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ABSTRACT 
In this project it is discussed that automation systems 
in industrial places which is being more important 
day by day and it is aimed that students who think 
doing a new career on this systems can gain a new 
ideas about; on the other hand '', ''what is 
automation? What is the basic materials of it and its 
basic features of it?'' 
 
1. GİRİŞ 
Günümüz dünyasında iki temel sanayi üretimi 
bulunmaktadır. Bunlar, hepimizin bildiği üzere Bacalı 
Sanayi diye isimlendirdiğimiz, fabrika ve atölyelerde 
gerçekleştirilen sanayi üretimidir. Diğeri ise 
MicroChip teknolojisindeki gelişmeler ile ortaya 
çıkmış olan ve her geçen gün hızla gelişen yazılım 
dünyasından meydana gelen, Yazılım Sanayisi 
üretimleridir.  Maalesef ülkemizde yazılım sanayisi 
tam olarak evrimini tamamlayamamış olup henüz 
gelişme evresindedir. Buna karşın Bacalı Sanayi 
ülkemizde evrimini tamamlamaya oldukça 
yaklaşmıştır. Tam olarak evrimini 
tamamlayamamasının en temel problemi ise, birim 
ürün maliyetinin yüksek olması ve verimliliğinin 
düşük olmasıdır. Aslında bu problemler bizi doğrudan 
bir çözüme yönlendirmektedir. Bacalı Sanayinin 
evrimini tamamlayabilmesi için, üretim merkezlerinin 
otomasyon sistemleri ile buluşturulması gereksinimi 
ortaya çıkmakta, sonucunda da maliyetlerin 
düşürülmesi ve verimliliğin artması sağlanmaktadır.  
 
Bu bağlamda üretim merkezlerinin otomasyonunun 
gerçekleştirilmesi gerekmektedir. Bu noktada en 
önemli olan husus ise, otomasyon alanında nitelikli 
yetişmiş personel gereksinimidir. Sektör otomasyon 
alanında nitelikli personel ihtiyacını Mesleki Teknik 
Eğitim veren kurumlardan karşılamaktadır. Fakat 
Otomasyon Endüstrisinin çok hızlı gelişmesi 
sebebiyle bu eğitim kurumları nitelikli personel 
ihtiyaçlarını tam olarak karşılayamamaktadır. Bu 

sebepten dolayı, otomasyon alanında uzmanlaşmak 
isteyen teknik personel çeşitli teknik kurslara 
yönelmektedir. Bu çalışmada isteyerek otomasyon 
alanına yönlen gönüllülere bazı ipuçlarının verilmesi 
hedeflenmektedir.  
 
Günümüzde otomasyon denilince hemen hemen 
herkesin aklına PLC gelmektedir. Fakat otomasyon 
sadece bir PLC'den oluşan sistem demek değildir.  
 
Esnek bir üretim sisteminin 
gerçekleştirebileçeğiniz, sahada nelerin olup 
bittiğini bir ekrandan (PC veya HMI) takip 
edebileçeğiniz ve bu verileri kaydedebileçeğiniz, 
stoktaki ürünlerin veya kaynakların 
pllanlanmasını yapabileçeğiniz komple bir 
mekanizmadır.  
 
Bu bağlamda, otomasyon sistemlerinin yedi temel 
bileşeni bulunmaktadır. Bunlar; 
 

• ERP/MES (Enterprice Resource Planning/ 
Meaningement Enterprice System) 

• SCADA (Supervisory Control And Data 
Aquasition) 

• DCS (Distuributed Control Ssystem) 
• PLC (Programmable Logic Controller) 
• RTU (Remote Terminal Unite) 
• HMI (Human Machine İnterface) 
• Sensör ve aktüatörlerdır.  

 
Bir otomasyon sisteminde bu bileşenlerin hepsi 
bulunabildiği gibi, birkaçıda bulunabilir. Var olan 
otomasyon sistemleri incelendiğinde ise Şekil 1'de 
görüldüğü gibi çeşitli bileşenlerin guruplar 
oluşturduğu görülmektedir.  
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Şekil 1. Otomasyon sistemlerinin bileşenleri. 
 
Biz bu çalışmada bir nolu grubu bileşenlerini 
inçeleyeçeğiz. 
 
