

NOT: Ġki konumlu kararlı valfler, bellek valfleri olarak da bilinirler. 

1.2.2.1. Çift Selenoidli 5/2 Yönlendirme Ġtme Valfi 

 

Çift selenoidli valfinde yay geri getirmesi ikinci bir selenoid bobin ile değiĢtirilir. Ġlk 

olarak iĢaret Y2 selenoid bobinine uygulanırsa besleme havası 1‟den 2‟ye ve atık havası ise 

4‟ten 5‟e gider. Y1 de hiç iĢaret yoksa asılı disk son alınan konumda kalır. Valfi tersine 

çalıĢtırmak için ise bu sefer de Y1 bobinine enerji uygulamak gerekir.       

 

ġekil 1.20: Y2 bobine enerji uygulandığında 

Pistonun 

hareketine 

dikkat 

ediniz 
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                          ġekil 1.21: Y1 Bobinine enerji uygulandığında              

  

 

ġekil 1.22: 5/2 Çift selenoidli impuls valfin sembolü 

 

Resim 1.7 

Pistonun 

hareketine 

dikkat 

ediniz 
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Resim 1.8 

 

1.2.2.2. Çift Sinyal Uyarılı 5/3 Selenoid Valf 

 

  Resim 1.9   Resim 1.10 

 

  

ġekil 1.23: 5/3 Çift selenoidli impuls valfi 

 

5/3 valflerin çalıĢma Ģekli, 5/2 çift selenoidli impuls valfler gibidir. Yukarıda 5/3 bir 

valfin resmi ve sembolü verilmiĢtir.  
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1.2.2.3. 4/2 Çift Sinyal Uyartımlı Selenoid Valf 

 

Ġlk anda Y2 bobini enerji olduğunu varsayar isek besleme havası 1‟den 22‟ye doğru ve 

atık havasıda 4‟ten 3‟e doğru hareket eder. Y1‟de hiçbir iĢaret yoksa asılı disk son alınan 

konumda kalır. Bu demektir ki; valf anahtarlama konumunu muhafaza eder. Daha sonra Y1 

selenoid bobinindeki bir iĢaret, valfi tersine hareket etirir. Besleme havası Ģimdi 1‟den 4‟e 

doğru hareket ediyor iken atık havası 2‟den 3 „ e doğru hareket eder. 

       

ġekil 1.24: 4/2 çift sinyal uyarılı selenoid valf 

 4/2 valflerin kullanımına rastlanmamaktadır. Bu yüzden de piyasada 4/2 valf 

bulmanız biraz zordur.4/2 valfler yerine daha çok 5/2 valfler kullanılmaktadır ve 4/2 

valflerin yapacağı iĢi rahatlıkla 5/2 valflerle de yapabilirsiniz.  Uygulamalarda bu durumu 

göz önünde bulundurmanız faydanıza olacaktır. 

 

1.2.3. Pnomatik –Elektrik Sinyal Çeviriciler 
 

Pnomatik iĢaretleri elektrik iĢaretlerine çevirir. ġekil 1.25 a‟da 14 nu.lu giriĢteki hava 

basıncı önceden tespit edilmiĢ belli bir değere ulaĢınca çevirici elektrikli bir iĢaret verir. Bu 

hibrit eleman bir pnomatik kumandalı koldan ve bir elektrikli kontaktan oluĢur. Bir 

diyaframa gelen pnomatik iĢaretin basıncı, yay kuvvetini geçiyorsa kol kumanda edilir. 

Burada olması gereken kuvvet bir ayar vidası ile ayarlanbilir. Çubuğun hareketi, bir anahtar 

koluna etki eder. Bu kol küçük düğmeyi anahtarlar. 14 nu.lu giriĢteki pnomatik giriĢ 

iĢaretinin basıncı, çubuğun kumandası için yeterli olduğu sürece bu durum kalır. Basınç 

anahtarındaki ayarlanabilir basınç seviyesi 1 ile 10 bar arasındadır. 

              
 

ġekil 1.25: P/E çeviricinin sembolleri 

a b 
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     ġekil 1.26 ġekil 1.27 

                                                 

  

 

 

Resim 1.11                                             Resim 1.12                                              Resim 1.13 

 

1.2.4. DüĢük Basınç Pnomatiği Ġçin Sinyal Çeviriciler 
 

 DüĢük basınç: Kontrol ve sinyal hava basıncının en fazla 2 bar olmasıdır. Bu 

basınç, iĢ elemanlarının (silindir, pnomatik motor) çalıĢması için yeterli 

değildir. 

3 çeĢit düĢük basınç bölgesi mevcuttur: 

Pistonun konumuna ve 

anahtarın durumuna 

dikkat ediniz (FONT 

FARKLI). 
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 Kontrol basıncı 0.5 bar veya aĢağısı 

 Kontrol basıncı 0.5 bar ile 1 bar arası 

 Kontrol basıncı 1 bar ve üzeri 

 Sinyal dönüĢümü: Otomasyon sistemleri geniĢedikçe bir elektrik motor 

sürücüsü ile pnomatik silindir sürücüsü aynı sistem içerisinde birbiri ile iliĢkili 

olarak çalıĢmalıdır. Bu Ģekilde kullanılan sistemlerin uygulamaları yaygındır. 

Örneğin: 1 bar altında çalıĢan düĢük basınç pnömatiği ile 6 bar basınç altında 

çalıĢan bir sistem kontrol edilebilir. Bu gibi durumlarda güç yükselticisi veya 

düĢürücüsü gibi dönüĢümü sağlayan cihazlar gereklidir. ĠĢte bu karma 

sistemlerde gerekli dönüĢümleri yapan aletlere, düĢük basınç pnomatiği sinyal 

çeviriciler diyoruz. 

  Birinci bölüm konuları bitti. Kendizi test etmek için uygulamalar kısmına 

geçiniz. 
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UYGULAMA FAALĠYETĠ 

 

 
Bir iĢleme merkezinden gelen iĢ parçaları, ihtiyaç olması durumunda magazin içinden 

bir baĢka iĢleme merkezine iletilecektir. Silindir pistonun, bir düğmeye basılması ile ileri 

hareket etmesi isteniyor. Düğmenin serbest bırakılması ile pistonun geri gelmesi isteniyor. 

a-) Yukarıda verilen soruya uygun olarak malzeme seçimini aĢağıdaki iĢlem basamaklarına 

bakarak düzenleyiniz. 

b- Kullanacağınız valf yerine 3/2 (normalde açık) valf kullanılır mıydı? Neden? Açıklayınız. 

ĠĢlem Basamakları Öneriler 

 Sistemin çalıĢma diyagramını 

incelemek  

 Projeye uygun malzeme listesi 

çıkartmak 

 Varsa projedeki elemanların 

karĢılıklarını tespit etmek 

 

 Projeye uygun malzeme seçerken 

malzemleri kullanacağınız yere 

uygunluğuna, iĢletme Ģartlarına 

dikkat edin.(örnek: Anahtarlama 

frekansı, büyük yükler) 

 Mümkün olduğunca kısa hortum 

bağlantıları yapınız. 

 Projedeki elemanların karĢılığını 

bulmada en önemli kaynak 

hazırlayacağınız sistem dokümanı 

olacaktır. Yapılan projeye her detayı 

belirten doküman hazırlamanız 

faydalı olacaktır. 

 

 

UYGULAMA FAALĠYETĠ 
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ÖLÇME VE DEĞERLENDĠRME 
 

 
OBJEKTĠF TESTLER (ÖLÇME SORULARI)  

AĢağıdaki cümleleri doğru veya yanlıĢ olarak değerlendiriniz. 

(....)1. Elektropnomatik; pnomatik ve hidroliğin bir arada kullanıldığı sistemlere denir. 

(....)2. Yağlayıcı Ģartlandırıcının bir birimi değildir. 

(....)3. Ġmpuls valfi, son konumu hafızada tutan bir valfir. 

(....)4. Pnomatiği elektriğe çeviren aletlere sınır anahtarı denir. 

(....)5. 4/2 valfler basıncın yüksek olduğu yerlerde kullanılır. 

(....)6. Kumanda iĢlemlerinde basınçlı hava yerine elektrik akımının kullanılma 

sebeplerinden biri, sinyal hatlarının uzun olma zorunluluğudur.  

(....)7. 2/2 valflerin amacı, açma kapama iĢlemlerinin yerine getirilmesidir. 

(....)8. Bir elektrik iĢareti olmadan pnomatik çıkıĢ iĢareti gerektiren uygulamalar, 4/2 valfler 

ile gerçekleĢtirilir. 

(....)9. 5/2 selenoid bobinli ve yay geri dönüĢlü valfin sembolü aĢağıdakidir. 

 

 
 

 

DEĞERLENDĠRME 
 

Cevaplarınızı cevap anahtarı ile karĢılaĢtırınız. Doğru cevap sayınızı belirleyerek 

kendinizi değerlendiriniz. YanlıĢ cevap verdiğiniz ya da cevap verirken tereddüt yaĢadığınız 

sorularla ilgili konuları faaliyete dönerek tekrar inceleyiniz. 

 

Tüm sorulara doğru cevap verdiyseniz diğer faaliyete geçiniz. 

ĠĠ 
 

                    Ġnsanın hayatı boyunca 7 adet ağaç tükettiğini biliyor 

muydunuz! 

ÖLÇME VE DEĞERLENDĠRME 
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ÖĞRENME FAALĠYETĠ–2 
 

 

 

Elektropnomatik sistemlerin tasarımını yapıp, tasarladığı elektropnomatik sistemi 

normlara uygun çizebilmeyi öğrenebileceksiniz. 

 

 

 

 

Bu faaliyet öncesinde yapmanız gereken öncelikli araĢtırmalar Ģunlar olmalıdır: 

 Elektropnomatik kumanda sembolleri, röle bobini ve kontaklari çin sembolleri 

öğenmelisiniz. 

 Elektropnomatik elektrikli anahtarlama sembolleri, elektrik bağlantı sembolleri, 

elektrik güç kaynağı sembollerini öğrenmelisiniz. 

