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4.� EĞİTSEL�ROBOTTA�
� ELEKTROMEKANİK�

BİLEŞENLER�

Bu bölümün sonunda,
 Buton, anahtarlar ve konektör bzleşenlerznzn görevlerznz açıklayabzlecek, 
 Güç bzleşenlerznz lzsteleyebzlecek, 
 Güç bzleşenlerznzn görevlerznz örneklendzrebzlecek, 
 DC motorların görevlerznz tanımlayabzlecek, 
 Servo motorların görevlerznz sıralayabzlecek, 
 Adım (Step) motorların görevlerznz açıklayabzleceksznzz.
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3. Kkmyasal enerjknkn depolanabklmesk ve elektrkksel forma dönüştürülebklmesk kçkn kullanı-
lan küçük hackmlk temel güç kaynakları aşağıdakklerden hangkskdkr?
a) Fotovoltazk panel
b) Akümülatör
c) Batarya
d) Pzl
e) Yakıt hücresz

4. Elektrkk enerjksknk kkmyasal enerjk olarak depolayıp, kstenkldkğknde bunu tekrar elektrkk 
enerjksk olarak gerk veren güçlü enerjk kaynaklarına ne ad verklkr?
a) Fotovoltazk panel
b) Akümülatör
c) Batarya
d) Pzl
e) Yakıt hücresz

5. Pkllerkn bkr araya gelerek oluşturdukları pkl gruplarına ne ad verklmektedkr?
a) Batarya
b) Fotovoltazk panel
c) Akümülatör
d) Pzl
e) Yakıt hücresz

6. Yüksek güç tüketkmk olan robotların enerjk khtkyaçlarını karşılamak kçkn aşağıdakk seçe-
neklerden hangksknkn kullanılması daha uygundur?
a) Batarya
b) Akümülatör
c) Fotovoltazk panel
d) Pzl
e) Yakıt hücresz

7. Motorun devkr hızını azaltarak daha yüksek tork elde etmeyk gerektkren uygulamalar kçkn 
hangk motor türü terckh edklmelkdkr?
a) Fırçalı motor
b) Fırçasız motor
c) Servo motor
d) Enkoderlz motor
e) Redüktörlü motor
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8. Aşağıdakklerden hangksk hareket kontrolü yapılabklen (dönüş yönü, mekankksel konum, hız 
veya kvme gkbk parametrelerkn kontrol edklebkldkğk) motor çeşkdkdkr? 
a) Fırçasız motor
b) Step motor
c) Enkoderlz motor
d) Servo motor
e) Redüktörlü motor

9. Dönme hareketknk kstenkldkğk kadar açıya bölerek,  açısal konumu adımlar hâlknde değkş-
tkrebklen, hassas konum ve pozksyon düzenlemelerk yapabklen motor çeşkdk aşağıdakklerden 
hangkskdkr?
a) Fırçasız motor
b) Step motor
c) Enkoderlz motor
d) Servo motor
e) Redüktörlü motor

10.  Dönme hızı ve dönme sayısını kontrol etmeyk gerektkren uygulamalar kçkn hangk tür mo-
torlar kullanılmalıdır?
a) Redüktörlü motor
b) Enkoderlz motor
c) Fırçasız motor
d) Fırçalı motor
e) Adım motor

 