2. SCADA, PLC, RTU VE SENSÖR VE 
AKTÜATÖRLER 
SCADA : Supervisory Control And Data Aquation 
(Gözetleyici kontrol ve veri toplama) 
1980'lerden bu yana sahadan veri toplama ve sahadaki 
aktüatörleri denetlemek açaıyla kullanılan ve özünde 
"Alarm tabanlı görüntüleme ve denetleme" 
bulunduran sistemidir. SCADA sistemleri denilince 
unutulmaması gereken en önemli özelllik, 
felsefesinden dolayı saha ile sistem arasındaki veri 
alışverişinin genellikle 100 ms'nin üzerinde 
olduğudur.  Bu sebepten dolayı SCADA sistemleri, 
Real-time zaman sabitinin 100 ms'nin üzerinde olan 
Prosesler (süreçler) için kullanılmaktadır. 100 ms'nin 
altındaki proses görüntüleme ve denetleme işlemleri 
için DCS sistemleri tercih edilmelidir.  Tercihlerin 
daha iyi anlaşılması amaçıyla biraç örnek verilebilir.  
Bir fabrikadaki havalandırma motorunun arızasının 
0.5 sn sonra Kontrol Odasında bulunan SCADA client 
(istemci) ekranında gürüntülendiğini kabul edelim. 
Arıza gerçekleştikten sonra bakım ekiplerinin arıza 
noktasına varması motor arızasını gidermesi veya 
motorun yenilenmesi birkaç saat sürmektedir. Eğer 
süre zarfında her hangi bir tehlike durumunun (aşırı 
ısınma veya fazla miktarda zehirli gaz birikmesi) 
meydana gelmeyeceği öngörülmüyorsa, kurulu 
bulunan SCADA sistemi başarıyla işlevini 
gerçekleştiriyor demektir. 
 
Bir diğer örnek ise; bir kimyasal boya hazırlama 
süreci için denetleme ve görüntüleme işlevlerini 
yerine getirmesi amacıyla SCADA sisteminin 
kurulduğunu düşünelim. Kurulan SCADA sisteminin 
birkaç milisaniyelik süreç değişimlerini görüntüleme 
ve bu değişimlere müdahale edebilme yeteneği yoktur. 
Bu yüzden kurulan SCADA sistemi işlevlerini 
başarıyla yerine getiremeyecektir. Bu tip süreçler için 
SCADA ve DCS ortak çözümleri önerilebilmektedir. 
 

Örneğin 100 ms’ nin altındaki zaman sabitine sahip 
olan kimyasal süreçleri denetlemek için yerel bir DCS 
sistemi kurulabilir. Bu sistem ile üretim merkezinin 
genelini denetlemek ve görüntülemek amacıyla 
kurulmuş olan SCADA sistemi ortaklaşa çalışabilir. 
Yukarıda verilen örnek sayesinde, SCADA 
sistemlerinin kullanımı hakkında genel bir yargı 
herhalde oluşturulmuştur. 
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Şekil 2. SCADA sistemlerini temel yapısı. 
 
 
SCADA sistemlerini temel yapısı Şekil 2’de 
görülmektedir. Yandaki şekilden de görüldüğü üzere 4 
temel donanımsal bileşen bulunmaktadır. Tabiî ki bu 
yapı minimal bir SCADA sistemi kurulumu için 
geçerli olduğu unutulmamalıdır. Zira gerçekte 
bileşenlerin sayısı yüz binlerle ve grupların sayısı ise 
yüzlerle ifade edilebilmektedir. 
Basit yapımız incelendiğinde, SCADA sistem 
yazılımının kurulu olduğu sunucu, Sahadaki 
aktüatörleri denetlemek ve sensörlerden bilgi almak 
için PLC veya RTU, sahada bulunan sensörler ve 
aktüatörler ve son olarak ta saha ile PLC/RTU ve PLC 
ile sunucu arasındaki haberleşme ve denetim için 
kartlar ve kablolar bulunmaktadır. Bu haberleşme 
kablo ve kartları kurulan SCADA sisteminin 
ihtiyaçlarına göre, haberleşme ortamlarına (Radyo, 
uydu veya doğrudan yerel bağlantı gibi) bağlı olarak 
değişmektedir. Unutulmamalıdır ki sahada 
kurduğumuz sistemde cihazlar birbiriyle 
haberleşecektir. Bu sebepten, sistem bileşenleri uyum 
içinde olmalıdır ve olmak zorundadır. SCADA 
sistemleri incelendiğimizde ise birkaç ortak özellik 
önüne çarpmaktadır Bunlar ise SCADA yazılımının 
mimarisini oluşturur. Şekil 3’de de görüldüğü üzere 
SCADA yazılımları temelinde 6 bileşen oluşmaktadır. 
Bu bileşenler ve Görevleri Aşağıda sunulmuştur. 
 