 Elektropnomatik kumanda bilgisi için teknolojik Ģema ve fonksiyon 

diyagramını incelemelisiniz. 

 Elektropnomatik kumanda bilgisi için pnomatik devre Ģeması çizimi ve 

elemanların numaralandırılmasını incelemelisiniz. 

 

AraĢtırma iĢlemleri için internet ortamı, elektropnomatik malzeme üreten firma 

kataloglarını araĢtırmak, pnomatik ve elektropnomatik elemanların satıldığı mağazaları 

gezmeniz gerekmektedir. Pnomatik ve elektropnomatik elemanların kullanım Ģekil ve 

amaçları için ise bu elemanları kullanan kiĢilerden ön bilgi edininiz. 

 

2. ELEKTROPNOMATĠK DEVRE 

TASARIMI YAPMAK 
 

2.1. Elektropnomatik Devre Eleman Sembolleri ve Mantığı 
 

ÖĞRENME FAALĠYETĠ–2 
 

AMAÇ 

ARAġTIRMA 
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2.1.1. Kumanda Sembolleri 

 
  

 

Kumanda Ģekilleri için devre elemanları sembolleri (1) 

Buton kumandalı 

Mafsal makara 

kumandalı 

Kol kumandalı 

Genel 

Yay merkezlemeli 

Makara kumandalı 

Yay geri getirmeli 

Pedal kumandalı 

Elle kumanda 

Mekanik 

kumanda 
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Kumanda Ģekilleri için devre elemanları sembolleri (2) 

 

                                        

Düğme 

kontaklı 

normalde 

kapalı kontak 

 
Genel olarak 

elle kumandalı 

normalde açık 

kontak 

 
Çekerek 

kumanda edilen 

düğmeli anahtar 

 Döndürülerek 

kumanda 

edilen 

anahtar 

  

Kumanda sembolleri (elle kumanda) 

      

                                                 

Kumanda sembolleri (mekanik kumanda) 

Mekanik 

kumandalı 

normalde açık 

kontak 

Doğrudan pnömatik kumandalı 

Dolaylı pnömatik kumandalı 

Tek bobin kumandalı 

Çift bobin kumandalı 

Ön kumandalı, çift bobinli 

yardımcı el kumandalı 

Pnömatik 

Elektrik kumandalı 

Çoklu kumandalı 
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2.1.2. Elektrikli Anahtarlama Sembolleri 

 

                                                      

Normalde 

açık 

kontak 

 
Normalde 

kapalı 

kontak 

 
Kontak 

değiĢtirme 

elemanı 

 Tutmalı 

anahtar 

(normaldeaç

ık) 

 Tutmalı 

anahtar 

(normalde 

kapalı) 

                        

 

   

 
 

 

 

 

 

 

 

 

2.1.3. Röle Bobini ve Kontaklar Ġçin Semboller 
  

                               
           

         Üç normalde açık bir normalde                                       Açma gecikmekli röle 

                    kapalı kontaklı Röle 

 

          
 

        Kapama gecikmeli röle   

Tutmalı 

değiĢtirmeli  

Kumanda 

almıĢ 

nomalde 

açık 

kontak 

Mekanik 

bağlı 

kontaklar 
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2.1.4. Elektrik Bağlantı Sembolleri 
 

                                       
 
       Normalde açık  Normalde kapalı                  DeğiĢtirici 

 

 

 

     

      Kontak takımı 

2.1.5. Elektrik Güç Kaynağı Sembolleri 

  Doğru akım   Altenatif akım 

 

Besleme kaynağı batarya (akü)         Transformatör 
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2.2. Elektropnomatik Kumanda Bilgisi 
 

Elektropnomatik devre Ģemaları, pnomatik devre Ģemaları(güç ünitesi) ve elektrik 

kumanda devre Ģemaları olmak üzere iki kısımdan oluĢur. 

 

Elektropnomatik kumanda sistemini oluĢturan elemanlar, pnomatik devre Ģemalarında 

olduğu gibi elektrik devre Ģemalarında da gösterilir. Bu Ģemalar, geçerli standartlara göre 

tanımlanmalıdır. Elektropnomatik kumanda sisteminin tasarım ve kurma aĢamalarında 

aĢağıda ifade edilmiĢ olan iĢlemler gerçekleĢtirilir: 

 

 Teknolojik Ģema çizilir. 

 Yol-adım diyagramı oluĢturulur. 

 Pnomatik devre Ģeması çizilir. 

 Elektrik kumanda Ģeması çizilir. 

 

2.2.1. Teknolojik ġema 
 

Kumanda edilen sistem ile kumanda sistemi arasındaki bağıntıyı gösterir. Kontrol 

sisteminin anlaĢılabilir olmasına yardımcı olur. 

 

 
 

ġekil 2.1 
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2.2.2. Yol-Adım Diagramları 
 

Yol-adım diagramları, silindir veya silindirlerin hangi Ģartlar altında ne zaman ve 

hangi iĢaret elemanları (sınır anahtarları vb.) tarafından uyarılarak durum aldıklarını 

belirtirler. Diyagramda; 

 

 Yatay eksen adımları gösterir. DüĢey eksende ise çalıĢma elemanları( 

silindirler) ve sahip oldukları durum (içeride veya dıĢarıda) ifade edilir. 

 Silindirlerin ileri ve geri hareketleri bir adım olarak kabul edilir ve bu, eğik 

çizgilerle gösterilir. Hareket çizgileri kalın çizgi ile çizilir. 

 Diyagramda iĢ elemanlarının (silindirlerin) çalıĢması adıma bağımlı olarak 

gösterilir. Eğer kumanda sisteminde birden fazla iĢ elemanı (silindir) varsa 

bunların adımlara göre hareket Ģekilleri alt alta gösterilir.  

 Silindirlerin dıĢa hareketi artı (+) ve içe hareketi ise eksi (-)  ile ifade edilir. 

 Yol adım diyagramlarında adımlar arasındaki mesafe eĢit olmalıdır. Bu 

mesafelerin belirlenmesinde zaman göz önüne alınmaz. 

               

  
 

ġekil 2.2: A+B+A-B- çalıĢmasına ait  

 

ġekil 2.2‟de iki silindirin çalıĢtırılmasına ait örnek verilmiĢtir. Örneği verilen adımlar 

ıĢığında irdeleyiniz. 
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2.2.3. Pnomatik Devre ġeması 
 

Pnomatik devrelerin standart sembollerle çizilmiĢ hâline pnomatik devre Ģeması adı 

verilir. Pnomatik devre Ģemalarında hava akıĢı, aĢağıdan yukarıya doğrudur. Devre 

elemanları, bu sıraya göre yerleĢtirilmiĢtir. Devre çizimi yapılacakken aĢağıdaki noktalara 

dikkat edilmelidir: 

 

 Devre Ģeması çiziminde standart semboller kullanılmalıdır.  

 Basınç hatları sürekli çizgi ile gösterilmelidir. 

 Devre çiziminde elemanların büyüklüğü ve konumu dikkate alınmaz. 

 Silindirler, çalıĢma durumuna bakılmaksızın daima yatay ve sağa dönük olarak 

çizilmelidir. 

 Aynı tür elemanlar devre çizimlerinde aynı sırada olmalıdır. 

 Pnomatik silindir ve pnomatik motor gibi alıcılar 1.0, 2.0, 3.0.... Ģeklinde 

numaralandırılır. Ana kumanda valfleri, kumanda ettikleri elemana göre 1.1, 

2.1, 3.1 Ģeklinde numaralandırılır.  

 Ana kumanda valfleri ile alıcılar arasındaki elemanlar Ģayet ileri gitmede etkili 

ise silindir numarasından sonra gelen çift rakamla 1.02, 2.02, 3.02 gibi 

numaralandırılır. Silindirleri geri getirmede etkili iseler silindir numarasından 

sonra tek rakamla 1.01, 2.01, 3.01 gibi numaralandırılır. 

 KesiĢen hatlar  , birleĢen hatlar  ile belirtilmelidir. 

 
ġekil 2.3 
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2.3. Pnomatik Devre Çizimlerinde Elemanların Numaralandırılması 
 

Pnomatik devre Ģemalarında elemanlar iki Ģekilde tanımlanır: 

 Rakamlarla tanımlama 

 Harflerle tanımlama 

2.3.1. Rakamlarla Tanımlama 
 

Pnomatik devre Ģemasında: 

 ÇalıĢma elemanları(silidirler, motorlar) :1.0, 2.0, 3.0, vb. 

 Son kumanda elemanları(selenoid valfler):1.1, 2.1, 3.1 vb. 

 Silindir pistonu ileri hareketine etki eden elemanlar: .2, .4  vb. 

 Silindir pistonu geri hareketine etki eden elemanlar: .3, .5 vb. 

 Enerji sağlayan elemanlar(Ģartlandırıcı birim): 0. 

2.3.2. Harflerle Tanımlama 

 ÇalıĢma elemanları(silindirler, motorlar) :A, B, C, vb. 

 Son kumanda elemanları(selenoid valfler): 1.1, 2.1, 3.1, vb. 

 Silindir pistonu ileri hareketine etki eden elemanlar:a1, b1, c1 vb. 

 Silindir pistonu geri hareketine etki eden elemanlar:a0, b0, c0 vb. 

2.4. Elektrik Kumanda Devre ġeması Çizimi 
 

2.4.1. Kumanda Devre ġeması Çizimi 
 

Elektrik enerjisinini, pnomatik ve mekanik enerjiye dönüĢtürülmesi ya da pnomatik 

sinyalleri elektrik sinyallerine dönüĢtürmede etkili olan elemanları bir bütün olarak gösteren; 

bu elemanların birbirleriyle olan çalıĢma iliĢkilerini anlatan elektrik-elektronik standart 

sembollerin kullanıldığı devre çizimlerine verilen addır. 

 

Elektrik devre Ģeması çiziminde dikkat edilecek hususlar: 

 ĠĢaret akıĢı, yukarıdan aĢağıya doğrudur. 

 Devre Ģeması çizimlerinde elektrik ve elektronik standart semboller kullanılır. 

