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AÇIKLAMALAR 

KOD 
523EO0063 

ALAN 
Elektrik Elektronik Teknolojisi 

DAL/MESLEK Otomasyon Sistemleri 

MODÜLÜN ADI Step Motor ve Sürülmesi 

MODÜLÜN TANIMI 

Adım motorlarının yapıları, çeĢitleri, kullanım alanları, 

sürücüleri, sürücü devresinin yapımını ve adım motorların 

PLC ile sürülmesi becerisinin kazandırıldığı öğrenme 

metaryalidir. 

SÜRE 40/32 

ÖN KOġUL Servo motor ve sürücüleri modülünü baĢarmıĢ olmak. 

YETERLĠK Adım motoru, sürücü devreleri ve PLC kullanarak adım 

motorlarının denetimini öğrenmek. 

MODÜLÜN  AMACI 

Genel Amaç 

Uygun ortam sağlandığında adım motoru, sürücü 

devrelerini ve PLC kullanarak çeĢitli çalıĢma Ģekillerini 

hatasız olarak yapabileceksiniz.   

Amaçlar 

1. Adım motor seçinini doğru olarak 

yapabileceksiniz. 

2. Adım motor sürücü devrelerini hatasız olarak 

yapabileceksiniz.  

3. Adım motorların PLC ile denetimini çalıĢma 

tekniğine uygun olarak yapabileceksiniz. 

EĞĠTĠM ÖĞRETĠM 

ORTAMLARI VE 

DONANIMLARI 

Atelye ortamı, aletleri, ölçüm cihazları, lehimleme 

malzemeleri, diğer faydalı el ve güç araçları donanımları, 

baskı devre çıkarma araç ve gereçleri, değiĢik firmalara ait 

adım motor katologları, PLC 

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. 

AÇIKLAMALAR 
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GĠRĠġ 

 

Sevgili Öğrenci,  

 

Bu modül sonunda özellikle endüstride çok sık kullanılan adım (step) motorları 

tanıyacak ve adım motor sürücülerini yapabileceksiniz. YapmıĢ olduğunuz sürücü 

devrelerini kullanarak adım motorları PLC cihazı ile çeĢitli Ģekillerde çalıĢtırabileceksiniz. 

 

Adım motorların, endüstriyel ve elektronik uygulamalarda, robot teknolojilerinde 

kullanımı oldukça fazladır. En basitinden, bilgisayarımızdaki floppy disket sürücüsünde ve 

sabit diskler de bu teknolojiye baĢvurulmuĢtur. Adım motorlar, giriĢlerine uygulanan lojik 

sinyalleri dönme hareketine çevirirler. Ġstediğiniz yönde ve derecede dönderebileceğiniz 

adım motorlar, hassas hareketleri sayesinde, birçok cihazda konum denetimi amacıyla 

kullanılmaktradır. Adım motorları, uçlarına gelen sinyallere göre adım adım hareket 

etmelerinden dolayı hassas hareketlerin istendiği sistemlerde tercih edilmektedirler.  

 

ÇalıĢma sistemi olarak diğer motorlardan farklı oldukları içinde normal motorlar gibi 

doğrudan enerji verilerek çalıĢtırılamamaktadır. Kendilerini özel sürücü devrelerini ihtiyaç 

bulunmaktadır. 
 

GĠRĠġ 
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ÖĞRENME FAALĠYETĠ-1 

 

 

 

 

Uygun ortam sağlandığında çalıĢma Ģartlarına uygun adım motor seçimini 

yapabileceksiniz. 

 

 

 

Bu faaliyet öncesinde yapmanız gereken öncelikli araĢtırmalar Ģunlardır:    

 Adım motor ve diğer elektrik motorlarının karĢılaĢtırınız. Rapor hazırlayarak 

sınıfta sununuz. 

 Bulabildiğiniz adım motorların üzerlerindeki etiket değerlerini alarak 

anlamlarını öğreniniz. 

AraĢtırma iĢlemleri için internet ortamı ve bilgisayar tamircilerinde bulabileceğiniz 

eski yazıcıların motorlarını kullanabilirsiniz. 

 

1. ADIM MOTOR SEÇĠMĠ 
 

1.1. Adım Motorların Tanımı ve Yapısı 
 

Adım motorları adından da anlaĢılacağı gibi adım adım hareket eden yani 

sargılarından birinin enerjilenmesi ile sadece 1 adım hareket eden motorlardır. Bu adımın 

kaç derece olacağı motorun tasarımına bağlıdır. Bu husus ileriki konularda anlatılacaktır.  

 

Adım motor, elektrik enerjisini dönme hareketine çeviren eletro-mekanik bir cihazdır. 

Elektrik enerjisi alındığında rotor ve buna bağlı Ģaft, sabit açısal birimlerde (adım-adım) 

dönmeye baĢlar. Adım motorlar, çok yüksek hızlı anahtarlama özelliğine sahip bir sürücüye 

bağlıdırlar (adım motor sürücüsü). Bu sürücü, bir encoder, PC veya PLC'den giriĢ darbeleri 

(pals) alır. Alınan her giriĢ darbesinde, motor bir adım ilerler. Adım motorlar bir turundaki 

adım sayısı ile anılırlar. Örnek olarak 400 adımlık bir adım motor bir tam dönüĢünde (360º) 

400 adım yapar. Bu durumda bir adımın açısı 360/400 = 0.9º derecedir. Bu değer, adım 

motorun hassasiyetinin bir göstergesidir. Bir devirdeki adım sayısı yükseldikçe adım motor 

hassasiyeti ve dolayısı ile maliyeti artar. 

ÖĞRENME FAALĠYETĠ–1 

AMAÇ 

ARAġTIRMA 
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Resim 1.1: ÇeĢitli adım motorlar 

 

Adım motorlar, yarım adım modunda çalıĢtıklarında hassasiyetleri daha da artar. 

Örnek olarak 400 adım/tur değerindeki bir adım motor, yarım adım modunda tur baĢına 800 

adım yapar. Bu da 0.9º‟ye oranla daha hassas olan 0.045º  bir adım açısı anlamına gelir. Bazı 

adım motorlarda mikroadım tekniği ile adım açılarının daha da azaltılması söz konusudur. 

 

Resim 1.1‟de değiĢik büyüklüklerde ve çeĢitlerde adım motor örnekleri görülmektedir.  

 
ġekil 1.1: Adım motorun kesiti 

 

Yapılarını anlayabilmek için bir adım motorun kesitini ġekil 1.1‟de inceleyelim.  

 

Bir adım motor ġekil 1.1‟de görüldüğü gibi stator, rotor, bunları kapatan bir dıĢ zarf, 

rotora bağlı Ģaftın rahat hareket etmesini sağlayan rulmanlardan oluĢmuĢtur. 
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Adım motor statorunun birçok kutbu (genellikle sekiz) vardır. Bunların polaritesi 

elektronik anahtarlar yardımıyla değiĢtirilir. Rotorun mıknatıslığı ise ya sabit mıknatıs ile 

veya dıĢ uyartım metodlarıyla oluĢturulur. Daha iyi seçiçilik elde etmek için rotor ve stator 

üzerine küçük diĢler açılmaktadır (ġekil 1.2). 

 
ġekil 1.2: Sekiz kutuplu adım motorun iç yapısı 

 

Adım motorlar robot teknolojisinde sıkça kullanım alanı bulmuĢtur. Ayrıca 

maliyetinin düĢük olması diğer motorlara (servo) karĢı bir üstünlüğüdür. Adım motorların 

tercih edilmesini ikinci bir nedeni tutma karakteristliğinin robotlarla bağdaĢmasıdır.  

 

Adım motorun çalıĢma esasları ġekil 1.3‟te gösterilmiĢtir. Anahtarlar yardımıyla 

sargılara enerji uygulandığında rotor enerji uygulanan sargının karĢısına gelerek durur. Bu 

dönme miktarı motorun yapısına bağlı olarak değiĢir. Bu dönme açısı adım motorlarda 

belirleyici bir parametredir. Adım motoru sürekli hareket ettirmek istersek sargılara sırasıyla 

enerji vermeliyiz. Bir sargıya enerji verdiğimizde rotor sargını karĢısına gelerek durur. Diğer 

sargıya eneryi verinceye kadar burada kilitlenir. Bu da adım motorların bir özelliğidir. 

 

 
ġekil 1.3: Adım motorun çalıĢma Ģeması 

 

Adım motorların özellikleri aĢağıdaki gibi sıralanabilir. 

 Hata yalnız adım hatasıdır. 

 Motor bakımı kolaydır. 

 Tasarım maliyeti ucuzdur. 
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 Otomatik kilitleme özelliğine sahiptir. 

 Yüke yeterli momenti sağlar. 

 Isınma gibi olumsuzluklardan meydana gelebilecek zararlar en azdır. 

 Hızı programlama yoluyla ayarlanabilir. 

 Mikrobilgisayarlar ile kolayca kontrol edilebilir. 

 ÇalıĢma sırasında hızı sabit kalır. 

 Kullanım ömrü uzundur. 

 

Adım motorların kullanıldığı yerleri sıralayacak olursak; bant sürücüleri, imalat 

tezgâhları, yazıcılar, teyp sürücüleri, tıbbi cihazlar, makine tezgâhları, dikiĢ makineleri, 

taksimetreler, kart okuyucular vb. olarak sayılabilir. 

 

Sonuç olarak adım motorlar; her türlü denetlenmiĢ hareket ve pozisyon gerekli olan 

yerlerde, dijital bilgileri mekanik harekete çeviren bir eleman (transduser) olarak görev 

yapar. 

 

Adım motor seçiminde birçok kıstas mevcuttur. En iyi seçimi yapabilmek için 

ekonomik olmasını yanında kapsamlı mekanik yapı, yükün durumu ve elektronik sürücü 

devre ihtiyaçlarını göz önüne alınması gerekir. En basit seçim motorun tork ihtiyacı 

bakımından verimliliği esas alınarak yapılandır. 

 

1.2. Adım Motorların ÇeĢitleri 
 

Adım motorlar yapılarına göre 5 çeĢittir. 

 Sabit mıknatıslı adım motorlar (PM) 

 Ġki fazlı sabit mıknatıslı iki fazlı adım motor 

 Orta uçlu sargılara sahip sabit mıknatıslı adım motor 

 Disk tipi sabit mıknatıslı adım motor 

 Dört fazlı sabit mıknatıslı adım motor 

 DeğiĢken relüktanslı adım motorlar (VR) 

 Tek parçalı 

 Çok parçalı 

 Hybrid adım motorlar 
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 Hidrolik adım motorlar 

 Lineer adım motorlar 

 

1.2.1. Sabit Mıknatıslı Adım Motorlar 
 

1.2.1.1. Sabit Mıknatıslı Ġki Fazlı Adım Motor 

 

En basit olarak sabit mıknatıslı adım motoru, oyuklu dört kutuplu statör içinde dönen 

iki kutuplu sabit mıknatıslı rotordan meydana gelmiĢtir. Böyle bir adım motorun yapısı 

ġekil-1.4‟te verilmiĢtir. 

 
ġekil 1.4: Sabit mıknatıslı adım motorun yapısı 

 

Bu motorun çalıĢması, temel çalıĢma esaslarında açıklandığı gibidir. Birinci sargıya 

(faz 1‟e) gerilim uygulandığında rotor, bu sargıların karĢısında duracak Ģekilde hareket eder. 

 

Birinci sargı gerilimi kesilip ikinci sargıya (faz 2‟e) gerilim uygulandığında rotor,  bu 

kez ikinci sargıların karĢısında olacak Ģekilde döner ve durur. Bu ġekilde 90°lik dönme 

tamamlanmıĢtır.(birinci adım=360º:4=90º) 

 

Dönmenin devamı için bu kez faz 1‟e uygulanacak gerilim öncekinin tersi yönünde 

olmalıdır. Bu dönüĢün aynı yönde olması için Ģarttır. Çünkü faz 1‟e gerilim değiĢtirmeden 

uygulasaydık rotor ilk durumuna geri dönecekti. Bir ileri bir geri hareket ise dönme hareketi 

vermeyecektir. 

 

1.2.1.2. Orta Uçlu Sargılara Sahip Sabit Mıknatıslı Adım Motor  

 

Faz 1 ve faz 2‟ye uygulanacak gerilimi değiĢtirmenin en kolay yolu orta uçlu (merkez 

uçlu) sargı kullanmaktır (ġekil 1.5). Çünkü orta uca göre yan uçlara uygulanacak aynı 

gerilim birbirinin zıttı manyetik alanlar oluĢturur. Ayrıca iki fazlı orta uçlu bobinlere sahip 

adım motora, orta uç üzerinden ayrı ayrı gerilim uygulanırsa dört fazlı motor gibi çalıĢması 

sağlanabilir. Bu durum uyartım yöntemlerinde anlatılacaktır. 
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Adım motorun sargılarına uygulanacak gerilim yönüne göre rotorun hareketi saat 

ibresi yönünde (CW) veya saat ibresinin tersi yönünde (CCW) gerçekleĢtirilebilir. PM 

motorun statör sargıları DC kare dalga ile sürülür. Kare dalga darbeler ard arda uygulanacak 

olursa rotor, normal motorlarda olduğu gibi sabit hızda döner. 