SCADA işletim yazılımı 
Bu bileşen diğer 5 bileşeni denetleyen çekirdek yapıyı 
oluşturmaktadır. Yani SCADA yazılımları işletim 
(Windows; Unix gibi) üzerinde bir platform 
oluşturmaktadır. SCADA yazılım bileşenleri ise 
SCADA işletim yazılımı tarafından denetlenir. 
SCADA işletim yazılımının temel görevleri; 
1-Bileşenler arası koordinasyon; 
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2-Sistem tasarımcısı tarafından belirlene mantıksal 
işlemleri gerçekleştirmektedir. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 Tag Editör 
 
 
 
 
 

 
Şekil 3. yazılımlarının temel bileşenleri. 

 
 
Sürücü ve Etiket bağlantıları(Tag Editör) 
Bu   Bileşen SCADA sunucu ile dış dünya 
cihazları(PLC, RTU, Sensör ve Aktuatör) arasındaki 
bağlantıları sağlayabilecek olan çeşitli protokolleri 
içerir.Yani Bu bileşen Şehrin etrafındaki su 
kaynaklarını şehre bağlayan sarnıçlara benzer.Aynı 
Zamanda mantıksal denetim işlevlerini 
gerçekleştirmek amacıyla kullanılan iç bağlantı 
etiketleri de bu bileşenin görevidir. 
 
Depolama Birimi: 
Bu birim adından da anlaşılabileceği üzere SCADA 
sitemi tarafından denetlenen veya görüntülenen 
sistemle ilgili önemli bilgilerin depolama işlevlerinin 
gerçekleştiği birimdir. 
 
Raporlama Birimi: 
Raporlama birimi, sistem hakkında çeşitli bilgilerin 
istenildiğinde veya periyodik olarak yazıcıdan çıktı 
olarak alınabilmesini sağlar. Bu birimde alınacak olan 
raporların tasarımı yapılabilir. 
 
Alarm Birimi 
Sistemde meydana gelebilecek arıza veya tehlike 
durumlarının tanımlanarak belirli alarm seviyelerinde 
sistem yetkililerine bildirilmek üzere çeşitli ayarların 
gerçekleştirildiği birimdir. Alarm Durumlarının 
mantıksal ayarlamaları bu birimde 
gerçekleştirilmesine rağmen alarm sayfalarının 
görüntülenmesi için gerçekleştirilen sayfa tasarımları 
‘’Grafik Tasarım’’ Biriminde gerçekleştirilebilir. 
 
Grafik Canlandırma Birimi 
SCADA sitemlerinde amaç, uzman ve yardımcı 
personelin çeşitli grafik canlandırmalar ile sistem 
hakkında çeşitli bilgilerin aktarılmasına 
dayanmaktadır. Bu grafik canlandırmalarda, Alarm 
durumları, sistem den alına çeşitli değerler, ve sistemi 
çalışmasını ifade etmek için çeşitli canlandırmalar bu 
bölümde hazırlanmaktadır. 

RTU’nun Tanımı ve Yapısı  
Genel olarak RTU, küçük dayanıklı bilgisayar olarak 
tanımlanabilir. RTU, veri işleme ve Uzak Uç Birimi 
(UUB) ile Ana Denetim Merkezi (ADM) arasındaki 
iletişimi sağlar. SCADA sistemlerinde uzak birimlerin 
denetlenmesinde ve görüntülenmesinde kullanılır. 
RTU’ nun sahadan aldığı ve sahaya gönderdiği veriler, 
ADM’ den aldığı ve ADM’ ye gönderdiği veriler Şekil 
4’de gösterilmiştir [17]. 
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Şekil 4. RTU’nun veri organizasyonu. 
 
RTU, ADM’den aldığı veriyi, sahadaki cihazların 
anlayabileceği analog veya ayrık sinyallere 
dönüştürür. ADM tarafından denetlenmek istenen 
sahadaki cihaza gerekli emirler RTU vasıtasıyla 
iletilir.  Bununla beraber RTU, sahadaki çeşitli 
cihazlardan (algılayıcı, anahtar, röle v.b.) aldığı analog 
veya ayrık veriyi ADM’ye iletilmesi işlevini de 
gerçekleştirir. Şekil 5’de RTU’nun prensip şeması 
görülmektedir [9].  Genel olarak RTU, dokuz farklı 
kısımdan oluşmaktadır. Bu kısımlar aşağıda 
tanıtılmıştır.  
i) Yerel kullanıcı arayüzü, isteğe bağlı olarak RTU’ya 
ilave edilebilen bir birimdir. Bu modül sayesinde, 
RTU’nun yanına giden bir operatör yerel bir konsol 
sayesinde RTU da bulunan programa kolayca 
müdahale edip değiştirebilir veya anlık değerleri 
gözleyebilir.  
ii) Veri işlemcisi, dış dünyadan RTU’ya gelen verileri 
veya RTU’nun veri depolama bölgesindeki verileri 
denetim işlemcisine gönderen işlemcidir.  
iii) İletişim arayüzü, her RTU da bulunması gereken 
kısımlardan biridir. İletişim arayüzü sayesinde, 
RTU’nun ana merkez ile iletişim kurmasını sağlar. 
Bunun dışında isteğe bağlı olarak diğer alt denetleyici 
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denetim birimleri ve IED ile iletişim kurabilme 
yeteneğine sahip olabilir.  
 