 Enerji hatları yataydır. 

 Bağlantılar bu hatlardan dikey olarak yapılmalıdır. 
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 Devre elemanları, soldan sağa doğru devreye giriĢ sırasına göre sıralanır. 

Numaralama iĢlemi de bu sıraya göre yapılır. 

 Devre Ģeması çizimlerinde aynı tür elemanlar aynı sırada çizilmelidir. 

 Elemanların devre içindeki konumu ve büyüklüğü çizim esnasında göz önünde 

bulundurulmaz. 

 Devre elemanları, normal konumlarında çizilir. 

 

2.4.2. Elektrik Devre ġemalarının Numaralandırılması Kuralları 

 Start, stop düğmeleri S1, S2 Ģeklinde numaralandırılır. 

 Röle ya da kontaktörler K1, K2, K3 Ģeklinde numaralandırılır. Bu elemanlara ait 

kontaklar da açık ya da kapalı olduklarına bakılmaksızın numaralandırılır. 

 Algılayıcılar (sensörler) B1, B2, B3 Ģeklinde numaralandırılır. 

 Enerji hatları, soldan sağa doğru sırayla numaralandırılır. 

 KarmaĢık sistemlerde röle ya da kontaktörün alt tarafına, bu elemanların hangi 

enerji hatlarında kontağa sahip oldukları bir liste ile belirtilir. 

 Valf bobinleri y1  , y2  , y3  Ģeklinde numaralandırılır. 

 

 
ġekil 2.4 
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UYGULAMA FAALĠYETĠ 

 

 

Bir iĢleme merkezinden gelen iĢ parçaları ihtiyaç olması durumunda magazin içinden 

bir baĢka iĢleme merkezine iletilecektir. Silindir pistonun bir düğmesine basılması ile ileri 

hareket etmesi isteniyor. Düğmenin serbest bırakılması ile pistonun geri gelmesi isteniyor. 

 

Yukarıdaki örneği aĢağıdaki iĢlem basamaklarını dikkate alarak;  

 1-) Teknolojik Ģemasını 

 2-) Yol adım diagramını 

 3-) Pnomatik Ģemasını 

 4-) Elektriksel bağlantısını çiziniz. 

ĠĢlem Basamakları Öneriler 

 Kullanıcı isteklerini tespit etmek. 

 Sistemin ana hatları ile taslağını 

hazırlamak (teknolojik Ģema) 

 ÇalıĢma diyagramını çizmek 

 ÇalıĢma diyagramına göre 

elektropnomatik kumanda devresini 

çizmek 

 Malzeme listesini çıkartmak (giriĢ 

çıkıĢ  zamanlayıcı ve diğer devre 

elemanlarının adaları sembol 

isimleri ve görevleri bir tablo 

halinde çıkartmak) 

 Sistem planının kesin Ģeklinin 

çıkarılması 

 Kullanıcı istekleri dikkate alınırken 

sistemin iĢletme faaliyeleri dikkate 

alınmalıdır.(ĠĢletme koĢulları.). 

 Pnomatik devre Ģemasında dikkat 

etmeniz gereken, silindir ve 

yönlendirme valfleri için devre 

sembolleri yatay gösterilir. Silindir 

piston kolu hareketi hep soldan sağa 

doğrudur. 

 Elektrik Ģemasında iĢaret akıĢı ise 

yukarıdan aĢağıya doğrudur. 

 Röleli devreler, bir kontrol bölümüne 

ve güç bölümüne ayrılabilirler. Yapı 

elemanlarının devre sembolleri 

kumandalarına göre belli bir sıra ile 

soldan sağa doğru düzenlenmelidir. 

 

  

UYGULAMA FAALIYETĠ 
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ÖLÇME VE DEĞERLENDĠRME 
 

 

OBJEKTĠF TESTLER (ÖLÇME SORULARI)  
 

AĢağıdaki cümleleri doğru veya yanlıĢ (D/Y) olarak değerlendiriniz. 

 
(....)1. Elektropnomatik devre Ģemaları bir kısımdan oluĢur. 

(....)2. Elektrik devre Ģeması çiziminde ĠĢaret akıĢı yukarıdan aĢağıya doğrudur.  

(....)3. Pnomatik devre Ģeması çiziminde rakamlarla numara verilirken son kumanda 

elemanları(selenoid valfler):1.1, 2.1, 3.1 vb. Ģekilde numaralandırılırlar. 

(....)4. Elektropnomatik kumanda sisteminin tasarım ve kurma aĢamasında ilk önce yol adım 

diyagramı çizilir. 

(....)5. Yol adım diyagramında yatay eksen adımları gösterir. DüĢey eksende ise çalıĢma 

elemanları( silindirler) ve sahip oldukları durum (içeride veya dıĢarıda) ifade edilir.   

(....)6. Elektrik devre Ģemaları numaralandırılırken enerji hatları, sağdan sola  doğru sırayla 

numaralandırılır. 

(....)7.  Yol adım diyagramında silindirlerin dıĢa hareketi eksi (-) ve içe hareketi ise artı (+)  

ile ifade edilir.  

(....)8. Elektrik devre Ģemaları numaralandırılırken valf bobinleri y1, y2, y3 Ģeklinde 

numaralandırılır. 

 

 

DEĞERLENDĠRME 

 

Cevaplarınızı cevap anahtarı ile karĢılaĢtırınız. Doğru cevap sayınızı belirleyerek 

kendinizi değerlendiriniz. YanlıĢ cevap verdiğiniz ya da cevap verirken tereddüt yaĢadığınız 

sorularla ilgili konuları faaliyete dönerek tekrar inceleyiniz. 

 

Tüm sorulara doğru cevap verdiyseniz diğer faaliyete geçiniz. 

ÖLÇME VE DEĞERLENDĠRME 
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ÖĞRENME FAALĠYETĠ–3 
 

 

 
 

Projesi ve Ģeması verilen elektropnomatik sistemi, TSE iĢ güvenliği standardı ve 

tekniğe uygun kurabileceksiniz. 

 

 
 

 

Bu faaliyet öncesinde yapmanız gereken öncelikli araĢtırmalar Ģunlar olmalıdır; 

 Tek etkili ve çift etkili silindiri pnomatik malzeme satan yerlerden gidip 

inceleyiniz. 

 Ve, veya, değil valfinin çeĢitlerini bu malzemeleri satan iĢ yerlerine giderek 

araĢtırınız. 

 Zaman röleleri, sınır anahtarları, temassız sınır anahtarları ve sensörlerin 

çeĢitlerini bu malzemeleri satan iĢ yerlerine giderek araĢtırınız. 

 Yukarıdaki elemanlarla yapılan uygulamaları,  fabrika ortamlarını ziyaret 

ederek yakından görmeniz faydalı olacaktır. 

 KazanmıĢ olduğunuz bilgi ve deneyimleri arkadaĢ grubunuz ile paylaĢınız. 

3. ELEKTROPNOMATĠK SĠSTEM KURMAK 

VE ÇALIġTIRMAK 
 

3.1. Silindirler 
 

Basınçlı hava enerjisini mekanik enerjiye çevirerek doğrusal itme veya çekme hareketi 

elde edilir. Özel durumlar dıĢında 1.5-3 m/s arasındaki yüksek hızlarda çalıĢırlar.1 mm ile 

2000 mm arasında strok, 5000 kg‟a kadar kuvvetler elde edilebilir. Silindirler, aĢağıdaki 

iĢlerde kulanılırlar. 

 

 Yüklerin kaldırılması 

 Yüklerin taĢınmasında 

 Yüklerin itilmesi  

ÖĞRENME FAALĠYETĠ–3 
 

AMAÇ 

ARAġTIRMA 
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Silindirler etki Ģekillerine göre ikiye ayrılırlar; 

 

 Tek etkili silindir 

 Çift etkili silindir  

 

 Tek Etkili Silindir 

 

Tek etkili silindirler, sadece bir yönde iĢ yapabilirler. Diğer yöndeki hareket bir yay 

kuvveti, piston kolunun kendi ağırlığı veya dıĢ kuvvetlerle gerçekleĢir. Tek etkili silindirde 

sıkıĢtırılmıĢ hava silindirin arka yüzünden girer. Piston alanı, üzerindeki hava basıncının 

yarattığı kuvvet piston kolunu dıĢa doğru iter. Hava kesilince yay, pistonu geri çeker. Bu 

silindirlerde hava tüketimi daha azdır, daha ucuza mal edilirler. Strok boyları genelde 

kısadır. Bu sebeple 100 mm den uzun stroklarda pek kullanılmaz. Yaya karĢı iĢ yapıldığı için 

%20 bir enerji kaybı vardır. Tek etkili silindirler: 

 

 SıkıĢtırma 

 Kaldırma 

 Gerdirme uygulamalarında kullanılır. 

 
ġekil 3.1 

 Çift Etkili Silindirler 

 

Çift etkili silindir iki yönde de iĢ yapabilir. Yani basınçlı havanın etki edebileceği iki 

yüzey mevcuttur. Strok boyları tek etkili silindirden daha fazladır. Basınçlı havanın etki 

ettiği iki farklı yüzey vardır. Dolayısıyla çift etkili silindirlerde çıkıĢ ve giriĢ hareketinde iki 

farklı hız ve kuvvet elde edilir. 

 
ġekil 3.2 

 Silindirlerin Kumandası 

Silindirlerin iki çeĢit kumandası vardır; 
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 Doğrudan kumanda 

 Dolaylı yoldan kumanda 

 Doğrudan Kumanda 

Eğer bir silindirin kumandası için gerekli olan debi az ise kumanda organı da küçük 

olabilir. Böylece gerekli olan valf kumanda kuvetleri de azdır. Bu yüzden tek valf üzerinden 

kontrol yapılabilir. Buna doğrudan kumanda denir. 

 

 Dolaylı Kumanda 

 

Eğer silindir büyükse kumanda için valfin büyük olması gerekir. Bu nedenle valfin 

kumandası için de daha büyük kuvvetli bir selenoid bobin gerekir. Bu yüzden fazla akım 

tüketimi olur. Bu durumda akımın dolaylı olarak bir röle üzerinden geçmesi gerekmektedir. 