 
ġekil 1.5: Orta uçlu sabit mıknatıslı adım motorun yapısı 

 

Orta uçlu sabit mıknatıslı bir adım motorun en basit kontrolü ġekil 1.5 ile 

gerçekleĢtirilebilir. Adım motorun çalıĢması için S1, S2, S3 ve S4 anahtarları üzerinden Faz 

1 ve Faz 2 sargılarına sırası ile uygun faz ve gerilim uygunlanmalıdır. Devrede kullanılan 

motorun 90°‟lik adımlarla dönmesini istersek Tablo 1.1‟de verilen dört değiĢik çalıĢma 

durumunu (kodlarını ) ard arda uygulamalıyız. 

 

Kod S1 S3 S2 S4 

1 

2 

3 

4 

0 

1 

1 

0 

0 

0 

1 

1 

1 

0 

0 

1 

1 

1 

0 

0 

Tablo 1.1: Sabit mıknatıslı orta uçlu adım motorun çalıĢma tablosu 

 

ġekil 1.6‟daki anahtarların dört değiĢik çalıĢma durumunu (kodunu) veren Tablo 1.1 

ve bu kodlara göre rotorun hareketleri adım adım çizilmiĢtir (ġekil 1.6). Bu Ģekiller 

üzerinden S1, S2, S3 ve S4 anahtarlarının kapalı (1) açık (0) oluĢlarına göre motorun iki 

kutup arasında 90º lik adımlarla ve saat ibresinin tersi yönünde (CCW) nasıl döndüğü 

görülmektedir. 
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ġekil 1.6: Sabit mıknatıslı adım motorun çalıĢması 

 

Ġlk adım yani kod 1 için S2 ve S4 anahtarları kapatılır. Faz 1ve Faz 2 sargılarına 

uygulanan gerilim sonucu rotor, ġekil 1.6‟daki kod 1 çalıĢmasını tamamlar ve durur. S4 

anahtarı kapalı iken S2 açılıp S1 kapatılırsa rotor bu kez kod 2 çalıĢmasını tamamlar yani 90º 

döner ve durur. Kod 3 çalıĢması için S1 anahtarı kapılıyken S4 açılıp S3 kapatılır. Aynı 

Ģekilde kod 4 çalıĢması için ise S3 kapalıyken S1 açılıp S2 kapatılmalıdır. 

 

Anahtarlar bu sırayla değiĢtirilmeye devam edildiğinde rotorda dönmeye devam 

edecektir. Adım motorun çalıĢma durumları değiĢtirilmeye devam edildiği sürece buna bağlı 

olarak da motor dönmeye devam edecektir. Adım motorun çalıĢma durumlarınını 

değiĢtirmesinde sadece bir anahtarın değiĢtiğine dikkat ediniz. Bu durum, rotorun eĢit 

adımlarla ve aynı yönde dönmesini sağlar. 

 

1.2.1.3. Disk Tipi Sabit Mıknatıslı Adım Motor 

 

Rotoru ince ve mıknatıslığı seyrek olacak Ģekilde yapılan adım motorlara disk tipi 

sabit mıknatıslı adım motor denir. 
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ġekil 1. 7: Disk tipi adım motorun yapısı 

 

Disk Ģeklindeki rotorun ince oluĢundan dolayı, bu disk üzerine 100‟ün üzerinde sabit 

manyetik kutuplar yerleĢtirilir. Bu manyetik kutuplar sadece diskin kenarlarına yerleĢtirilirse 

bile yeterli olacaktır. Ġlk üretilen adım motorlar 30‟ar derecelik açıyla kontrol edilebiliyordu 

(ġekil 1.7). 

 

Disk tipi sabit mıknatıslı adım motorun özelikleri Ģunlardır. 

 Ağırlık olarak diğerlerine göre %60 daha hafif ve boyut olarak yarı 

büyüklüğüne sahiptir. 

 Disk, anti manyetik bir yere monte edilerek rotor olarak çalıĢması sağlanmıĢtır. 

 Disk ġekil 1.7‟de görüldüğü gibi „N‟, „S‟ Ģeklinde birbirinin zıttı olarak 

mıknatıslandırılmıĢtır. 

 

1.2.1.4. Dört Fazlı Sabit Mıknatıslı Adım Motor 

 

ġekil 1.8‟de görülen sabit mıknatıslı adım motorun dört fazı ve her faza ait iki kutup 

bulunmaktadır. Motorun adım açısı 45° dir. Buna göre dört fazlı sabit mıknatıslı adım 

motorun çalıĢmasını Ģu Ģekilde açıklayabiliriz. 

 
ġekil 1.8: Dört fazlı sabit mıknatıslı adım motorun yapısı 
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Sabit mıknatıslı adım motorun 180°‟lik hareket yapması için faz sargıları 1,4, 3, 2 

sırasıyla enerjilendirilir. 1. faz enerjilendirildiğinde I1 akımı 1‟ deki kutup sargılarından 

geçerek devresini tamamlar. Rotorun N kutbunun karĢısındaki statör kısmı S ile 

kutuplandırılır. Rotorun S kutbunun karĢısındaki statör kısmı N ile kutuplandırılır. 

 

Birinci fazın enerjisinini kesilip dördüncü faz enerjilendirildiğinde I4 akımı 4‟ ve 4 nu 

lu kutup sargılarından geçerek devresini tamamlar. 4 nu lu kutbun altı S ile 4‟ kutbunun üstü 

N ile kutuplanır. Böylece rotor 4-4‟ statör kutupları hizasına gelerek 45° lik hareket gösterir 

 

Dördüncü fazın enerjisi kesilip üçünçü faz enerjilendirildiğinde rotor 45° lik hareketle 

3-3‟ statör kutupları hizasına gelir. 

 

Üçüncü fazın enerjisi kesilip ikinci faz enerjilendirildiğinde rotor 45° lik hareketle 2-

2‟ statör kutupları hizasına gelir. 

 

Böylece rotor 180° lik hareketini tamamlamıĢ olur.    

 

1.2.2. DeğiĢken Relüktanslı Adım Motorlar 
 

DeğiĢken relüktanslı adım motorlarında da sabit mıknatıslı adım motorlarda olduğu 

gibi en az dört kutuplu statör bulunur. Sabit mıknatıslı adım motorlarından tek farkı ise 

rotorun, sabit mıknatıs yerine artık mıknatıslık özelliği göstermeyen olması ve diĢler açılmıĢ 

yumuĢak demirden imal edilmesidir. DiĢler, silindir eksenine paralel olarak açılmıĢ oluklarla 

ĢekillendirilmiĢitir. ġekil 1.9‟da üç fazlı değiĢken relüktanslı adım motorunun yapısı 

görülmektedir. Statördeki diĢ sayısının rotordaki diĢ sayısından fazla olduğu Ģekilden 

görülmektedir. Örnekteki statorda 12 diĢ (kutup), rotorda ise 8 diĢ (kutup) bulunmaktadır. 

Stator kutupları arasındaki merkez açı 30º (360:12=30º ) olduğu halde rotor kutupları 

arasında merkez açı 45º (360:8=45) olmaktadır. 

 

ÇalıĢması 

 
ġekil 1.9: DeğiĢken mıknatıslı adım motorun yapısı 

 

Faz 1‟e ait seri bağlı dört sargıya DC gerilim uygulandığında bu sargıların etrafında 

oluĢan manyetik alanlar rotor kutuplarını mıknatıslar ve rotoru bu sargıların karĢısına 

getirecek kadar hareket ettirir. Bu anda diğer kutuplar ise stator ve rotordaki diĢ sayısı eĢit 

olmadığından stator kutupları karĢısında değildir. Bu durum Ģekilde görülmektedir. 
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Faz 1enerjisini kesip faz 2‟ye uygularsak bu kez statorda faz 2 bobinleri etrafında 

meydana gelen manyetik alan kutupları, rotorun faz 1 karĢısındaki kutuplarını kendine çeker. 

Böylece rotorun dönmesi sağlanır 

 

Üç fazlı (üç sargılı) sistemlerde rotorun devamlı dönmesi için stator argıları ard arda 

enerjilendirilmelidir. Faz 2 enerjisi kesilip faz 3‟e uygulandığında bu kez rotor kutupları 

statordaki faz 3 sargılarının bulunduğu kutupların karĢısına gelecek Ģekilde döner ve durur. 

Rotorun dönme yönü (saat ibresi yönü veye tersi) fazlara uygulanacak gerilimlerin yönüne 

bağlıdır. 

 

DeğiĢken relüktanslı motorlarda rotor,  hafif ve küçük boyutlu yapılır. Rotor 

ölçülerinin küçük olması eylemsizlik momentinin de küçük olmasını sağlar. Bunun sonucu 

fazlara uygulanan gerilim meydana getireceği moment sebebiyle rotor çok hızlı hareket eder. 

DeğiĢken relüktanslı motorların harekete baĢlama, durma ve dönme adımları sabit relüktanslı 

adım motorlarından daha hızlıdır. 

 

DeğiĢken relüktanslı adım motorlar iki çeĢittir. 

a) Tek parçalı değiĢken relüktanslı adım motorlar: Statör kutupları tek parçadan oluĢan 

adım motorlardır. 

Stator ve rotorları tek diĢli olarak yapılan adım motorlara tek parçalı VR adım motor 

denir. Tek parçalı adım motor kesiti ġekil 1.10,da görülmektedir. 
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Rotorun baĢlangıç pozisyonu:  

Birinci faz enerjilenirse rotor diĢlileri 1. 4. 7 ve 10 

numaralı stator diĢlilerinin karĢısına gelir  

(ġekil 1.10 b). 

 

Birinci adım:  

Üçüncü faz enerjilendiğinde rotor diĢlileri 2,5,8 ve 

11 numaralı stator diĢlilerinin karĢısına gelir (ġekil 

1.10 c). 

 

Rotor hareketi saat ibresi yönünde 7.50 dir. 

 

Ġkinci adım:  

 

Ġkinci faz enerjilendiğinde rotor diĢlileri 3,6,9 ve 12 

numaralı stator diĢlilerinin karĢısına gelir 

( ġekil 1.10 d).  

 

Rotor hareketi saat ibresi yönünde 7,50 dir. 

Toplam rotor hareketi 150 dir. 

 

Üçüncü adım:  

 

Birinci faz enerjilendiğinde rotor diĢlileri 

1,4,7 ve 10 numaralı stator diĢlilerinin karĢısına 

gelir (ġekil 1.10 e). 

 

Rotor hareketi saat ibresi yönünde 7,50 dir. Toplam 

rotor hareketi ise 22,50 dir. 

 

Rotorun hareketinin saat ibresi yönünde devam etmesini istiyorsak 1, 3 ve 2 numaralı 

fazları sırasıyla sürekli olarak enerjilendirmeliyiz. 

ġekil 1.10: Tek parçalı değiĢken relüktanslı adım motorun yapısı ve çalıĢma pozisyonu 

 

b) Çok parçalı değiĢken relüktanslı adım motorlar 

Üç fazlı değiĢken relüktanslı adım motor tasarımı ġekil 1.11‟de verilmiĢtir. Rotor 12 

diĢli olarak yapılmıĢtır. Stator ise her kutupta üç diĢli olmak üzere dört kutuptan ve böylece 

12 diĢliden oluĢmuĢtur. 
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ġekil 1.11: Çok parçalı değiĢken mıknatıslı adım motorun yapısı 

 

ġekil 1.11‟de görüldüğü gibi stator diĢlilerinin arası 10 ve her kutupta üç diĢ, her faz 

üç kutuptan oluĢtuğu için bir fazda toplam 12 ve üç faz için toplam 36 kutup bulunmaktadır. 

Buna göre kutuplar arasındaki açı 360/36=10˚ olarak bulunur. 

 

1.2.3. Hybrid Adım Motorlar 
 

Hybrid adım motorlar sabit mıknatıslı ve değiĢken relüktanslı adım motorların 

birleĢtirilerek geliĢtirilmiĢ Ģeklidir. Resim 1.2 ‟de hybrid adım motorlar görülmektedir. 

Resim 1.3‟te hybrid adım motorun parçaları görülmektedir. 

 

Hybrid adım motorlarda rotor, sabit mıknatıslı olup çeĢitli diĢli (kesit) sayısında 

yapılmaktadır. Ayrıca her bir diĢli (kesit) üzerinde de çeĢitli sayıda diĢler bulunmaktadır. Bu 

diĢlilerin arası diskler yardımıyla yalıtılmıĢtır. Resim 1.3 a‟da dört diĢli (kesit) ve iki diĢli 

(kesit) adım motor rotorları görülmektedir. 