  
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Şekil 5. RTU’nun prensip şeması. 

 
iv) Denetim işlemcisi, RTU’ ya yüklenen programa 
göre gerekli denetim işlemlerini gerçekleştiren 
kısımdır. Denetim işlemcisinin komut işleme hızına 
bağlı olarak RTU’ nun çalışma hızı belirlenir. Bu 
yüzden denetim işlemcisinin komut işleme hızı RTU 
seçim ölçütlerinin en önemlilerinden biridir.  
v) İlave bellek, RTU’ ya isteğe bağlı olarak ilave 
edilebilen bellektir. RTU’ nun ölçümleri veya 
hesapladığı bazı veriler isteğe bağlı olarak bu kısımda 
depolanır.  
vi) Analog giriş modülü, dış dünyadan RTU’ nun 
analog sinyalleri alabilmesi için kullanılan modüldür. 
Dış dünyadan ölçülen analog sinyaller genellikle 
kullanılan algılayıcılara bağlıdır ve 0-20mA,  0-20mV,  
+ 5V ve  +10V en çok kullanılan algılayıcı çıkış 
değerleridir.  
vii) Ayrık giriş modülü, dış dünyadan RTU’ nun ayrık 
sinyalleri alabilmesi için kullanılan modüldür. Dış 
dünyadan hızlı sayıcı, buton, anahtar, sınır anahtarı ve 
röle benzeri cihazlardan var/yok (ON/OFF) 
sinyallerini RTU’ nun alabilmesi için kullanılan 
modüllerdir.  
viii) Analog çıkış modülü, RTU’ da var olan denetim 
programının ürettiği değerlere bağlı olarak dış 
dünyada bulunan, analog değer tabanlı cihazları 
denetlemek için kullanılan modüldür. Analog çıkış 
modülünün ürettiği sinyaller genellikle kullanılan 
cihazlara bağlıdır ve 0-20mA,  0-20mV,  + 5V ve  
+10V en çok kullanılan değerleridir. 
ix) Ayrık çıkış modülü, RTU’ da var olan denetim 
programının ürettiği ON/OFF sinyallerine bağlı olarak 
dış dünyadaki röle, motor, kontaktör ve bunun gibi 
birçok cihazı denetlemek için kullandığı modüldür.  
 

Yukarıda açıklanan modüllerin dışında bazı farklı 
uygulamalarda GPS (Global Position System) modülü 
RTU’ ya entegre edilebilir. Böylece, RTU’ ya GPS 
modülünün ilave edilmesiyle sistemdeki RTU’ların 
saatleri uydu üzerinden ayarlanabilir ve sistem 
bileşenlerinin eş zamanlı çalışması sağlanabilir. RTU’ 
nun programlanması PLC’ nin programlanmasına 
oldukça benzer ve genelde Röleli Merdiven Mantığı, 
IEC 61131 ve Multitasking C programlama dilleri 
kullanılarak programlanabilir. 
Yapısal olarak iki tip RTU vardır.  
i) Modüler olmayan RTU (single board RTU): 
Modüler olmayan RTU yekparedir. Aynı gövdede 
sabit ayrık giriş ve çıkışları, analog giriş ve çıkışları 
ihtiva eder. Bu tip RTU’ ların kapasiteleri 
genişletilemez. Şekil 6’de modüler olmayan RTU 
görülmektedir [18]. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Şekil 6. Modüler olmayan RTU. 
 
ii) Modüler RTU, bir iskelet yapıya sahiptir ve bu 
yapıya ayrık giriş ve çıkışlar, analog giriş ve çıkışlar 
talebe göre ilave edilebilir. Şekil 7’de modüler RTU 
görülmektedir. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Şekil 7. Modüler RTU. 
 