Böylece anahtarlama elemanlarının aĢırı yüklenmesi engellenir. Bu tür uygulamalara da 

dolaylı kumanda adı verilir. 

 

3.1.1. Tek Etkili Bir Silindirin Kontrolü 
 

3.1.1.1. Tek Etkili Silindirin Doğrudan Kumandası 

 

Örnek: Bir düğmeye basıldığında tek etkili silindirin ileri doğru hareket etmesi gerekir. 

Düğme serbest bırakıldığında silindir tekrar geri gelmelidir.  

 

 Pnomatik Devre ġeması 

 

Tek etkili silindirlerin kumandası için 3/2 yönlendirme valfleri kullanılır. Silindir gücü 

az olduğundan kumanda, yay geri getirmeli bir 3/2 yönlendirme valfi ile yapılır. Bu valf bir 

düğme ile doğrudan kumanda edilir. 
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ġekil 3.3 

 Elektrik Devre ġeması 

 

S1 düğmesine basıldığında Y1 selenoid 

bobininden akım geçer ve 1.1 valfi çalıĢtırılır. 

Silindirin piston bölümlerine 1. ve 2. valf 

bağlantılarından hava yayılır. Bu hava piston 

kolunun kurucu yayın kuvvetine karĢı ileri doğru 

hareketine neden olur. S1 serbest bırakıldığında 

valf bobindeki manyetiki alan yok olur. Valf 

baĢlangıç konumuna gelir. Aynı zamanda silindir 

valfin tahliye çıkıĢından (3) boĢaltılır. Silindirin 

piston kolu geri gelir.  

 

 

                    ġekil 3.4 
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 ÇalıĢma Diyagramı 

 

                     A+        A- 

ġekil 3.5 

3.1.1.2. Tek Etkili Silindirin Dolaylı Kumandası  

 

 

ġekil 3.6 
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3.1.2. Çift Etkili Bir Silindirin Kontrolü 
 

3.1.2.1Çift Etkili Silindirin Doğrudan Kumandası 

 Pnomatik Devre ġeması 

 

Örnek: Bir düğmeye basıldığında çift etkili silindirin ileri doğru hareket etmesi gerekir. 

Düğme serbest bırakıldığında silindir tekrar geri gelmelidir.  

 

ġekil 3.7 

 Elektrik Devre ġeması 

 

Düğmeye basıldıktan sonra S1 sayesinde Y1 

selenoidi bobininden akım geçer. Valf anahtarlanır. 

Basınçlı hava 1 den 4 „e doğru akar. Piston kolu 

dıĢarı hareket eder. Düğme serbest bırakıldıktan 

sonra akım kesilir ve valf kurucu yayın kuvveti ile 

baĢlangıç konumuna geri döner. Piston kolu geri 

gelir. 

 

 

 

  ġekil 3.8 



 

 43 

 ÇalıĢma Diyagramı  

 

 

         A+                         A- 

ġekil 3.9 

3.1.2.2. Çift Etkili Silindirin Dolaylı Yoldan Kumandası 

 

Dolaylı kumandanın gerekliliğine karar verebilmek için enerji beslemesi ve enerji 

tüketimi bakımından Ģu hususlara dikkat edilir. 

 Basınçlı hava gereksinimi 

 Valf bobinlerinin anma akımı 

 Sistemin uzaktan kumandası 

 Akıma oranla düğme ve anahtar için maksimum akım 

 Kontakların selenoid bobinler sebebiyle aĢırı yüklenmesi 

 Pnomatik Devre ġeması 

Çift etkili bir silindir saç parçaları için dönen presi kontrol eder. Bir düğmeye basıldığı 

sürece piston kolu dıĢarı doğru hareket eder. Düğme serbest bırakılır bırakılmaz piston kolu 

tekrar geri gelir. 
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ġekil 3.10 

 Elektrik Devre ġeması 

 
S1 düğmesine basıldığında K1 röle 

bobini enerjilenir. 13 ve 14 bağlantı 

tanımlamalı K1 kontağı kapanır. Akım Y1 

selenoid bobinine akar. 1.1 kontrol valfi 

anahtarlanır. Valfin 4 nu.lu bağlantısında 

basınçlı hava bulunur. Piston kolu dıĢarı 

çıkar. Düğme serbest bırakılırsa K1 kontağı 

açılır. Y1 enerjisiz kalır. Valf kurucu yay 

kuvveti ile baĢlangıç konumuna gelir. ġimdi 

2 nu.lu bağlantıya basınçlı hava uygulanır. 

Piston kolu gerigelir. 

 
                            ġekil 3.11 
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3.1.3. Elektropnomatik Devrelerde 
 

3.1.3.1. Ve Valfi  

 

Bu valflere çift basınçlı valfler de denir. Ġki ayrı yerden gönderilen hava sinyali ile 

çalıĢan bu valfler genellikle iĢçinin iki elinin korunması gerektiği yerlerde kullanılır. ĠĢ 

güvenliği açısından makaslarda, preslerde veya giyotinlerde çalıĢan kiĢilerin iki elini iki ayrı 

butona bastırarak korur. Bu valfler seri bağlı elektrik anahtarları gibi görev yapar. 

  

               ġekil 3.12                Resim 3.1 

3.1.3.2. Veya Valfi 

 

Pnomatik devrede iki ayrı yerden gönderilecek sinyallerle bazı elemanların 

çalıĢtırılması gerekebilir. Bu gibi yerlerde veya valfleri kullanılır. Basınçlı hava, bir taraftan 

girince valfin içindeki bilye diğer tarafa itilir ve içeriye giren hava dıĢarıya atılır. Uzaktan 

kumanda yapılırken bu tip valfler kullanılır. 

 

                 

      ġekil 3.13   Resim 3.2 
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 Ve Valfi Uygulamaları 

 

Örnek 1: (Pnomatikte ve valfi) 

 
ġekil 3.14 

 

ġekildeki 3.14‟teki ve valfinin 2 numaralı çıkıĢından bir çıkıĢ sinyali elde edilmesi 

için her giriĢe de, yani (1,1) hava gönderilmesi Ģarttır. Bunun için 1.2 ve 1.4 valflerinin 

uyarılmıĢ olması gerekir. Bu durumda ve valfinin 2 numaralı çıkıĢında sinyal 

bulunacağından silindir hareket etmiĢ olur. 

 

Örnek 2:(Elektropnomatikte ve valfi) 

 

S1ve S2 butonlarının her ikisine de basılması durumunda K1 röle bobini enerjilenir ve 

çıkıĢ biriminde kapanan K1 kontağı, Y1 vals bobinini enerjiler. Böylece silindir, dıĢarıya 

doğru hareket etmiĢ olur. 
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            ġekil 3.15 ġekil 3.16 

  
3.1.3.3. Veya Valfi Uygulamaları 

 

Örnek 1: (Pnomatikte veya valfi) 

 
ġekil 3.17 
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ġekildeki devrede veya valfi kullanılarak tek etkili silindirin kontrolü yapılmıĢtır. 

Veya valfinin 2 hattından bir çıkıĢ sinyali verebilmesi için giriĢlerinden herhangi birisine 

hava gönderilmesi Ģarttır. Bunun için 1.2 veya 1.4 valflerinden birinin uyarılmıĢ olması 

gerekir. Böylece veya valfi çalıĢır ve silindir dıĢarıya doğru hareket eder. 

 

Örnek 2: (Elektropnomatikte veya valfi) 

 

  
 

                             ġekil 3.18    ġekil 3.19 

 
S1 veya S2 anahtarlarından birine basıldığında K1 röle bobini enerjilenir. ÇıkıĢ 

biriminde kapanan K1 kontağı, Y1 bobinini enerjiler. Silindir harekete geçer. 

 

3.1.3.4. Değil Valfi Uygulamaları 

 

Bu konu ile ilgili özel bir valf çeĢidi yoktur. Değilleme iĢlemi, giriĢe uygulanan 

sinyalin çıkıĢta tersine çevrilmesidir. AĢağıdaki Ģekle dikkat edilecek olursa a butonu 

elemanı uyarısızken b=1 durumundadır. A buton elemanı uyarıldığında b kontağı açılır. Yani 

a=0 iken b=1 dir, a=1 iken b=0 dır.  

 

Not: Ġlk anda silindirin dıĢarıda olduğuna dikkat edin. Çünkü silindir 2‟den hava alıyor. 
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 ġekil 3.20    ġekil 3.21    

 

 

 
ġekil 3.22 

 

3.1.3.5. Mantık Devre Diyagramları 

 

 Ve  (and) ĠĢlemi 

 

                   
 

 Doğruluk tablosu   Mantık devre diyagramı 
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Yukarıdaki mantık devresine bakacak olursak ancak S1 ve S2 butonları birlikte 

devreye girmesi ile ancak K1 bobini enerjilenir. Kapanan kontak ile Y1 valf bobini A 

silindirini dıĢarı iter. Butonlardan herhangi birine verilen siyal kesilmesi ile silinidirde devre 

dıĢı kalıp tekrar yay vasıtası ile geri gelecektir. Bu tür uygulamalar, daha çok iki elin birlikte 

kullanılmasının gerektiği pres uygulamalarında kullanılır.  

 

 Veya (Or) ĠĢlemi 

 

               
 Mantık diyagramı   Doğruluk tablosu 
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ġekillere dikkat edilecek olursa S1 veya S2 anahtarlarından herhangi birisi sinyal 

gönderecek olursa K1 röle bobini enerjilenerek çıkıĢ birimindeki konağı kapatır. Kapanan 

kontak Y1 selenoid bobinini enerjiler ve silindir ileri çıkar.  

 

 Değil (Not) ĠĢlemi 

 

                   
Doğruluk tablosu     Mantık diyagramı 

 

Tek etkili silindir ilk durumunda ileride olacak ve butona basılıp valfe sinyal 

gönderildiğinde ise silindir geri baĢlangıç konumuna geri dönecektir. 