 

Hybrid adım motorlarda stator, çok parçalı değiĢken relüktanslı tipindedir. Genel 

olarak stator kutbu 8 kadardır ve her bir kutup 2 – 8 arası diĢ sayısına sahiptir. Stator 

kutupları üzerine sargılar sarılmak suretiyle çeĢitli kutup sayıları elde edilir. Resim 1.3 b‟de 

boĢ stator ve sargıları görülmektedir.  
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Resim 1.2: Hybrid adım motorlar 

 

 
(a) 

 
(b)  

Resim 1.3: Hybrid adım motorun rotor ve stator kesitleri 
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Resim 1.4: Hybrid adım motorun yapısı 
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Resim 1. 4‟te Ģafta (mile) paralel olarak kesiti yapılmıĢ hybrid tipi adım motor Ģekli 

verilmiĢtir. ġekil 1.12‟de verilen adım motorun A ve B kesitlerinde rotor diĢli sayısı 30, 

stator diĢli sayısı 24 ve adım açısı 3 dir.  Ġki fazlı hybrid adım motorun, birinci faz 1,3,5,7 

ve ikinci faz 2,4,6,8 kutuplarına yerleĢtirilir. 

 

 
ġekil 1.12: Hybrid adım motorun A – B kesitlerinin görünüĢü 

 

ÇalıĢması: ġekil 1. 12‟de gösterilen N ve S kutuplarından müteĢekkil sayılar sırasıyla 

enerjilenerek motor uyarılır. Saat ibresi yönü (CW) için faz uçları ġekil 1. 13‟te görüldüğü 

gibi 1+, 2, 1, 2+, 1+ Ģeklinde beslenir. Birinci faz ve ikinci faz sargılarının enerjilenme sırası 

motorun dönüĢ yönünü ayarlar. Faz sargılarına 1+ düz gerilim, 1 ise ters gerilim 

uygulandığını gösterir. 

 

Adım motorlar senkron çalıĢan makineler (rotor döner manyetik alanı izler) olup, her 

uyartımda bir manyetik hareket sağlanmaktadır. Söz konusu motorda, hareket uyartım 

kademesinden sonra ilk uyartım biçimine dönülerek sürdürülmektedir. Bilinen miktarda 

hareketin sürdürülmesi, bu andaki rotorun bir diĢ adımı kadar hareket etmesine bağlıdır.  
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ġekil 1.13: Hybrid adım motorlarda akım devresi 

 

ġekil 1.12‟de verilen adım motorun birinci faz sargıları enerjilendiği zamanki 

manyetik akının takip ettiği yol ġekil 1.13‟te gösterilmiĢtir. Manyetik akının yolu; N den S‟ 

e doğrudur. N kutbundan çıkan akı, A kesitindeki 1 ve 5 numaralı kutup sargılarının olduğu 

kısımdan çıkar. B kesitindeki 3 ve 7 numaralı kutup sargılarından girerek S kutbuna ulaĢır. 

En fazla manyetik akının olduğu yol rotor ve stator diĢlilerindedir.  

 

1.2.4. Hidrolik Adım Motorlar 
 

Bir hidrolik motora ait servo valf ‟inin basınç giriĢ yolunu translatörlerle (dönebilir 

lineer çeviriciyle) kontrol eden adım motorlara hidrolik adım motor denir. Kısaca hidrolik 

motorun basınçlı yağ yolunu denetlemek suretiyle Ģaftın hareketini ve yönünü tayin eden 

adım motorlara hidrolik adım motor denir. Hidrolik adım motorlara elektro–hidrolik adım 

motorlar da denilmektedir. 
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ġekil 1.14: Hidrolik adım motor 

 

ġekil 1.14‟te kesiti görülen hidrolik adım motor baĢlıca Ģu parçalardan oluĢmaktadır; 

 Adım motor  

 Hidrolik motor 

 Valf 

 Translatör 

 Elektronik konnektör  

 

1.2.5. Lineer Adım Motorlar 
 

Mekanik hareketi dairesel bir hareket olmayıp yatay eksen ( x veya y eksenleri ) 

üzerinde hareket eden motorlara lineer motor denir.  Yani lineer motorlar X ve Y yönlerinde 

veya X ve Y düzleminde herhangi bir vektör yönünde hareket ederler. Bu tür motorların 

tasarımı yapılırsa motor bir gövde üzerinde iki tane ortogonal elektromanyetik alanı içerir. 

Bu alanı tamamlamak için demir nüve kare Ģeklinde yapılır. Böylece iki eksenli lineer adım 

motor oluĢturulur.  

 

Bu tip adım motorlara örnek olarak 1969 yılında Kaliforniya‟da gerçekleĢtirilen 

sawyer adım motoru gösterilebilir. Resim 1. 5‟te lineer adım motorlar ve sürücüleri 

görülmektedir. 

 
Resim 1.5: Lineer adım motorlar ve sürücüleri 
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Bu motor iki ana mekanik bileĢenden oluĢur. Birinci mekanik bileĢen, gücü oluĢturan 

hareketli armatürdür. Armatürün statora sabitlendiği (demir nüve) kısım ikinci bileĢendir 

(ġekil 1. 15). Armatür ve stator arasında sabit bir mil yatağa (hava aralığı) olup, kapalı 

geometrik Ģekilde dönmeye izin verir. Yükü harekete geçirmek, demir nüve uzunluğuna 

bağlı olan güçle değiĢir. Bu değiĢim bir yükü getiren motorun rotor hareketine benzemez. 

Ayrıca güç iletimi için mekanik üstünlüklere de sahip değildir.  

 

ġekil 1.15‟te gösterildiği gibi lineer adım motor, sabit mıknatıs (PM) ve dört kutuplu 

iki elektromıknatıs (EM) oluĢur.  

 

 
ġekil 1.15: Ġki fazlı lineer adım motorun prensip Ģeması 

 

 ÇalıĢması 

 

Manyetik alanın alt ve demir nüvenin üst noktaları arasındaki hava aralığı oluĢur. 

Kutup yüzeylerine sawyer motorda olduğu gibi oluklar açılmıĢtır. Oluklar, örnekteki demir 

nüvenin Ģeklinde yapılırlar. Ayrıca oluklar arasındaki boĢluklar manyetik olmayan maddeler 

tarafından doldurulmuĢ olup ve bu düz yüzeyler manyetik alanın alt ve demir nüvenin üst 

noktasındaki hava aralığını oluĢturur. Manyetik alan içerisindeki küçük deliklerden hava 

basıncı sağlanmasıyla bu iĢ gerçekleĢtirilebilir. Bu hava aralığında ihmal edilmeyecek bir 

hareketli sürtünme yüzeyi oluĢturur.  

 

Sabit mıknatıs, demir nüve ve manyetik alanın etkisinin olmadığı kısmı birlikte 

etkiler. (Bu kısma hava aralığı dahil değildir.) Buna bağlı olarak demir nüvenin üzerindeki 

manyetik alanı alta veya üste hareket ettirmek mümkündür. Akım olmadığı durumda PM 

akıĢı hava aralığındaki Ģekli demir nüve ve EM akıĢı EM‟nin iki kutbunda da eĢit olur. 

Manyetik kutuplar yaklaĢık olarak aynı relüktansa sahip olduklarından PM akıĢı EM‟nin iki 

kutbunda da eĢit olur (ġekil 1.16 a 3. ve 4. kutuplar). Eğer akım elektromıknatıslar tarafından 

anahtarlanırsa bu durumda değiĢim olur. Genel olarak sabit mıknatıs tarafından oluĢturulan 

akım manyetik alan sargılarında üretilen akıma yaklaĢık olarak eĢittir. Yani akım 

değiĢtiğinde manyetik akı maksimumdan sıfıra kadar değiĢir.  
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ġekil 1.16: Ġki fazlı lineer adım motorun hareketi 

 

Elektromanyetik alan ile demir nüve diĢleri arasındaki bu değiĢim demir nüveye 

paralel,  diĢlere ise dik Ģekildedir. EM diĢleri bir kutuptan diğerine sıralandığı için PM akıĢı 

kutup diĢlerinin birleĢtiği yerde sabit mıknatıs tarafında değiĢtirilir. Sonuç olarak böyle 

teğetsel kuvvet, elektromanyetik alan ve demir nüve boyunca hareket eder ayrıca 

elektromanyetik alan ile demir nüveyi birbirine doğru çeken ve hava aralığı için bir ön yük 

oluĢturan kuvvet vardır. 

 

ġekil 1. 16 (a-d) yukarıda anlatılan iĢlemleri göstermektedir. Her bir Ģekilde akım ve 

manyetik akının yönleri oklarla gösterilmiĢtir. Eğer elektromıknatısta manyetik alan oluĢursa 

maksimum akı yoğunluğu ikinci kutupta aynı hızda oluĢur ve bu ġekil 1. 16 a‟da 

gösterilmiĢtir.  

 

Elektromanyetik mıknatıs enerjilenmeyip (EMA), EMB enerjilenirse maksimum akı 

yoğunluğu 3. kutupta minimum yoğunluk ise 4. kutupta oluĢur. 3. kutuptaki bu kuvvet demir 

nüvenin sağ taraftaki kutup ile aynı sıraya gelirken diĢin sağa hareketi dörtte bir olarak 

gerçekleĢir. Burada motor ve elektromanyetik alan iliĢkisi ġekil 1.16 b‟de gösterilmiĢtir.  
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Eğer EMB enerjilendirmez EMA enerjilendirilirse (ġekil 1.16 a‟da gösterilen akımın 

zıt Ģekli) hareket tekrar sağa doğru olur. Bu durumda birinci kutbun akı yoğunluğu 

maksimum ikincininki minimumdur. (3. ve 4. kutuplara ise PM uygulanmıĢtır.) Bu andaki 

EM alanı ġekil 1. 16c‟de gösterilmiĢtir.  

 

Sonuç olarak EMA enerjilendirilmeyip EMB enerjilendirilirse 4 kutup maksimum 

akım 3. kutupta ise minimum akı yoğunluğu olur. (Bu durumda 1. ve 2. kutuplara PM 

uygulanmıĢtır.) Bir devri tamamlamak için ġekil 1.16a‟da gösterildiği gibi EMA tekrar 

enerjilendirilir ve sistem hareketi demir nüvenin bir diĢi kadar olur. Bir peryot boyunca 

akımın frekansı EM alanın hareket hızıyla belirlenir.  

 

Elektromanyetik alanın demir nüve ile olan bu pozisyonlarında akımın her peryot 

boyunca yukarıda tanımlandığı gibi değiĢmesi bu iki arasındaki iliĢkiyi açıkça gösterir. Bu 

durumda lineer adım motorlar kutup diĢleri tarafından bir full adım rezolüsyonuna sahiptir. 

Tipik bir örnek olarak bu değer 0.04‟tür. Yani ġekil 1.16a‟da gösterilen sıralı hareket, her 

dörtte bir hareket için bu değer 0,01‟dır. Bu hareketler bazen kardinal adım olarak 

adlandırılır. Adım basamakları arasında daha iyi rezolüsyon elde etmek için full-adım 

modunda çalıĢmada bu dörtte bir hareketler arasında bir akım değeri bulamamak 

mümkündür.  

 

Daha öncede anlattığımız gibi lineer adım motorlar direkt sürücülü motorlardır. Direkt 

sürücülü, kontrol rezolüsyonu ve yükü sürmek için uygulanan kuvvet motorun yeteneği 

olarak tanımlanır. Yani herhangi bir uygulama için gerekli diĢli rezolüsyonu micro adım 

motor kontrolü için istenilen rezolüsyonda kullanılması daha iyidir. Ayrıca motor sürücü 

devresi için çizilen hız-kuvvet eğrisi motorun iĢlem hızı üzerindeki gerekli kuvvetleri 

üretebilecek durumda olmalıdır.  

 

Lineer adım motorlarda yukarıda anlatılan aynı özellikler görülür ve senkronize 

kayıpları adım motorun rotorunda olduğu gibidir. Ama bu tür motorların kontrolü iki 

karakteristik açısından daha zordur. Bunlardan birincisi devrenin kendisinde olan 

“spring”dir. Motor armatürü iki diĢli aralığı, geniĢliğe kadar kısma oturur. Bundan dolayı, bu 

haricî kuvvetlerin giderilmesi gerekir. Eğer armatür hareketini engelleyen bu kuvvetlerin 

etkisi giderilmezse motorun senkronize kayıpları çok olacaktır.  

 

Micro adım motorların kontrolünü zorlaĢtıran ikinci karakteristik ise, hava aralığı 

yüzeyinde armatür rezonansı oluĢturan karakteristiktir. Yani “spring” kütlesinin sönümünü 

sağlayan armatür ve engelleyici kuvvet tarafından oluĢturulan bir etken vardır. Bu Ģart 

motorun uyarılması için gereken akım frekansı rezonans frekansına yakındır. Yani hareket 

boyunca istenmeyen karıĢıklıktan dolayı motorun rezonans frekansına gelmesi uzun 

sürebilir.  