Elekro-pnomatikte DEĞĠL iĢlemi iki biçimde yapılır: 

 

 Normalde kapalı buton elemanı ile  

 Normalde açık buton elemanı ile 
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 Normalde Kapalı Buton Ġle 

 
 

S1 elemanı normalde kontak konumdadır. S1 uyarısız iken K1 rölesi enerjili ve Y1 

selenoid bobini de enerjilenerek tek etkili silindiri dıĢarı iter. Yani S1 0 iken A 1‟dir. Bu 

durumda kullanılan valf çeĢidi 3/2 normalde kapalı valftir. 

 

 Normalde Açık Buton Ġle 
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S1 elemanı normalde açık konumdadır. S1 uyarısız iken Y1 selenoid bobinide 

enerjisizdir. Fakat valf üzerindeki hava geçiĢi silindir dıĢarıya iter. Yani normalde ilk anda 

silindir dıĢarıdadır. S1 enerjilenince K1 ve ardında Y1 selenoid bobini de tetiklenir ve 

silindir geri gelir.. Bu durumda kullanılan valf çeĢidi 3/2 normalde açık valftir. 

 

 Elektropnomatik Devre Elemanlarının DeğiĢik ĠĢaret ve Sembollerle 

Gösterilmesi 

 

 
ġekil 3.23 
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3.2. Sınır Anahtarı Kullanarak Devre OluĢturulması 
 

Sınır anahtarları bir elektrik anahtarı olup belirli bir silindir strokundan sonra sinyal 

verirler. Elektropnomatikte silindirlerin konumlarını, iĢ parçalarını algılamak amacıyla 

kullanılan anahtarlardır. 
 

En basit sınır anahtarı mekanik olarak bir makara ile uyarılan sınır 

anahtarıdır. Sınır anahtarları genelde iki kutuplu anahtarlar olarak 

düzenlenir. Sınır anahtarlarını fonksiyon bakımından sadece pnomatik 

elemanlarla gerçekleĢtirilen kumandalarda kullanılan makaralı 3/2 yön 

denetim valflerine benzetebiliriz. Elektriksel sınır anahtarlarındaki 

pozisyonlama hassasiyeti, makaralı bir valften daha iyidir. Aynı silindir 

strokunun tekrarlanma hassasiyeti, bu elektriksel sınır anahtarlarında 

birkaç 1/10 mm kadardır. Silindirlerdeki hareket akıĢının yürütülebilmesi için sınır anahtarı 

bulunan bir baĢlatma anahtarına ihtiyaç duyulur. Bu mekanik algılayıcılarla her hareket 

algılanır ve iletilir. Sınır anahtarları istenilen çalıĢma aralığına göre yerleĢtirilmeldir. Buna 

strok boyu denir. Piston hareket yönü ile sınır anahtarı etki yönü aynı olmalıdır. Aksi 

taktirde sınır anahtarı silindirin zıt basma kuvvetinden dolayı hasar görebilir. 

 

                          
   
                                 Resim 3.3            Resim 3.4 

 

Örnek 

Bir pnomatik silindire Ģu Ģekilde kumanda edilecektir. Pnomatik silindir yukarı ve 

aĢağı hareketler yapacaktır. Silindirin son ve ilk hareketi ise sınır anahtarları vasıtasıyla 

kontrol edilecektir. Bu iĢlem devrenin giriĢindeki anahtar vasıtasıyla kontrol edilecektir. 

Anahtar açılınca iĢlem sona erecektir. 
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ġekil 3.24 

 

 
 

 

 
ġekil 3.25 
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ġekil 3.26 

 

 
 

ġekil 3.27 

 

Yukarıdaki elektrik bağlantı Ģemasında a0 sınır anahtarı üzerinde bir ok iĢareti vardır. 

Bu okun nedeni ilk anda a0 sınır anaharı üzerinde silindir bulunmakta olduğu içindir. Yani 

silindir a0 sınır anahtarının kontağını ilk konumda kapatmıĢtır. Ayrıca S1 anahtarı herhangi 

bir durumda açılacak olursa silindir çevrimini tamamladıktan sonra durmuĢtur. Yani sistem 

hafızada son konumu tutmamaktadır. Yol adım diyagramında gösterilen a0 noktası ve S1 
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anahtarı bir ve kapısı ile birleĢtirildiğinde çevrim sürekli olarak S1 ve a0‟ dan aldığı bilginin 

“1” olması hâlinde iĢlemine devam edecek, bu iki durumdan herhangi biri kesilecek olursa 

iĢleme son verecektir. 

 

3.3. Temassız Sınır Anahtarlarıyla Devre Uygulamaları 
 

Temassız sınır anahtarlarında mekanik sınır anahtarlarının tersine 

 

  Tetikleme kuvvetine ihtiyaç yoktur. 

  Anahtarlama aralığı küçüktür. 

  AĢınma yoktur. 

 

3.3.1. Dil Kontaklı Manyetik Sınır Anahtarı 
 

Manyetik alan sınır anahtarı (Reed switch) bir mıknatısın oluĢturduğu manyetik alan 

sayesinde uyarılır. Manyetik alanın yaklaĢması ile kontak uçları ters olarak mıknatıslanır. 

Kutuplar birbirlerini çeker ve mekanik yay kuvvetini yenerek kontağın kapanmasını sağlar. 

Bu kontak normalde açık ve normalde kapalı olabilir. Manyetik anahtarların elektropnomatik 

kumanda sistemlerinde kullanılabilmesi için özel silindirlere ihtiyaç vardır. Bu silindirlerin 

piston yüzeylerine daimi mıknatıs tuturulmuĢtur. Bu Ģekilde manyetik algılayıcıların piston 

hareketini algılaması sağlanmıĢ olur.  Manyetik temassız algılayıcı üç uçludur. Bunlardan 

ikisi besleme gerilimi uçları diğer uç ise iĢaret çıkıĢıdır. Manyetik algılayıcı silindir içindeki 

pistonu algılayınca çıkıĢından iĢaret alınır. Bu gerilimin değeri besleme gerilimi ile 

orantılıdır. Elde edilen sinyal çıkıĢtan selenoid bobine direkt bağlanamaz. Bunun nedeni ise 

elde edilen sinyalin çok düĢük değerlikli olmasıdır. Endüstriyel uygulamalarda ise ledli 

manyetik algılayıcı kullanılır. 

 

 

 
ġekil 3.28 

 

Örnek: A silindiri iĢ parçalarını besleme magazininden taĢıyıcı bir sisteme nakledecektir. S1 

butonu uyarılınca A silindiri ileri doğru hareket ederek parçayı itecekdir. Daha sonra A 

silindiri geri gelecektir. Silindirin konum algılamaları reed kontak elemanı ile yapılacaktır.  

Reed Kontak 
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ġekil 3.29 

 

 
     ġekil 3.30 
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   ġekil 3.31 

 

ġekil 3.31‟e dikkat edilecek olursa S1 butonu ve a0 reed kontağının aynı anda 

çalıĢması gerekmektedir, çünkü her ikisi de sinyal gönderdiği taktirde Y1 bobini tetiklenir ve 

silindir, a0 konumundan a1 konumuna doğru hareket eder. A1 konumuna geldiğinde 

algılama elemanı silindirin konumunu algılayacağından bu sefer de Y2 bobinini tetikler. 

Böylece silindir, tekrar hareket ederek eski konumuna geri döner.  

 

3.4. Zaman Röleli Devre Uygulamaları 
 

Zaman gecikmesi üreten sisteme zamanlayıcı adı verilir. Elektropnomatik sistemlerde 

bir iĢlemden diğer bir iĢleme geçiĢ, zamanlayıcı elemanlarının belirledikleri süre ile 

gerçekleĢtirilebilir. Bu tür kumandalara süreç kontrollü kumanda veya zamana bağımlı 

kumanda adı verilir.  Elektropnomatik kumandalara genellikle iki tür zamanlama elemanı 

kullanılır. 

 Kapamada gecikmeli zamanlayıcılar 

 Açmada gecikmeli zamanlayıcılar 
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3.4.1. Kapamada Gecikmeli Zamanlayıcılar 
 

S1 anahtarı kapatılınca ayarlanan süre sonunda normalde açık olan zamanlayıcı 

kontağı kapanır. Kontağın kapanması bir gecikmeyle gerçekleĢtiğinden bu tip 

zamanlayıcılara kapamada gecikmeli zamanlayıcılar denir. 

 

 
 

ġekil 3.32 

 
                 Resim 3.5 
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3.4.2. Açmada Gecikmeli Zamanlayıcılar 
 

S1 anahtarı kapatılınca zamanlayıcının normalde açık olan kontağı hemen kapanır ve 

S1 anahtarı kapalı olduğu süre zamanlayıcı zamanı saymaz. Fakat iç röle (kt) enerjili 

durumdadır. S1 anahtarı açıldığında zaman saymaya baĢlar ve ayarlanan süre sonunda iç röle 

daha önce kapatmıĢ olduğu kontaklarını açar. Kontakların açılması belirli bir gecikmeyle 

olduğu için buna açmada gecikmeli zamanlayıcı denir. 

 
ġekil 3.33 

 
 

Örnek: Metal bir parça iĢlenmek istenmektedir. Amaç, silindirin bir uyarı ile hareketi ve 

metalin sıkıĢtırılarak iĢlenmesi ardından ayarlanan süre sonrasında silindirin tekrar geriye 

gelmelidir.  

 
ġekil 3.34 
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ġekil 3.35 

 
 

ġekil 3.36 
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S1 butonu ve silindirin a0 konumu manyetik algılayıcı tarafından algılandığında iki 

koĢulda tutuyorsa sistem çalıĢır. Silindir dıĢarı doğru itilir. Daha sonra silindirin son konumu 

da manyetik algılayıcı tarafından algılandıktan sonra gecikmeli zamanlayıcı çalıĢır ve 

ayarlanan süre kadar sistem aynı konumunu korur. Süre sonunda sistem tekrar çalıĢır ve 

silindir eski konumuna geri döner. 

 

3.5. Temassız Algılayıcı Devre Uygulamaları 
 

Sensör; fiziksel büyüklükleri (ısı, kuvvet, basınç vb.) algılayan ve bunları elektriksel 

iĢaretlere dönüĢtüren elemanlardır. 

 

Sensörlerin faydaları; 

 Geometrik konumların hasas ve otomatik olarak tespiti 

 Nesnelerin ve hareketlerin temas olmaksızın tespiti 

 Yüksek anahtarlama hızı ve içyapılarındaki elektronik düzenleme sistemleri 

sayesinde gerilim tepe değerleri ya da hata impulsları meydana getirmez. 

 Elektronik algılayıcılar hareketlilikten dolayı aĢınma gibi bir sorunla 

karĢılaĢmazlar. 

 
Sensörlerin iĢletme gerilimleri 24 V‟ tur. Endüktif, kapasitif ve optik temassız 

algılayıcılar, genellikle hem doğru akımla hem de 24, 110, 120, 220 V alternatif gerilimlerle 

çalıĢırlar. 

 

Otomasyon sistemlerde kullanılan sensörler: 

 Endüktif temassız algılayıcılar 

 Kapasitif temassız algılayıcılar 

 Optik temassız algılayıcılar 

 Manyetik temassız algılayıcılar 

 Ultrasonik temassız algılayıcılar 

 Basınç sensörleri 

 

3.5.1. Endüktif Algılayıcılar  
 

Endüktif algılayıcılar, sanayide çok kullanılır. Endüktif algılayıcılar, sadece metalleri 

algılayan algılayıcılardır. Algılayıcılar genelde durum göstergesi için bir led gösterge ile 

donatılmıĢtır. Bazı durumlarda ek olarak bir ayar vidası konulmuĢtur. Bununla kontrol alanı 

ve kontrol aralığı ayarlanır. Algılayıcının ön tarafı bir osilatör sayesinde elektromanyetik 

alan oluĢturur. Eğer metal bir parça bu alana itilirse endüktif algılayıcı içindeki bobinde fuko 
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akımı oluĢur. Bu akım, manyetik alanı değiĢtirir. Bu da sensör içindeki osilatörün fazla akım 

çekip gerilim seviyesini düĢürmesine neden olur. Algılayıcıdaki darbe üreticisi, bu değiĢime 

karĢı gösterir ve çıkıĢ iĢareti üretir. 

 

Not: Pirinç, alüminyum ve bakır çeliğe göre yarım anahtarlama mesafesine ihtiyaç duyar. 

 

                             
                        ġekil 3.37                                  Resim 3.6 

 

3.5.2. Kapasitif Algılayıcılar 
 

Bir kondansatörün kapasitesi metal veya metal olmayan bir cisim ile rahatsız edilir. 

Kapasite kondansatör plakaları arasındaki malzemeye bağlıdır. Bu kapasitif algılayıcılarda 

havadır. Elektriksel alana bir cisim girmesiyle kapasite rahatsız edilir ve bir anahtarlama 

gerçekleĢtirilir. Kullanım: Bütün malzemeler için kullanılır. Örnek: genelde ağaç, cam, 

plastik, keramik, su, yağ... vb metal olmayan malzemeler. Tabi metal olmayan malzemelerin 

anahtarlama kabiliyeti metal malzemelere göre daha kötüdür. Anahtarlama mesafesi: sensör 

arkasında bulunan ayarlanabilir potansiyometre sayesinde çeĢitli malzemeler için 

ayarlanabilir. 20 mm üstüne çıkılmamalıdır. Kapasitif sensörler herĢeye tepki verdikleri için 

daha yaygın kullanılırlar. 

 

 
                                                                ġekil 3.38 

3.5.3. Optik Temassız Algılayıcılar 
 

Bütün her Ģeyi algılar. Bir gönderici sayesinde alıcıya ıĢık gönderildiği için ıĢık 

bariyerleri bütün malzemeler için kullanılabilir. Göndericiden alıcıya giden ıĢığın herhangi 

bir malzeme tarafından kesilmesiyle bir anahtarlama gerçekleĢir. 

 

Tek yollu ıĢık bariyer =Alıcı-Verici Tip Optik Temassız Algılayıcı 

 

Gönderici ve alıcı birbirlerinden ayrı olarak düzenlenmiĢtir. Bir iletken ikisini 

birleĢtirir. Bu tür bir ıĢık bariyerinde gönderici ve alıcı, tam olarak karĢı karĢıya monte edilir. 

 

Yansımalı ıĢık bariyeri=Reflektörden Yansımalı Optik Temassız Algılayıcı 
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Gönderici ve alıcı aynı gövde içerisine düzenlenmiĢtir. IĢık karĢıda bulunan bir ayna 

ile yansıtılır. Gönderilen ıĢığın alıcıya ulaĢması durumunda bir anahtarlama oluĢur. Bu 

nedenle yansıtma özelliği iyi olan malzemeler için kullanılmaz (örn: piston kolu). 

 

Yansıma ıĢığı / yansıma ıĢığı bariyeri=Cisimden Yansımalı Optik Temassız Algılayıcı 

 

Gönderici ve alıcı yansımalı ıĢık bariyerinde olduğu gibi bir gövde içerisindedir. Fakat 

bu tip sensörlerde parça üzerinden geriye yansıyan ıĢık kullanılmaktadır. Parça ıĢık doğrudan 

alıcıya veya dağınık olarak yansıtabilir. Sensörün lamba veya lamlardan yansıyan ıĢıkla 

anahtarlanmaması için gönderici yüksek frekanslı ıĢık gönderir. Alıcı sadece bu frekansta 

gelen ıĢığı sorgulamaktadır. 

  
Resim 3.7  Resim 3.8 

 

Fiber Optik Kablolu Temassız Algılayıcılar 

 

IĢığın içinde doğrusal ve eğrisel olarak mümkün olan en küçük kayıpla iletildiği bir 

malzemedir. Fiber optik kablo ile küçük nesnelerin yerleri hassa ve doğru bir Ģekilde tespit 

edilebilir.  

 

  
 

 
 Resim 3.9                          Resim 3.10 
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Örnek 

Bir potadan eriyik metal alınıp bir bant üzerinden gelen kalıplara dökülecektir. Döküm 

iĢinde kullanılan kepçenin metali alma ve dökme iĢlemleri iki farklı hızda olsun isteniyor. 

Operatör sistemi çalıĢtırdıktan sonra sistem stoplandığında duracaktır. Sistem algılaması 

sensörler aracılığıyla yapılsın. 

 
ġekil 3.39 

 

 

 
ġekil 3.40 



 

 67 

3.6. Birden Fazla Silindirin Kontrolü 
 

Ġçinde birden fazla silindir bulunduran otomasyon sistemlerinin denetlenesinde 

sistematik yöntemlere baĢvurulur. Çünkü bu sistemler, genelde çok karmaĢık olabilirler. 

Birden fazla silindirin kontrolünde Ģu aĢamalar gerçekleĢtirilir: 

 Ġlk planda kumanda organlarının iĢlem sırası, yol adım planlarıyla belirlenmeli 

ayrıca varsa sistemdeki özel Ģartlar da tanımlanmalıdır. 

 Hangi tip silindirin, yönlendirme valfinin veya sınır anahtarlarının 

kullanılacağısistemin çalıĢma Ģartlarına göre belirlenmelidir. 

 

3.6.1. Sinyal ÇakıĢmalarının Tespiti 
 

Aynı anda bir elektrik motorunun hem ileri hem de geri dönmesi mümkün değildir. 

Buna benzer Ģekilde bir basınçlı hava silindirinin her iki giriĢine de aynı zmanlarda basınçlı 

hava uygulanması, silindirin hangi yöne doğru çalıĢacağı noktasında kararsız bir durum 

oluĢturur. Birden fazla silindirle çalıĢıldığında bu durumların tespit edilip gerekli 

kilitlemelerle bu olumsuzlukların ortadan kaldırılması gerekir. 

 

Not: Bir devrede sinyal çakıĢmasının olup olmadığı çok kolayca anlaĢılabilir. Sinyal 

çakıĢması olmaması için silindirler, mutlaka çıktıkları sırayla içeri girmelidirler. Bunun 

dıĢındaki çevrimlerde sinyal çakıĢması vardır. 

 

A ve B çift etkili silindirler olmak üzere 

 

A+: A silindirinin ileri hareketi 

A- : A silindirinin geri hareketi 

B+ : B silindirinin ileri hareketi 

B-  :B silindirinin geri hareketi 

 

Örnek: (A+B+B-A-) Ģeklindeki bir sıralı çalıĢmada sinyal çakıĢması olup olmadığını 

araĢtırınız. 

 

Silindirlerin çıktıları sıra ile içeriye girmeleri gerektiği kuralını hatırlarsak eğer Ģekle 

göre ilk A silindiri dıĢarı çıkmıĢ daha sonra ise B silindiri dıĢarı çıkmıĢ fakat geri dönüĢte ise 

önce B silindiri geri geldiği için bu devrede sinyal çakıĢması vardır diyebiliriz. 

 

3.6.2. Sıralayıcı Kullanılarak OluĢturulan Devre Uygulamaları 
 

Elektropnomatikte devre çözümlerinde sinyal çakıĢma problemi aĢağıdaki yöntemlerle 

çözülür: 

 Sıralayıcı yöntemi 

 Gruplara ayırma(kaskad) yöntemi 

 Hafızalı sıralayıcı yöntemi 
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3.6.2.1. Sıralayıcı (Set-Reset) Yöntemi 

 

Çift taraflı selenoid uyarılı impuls valflerin tercih edilmesi durumunda adımlayıcı 

yöntemi elektropnomatik kumanda tekniğinde iyi ve güvenilir bir çözüm yöntemi sunar. 

Bu tekniğin prensipleri; 

 Sıralayıcı kumanda tekniğinde bir kumanda zinciri oluturulur. Kumanda zinciri 

kısa ifade Ģekline dönüĢtürülür (A+B+A-B-). 

 Sistemin yol adım diyagramı çizilerek bir adımdan bdiğer bir adıma geçmeyi 

sağlayan Ģartlar belirlenir. 