 

Lineer adım motorların en büyük üstünlükleri: 

 Yüksek güvenliği bulunmaktadır. 

 Gerekli iĢlemleri yerine getirmek için az ve basit devre elemanlarından oluĢur. 
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 Uzun mesafeler arasında yüksek hızla hareket ederken, yüksek hassasiyete sahip 

olmalarıdır. 

 Hava aralığı hemen hemen manyetik alandan bağımsız olduğu için hiç bakım 

gerektirmezler. 

 

Bu tür motorların lineer sürücü katları fiyatı sıkça bilinen de servomotor ve 

geribesleme katına göre daha yüksektir. Bu tür motorların fiyat mahzurları yanında, gerekli 

elektronik sürücüler osilasyonu ve senkronize kayıtları azaltır. Ayrıca kuvvet azalması dahil 

hız artıĢını sağlar. Lineer adım motoru ticari endüstriyel robotlarda kullanılmazlar. Bununla 

birlikte bunların maliyeti düĢürülürse bu tür direkt sürücü motorlar minimum eleman 

kullanarak güvenilir uygulama alanları bulunabilir. 

 

1.3. Adım Motorların ÇalıĢtırılma ġekilleri ve Teknikleri 
 

Adım motorlar çalıĢmalarında olduğu gibi uyartımda da fazla esnekliğe sahiptirler. Bu 

esneklik, maksimum çıkıĢ güç, maksimum etki, maksimum tepki ve minimum giriĢ gücünde 

olmaktadır.  

 

1.3.1. BaĢla-Dur Adımlama Oranı 
 

Motor sargılarının sadece birisinin uyarıldığı uyartım cinsine tek-faz (Single Coil) 

uyartım denir. Uyartım CW (saat yönü) için 1000,0100,0010,0001 Ģeklinde CCW (saat 

yönünün tersi) için 0001,0010,0100,1000 Ģeklinde olmalıdır.  
 

Adım Faz 1 Faz 2 Faz 3 Faz 4 

1 1 0 0 0 

2 0 1 0 0 

3 0 0 1 0 

4 0 0 0 1 

Tablo 1.2: Tek faz uyartım tablosu 

 

1.3.2. Düzgün Hız 
 

Motor sargılarının ikisinin sıra ile aynı anda uyarıltığı uyartım Ģekline denir. Ġki faz 

uyartımda rotorun geçici durum tepkisi tek-faz uyartıma göre daha hızlıdır ancak burada güç 

kaynağından çekilen güç iki katına çıkmıĢtır. 

 

Adım Faz 1 Faz 2 Faz 3 Faz 4 

1 1 0 0 1 

2 1 1 0 0 

3 0 1 1 0 

4 0 0 1 1 

Tablo 1.3: Ġki faz uyartım tablosu 



 

 24 

1.3.3. Rampalama 
 

Bu uyartım modunda tek faz ve iki faz ard arda uygulanır. Burada rotor herbir uyartım 

sinyali için yarım adımlık bir hareket yapmaktadır. Bu uyartım modu sayesinde, örneğin 

fabrika çıkıĢı 2 derece olan bir motorun adım açısını 1 dereceye düĢürmüĢ oluruz. 

 

Adım Faz 1 Faz 2 Faz 3 Faz 4 

1 1 0 0 0 

2 1 1 0 0 

3 0 1 0 0 

4 0 1 1 0 

5 0 0 1 0 

6 0 0 1 1 

7 0 0 0 1 

8 1 0 0 1 

Tablo 1.4: Yarım adım uyartım tablosu 

 

1.3.4. Diğer Uyartım Yöntemleri 
 

Adım motorların uyartım metotları faz sayısına göre Ģöyle sıralanabilir. 

 

1 – Ġki fazlı motorlarda; 

a) Ġki faz uyartım modu b) Ġki faz düzeltme modu 

2 – Üç fazlı motorlarda; 

a) Üç faz uyartım modu b) Üç faz düzeltme modu 

3 – Dört fazlı motorlarda ya da orta ucu (müĢterek ucu) kullanılan iki fazlı motorlarda; 

a) Dört faz uyartım modu b) Dört faz düzeltme modu kullanılır. 

 

Not: Tablolarda adım motorun sargılarına uygulanacak gerilimin yönüne göre rotorun 

hareketi, 

 

CW : Saat ibresi yönünde 

CCW : Saat ibresi tersi yönünde döndüğünü ifade etmektedir. 

 

1.3.4.1. Ġki Fazlı Motorların ÇalıĢma ġekilleri 

 

Bazı adım motorlarda ġekil 1. 17‟de görüldüğü gibi iki faz sargısı (stator sargısı) 

bulunur.     

 

ġekil 1. 17‟de her iki sargının da (fazın) orta merkez ucu olduğuna dikkat ediniz. Bu 

motor her bir uyartım sargısının yarısı bir faz gibi uyartımla çalıĢtırılacak olursa dört fazlı bir 

motor olarak çalıĢabilir. 
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ġekil 1.17: Ġki fazlı adım motor sargıları ve çalıĢma modları 

 

a) Ġki faz uyartım modu: Bu çalıĢma Ģeklinde sargılara gerilim, dıĢ uçlardan ve yönü 

değiĢtirilerek uygulanılır. Bunun sonucunda rotor, ġekil 1.17‟deki tabloda verildiği 

aralıklarda ve yönde dönecektir. 

 

b) Ġki faz düzeltme modu: Bu çalıĢma Ģeklinde yine orta uçlar kullanılmaz. Ancak 

her iki sargıda uygun fazlı gerilimler uygulandığında ġekil 1.17‟de verilen pozisyon ve 

yönde dönecektir. 

 

1.3.4.2. Üç Fazlı Motorların ÇalıĢma ġekilleri 

 

 
ġekil 1.18: Üç fazlı adım motor sargıları ve çalıĢma modları 

 

Üç fazlı adım motorlar bağımsız üç sargıdan meydana gelir. Üç fazlı motorun, uyartım 

ve düzeltme modunda saat ibresinin tersi yönünde 60 adımlarla hareket etmesi için ġekil 1. 

18‟de verilen tabloda belirtilen sargılara sırayla gerilim uygulanmalıdır. 

 

a) Üç faz uyartım modu: Bu metot adım motorlarda çok kullanılan bir sistemdir. Bu 

çalıĢma Ģeklinde üç faz, ġekil 1. 18‟de verildiği gibi sırayla polarılır. Bunun sonucu rotor 

tabloda görüldüğü pozisyon ve yönde hareket eder. 
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b) Üç faz düzeltme modu: Bu modda üç fazdan yan yana olan ikisi aynı anda 

polarılır. Bu sargılara gerilim uygulanır. Adım adım gerçekleĢen dönme pozisyonu ve yönü 

aynı tabloda gösterilmiĢtir (ġekil 1.18). 

 

1.3.4.3. Dört Fazlı Motorların ÇalıĢma ġekilleri  

 

Dört fazlı motorlar bağımsız dört sargıdan meydana gelir. Ancak daha önceden 

açıklandığı gibi müĢterek uçlu iki sargıya sahip iki fazlı motor, dört fazlı motor gibi 

çalıĢtırılabilir. Bu Ģekilde dört fazlı bir motor gibi çalıĢtırılan adım motor ġekil 1. 19‟da 

verilmiĢtir. Dört fazlı motorun, uyartım ve düzeltme modunda saat ibresi yönünde 90 

adımlarla hareket etmesi için ġekil 1. 19‟da verilen tabloda belirtilen sargılara sırayla gerilim 

uygulanmalıdır. 

 

 
ġekil 1.19: Dört fazlı adım motor sargıları ve çalıĢma modları 

 

1.4. Adım Motor Sürücü Devreleri Yapısı ve ÇalıĢması 
 

Adım motorları istenilen yönde ve hızda çalıĢtırmak istendiğinde sargılarına belli bir 

sırada darbeler uygulanmalıdır. Adım motorun kaç adım atacağı uygulanan darbelere 

bağlıdır. Fazlara uygulanacak darbeler (palsler-gerilimler) basit olarak bir anahtarlama 

sistemi ile yapılabilir. Bu iĢlemi yapan devrelere sürücü devresi veya kontrolor denir. 

Günümüzde elektronik devreler ile bu iĢlem çok kolay bir Ģekilde yapılmaktadır. Adım 

motorların ve kullanılacak yerin özelliğine göre hazırlanmıĢ mikroiĢlemci kontrollü sürücü 

kartları mevcuttur. Bu kartlar sayesinde adım motorların istenilen hızda ve istenilen 

hassasiyette çalıĢtırmak mümkündür. 

 

Bir adım motor sürücü devresinin blok diyagramı ġekil 1. 20‟de verilmiĢtir. 
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ġekil 1.20: Adım motor sürücü devresinin blok diyagramı 

 

Adım motorların sürülebilmesi için 2 temel noktaya dikkat etmek gerekmektedir. 

Bunlardan birincisi motorun bağlanacağı sürücü devresinin olmasıdır. Ġkincisi ise bu sürücü 

devresi yardımıyla motorun doğru sargılarına gerekli tetiklemeleri gönderebilmektir.  

 

Sürücü devresini hazır alabileceğimiz gibi amatör uygulamalar için ileriki konularda 

anlatılan devreler gibi bir devreyi de kendimiz yapabiliriz. Sürücüyü tetiklemek için 

elektromekanik anahtarlar kullanabileceğimiz gibi bilgisayarın seri veya paralel portunu 

uygun bir yazılımla kullanabiliriz. Ayrıca günümüzde sanayide kullanılan adım motorlar için 

mikroiĢlemci kontrollü sürücüler ve bu iĢler için özel olarak tasarlanmıĢ PLC‟leride 

bulunmaktadır. 
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ÖLÇME VE DEĞERLENDĠRME 

 

OBJEKTĠF TESTLER (ÖLÇME SORULARI)  

 

AĢağıdaki soruların doğru cevaplarını iĢaretleyiniz. 

 

1. Bir motora elektrik darbeleri uygulayınca mekanik bir hareket (yani dönme) 

yapılabiliyorsa bu tip motorlara ne denir?  

A) Adım motor B) Servo motor 

C) Mekanik motor D) Üniversal motor 

2. Sabit mıknatıslı iki fazlı adım motorlarda Faz 1 ve Faz 2‟ye uygulanacak gerilimini 

değiĢtirmenin en kolay yolu .......................... sargı kullanmaktır.  

A) Üç adet  B) Disk tipi 

C) Merkez uçlu D) Primer ve sekonder 

3. Rotoru ince ve mıknatıslı seyrek olacak Ģekilde yapılan adım motorlara ..................... 

motor denir.  

A) Disk tipi sabit mıknatıslı adım B) Ġki fazlı 

C) DeğiĢken relüktanslı   D) Hidrolik tipi 

4. Sabit mıknatıslı ve değiĢken relüktanslı adım motorların birleĢtirilerek geliĢtirilmiĢ 

Ģekli .......................... adım motordur. 

A) DeğiĢken relüktanslı  B) Hybrid 

C) Hidrolik   D) Lineer 

5. Lineer Adım Motorlar hangi 2 parçadan oluĢur? 

A) Fırça-Rotor    B) Hareketli Armatör-Demir Nüve  

C) Stater-Endüvi    D) Disk-nüve  

6. AĢağıdakilerden hangisi Adım Motorların özelliklerinden değildir?  

A) Hata yalnız adım hatasıdır   B) Kullanım ömrü uzundur  

C) Motor bakımı kolaydır   D) Tasarım maliyeti fazladır  

7. AĢağıdakilerden hangisi adım motorun kullanıldığı yerlerden değildir?  

A) Aspiratörler   B) Tıbbi cihazlarda  

C) Taksimetreler    D) Teyp sürücüleri 

8. Adım motoru hareket ettirmek için kullanılan devreye ne denir? 

A) Zamanlayıcı   B) Sürücü 

C) ġaft   D) Stator 

9. AĢağıdakilerden hangisi adım motoru hareket ettirme yöntemlerinden değildir.? 

A) Tam adım    B) Yarım adım  

C) Mikro adım    D) tarama 

ÖLÇME VE DEĞERLENDĠRME 
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10. Adım motorun sargılarına uygulanacak gerilimin yönüne göre rotorun hareketi saat 

ibresi yönünde (.....................) veya saat ibresi tersi yönünde (..........................) 

gerçekleĢtirilebilir.  

A) cw-vw   B) ccw-cw 

C) cw-ccw   D) wc-wcc  

 

 

 

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. 
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ÖĞRENME FAALĠYETĠ-2 

 

 

 

Uygun ortam sağlandığında adım motor sürücü devrelerini hatasız olarak 

yapabileceksiniz. 

 

 

 

Bu faaliyet öncesinde yapmanız gereken öncelikli araĢtırmalar Ģunlar olmalıdır: 

 Adım motor sürücü devreleri hakkında bir araĢtırma yaparak hazırladıgınız 

raporu sınıfta sununuz. 

 Baskı devre çıkarma yöntemleri hakkında araĢtırma yaparak hazırladığınız 

raporu sınıfta sununuz. 

 

2. ADIM MOTOR SÜRÜCÜ DEVRESĠ 

YAPIMI 
 

2.1. Adım Motor Sürücü Devreleri ve Yapıları   
 

Adım motor sürücü devreleri genel olarak 3 temel ilke üzerine yapılır. Bu temel 

sürücü mantıkları adım motorları istenilen hız ve torkda çalıĢmasını sağlar. Bu sürücü 

mantıklarını kısaca Ģöyle ifade edebiliriz. 

 

L/R Sürücüsü: Motor öngörülen voltaj ve akım değerlerinde çalıĢtırılır. Bu durumda 

motor bobinlerindeki indüktif etkiden dolayı ufak bir hız artıĢında motor öngörülen akıma 

ulaĢamayacağı için düĢük hızlar dıĢında motor verimli bir Ģekilde sürülemeyecektir. 

 

L/nR Sürücüsü: Akım artıĢında geçerli olan zaman sabitini (t=L/R) düĢürmek için 

motor bobinlerine seri direnç bağlanarak yapılır. Bu durumda motor öngörülen voltajın n katı 

değerde çalıĢtırılır. Bu sayede motorda belirgin bir hız artıĢı yaĢanır. Ancak bağlanan seri 

direnç üstünden yüksek akım geçeceği için bu devrelerde gereksiz güç tüketimi yaĢanır. 

 

Chopper Sürücüsü: Motor öngörülen voltaj değerinden 5-20 kat fazla bir voltajla 

beslenir. Akımın yükselme hızı diğer sürücülere göre oldukça çabuktur. Ancak yükselen 

akım belirli bir değerde sınırlanmazsa motor gereğinden fazla akım çekeceği için yanacaktır. 

Akım sınırlama mekanizması chopper sürücüsünün temelini oluĢturur. Motor bobinine seri 

bağlı küçük bir sense direnci üzerindeki voltaj bir komparatör ile karĢılaĢtırılarak, bobine 

giden akım ayarlanır. Sürücü PWM (Pulse Width Modulation) mantığında çalıĢır. Kaynak 

zaman içinde açılıp kapandığı için güç tüketimi minumum düzeydedir. Yüksek voltajla 

beslemeden dolayı yüksek hızlarda tam tork ile çalıĢılabilir. 

ÖĞRENME FAALĠYETĠ–2 

AMAÇ 

ARAġTIRMA 
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Bir adım motor için basit türden bir sürücü devresi, dıĢ resistans olmaksızın ve bir tek 

güç kaynağı ile gerçekleĢtirilebilir. ġekil 2.1‟de adım motoru sürmek için kullanılabilecek bir 

prensip devre gösterilmiĢtir. Devre darbe Ģeklindeki bir iĢaretlerle sürülmektedir. Devrede; 

lojik kapılar, flip-floplar ve anahtarlama amaçlı transistörler kullanılmıĢtır. Stator sargılarının 

indüktans ve rezistans içermesinden dolayı Is
 akımı, sargının L/R zaman sabitiyle 

ekpotansiyel olarak yükselir.  

 

 
ġekil 2.1: Basit bir adım motor sürücü prensip devresi 

 

ġekil 2.2.a‟da görülen motorun full-adım modu esnasında çift uçlu güç kaynağı ile 

sürülebilir. Bunu sağlamak içinde sw1 ve sw2 gibi iki tane anahtarın olması gerekir. 

Bahsedilen Ģekilde A fazının yükseldiğini, B fazının ise baĢta kaldığını söyleyebiliriz. Bu 

devrelerin senkronize çalıĢmalarını sağlayan devre ġekil 2.2 b‟de gösterilmiĢtir. Bu devrede 

kullanılan diyotlar güç transistörlerini, gerilim taĢmalarını, ters polarlanmalara karĢı 

korumak amacıyla kullanılmıĢ hızlı diyotlardır. Bu koruma sistemi olmaz ise anahtarlama 

esnasında armatürün kollektör-emiter arasına uygulanacak aĢırı gerilim sonucu transistör 

yanabilir.  
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ġekil 2.2: a) Ġki fazlı adım motorun çift kutbunun anahtarlamalı sürücüsü,  b) a’yı 

gerçekleĢtiren prensip devre 

 

ġekil 2.2a‟da gösterilen motorda her bir adım için 180lik açı olup,20 adım/devir 

vardır. 

 

Toplam olarak dört rotor devri oluĢturmak için transistöre uygulanabilecek lojik 

seviyeli iĢaretlerin Ģekli ġekil 2. 3‟te gösterilmiĢtir. Bu Ģekilde her bir adımın aldığı lojik 

iĢaretlerinin oluĢturacağı hızlandırma ya da yavaĢlama, oluĢacak yük farklılığına rağmen 

aynıdır.  

 

Genel çalıĢmalarda, bir yükün hareket miktarının ihtiyacı olduğu adım sayısı 

mikroiĢlemciler kullanılarak gerçekleĢtirilir. MikroiĢlemciler robot eklemlerinin hareketinin 

hassas olması için kullanılır. Bu durumda iĢlemci, yönü, adım zamanını ve sayısını en uygun 

hareketi sağlayacak Ģekilde lojik seviyede iĢaretlerle karar bölümüne iletir. Bu iĢlem, adım 

sayısına uygun, ardıĢık anahtarlamanın olmasıyla, istenen hareketin yapılmasını sağlar. Bu 

iĢlemleri açık-çevrim eklem kontrollü Ģeklinde düĢünüp değerlendirme ona göre 

yapılmalıdır. Daha önceden belirtildiği gibi adım motorun servo motora üstünlüğü açık-

çevrim kontrolünde kullanılabilirliğidir.  
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ġekil 2.3: a) Transistörün lojik sinyali b) Motor faz akımı c) ġekil 2.2 a’da olan motorun rotor 

hareketi 

 

Sürücü devrelerin genel amacının, akımının düzenlenmesi ve sınırlanmasını sağlamak 

olduğundan bahsetmiĢtik. Tepki zamanı kısaltılmak istenmesi büyük bir akım değeri getirir 

ki, bu da istenmeyen bir durumdur. Akımı sınırlamanın en basit yolu kaynağa seri bir dıĢ 

rezistans yerleĢtirmektir. Seri rezistans sınırlama metodunun önemli bir dezavantajı vardır. 

Örneğin, dıĢ rezistans motor rezistansın 4 katı ise, gücün % 80‟i motorun dıĢında 

harcanmaktadır. Bu ise düĢük verimli bir sisteme sebep olur.  

 

Akım sınırlamanın diğer bir yolu chopper tekniğidir. Burada yüksek gerilim, motorun 

aĢırı uyarımı için tekrar kullanılır. Fakat akımın belli bir limitin üzerine çıkmaması için 

gerilim on ve off Ģeklinde peryodik olarak anahtarlanır. Anahtarlama motor sargısındaki 

ortalama akımı yükseltir ve sargı enerjisi bitene kadar devam eder. Buradaki avantaj yüksek 

verim elde edilmesidir, fakat sürücü devresi daha komplekstir.  

 

Diğer bir metot da dual-voltaj (ikili gerilim) tekniğidir. Ġsminden de anlaĢılacağı gibi 

iki kaynak kullanılır. BaĢlangıçta motoru uyarmak için yüksek bir gerilim uygulanır. Akım 

belli bir değere ulaĢtığında yüksek gerilim anahtarlaması, düĢük gerilim anahtarlamasına 

dönüĢür ve bu anda akım mevcut değerini muhafaza eder. Burada verim yüksek olmasına 



 

 34 

karĢılık, sürücü devre karmaĢıktır ve iki güç kaynak gerektirdiğinden maliyet yüksek 

olur.  
Resim 2.1: Adım motorlar – sürücüler ve sürücü kartları 

 

2.2. Adım Motor Sürücü Devreleri ÇeĢitleri 
 

2.2.1. 555 Osilatör Entegresi ve 4017 Sayıcı Enteğresi Ġle Yapılan Sürücü 

Devresi 
 

555 ve 4017 sayıcı entegresi kullanarak yapılmıĢ baĢka bir sürücü devresi de ġekil 

2.4‟te verilmiĢtir. Bu devrede 555 osilatör olarak kullanılmıĢtır.  P1 potansiyometresi 

yardımıyla üretilen sinyalin frekansı değiĢtirilmekte bu da 4017‟nin çıkıĢlarındaki sayma 

sürelerini değiĢtrimektedir. 4017 gelen saat sinyalinin hızına göre çıkıĢlarını sırasıyla 

değiĢtirir. ÇıkıĢlara bağlı olan transistörler iletime geçerek sargılara enerjiyi vermiĢ olurlar. 

ÇıkıĢlar sırasıyla iletime geçeceği için adım motor saat sinyali geldiği müddetçe dönecektir. 

 
ġekil 2.4: 555 ve 4017’li sürücü devresi 



 

 35 

2.2.2. 555 Osilatör 74191 Sayıcı Entegresi ile Yapılan Sürücü Devresi 
 

ġekil 2.5‟te; adım osilatörü, sayıcı ve faz çoğullayıcıdan oluĢan adım motor kontrol 

devresi görülmektedir. 555 adım osilatörü adım motor için gerekli olan adım darbelerini 

üretir. Saat darbesinin frekansı düĢük ise motorun dönüĢü yavaĢ, frekans yüksek ise motorun 

dönüĢü hızlıdır. 74191 sayıcısı motorun ileri-geri yönde dönmesini sağlayacak sinyali üretir. 

7486 ile yapılan faz çoğullayıcı, sayıcının ürettiği sinyali motorun 4 sargısı için çoğullar. 

ġekil 2.5‟te kontrol devresi çıkıĢına bağlanan güç sürücü kat görülmektedir. Bu devre, adım 

motorun sargıları için gerekli olan sinyalin akımını arttırır. 
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ġekil 2.5: 555 ve 74191 ile yapılan sürücü devresi 

 

2.2.3. 8051 Mikrodenetleyicisi ile Yapılan Sürücü Devresi 
 

ġekil 2. 6‟da 8051 mikrodenetleyici ile kontrol edilebilen beĢ uca sahip bir adım 

motorun devresi görülmektedir. 

 

Hazırlanacak program ile mikrodenetleyici yardımıyla adım motorunun denetimi 

yapılabilir. Adım motora gerekli faz iĢaretleri için 8051‟in port uçlarından 4 tanesi 

kullanılmıĢtır. Bu Ģekilde her adımda adım motor sargılarından biri aktif edilerek adım 

motorun istenilen yönde dönmesi sağlanmıĢtır. 

 

Hazırlanacak bir bilgisayar programı ile kullanıcıdan adım motorun parametreleri 

istenir. Girilen parametrelere göre PC‟nin paralel portundan adım motor için gerekli palsler 

sürücü devresine uygulanır. 
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ġekil 2.6: 8051 Arayüz entegresi ile yapılan bilgisayar kontrollü sürücü devresi 

 

2.3. Sürücü Devresi Yapımı (Direkt Sürücüden Belirli ÇalıĢmaları 

Yaptırma) 
 

Yukarıdaki her iki devrede de adım motorun sargılarının enerjilenmesi için 

transistörler kullanılmıĢtır. Ama aĢağıdaki devrede Darlington bağlı tümleĢik devre 

kullanılarak (ULN 2003) kolaylık sağlanmıĢtır. 

 

Sürücü devresi olarak kullanılan ULN2003 içerisinde 7 adet NPN transistör ve dahili 

diyod barındırdırmaktadır. Hâliyle bizi transistör bacaklarıyla uğraĢmaktan kurtarmaktadır. 

Kullanımı ise oldukça kolaydır. Devre Ģemasından da anlaĢılabileceği gibi 9 numaralı 

bacağına +12 Volt ve 8 numaralı bacağına da toprak (ground) uyguluyoruz. Daha sonra 3 ve 

6 numaralı bacaklara da paralel portun DATA pinlerinden gelen +5 Voltluk değerleri 

uygulayacağız. Bu sayede örneğin 3 numaralı bacağa +5 Volt (lojik voltaj) uyguladığımızda 

14 numaralı bacak toprak olacaktır. Aynı Ģekilde sırayla 4 için 13, 5 için 12, 6 için ise 11 

numaralı bacaklar toprak olacaktır. 