 Her adım için bir röle tayin edilir. 

 Bir çalıĢma adımı set edilirken ondan bir önceki adım reset edilir. 

 Sistemin baĢlangıç Ģartı oluĢturulur. Bunun için start verici elemanın aktif 

olması ve en son adımın tamanlanarak ilgili sinyal verici elemanın olma Ģartı 

aranır. 

 Bundan sonra ise sistematik olarak adımların hangi Ģartlarda “set” ve hangi 

Ģartlarda”reset” olacağının belirlenmesi gerekir. 

Örnek: ġekil 3.41‟de paketler bir bant üzerinden gelmektedir. Bu paketler, A silindiri ile 

yukarı kaldırılmakta ve ikinci bir bant sistemine B silindiri ile itilmektedir (A+B+). A 

silindiri, ancak B silindiri geri son konumuna ulaĢınca geri hareket edebilir(B-A-).  Ġlk 

hareket, bir baĢlatma butonu ( S1) ile sağlanacaktır. Her iki silindir de çift etkili olup çift 

bobin uyarılı hafızalı impuls yönlendirme valfi ile kontrol edilmektedir. Silindirlerin ileri ve 

geri son konum algılamaları endüktif sensörler ile sağlanacaktır. 

 
   ġekil 3.41 
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ġekil 3.42 

Yukarıda Set Reset sisteminin adımları ve Ģekli verilmiĢtir. 
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ġekil 3.43 
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1.Adım: 

     
 

 
Bu adımda ilk çalıĢmayı baĢlatma için gerekli Ģartların 

sorgulaması yapılır. Bu Ģartlar S1 anahtarı uyarılı ise ve A 

silindiri geri son konumunda ise (a0 uyarılı ise) son adım sinyali 

etkin ise (K4) bu durumda A silindiri ileri çıksın. 

 

 

  2.Adım: 

    
Ġkinci adımda A silindiri ileri son konumuna ulaĢmıĢsa ( a1 

uyarılmıĢsa) ve bir önceki adım aktif ise (K1), K2 rölesi kendini 

mühürlesin. Bir sonraki adım sinyali aktif olduğunda ise(K3) 

mühürlemeyi çözsün (reset). 
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3.Adım 

   

              
Üçüncü adımda B silindiri ileri son konumuna ulaĢmıĢsa   (b1 

uyarılmıĢsa) ve bir önceki adım aktif ise (K2), K3 rölesi kendini 

mühürlesin. Bir sonraki sinyal aktif olduğunda ise (K4) 

mühürlemeyi çözsün (reset). 

4.Adım 

 
 
Dördüncü adımda B silindiri geri son konumuna 

ulaĢmıĢsa ( bo uyarılmıĢsa) ve bir önceki adım aktif ise 

(K3), K4 rölesi kendini mühürlesin. Bir sonraki sinyal 

aktif olduğunda ise (K1) mühürlemeyi çözsün.  

 

Set anahtarının görevi ise sistemde elektrik kesintisi olduğunda sistemi baĢlangıç konumuna 

alır. 
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ġekil 3.44 

 

ÇıkıĢ Birimi 

 
ġekil 3.45 
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3.6.2.2. Hafızada Tutan Sıralayıcılarla OluĢturulan Devre Uygulamaları 

 

Tek taraflı selenoid uyartımlı son kumanda elemanlarının kullanılması durumunda, 

temel prensip aynı olmakla beraber bazı özelliklerin dikkate alınması gereklidir. Bundan 

önceki çözümlerde sadece tek bir adım aktif idi. Gerekli hafıza fonksiyonlarını çift taraflı 

selenoid valfler üstleniyordu. Fakat bu defa son kumanda elemanları yayı geri dönüĢlü 

olduğu için Reset yapılması sakıncalıdır. Örneğin; ilk çıkan silindir en son geri gelecekse son 

adıma kadar ilgili valf bobinin aktif kalması gereklidir. Bu çözüm yönteminde adımlar genel 

olarak reset edilmez. Son adım da tamamladıktan sonra bütün adımlar hep beraber reset 

edilir. 

 Hafızada tutan sıralayıcı yönteminde her bir silindir hareketine karĢılık bir röle 

kullanılmasıdır. Örneğin; (A+B+B-A-) Ģeklindeki ardıĢık kumanda zincirine 4 

adım söz konusu olduğundan kumanda devresinde 4 adet röle kullanılır. 

 Start Ģartı: BaĢlama elemanının kumanda edilmesiyle program akıĢı baĢlatılır. 

 Tek çevrim: BaĢlatma sinyali ile beraber kontrol programı bir kez 

çalıĢtırılır ve baĢlangıç koĢullarında durur. Örnek: A+B+B-A- Ģeklindeki 

bir çalıĢma ancak bir kez gerçekleĢir. Bunun için start elemanı yay 

getirmeli ve ani temaslı  (buton) seçilmesi gerekir. 

 Sürekli çevrim: BaĢlatma sinyalinden sonra kontrol programı, stop uyarı 

sinyali ile kesilinceye kadar tekrar edilir. Bunun için start elemanının 

kalıcı tip anahtar seçilmesi gerekir. 

 Stop: Bu eleman, normalde kapalı kontak düzeninde olup uyarıldığında 

açılmalıdır.  

 Bir adımdan diğer bir adıma geçiĢte bir önceki adımın gerçekleĢtirilip 

gerçekleĢmediği sorgulanmalıdır. 

 Hareket akıĢı, röleleri açan ve kapayan kontakları ile bobinlere giden akım 

yolları üzerinden gerçekleĢtirilecektir. 

 Tüm röleler, en son adımla birlikte reset edilecektir. 

 

Örnek: Bir delme yüzeyine elle parçalar yerleĢtirilir. BaĢlatma butonunun uyarılması el (S1) 

A silindiri iĢ parçasını B delme silindirinin altına iter. A silindiri ileri son konumuna 

ulaĢtığında B delme silindiri ileri çıkarak parçayı deler ve hemen geri döner. B silindiri, geri 

son konumunu aldığında A silindir geri gelir. Her iki silindir de çift etkili olup 5/2 tek bobin 

uyarılı ve yay geri getirmeli yönlendirme valfi ile kumanda edilecektir. 
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ġekil 3.46 

 

 
ġekil 3.47 
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ġekil 3.48 
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 Elektrik Kumanda Devre ġemasının OluĢturulması 
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Bu tür soruları çözerken yukarıdaki durum grafiğini kullanacağız. 

1.Adım 

 

 Durum grafiğinde 1 numaralı kutu, çalıĢma sisteminin 

baĢlangıç Ģartlarını belirler. Kontrol sisteminin baĢlangıç Ģartları; 

S1 baĢlatma sinyali verilmiĢse ve a silindiri geri son konumunda 

ise ve kontrol çevrimi en son adımı tamamlamıĢsa (K4) start 

sinyali etkili olsun. 

 . 

 

2.Adım 

        

 
  

 

  Durum grafiğinde 2 numaralı kutu, delme iĢlemi için B 

silindirini ileri çıkartır(B+). Bir önceki adım gerçekleĢmiĢse (A+) 

ve sonraki adıma geçmeyi sağlayan sinyal verici uyarılmıĢsa  (a1) 

K2 rölesi enerjilenerek kendini mühürlesin (tutma kontrolü). 
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3.Adım: 

   

 

 

  Durum grafiğinde 3 

numaralı kutu, delme iĢleminin sonu için B silindirini geri getirir( 

B-). Bir önceki adım gerçekleĢmiĢse (B+) ve bir sonraki adıma 

geçmeyi sağlayan sinyal verici uyarılmıĢsa(b1) K3 rölesi 

enerjilenerek kendini mühürlesin(tutma kontrolü). 

 

 

4.Adım: 

               

 

  Durum grafiğinde 4 numaralı kutu, sıkma iĢleminin sonu 

için A silindirini geri getirir (A-). Bir önceki adım gerçekleĢmiĢse (B-) ve 

bir sonraki adıma geçmeyi sağlayan sinyal verici uyarılmıĢsa (bo) K4 

rölesi enerjilenerek kendini mühürlesin (tutma kontrolü) 
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ġekil 3.49 
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UYGULAMA FAALĠYETĠ 
 

 

1-)Bir yapıĢtırma makinesinde plastik iĢ parçaları birbirlerine dik olarak yapıĢtırılacaktır. 

Pistonun ileri gitme iĢareti bir kumanda ile verilmektedir. BaĢlangıçta piston geri son 

konumunda bulunmaktadır. 

KoĢullar: 

a-   Piston ileri son konumuna vardıktan sonra iĢ parçasının 20 sn süre ile yapıĢtırılması 

için birbirine bastırılması gerekiyor. Bu sürenin solmasından sonra piston geri 

dönsün isteniyor. 

b-   Süre dolduktan sonra pistonun geri dönüĢ hareketi ileri hareket ettirme düğmesi 

kumandanın unutulsa bile gerçekleĢsin isteniyor. 

c-   Sürekli çevrimden kaçınmak için yeni bir baĢlatma iĢareti ancak pistonu ileri 

götürme kumandası kalktıktan ve piston geri son konumuna ulaĢtıktan sonra geçerli 

olsun isteniyor. 

Buna göre aĢağıdaki iĢlem basamaklarını dikkate alarak uygulamayı gerçekleĢtiriniz. 

 

 

UYGULAMA FAALĠYETĠ 
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ĠĢlem Basamakları Öneriler 

 Devrenin malzeme listesini 

oluĢturunuz. 

 Devrenin yol adım diyagramını 

çıkarınız. 

 Devrenin pnomatik bağlantı Ģeklini 

çiziniz. 

 Devrenin pnomatik Ģemasından 

elektriksel bağlantı Ģeklini oluĢturunuz 

 Devrenin malzemelerini plaka üzerine 

yerleĢtiriniz. 

 Devrenin malzemelerinin elektriksel ve 

pnomatik bağlantılarını çizdiğiniz 

pnomatik ve elektriksel Ģekle göre 

yapılandırınız. 

 Sisteme enerji vermeden önce 

bağlantılarını kontrol ediniz. 