 

HerĢeyden önce bir adım motora ihtiyacımız var. ĠĢimize en çok yarayacak olan adım 

motorunu eski 5 ¼ disket sürücülerinden kolayca sökebilirsiniz. Tabi bundan önce 

parçalayabilecek bir sürücü bulabilmeniz gerekli. Eğer bulamıyorsanız adım motor için 

sanırım biraz elektronikçi dolaĢmanız gerekecektir. Bulacağınız adım motoru 4,5 ya da 6 

kablolu olabilir. Bu kablolar avometre ile ölçerek sargıların uçlarını tespit etmeniz 

gerekmektedir. Uçları tespit etmek için Ģu yol takip edilmelidir. 
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Avometrenin X1 kademesinde uçları kendi aralarında ölçeriz. Kendi aralarında devre 

gösteren uçları ayırırız. Kendi aralarında devre gösteren uçlar aynı fazın uçlarıdır. Adım 

motor 4 uçlu ise fazlar ayrı ayrıdır. 5 uçlu ise ucun birisi ortak uçtur. Diğerleri faz uçlarıdır. 

6 uçlu ise her iki fazın bir ortak ucu vardır. Ortak uç diğer iki uca göre daha az direnç 

gösteririr (yarısı kadar). 

 

5 kablolu adım motorunun kablolarından bir tanesi vMotor dediğimiz ortak kablodur. 

Önemli olan bu kablonun hangisi olduğunu bulmaktır. Bunun için yukarıda anlatılan yöntem 

kullanılır. Biraz deneyerekbulabilirsiniz. ġekilde gözüktüğü gibi, diğer 4 kablo motor 

sargılarına (coil) gitmektedir. Bu 4 kablonun da bir sırası vardır. Bu sırayı da deneme 

yanılma yöntemiyle bulmak mümkün olacaktır. Eğer bu kabloları yanlıĢ sırada bağlarsanız, 

motor dönmek yerine sadece titreme yapacaktır. Yukarıda da bahsettiğim gibi motora adım 

attırmak için yapmamız gereken, vMotor kablosuna +12 Volt verirken, diğer sargılara bağlı 

kablolara belli bir sıra ile toprak göndermektir. 

 

2.3.1. Devrenin Bağlantı ġeması 
 

 
ġekil 2.7: ULN 2003 entegresi bağlantı Ģekli 

 

2.3.2. Malzeme Listesi 
 

 ULN 2003 

 Adım motor 

 Board 

 Kablo 

 Güç kaynağı 
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2.3.3. Devrenin Kurulumu ve ÇalıĢması 
 

 
 

Resim 2.2: Devrenin bağlantı Ģekli 

 

Yukarıda bahsedilen bu 4 kabloya toprak sinyalini göndermek için entegrenin 3,4,5 ve 

6. bacaklarına sıra ile +5 Volt göndermemiz gerekiyor.  

 

Bu devrede kullanılan adım motoru 1.8 dereceliktir. Bu, motora attıracağınız her 

normal adımda 1.8 derecelik bir dönme elde edeceğiniz demek oluyor. Bu da motorun bir tur 

atması için 200 normal adım atması gerektiği anlamına geliyor. Motorun vMotor dıĢında 

kalan diğer 4 kablosuna göndereceğiniz sinyallere göre bu adımın yönünü ve açısını 

değiĢtirmeniz mümkün olacaktır. En basitinden motora ters adım attırmak için, sinyalleri 

D3‟ten D0 a doğru göndermeniz yeterli olacaktır. Çok hassas çalıĢmadığımızı ve 

motorumuzun 2 derece olduğunu ve 45 derecelik bir dönme gerçekleĢtirmek istediğimizi 

düĢünelim. Bunun için yukarıda anlattılan normal adım sinyalleri yeterli olmayacaktır. Bu 

durumda motoru 1‟er derecelik açılarla döndürebilmemiz gerekmektedir. Yarım adım 

attırma metodu ile bu iĢi kolayca yapmamız mümkündür. Bir diğer metod ise dalga sürümü 

sinyalleridir. Hassas hareketler üzerinde çalıĢmayacaksanız dalga sinyallerini 

kullanabilirsiniz. AĢağıdaki tablolarda tam adım, yarım adım ve dalga sürümü için uçlara 

göndermeniz gereken sinyal çeĢitlerini göndermeniz gereken değerleri yazmaktadır. 

Değerlerin ikilik sistemdeki karĢılıkları D3-D0 sütunlarını soldan sağa doğru 

okuduğumuzdaki değerlerine eĢit olduğuna dikkat ediniz. Eğer ters yönde dönüĢ elde etmek 

istiyorsanız, sinyalleri ters yönde (tablodaki satırları aĢağıdan yukarıya doğru okuyarak) 

gönderebilirsiniz. 
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Tablo 2.1: Adım motorun değiĢik metodlarda sürülmesi için kullanılan tablolar 

 

Bir diğer durumda adım motorun referans noktasını nasıl bulacağıdır. Yani motorun 

durduğu en son pozisyonun ne olduğunu nerden bileceğiz? Döndürme iĢlemine baĢladığımız 

noktayı biliyorsak bu çok fazla sorun olmayacaktır. Fakat motoru daha döndürmeye 

baĢlamadan, elimizle biraz çevirdiğimizi düĢünelim. Bu durumda baĢlangıç noktası kayacak 

ve motoru istediğimiz pozisyona getiremeyeceğiz. Disket sürücülerde kullanılan yöntem 

oldukça ilkel ama geçerli bir yöntemdir. Disket sürücü bir Ģekilde diski okuyan kafanın 

nerede olduğunu bilmek zorundadır. Bunun için motoru bir yönde sürekli döndürerek, 

kafanın en baĢa dayanmasını sağlar. Bu gelinen noktaya referans noktası denir. Bu sebeple 

bazı adım motorların kendi etrafında sürekli olarak dönmesini engelleyecek bir tırnak vardır. 

Motoru referans noktasına dayamak için bu tırnaktan yararlanılır. Biz Ģimdilik hassas hareket 

yaptırmayacağımızdan varsa bu tırnağı sökebilirsiniz.  

 

Yarım Adım Metodu 

Değer D3 D2 D1 D0 

9 1 0 0 1 

1 0 0 0 1 

2 0 0 1 0 

6 0 1 1 0 

4 0 1 0 0 

2 0 0 1 0 

12 1 1 0 0 

8 1 0 0 0 

Tam Adım Metodu 

Değer D3 D2 D1 D0 

9 1 0 0 1 

3 0 0 1 1 

6 0 1 1 0 

12 1 1 0 0 

Dalga sürümü Adım Metodu 

Değer D3 D2 D1 D0 

1 0 0 0 1 

2 0 0 1 0 

4 0 1 0 0 

8 1 0 0 0 
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2.4. PLC ile Adım Motorun Sürülmesi Ġçin Gerekli Kart Yapımı 
 

L297 adım motor kontrol entegresidir, GiriĢine uygulanan adım ve dir sinyalleri ile 

çıkıĢında adım motor faz sinyallerini üretmektedir. Entegre full-adım, half-adım ve wave-

drive modlarında çalıĢabilmektedir. 

 

L298 H-bridge sürücü entegresidir. Bipolar adım motorların sürülmesi için 

tasarlanmıĢtır. Max 2A/phase akım verebilir. GiriĢine uygulanan faz sinyallerini çıkıĢa 

yükseltip vermektedir. 

 

ST firmasının sunduğu "application note" lar incelendikten sonra L297 ve L298 

entegreleri birlikte kullanılarak adım motor sürücüleri yapılmıĢtır. 

 

Sürücülerin özellikleri Ģunlardır: 

 Adım ve dir sinyalleriyle çalıĢma 

 Max 45V motor voltajı 

 Max 2A faz akımı 

 Full-adım, Half-adım ve Wave-drive modlarında çalıĢabilme 

 Ayarlanabilir faz akımı 
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2.4.1. Devrenin Bağlantı ġeması 
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2.4.2. Devrenin Baskı Devre ġeması 
 

 
ġekil 2.9: Sürücü devresinin baskı devre ve eleman yüzü görünüĢü 

 

2.4.3. Malzeme Listesi 
 

C1  3n3 

C4, C2 100Nf 

C3  470µF  50V 

D1…8 470µ  50V 

JP1  HEADER 2 

JP2, JP4 JUMPER3lü 

JP3  10 MALE IDC 

J1  HEADER6 

R1  22K 

R2, R3 OR56  2W 

R4  5K6 

R5  5K TRIMPOT 

SW1  SW PUSHBIN 

U1  L297 

U2  L298 
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2.4.4. Devrenin Kurulumu ve ÇalıĢması 
 

 
 

Resim 2.3: Sürücü kartı 
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UYGULAMA FAALĠYETĠ 

 

 ULN 2003 entegresi kullanarak adım motoru hareket ettirme çalıĢması 

 

ĠĢlem Basamakları Öneriler 

 Eski yazıcılardan sökeceğiniz adım  

motorun uçlarını tespit ediniz. 

 ULN 2003 entegresini (ġekil 2.7) board 

üzerine Resim 2.1‟deki gibi yerleĢtiriniz. 

 Motorun kablolarını ve besleme 

kablolarını takınız. 

 Entegre giriĢlerine Tablo 2.1‟deki sıra ile 

sinyalleri uygulayınız. 

 Motorun dönüĢ yönüne göre sinyalleri 

tersten uygulayınız. 

 Adım motorları sökerken zarar 

vermemeye dikkat ediniz. 

 Entegreyi takarken ayaklarına zarar 

vermemeye dikkat ediniz. 

 Besleme kablolarını takarken yönlerine 

dikkat ediniz. 

 

 

 Adım motorun çalıĢtırılabilmesi için sürücü devre yapımı 

 

ĠĢlem Basamakları Öneriler 

 L297, L298 entegresi ile yapılan sürücü 

devresinin baskı devresinin baskı devre 

çıkarma yöntemlerinden biri ile plaket 

üzerine geçiriniz. (ġekil 2.9) 

 Baskı devre kartını eriyik içerisine atarak 

eritiniz. 

 Kartı delerek montajını yapınız. 

 Adım motorun uçlarını tespit ederek kart 

üzerine takınız. 

 Sürücünün besleme giriĢlerini bağlayarak 

kartı çalıĢır duruma getiriniz. 

 Devreyi plakete geçirirken yönüne 

dikkat ediniz. 

 Eriyiği kullanırken cildinize temas 

etmemesine dikkat edinz. 

 Adım motorun orta uçu 

kullanılmayacağından dıĢ uçları doğru 

tespit etmelisiniz. 

 Kart üzerindeki enable (yetki) butonunu 

kontrol ediniz. 

 Karta enerji verdiğinide entegrelerin 

ısınıp ısınmadığını elle kontrol ediniz. 

  

 

UYGULAMA FAALĠYETĠ 
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ÖLÇME VE DEĞERLENDĠRME 

 

OBJEKTĠF TESTLER (ÖLÇME SORULARI)  

 

AĢağıdaki soruların cevaplarını iĢaretleyiniz. 

 

1. AĢağıdakilerden hangisi adım motor sürücülerinde kullanılan yöntemlerden değildir. 

A) L/R sürücü  B) L/nR sürücü 

C) Cooper sürücü  D) Pals sürücü 

 

2. Bir adım motorun hareketini sağlayan sürücü devresinde hızı hangisi kontrol eder? 

A) Güç kaynağı  B) Pals devresi 

C) ÇıkıĢ katı  D) Sargılar 

 

3. Örnek olarak verilen sürücü devrelerinde 555 enteğresinin görevi nedir? 

A) Hız sinyali üretme B) Yön sinyali üretmek 

C) Güç üretmek  D) Geri besleme yapmak 

 

4. Bir adım motoru hangi yöntemle daha hassas çalıĢtırabiliriz? 

A) Tam adım sürme B) Dalga sürme 

C) Yarım adım sürme D) Hızlı sürme 

 

5. AĢağıdakilerden hangisi cooper tekniğinin özellikleridir? 

A) DüĢük voltajla beslenir. B) Pwm mantığıyla çalıĢır. 

C) Maliyeti düĢüktür. D) Hız normaldir. 

 

 

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 
 

 

 

Uygun ortam sağlandığında adım motorların PLC ile kontrolünü çalıĢma tekniğine 

uygun olarak yapabileceksiniz. 

 

 

 

Bu faaliyet öncesinde yapmanız gereken öncelikli araĢtırmalar Ģunlar olmalıdır, 

 PLC lerin yapısını ve çalıĢma prensiplerini araĢtırınız 

 Daha önce gördüğünüz PLC modülündeki komutları tekrar ediniz. 

 Ġnternetten, sadece adım motor sürmek için tasarlanmıĢ PLC‟leri araĢtırınız ve 

hazırlayacağınız raporu sınıfta arkadaĢlarınıza sununuz. 

3. ADIM MOTORLARIN PLC ĠLE 

DENETĠMĠ  
 

Adım motorlar sargılarına belli bir sıra dâhilinde uygulanacak darbelerle çalıĢan 

motorlardır. Bu darbeleri uygulamak için PLC‟nin çıkıĢlarını kullanacağız. PLC‟nin çıkıĢı 

röleli olması adım motorların sürülmesi için uygun olmayabilir. Çünkü kontaklar sargılara 

enerji vermek için açılıp kapanacaktır. Bu iĢlemin 200 adımlık bir adım motorun bir tur 

atması için açılıp kapanma sayısını düĢünürsek bu kontaklar için pek sağlıklı değildir, ama 

deneysel amaçlı olarak kontakları kullanarak adım motorun kontrolü aĢağıda anlatılacaktır. 

 

Adım motorların denetimini yapan bu iĢler için özel tasarlanmıĢ PLC‟ler ve sürücü 

devreleri mevcuttur. Bunları programlamak ve kullanmak daha pratik ve kolaydır. 

 

PLC‟lerin genel kullanım alanlarını aĢağıdaki gibi sıralayabiliriz. 

Sıra Denetimi: PLC'leri en büyük ve en çok kullanılan ve ''sıralılık'' özelliğiyle röleli 

sistemlere en yakın olan uygulamasıdır. Uygulama açısından, bağımsız makinelerde ya da 

makine hatlarında, konveyör ve paketleme makinelerinde ve hatta modern asansör denetim 

sistemlerinde bile kullanılmaktadır. 

Hareket Denetimi: Doğrusal ve döner hareket denetim sistemlerinin PLC'de 

tümleĢtirilmesidir. Örneğin, metal kesme, montaj makineleri, metal Ģekillendirmede denetim 

sağlanabilir. Yine kauçuk ve kumaĢ tekstil sistemleri de örnek verilebilir. 

Süreç Denetimi: Bu uygulama PLC'nin sıcaklık, basınç, hız ve debi gibi birkaç 

fiziksel parametreyi denetleme yeteneği ile ilgilidir. Örnek olarak, plastik enjeksiyon kalıp 

makineleri, ısı uygulama ocağı verilebilir. 

ÖĞRENME FAALĠYETĠ–3 

AMAÇ 

ARAġTIRMA 
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Veri Dönetimi: Yeni PLC'lerin geniĢletilmiĢ bellek kapasiteleriyle sistem, denetlediği 

makineyi veya süreç hakkında veri toplayan bir veri yoğunlaĢtırıcı olarak kullanılabilir. 

Sonra bu veri, denetleyicinin belleğindeki referans veri ile karĢılaĢtırılır ya da inceleme ve 

rapor alımı için baĢka bir aygıta aktarılabilir. Bu uygulama; büyük malzeme iĢleme 

sistemlerinde, insansız esnek üretim hücrelerinde ve kâğıt, birincil metaller ve yiyecek 

iĢleme iĢi yapan birçok endüstride kullanılmaktadır. 

 

3.1. Adım Motor Denetimi için PLC Program Komutları ve 

Teknikleri 
 

PLC‟lerde kullanılan komutların listesi Tablo 3.1‟de verilmiĢtir. Bu tabloda değiĢik 

PLC‟lere ait komutlar verilmiĢtir.  

 
Tablo 3.1: PLC komutları 

 

PLC‟lerde kullanılan kontak sistemleri ve özellikleri aĢağıda verilmiĢtir. 
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ġekil 3.1: PLC’lerde kontak sistemleri 

 

PLC‟ler hakkında bu kadar bilgi verdikten sonra adım motorların nasıl sürüleceğine 

geçelim. 

 

Adım motorları da diğer motorlarda olduğu gibi bir rotor ve bunu çevreleyen statordan 

oluĢur. Rotor kutupları üzerindeki daimi manyetik mıknatısları ile oluĢurken, Statorda kutup 

sargıları vardır. 

 

Adım motorunun statorunda bulunan sargılarına, kutup yönleri (+,- ) değiĢen doğru 

akımla kumanda edilir. Herhangi bir sargıdan akım yönü değiĢmesiyle, kutup yönü de 

değiĢecektir. Bir yönde kutupların arka arkaya değiĢimi ile bir döner alan oluĢur. Motorda 

oluĢan bu döner alanın durumu, verilen darbe-sinyal hızına bağımlı olarak adım adım veya 

sabit kalan belirli bir hızda dönüĢü gerçekleĢir. Adım motor dönüĢ yönü, akım yönü 

değiĢimiyle gerçekleĢir. 

 

Adım motoru statorda gerçekleĢen bu elektriksel döner alan, aynı zamanda daimi 

kutuplu rotoruda etkileyerek, stator alanı kutuplarına göre rotorda her defasında kendini 

ayarlayacaktır. Adım motor rotorunda oluĢan her bir dönüĢ hareketi, dönüĢ adım açısı olarak 

nitelendirilir. 

 
Adım motorun stator sargı sayısı ve rotor kutup sayısı ne kadar fazla olursa, rotor dönüĢ adım 

açısı o kadar düĢük olur. DönüĢ adım açısı ne kadar fazla olursa, motorun bir tur-devirdeki 

adım basamak sayısı da o kadar fazla olur.
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ġekil 3.2: Adım motor ve sargıları 

 

3.2. Adım Motorun PLC Denetimli, BaĢla-Dur Tekniğine Göre 

Uygulamaları 
 

Adım motorun adım adım açısal dönüĢ hareketi stator sargılarına bir program 

dahilinde kumanda edilmesi ile gerçekleĢecektir. Adım motorun Ģeklinden de anlaĢılacağı 

gibi rotor çift kutuplu, stator 2 fazdan oluĢtuğunda dönüĢ adım açısı 90º olur. 

 

PLC ile adım motor kumanda Ģeması ġekil 3.3‟te verilmiĢtir. 

 

 
ġekil 3.3: PLC ile adım motor kumanda devre Ģeması 

Yukarıdaki kumanda bağlantı Ģemasında: 

S1→E1=Motor durdurma-stop konumu için giriĢ sinyali 

S2→E2=Motoru çalıĢtırma-start konumu için giriĢ sinyali 

K1→A1=M1 bobini için çıkıĢ sinyali 

K2→A2=M2 bobini için çıkıĢ sinyali 

K3→A3=adım motorun DC besleme için çıkıĢ sinyali 
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Adım motorun M1 ve M2 bobinlerine Tablo 3.2‟ye göre gerilimler uygulandığı 

takdirde adım motor 90º hareket edecektir. 

 

Süre M1 M2 Adım açısı 

 a b c d  

T1 10s - + - + 0 

T2 10s - + + - 90 

T3 10s + - + - 180 

T4 10s + - - + 270 

 - + - + 360 

Tablo 3.2: Adım motorun baĢla-dur tekniğine göre çalıĢma tablosu 

 
ġekil 3.4: PLC ile adım motor kumanda Ģeması 

 

PLC Çihazının çıkıĢ katı, motor DC akım değerini karĢıladığı takdirde K1, K2 ve K3 

anahtar rolelerine ve ayrı bir kaynağa da gerek olmayacaktır. 

 

ġekil 3.5‟te, PLC programının yazmak için yaralanılacak olan lojik fonksiyon planı 

verilmiĢtir. 

 
ġekil 3.5: PLC kumanda fonksiyon tablosu 
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ġekil 3.5‟teki fonksiyon tablosu kullanılarak aĢağıdaki PLC programı hazırlanmıĢtır. 

Adres Komut 

1. A I1 Durdurma  Butonu 

2. O Q3  

3.  A I2 BaĢlatma Butonu 

4.  = M1 Kaydedici               

5.  A M1 

6. AN T4 

7. =  Q3  DC Besleme 

8. A M1 

9. = T1 0100 Zaman ayarı 

10.  A M1 

11.  A T1 

12 AN T3 

13 = Q2  1. Adım adım 

14. A M1 

15. A  T1 

16. = Q1  2.Adım adım 

17. A M1 

18. A T2 

19. = T2  0100 Zaman ayarı 

20.  A M1 

21. A T2 

22. = T3  0100 Zaman ayarı 3. adım adım 

23. A T3 

24. = T4  0100 Zaman ayarı 4. adım 

25.  PE 

 

PLC denetimli, açılı hareket ve seri hareket çalıĢma tekniğine göre iĢlemlerde çalıĢma 

tablosundaki bobinlere verilen enerjiler değiĢtirilir. 

 

Adım motoru sürmek için tasarlanmıĢ özel PLC‟ler mevcuttur. Bunlar adım motor 

sürücülerinin özelliklerine göre tasarlanmıĢtır. Resim 3.1‟de böyle bir PLC‟nin görünüĢü ve 

adım motorun bağlantı Ģeması verilmiĢtir. Bu PLC‟ler adım motor sürmek için tasarlandığı 

için piyasada daha çok bunlar kullanılmaktadır. 

 

 
Resim 3.1: Adım motor sürmek için tasarlanmıĢ örnek bir PLC 



 

 53 

 

Resim 3.1‟deki PLC‟yi kontrol etmek için aĢağıdaki kısa bilgiler yeterlidir. 

 

1. Menü tuĢu ile F1-F4 tuĢlarının fonksiyonları ekranda gözükür. 

F1- Kayıt giriĢi altında. 

F1- Klavye Kayıt GiriĢi. 

F2- Manuel Kayıt Arar. 

 

F1 KLAVYE KAYIT GĠRĠġ= 

Yeni kayıt baĢlamak için koordinat giriĢine 1 girilir. 

Eski kayıt üzerinde değiĢiklik yapmak için değiĢiklik yapılacak koordinat girilir. 

O koordinata ait X ve Y değerleri mm olarak girilir. 

Kayıt iĢlemine devam için ENTER çıkmak için ESC sonlandırmak için Q tuĢuna 

basılır. 

 

MANUEL KAYIT AYAR= 

BaĢlama koordinatları girilir. Motorlar home pozisyonuna gittikten sonra. 

F1 tuĢu X motorunu hareket ettirir. 

F2 tuĢu Y motorunu hareket ettirir. 

AĢağı/Yukarı tuĢları ile istenen noktaya götürülür. ENTER tuĢu kaydederek bir 

sonraki koordinat için iĢleme baĢlar. 

ESC ile kayıt iĢleminden çıkılır. 

Q ile kayıt iĢlemi sonlandırılır. 

 

ANA MENÜDEN= 

F2 = Listeleme. 

Kayıt No, ait koordinatları listeler AĢağı/Yukarı tuĢları ile önceki ve sonraki sayfaya 

geçilebilir. 

 

ANA MENÜDEN= 

F3= Ayarlar Ģifre ile girilir. 

( Ģifre = 7356). 

F1 = BaĢlama Hızı. 

F2 = Maximum Hız. 

F3 = Rampa. 

F4 = Adım/mm. 

Bilgileri seçilerek girilir. Girmeden çıkmak için '' ESC'' girilen değeri kaydetmek için 

''ENTER'' tuĢuna basılır. 

 

OUTPUT ÇIKIġ- INPUT GĠRĠġ 

0-adım-X 0-sw-X 

1-yön-X 1-sw-Y 

2-yön-Y 3-devam 

3-adım-Y 6-start 

4-röle 7-stop. 
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ÖNEMLĠ: F1 basarak manuel veya klavye ile gidilecek koordinatları ayarlayınız. 

2.ci önemli kısım yapılan kayıtları çalıĢtırmak için baĢla butonuna basınız ve her iki 

sivice değince devam butonuna basınız yazılan tüm koordinatlara gitmesi için iĢlemin 

sonunda role durduracaktır. Yapmanız gereken devam butonuna basmak olacaktır. Bütün 

iĢlemleri yaptıktan sonra home siviçlere geri dönecektir. 

Darbe ÇıkıĢı: 

 

CPU 222 ile, Q0.0 ve Q0.1 çıkıĢlarını yüksek hızlı darbe dizisi çıkıĢı (Pulse Train 

Output, kısaca PTO) olarak ya da darbe geniĢliği modülasyonu (PWM) kontrol amacıyla 

kullanabilirsiniz. Bunun için CPU‟ nun transistör çıkıĢlı olması Ģarttır. 

 

PTO fonksiyonu, belirli bir darbe sayısı ve çevrim süresi için kare dalga (% 50 kapalı, 

%50 açık) oluĢturur. Darbe sayısı 1 ile 4.294.967.295 arasında tanımlanabilmektedir. Çevrim 

süresi ya mikrosaniye (250 ile 65535) ya da milisaniye ( 2 ile 65535) cinsinden girilebilir. 2‟ 

den küçük girilen çevrim zaman değeri, 2 olarak varsayılır. 

 

Darbe geniĢliği zamanı 0 ile 65535 mikrosaniye ya da 0 ile 65535 milisaniye arasında 

ayarlanabilir. Darbe geniĢliği, çevrim zamanına eĢitse % 100‟lük (yani sürekli açık), sıfıra 

eĢitse %0‟lık (yani sürekli kapalı) bir darbe çıkıĢı söz konusudur. 

 

PTO ve PWM fonksiyonlarında açmadan kapamaya ve kapamadan açmaya olan 

gecikme birbirinin aynı değildir. Bu da bir miktar distorsiyona sebep olur. Bundan dolayı, 

bağlı olan minimum yükün anma yükünün %10‟undan küçük olmaması gerekir. 