 Sistemin hava bağlantılarını kontrol 

ediniz. 

 Sisteme öğretmen gözetiminde enerji 

veriniz. 

 Sistemin hava hattının açılıĢını 

Ģartlandırıcıdan yapınız. 

 11-) Sistemin öğretmeniniz tarafından 

doğru çalıĢıp çalıĢmadığını kontrol 

ettiriniz. 

 

 Güç kaynağı sistemin ihtiyacını 

karĢılayacak kapasitede olmalıdır. 

 Tasarım ve bakım çalıĢmalarının 

kolaylaĢması bakımından renkli 

kablolar kullanınız. 

 Makine ve sistem durumu için 

gösterge tabloları hazırlayınız 

 Mümkün olduğunca hortumları kısa 

tutunuz. Küçük boyutlandırılan 

valfler ve bağlantı elemanları ile 

gereksiz kısma noktalarından 

kaçınınız. 

 Tamir ve bakım iĢleri için tüm yapı 

elemanlarına kolay ulaĢma imkânı 

sağlayınız. 

 Sisteme enerji verirken basınçlı 

havanın beslemesinin kapalı 

olmasına dikkat ediniz. 

 Tüm kumanda elemanlarının 

baĢlangıç konumunda olmasına 

dikkat ediniz. 

 Ġki konumlu valfler istenilen 

baĢlangıç konumunda olmalıdırlar; 

yoksa elle baĢlangıç konumlarına 

getirin. 

 Silindir ve valflerin basınçlı hava 

beslemesini yavaĢ yavaĢ yükseltiniz. 

 

 

LÇM 

E VE DEĞERLENDĠRME 
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ÖLÇME VE DEĞERLENDĠRME 

 

OBJEKTĠF TESTLER (ÖLÇME SORULARI)  

AĢağıdaki cümleleri doğru veya yanlıĢ (D/Y) olarak değerlendiriniz. 

 
(....)1. Tek etkili silindirler, sadece bir yönde iĢ yapabilirler. 

(....)2. Silindirlerin dolaylı kumandası sistemin uzaktan kumanda edilmesi gerekmediği 

zamanlarda kullanılır. 

(....)3. Veya valfi, iĢçinin iki elinin korunması gereken yerlerde kullanılır. 

(....)4. Ve valfi, iki ayrı giriĢinden hava gelmesiyle çalıĢan valftir. 

(....)5. Elektropnomatikte normalde kapalı buton ile değil iĢlemi gerçekleĢtirilemez. 

(....)6. Sınır anahtarları, belirli bir silindir strokundan sonra sinyal vermeye baĢlayan 

elemanlardır. 

(....)7. Temassız sınır anahtarlarında tetikleme kuvvetine ihtiyaç vardır. 

(....)8. Ayarlanan süre sonunda normalde açık olan kontağını kapatan elemanlara açmada 

gecikmeli zamanlayıcı denir. 

(....)9. Endüktif algılayıcı her Ģeyden etkilenebilen algılayıcıdır. 

(....)10. Sıralı kontrolde kural, silindirlerin çıktıları sıra ile girmeleridir. 

 

 

 

 

DEĞERLENDĠRME 

 

Cevaplarınızı cevap anahtarı ile karĢılaĢtırınız. Doğru cevap sayınızı belirleyerek 

kendinizi değerlendiriniz. YanlıĢ cevap verdiğiniz ya da cevap verirken tereddüt yaĢadığınız 

sorularla ilgili konuları, faaliyete dönerek tekrar inceleyiniz. 

 

Tüm sorulara doğru cevap verdiyseniz diğer faaliyete geçiniz. 

ÖLÇME VE DEĞERLENDĠRME 
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MODÜL DEĞERLENDĠRME 

 

A+,B+,B-,A- silindir iĢlemini sıralı kontrol yöntemi ile aĢağıdaki sıra ile gerçekleĢtiriniz. 

ĠĢlem Basamakları Öneriler 

 Devrenin malzeme listesini 

oluĢturunuz. 

 Devrenin yol adım diyagramını 

çıkarınız. 

 Devrenin pnomatik bağlantı Ģeklini 

çiziniz. 

 Devrenin pnomatik Ģemasından 

elektriksel bağlantı Ģeklini oluĢturunuz 

 Devrenin malzemelerini plaka üzerine 

yerleĢtiriniz. 

 Devrenin malzemelerinin elektriksel ve 

pnomatik bağlantılarını çizdiğiniz 

pnomatik ve elektriksel Ģekle göre 

yapılandırınız. 

 Sisteme enerji vermeden önce 

bağlantıları kontrol ediniz. 

 Sistemin hava bağlantılarını kontrol 

ediniz. 

 Sisteme öğretmen gözetiminde enerji 

veriniz. 

 Sistemin hava hattının açılıĢını 

Ģartlandırıcıdan yapınız. 

 Sistemin öğretmeniniz tarafından 

doğru çalıĢıp çalıĢmadığını kontrol 

ettiriniz. 

 

 Güç kaynağı, sistemin ihtiyacını 

karĢılayacak kapasitede olmalıdır. 

 Tasarım ve bakım çalıĢmalarının 

kolaylaĢması bakımından renkli 

kablolar kullanınız. 

 Makine ve sistem durumu için 

gösterge tabloları hazırlayınız. 

 Mümkün olduğunca hortumları kısa 

tutunuz. Küçük boyutlandırılan 

valfler ve bağlantı elemanları ile 

gereksiz kısma noktalarından 

kaçınınız. 

 Tamir ve bakım iĢleri için tüm yapı 

elemanlarına kolay ulaĢma imkanı 

sağlayınız. 

 Sisteme enerji verirken basınçlı 

havanın beslemesinin kapalı 

olmasına dikkat ediniz. 

 Tüm kumanda elemanlarının 

baĢlangıç konumunda olmasına 

dikkat ediniz. 

 Ġki konumlu valfler, istenilen 

baĢlangıç konumunda olmalıdırlar; 

yoksa elle baĢlangıç konumlarına 

getiriniz. 

 Silindir ve valflerin basınçlı hava 

beslemesini yavaĢ yavaĢ yükseltiniz. 

 

 

 

MODÜL DEĞERLENDĠRME 
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MODÜL PERFRMANS DEĞERLENDĠRME 

 

DEĞERLENDĠRME ÖLÇÜTLERĠ Evet Hayır 

1 

Elektropnomatik elemanları kullanmak 

Malzemeleri verilen örneğe göre doğru seçim yaptınız mı? 
  

2 

Yol adım diagramını çizmek 

Sıralı yönteme göre yol adım diagramını doğru çizdiniz mi? 
  

3 
Pnomatik bağlantı  

Pnomatik bağlantı Ģemasını doğru çizdiniz mi? 
  

4 
Elektriksel bağlantı  

Elektriksel bağlantı Ģeklini doğru çizdiniz mi? 
  

5 
Malzeme yerleĢimi 

Malzemelerin yerleĢtirilmesini doğru yaptınız mı? 
  

6 

Elektriksel bağlantı 

Elektriksel bağlantıları, iĢ güvenliği kurallarına göre yaptınız mı? 
  

7 
Pnomatik bağlantı 

Pnomatik bağlantıları doğru yaptınız mı? 
  

8 
ĠĢ güvenliği kuralları 

ĠĢ güvenliği kurallarına bu iĢlemleri yaparken uydunuz mu? 

 

  

9 
Sisteme enerji vermek 

Sisteme öğretmen nezaretinde enerji veriniz. Sistemin doğru 

çalıĢıp çalıĢmadığını kontrol ediniz. 

  

10 
Sistemi durdurmak 

Sistemi iĢ güvenliği kuralları altında durdurdunuz mu? 
  

 

 

DEĞERLENDĠRME 
 

Yaptığınız değerlendirme sonucunda eksikleriniz varsa öğrenme faaliyetlerini 

tekrarlayınız.  

 
Modülü tamamladınız, tebrik ederiz. Öğretmeniniz size çeĢitli ölçme araçları 

uygulayacaktır. Öğretmeninizle iletiĢime geçiniz. 

 

Cevaplarınızı cevap anahtarları ile karĢılaĢtırarak kendinizi değerlendiriniz. 
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CEVAP ANAHTARLARI 
ÖĞRENME FAALĠYETĠ-1 CEVAP ANAHTARI 

 

1 Y 

2 Y 

3 D 

4 Y 

5 D 

6 D 

7 D 

8 Y 

9 Y 

 

ÖĞRENME FAALĠYETĠ-2 CEVAP ANAHTARI 

 

1 Y 

2 Y 

3 D 

4 Y 

5 D 

6 Y 

7 Y 

8 D 

 

ÖĞRENME FAALĠYETĠ-3 CEVAP ANAHTARI 

 

1 D 

2 Y 

3 Y 

4 D 

5 Y 

6 D 

7 Y 

8 Y 

9 Y 

10 D 

 

CEVAP ANAHTARLARI 
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UYGULAMA FAALĠYETĠ-1 CEVAP ANAHTARI 

 
1-) Malzeme listesi aĢağıdaki gibi olmalıdır. 

a-) Bir adet 3/2 normalde kapalı valf 

b-) Bir adet tek etkili silindir 

c-) Bir adet start butonu 

 

2-) Normalde açık 3/2 valf kullanılmaz. Çünkü ilk anda valf kendiliğinden hareket 

edecektir. 

 

UYGULAMA FAALĠYETĠ-2 CEVAP ANAHTARI 

 

1-) Teknolojik Ģema 
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2-) Yol adım diagramı ve elektriksel bağlantı Ģeması 

 
3-) Pnomatik Ģema 
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UYGULAMA FAALĠYETĠ-3 CEVAP ANAHTARI 

 
1-) Malzeme listesi 

a-  1 adet çift etkili silindir 

b-  1 adet  5/2 çift selenoidli valf 

c-  1 adet start buton 

d- 1 adet makaralı valf veya sınır anahtarı 

e- 1 adet ters zaman rölesi 

2-) Pnomatik Ģema 

 

 
          Elektrik bağlantı Ģeması 
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