 

Açıklama 

 

Q0.0 Q0.1 Durum Bitleri   

SM66.6 SM76.6 PTO zincirlemesi taĢıma; 0- TaĢıma yok 1- 

TaĢıma var. 

SM66.7 SM76.7 PTO duruyor  0- çalıĢıyor; 

 1-duruyor. 

     

Kontrol Bitleri 

SM67.0 SM77.0 PTO/PWM çevrim zamanını güncelle; 0- güncelleme; 

1- güncelle 

SM67.1 SM77.1 PWM darbe geniĢlik zamanını güncelle; 0-

güncelleme; 1- güncelle 

SM67.2 SM77.2 PTO darbe sayısını güncelle; 0-güncelleme 1- 

güncelle 

SM67.3 SM77.3 PTO/PWM zaman tabanı seçimi;0-1 microsaniye; 1-1 

milisaniye 

SM67.4 SM77.4 PWM güncelleme metodu; 0= asenkron 1= senkron

  

SM67.5 SM77.5 PTO operasyon;  0=tek segment operasyon, 1= iki 

segment operasyon 
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SM67.6 SM77.6 PTO/PWM seçimi; 0-PTO‟yu seçer 1- PWM‟ i seçer 

SM67.7 SM77.7 PTO/PWM izin verme; 0-PTO/PWM çalıĢmaz; 1- 

PTO/PWM‟izin verir. 

 

Diğer PTO/PWM Kaydedicileri 

Q0.0 Q0.1 

SMW68 SMW78 PTO/PWM çevrim zaman değeri (aralık:2-65535) 

SMW70 SMW80 PWM darbe geniĢlik değeri (aralık: 0-65535) 

SMD72 SMD82 PTO darbe sayma değeri (aralık 1-4294967295) 

SMB66 SMB176 segment numarası (sadece 2 segment PTO iĢleminde) 

 

PTO (Pulse Traın Output) ĠĢleminin BaĢlatılması 

Adım motorunu sürecek darbeler Q0.0 veya Q0.1 çıkıĢ bitini kullanabilir. Her iki 

durum için de özel bellek alanlarında bazı tanımlamalrın yapılması gerkmektedir. Bu bellek 

alanları Ģu Ģekildedir: 

 

SMB67: Adım motorunun saat istikametinde (CW) dönüĢü için PLC Q0.0 çıkıĢından 

darbe üretir. 

SMB77: Adım motorunun saat istikametinin tersi yönünde (CWW) dönüĢü için PLC 

Q0.q çıkıĢından darbe üretir. 

 

PLS: Bu komut, ilgili darbe çıkıĢı (X) için özel hafıza bitlerini inceler ve bu bitlerle 

tanımlanan darbe iĢlemini, baĢlatır. 

 

AĢağıda PLS (Pulse) kutucuğunda Q0.X bölümünde „x‟yerine „0‟ yazılması 

durumunda PLC Q0.0 çıkıĢından, „1‟ yazılması durumunda Q0.1 çıkıĢından darbeler üretilir. 

 

 

 

 

 

 

 

 

ÇıkıĢ Darbeleri Q0.0 çıkıĢından elde edilir (CW). 

ÇıkıĢ Darbeleri Q0.1 çıkıĢından elde edilir (CCW). 
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 ÖRNEK UYGULAMA 

 

PLC I0.0 GiriĢ Biti 1 olduğu sürece step motor saat istikameti yönünde (CW), Q0.0 

çıkıĢ adresinden çalıĢtırılmalıdır. 

 

PLC I0.1 Biti 1 olduğu sürece step motor saat istikameti ters yönünde (CCW), Q0.1 

çıkıĢ adresinden çalıĢtırılmalıdır. 

 

 
ġekil 3.6: PLC, sürücü ve step motor bağlantısı 

 

SBM67 özel bellek baytı Q0.0 çıkıĢını kullanarak step motorun sürücüsüne milisaniye 

veya mikrosaniye zaman tabanında darbe üretir. Ancak, SBM67 ve SBM77 özel kontrol 

kaydedicilerinde öncelikle onaltılık sayı tabanında bazı düzenlemeler yapılmalıdır. 

 

SBM67-77 

MSB .7 .6 .5 .4 .3 .2 .1 .0 LSB 

 

 

         ?                              ? 
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                PTO/PWM zaman tabanı seçimi; 0-1µs  1-1ms 

             PTO darbe sayısını güncelle;            0-güncelleme;         1-

güncelle              PWM darbe geniĢliği zamanını güncelle; 0-

güncelleme 1-güncelle 

             PTO/PWM çevrim zamanı güncelle; 0-güncelleme

 1-güncelle 

      

.3     .2      .1  .0 LSB 

SBM67-77 

 

 PTO/PWM izin;      0=PTO/PWM 

çalıĢmaz; 1=PTO/PWM‟e izin verir 

 PTO/PWMseçimi; 0=PTO‟yu seçer;

 1=PWM‟i seçer 

 PTO operasyon; 0=Tek segment; 1=iki segment 

 PWM güncelleme;      0=asenkron;        1=senkron 

      

 .7     .6       .5    .4 MSB 

         SMB67-77 

 

SMB67 KAYDEDĠCĠLERĠNĠN MSB tarafının tanımlanması: 

 

SM67.7: PTO/PWM izin verme; 1= PTO/PWM‟e izin ver 

SM67.6: PTO/PWM seçimi; 0=PTO‟ yu seç. 

SM67.5: PTO operasyon;           0=Tek segment.    8 

SM67.4: PWM güncelleme; 0=Asenkron 

 

SBM67 KAYDEDĠCĠLERĠNĠN LSB tarafının tanımlanması: 

 

SM67.3: PTO/PWM zaman tabanı seçimi; 0= 1 mikrosaniye 

SM67.2: PTO darbe sayısını güncelle;           1=güncelle 

SM67.1: PWM darbe geniĢliği zamanını güncelle;  0=güncelleme              

5 

SM67.0: PTO/PWM çevrim zamanını güncelle;     1=güncelle 

 

SMB77 özel bellek baytı Q0.1 çıkıĢını kullanarak step motor sürücüsüne milisaniye 

veya mikrosaniye zaman tabanında impuls üretir. Bu impulslar step motoru saat istikameti 

ters yönünde döndürür. Ancak, SMB77‟ye özel kontrol kaydedicilerinde önce onaltılık 

düzende bazı tanımlamalar yapılmalıdır. 
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SMB77 Kaydedicilerinin MSB tarafının tanımlanması: 

 

SM77.7: PTO/PWM izin verme; 1= PTO/PWM‟e izin ver 

SM77.6: PTO/PWM seçimi; 0=PTO‟ yu seç. 

SM77.5: PTO operasyon;           0=Tek segment.    8 

SM77.4: PWM güncelleme; 0=Asenkron 

 

SBM77 Kaydedicilerinin LSB tarafının tanımlanması: 

 

SM77.3: PTO/PWM zaman tabanı seçimi;      0=1 mikrosaniye 

SM77.2: PTO darbe sayısını güncelle;      1=güncelle 

SM77.1: PWM darbe geniĢliği zamanını güncelle;0=güncelleme            5 

SM77.0: PTO/PWM çevrim zamanını güncelle;    1=güncelle 

 

 
 

SMW68: PTO/PWM çevrim zaman değeri, bu alanda tanımlanacak çevrim zaman 

değeri ile adım motor hızı Q0.0 çıkıĢından 2-65535 aralığında değiĢtirilebilir. 

 

SMW78: PTO/PWM çevrim zaman değeri. Bu alanda tanımlanacak çevrim zaman 

değeri ile adım motor hızı Q0.1 çıkıĢından 2-65535 aralığında değiĢtirilebilir. 
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 UYGULAMA 

 

SMB67 özel bellek alanında µs zaman tabanı 

olarak bir çalışma kodlanır. SMB67 özel 

bellek alanı Q0.0 çıkışını kullanır. Saat 

istikameti yönünde dönüş sağlanır. 

PTO çalışma için çalışma frekansının zaman 

tabanı cinsinden ifadesi. 1 kHz’lık çalışma 

frekansı için;T=1/F=1/1000 Hz=1000µss 

Darbe sinyalleri PLC Q0.0 çıkışından elde 

edilecektir. 

SMB77 özel bellek alanında µs zaman tabanı 

olarak bir çalışma kodlanır. SMB77 özel 

bellek alanı Q0.1 çıkışını kullanır. Saat 

istikameti tersi yöne dönüş sağlanır. 

PTO çalışma için çalışma frekansının zaman 

tabanı cinsinden ifadesi. 333 Hz’lık çalışma 

frekansı için; T=1/F=1/333 Hz = 3003 µs 

Darbe sinyalleri PLC Q0.1 çıkışından elde 

edilecektir. 
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UYGULAMA FAALĠYETĠ 

 

ĠĢlem Basamakları Öneriler 

 Ġki fazlı bir adım motorun sargı uçlarını 

tespit ediniz. 

 Kullanacağınız PLC nin çıkıĢ kontaklarını 

tespit ediniz. 

 Bağlantı Ģemasını ve fonksiyon planını 

kullanarak PLC kumanda programını 

oluĢturunuz. 

 YazmıĢ olduğunuz programı PLC‟ye 

giriniz. 

 Uygun bağlantıları yaparak programı 

çalıĢtırınız. 

 Adım Motorun uçlarını doğru tespit 

ettiğinize emin olunuz. 

 PLC ontaklarını doğru bağlamaya dikkat 

ediniz. 

 

 

UYGULAMA FAALĠYETĠ 
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ġekil 3.7: Özel amaçlı PLC ile adım motor sürücü devresinin bağlantı Ģekli 
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ÖLÇME VE DEĞERLENDĠRME 

 

OBJEKTĠF TESTLER (ÖLÇME SORULARI)  

AĢağıdaki soruların cevaplarını doğru ve yanlıĢ olarak belirtiniz. 

 

Adım motoru çalıĢtırabilmek için sargılarına devamlı bir DC gerilim uygulamalıyız. 

 Adım motoru PLC ile sürmek çıkıĢı roleli PLC‟lerde çok fazla sağlıklı değildir. 

 PLC ile adım motoru sürerken sargılara kontaklar yardımı ile gerilimler 

uygularız. 

 Adım motor sürmek için tasarlanmıĢ özel PLC‟ler vardır. 

 Adım motorları PLC ile sürerken çıkıĢını transistörlü olmasına dikkat etmeliyiz. 

Cevaplarınızı cevap anahtarı ile karĢılaĢtırınız 

 

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 

 

PERFORMANS TESTĠ (YETERLĠK ÖLÇME) 

 

Modül ile kazandığınız yeterliği aĢağıdaki ölçütlere göre değerlendiriniz.m 

mmm 

DEĞERLENDĠRME ÖLÇÜTLERĠ Evet Hayır 

Adım motorun yapısı ve çalıĢması 

A) Adım motorun yapısını anladınız mı?  

B) Adım motorun çalıĢmasını kavradınız mı? 

  

  

  

Adım motor sürücü devreleri 

A) Adım motor sürücü devrelerinin çalımasını anladınız mı? 

B) Adım motor sürücü devresi çeĢitlerini öğrendiniz mi? 

  

  

  

Adım motor sürücü devre yapımı     

A)Adım motor sürmek için gerekli olan sürücü devresini plakete 

çıkartıp montajını yapabildiniz mi? 

B) BulmuĢ olduğunuz adım motorun uçlarını doğru tespit edebildiniz 

mi? 

C) Adım motoru ULN2003 entegresi kullnarak bord üzerinde ileri geri 

çalıĢtırabildiniz mi? 

  

 

 

 

  

  

PLC ile adım motoru sürmek  

A) PLC‟de adım motoru sürebilmek için gerekli programı doğru 

yazabildiniz mi? 

B) YazmıĢ olduğunuz programı PLC‟ye yükleyerek adım motoru 

çalıĢtırabildiniz mi? 

  

 

 

 

  

 

 

DEĞERLENDĠRME 

 

Yaptığınız değerlendirme sonucunda eksikleriniz varsa öğrenme faaliyetlerini 

tekrarlayınız. 

 

Modülü tamamladınız, tebrik ederiz. Öğretmeniniz size çeĢitli ölçme araçları 

uygulayacaktır. Öğretmeninizle iletiĢime geçiniz.  

MODÜL DEĞERLENDĠRME  
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CEVAP ANAHTARLARI 

 

 

ÖĞRENME FAALĠYETĠ-1’ĠN CEVAP ANAHTARI 

 

1 A 

2 C 

3 A 

4 B 

5 B 

6 D 

7- A 

8 B 

9 D 

10 C 

 

ÖĞRENME FAALĠYETĠ-2’NĠN CEVAP ANAHTARI 

 

1 D 

2 B 

3 A 

4 C 

5 B 

 

ÖĞRENME FAALĠYETĠ-3’ÜN CEVAP ANAHTARI 

 

1 Y 

2 D 

3 D 

4 D 

5 D 

CEVAP ANAHTARLARI 
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