Bu tip RTU yapısından dolayı, kapasiteleri 
genişletilebilir. Genelde RTU, 11 ile 47 arası entegre 
I/O birimi, 32 adete kadar entegre PID denetleyicisi ve 
4 adet entegre iletişim arayüzü ile birlikte 
üretilmektedirler. İstendiğinde bu özellikler, ilave 
modüller ile kolayca arttırılabilir. RTU birçok farklı 
endüstriyel uygulamalarda kullanılmaktadır. Tablo 
1’de RTU’ların kullanıldığı endüstriyel uygulamalar 
verilmiştir. 
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Tablo 1. RTU’ nun kullanıldığı endüstriyel 
uygulamalar. 

Endüstri Uygulama 
Su/Su Şebekesi Şehir şebekesi su dağıtımı 

Filtre denetim sistemleri 
Atık su toplama sistemleri 
Pompa istasyonları 
Su kuyusu ve depo durumlarının 
denetimi 

Elektrik 
Hizmetleri 

Alt birimlerin denetimi ve 
otomasyonu 
Ölçüm 
İletim 

Ulaşım  Raylı ulaşım sistemleri 
Hava yolu 
Trafik denetimi 
Aydınlatma denetimi 

Bina 
Otomasyonu 

Güvenlik sistemleri 
Aydınlatma 
Yangına karşı koruma sistemleri 

Endüstriyel  Fabrika  
 
RTU’ nun iletişim  ve ağ yapısı 
RTU’ ların, ADM, diğer RTU ve IED’ ler ile 
haberleşebilmesi için entegre iletişim arayüzleri 
bulunmaktadır. Bu arayüzleri, kiralık hatlar, dial-up 
modem, radyo verici sistemleri, fiber optik hatlar, 
uydu iletişim sistemlerini ve Modbus, Profibus, 
Fieldbus ve diğer birçok protokolü, haberleşme amaçlı 
olarak kullanır. RTU’ da bulunan arayüzleri, her biri 
farklı iletişim ortamlarını ve tekniklerini 
kullanabilmek için ayrı ayrı ayarlanabilir. Örneğin; bir 
numaralı arayüzleri ADM ile haberleşme amacıyla 
dial-up modem ile haberleşmeye ayarlanabilirken, iki 
numaralı arayüzleri RTU’ nun bulunduğu ortamda bir 
denetim işlemini gerçekleştiren IED ile haberleşmek 
için Modbus protokolüne ayarlanabilir [9]. RTU’ 
lardan meydana gelen bir ağ yapısında, bir RTU 
üzerinden diğer RTU’ ya kolayca erişilebilerek bu 
RTU programı yeniden yüklenebilir veya gerekli 
değişiklikler yapılabilir. Bunun yanı sıra, ana terminal 
birimi, bir RTU üzerinden diğer RTU’ ya erişerek 
gerekli görüntüleme ve denetim işlemlerini herhangi 
bir ilave ekipman olmadan gerçekleştirebilir. Şekil 
8’de RTU’ lar ile gerçekleştirilmiş bir SCADA 
uygulamasının yapısı görülmektedir. 
RTU’ lar ile gerçekleştirilen bu uygulamada RTU 6, 
RTU 1, RTU 2 ve RTU 3’ün merkez ile iletişim 
kurmasını sağlayan RTU’ dur [19]. 
 
PLC’nin Tanımı ve Yapısı  
Programlanabilir Mantık Denetleyici olarak dilimize 
çevrilen PLC, saha seviyesinde bulunan sensörlerden, 
diğer cihazlardan ve dâhili birimlerinden aldığı 
verileri önceden yüklenen mantık programı 
kapsamında değerlendirerek, aktüatörleri denetleyen 
cihazlardır.    

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Şekil 8. RTU tabanlı SCADA uygulaması. 
 
PLC’ler yerel otomasyon çözümlerinin kalbi 
niteliğinde olup, otomasyon sistemlerinin olmasa 
olmazlarındandır. Tarihsel süreci incelendiğinde, 
doğduğu günden buyana oldukça büyük aşamalar 
geçirmiştir. Günümüzde PLC’ler kişisel 
bilgisayarların sahip olduğu işlemci hazlarına erişmiş 
ve bundan dolayı, karmaşık hesaplamalar içerek PID, 
bulanık mantık (Fuzzy Logic) ve Yapay Zeka 
Algoritma’larını (YSA) kullanabilir hale gelmiştir.      
 
Genel olarak PLC’ler modüler ve kompakt yapıda 
olmak üzere iki tipte üretilmektedirler. Bu bağlamada 
hangi tip PLC’nin sistemde kullanılacağı, hedeflenen 
otomasyonun sisteminin gereksinimlerine göre 
belirlenir. Kompakt tip PLC’ler genelde küçük 
otomasyon sistemlerinde kullanılmaktadır. Modüler 
PLC’ler ise büyük çaplı otomasyon sistemlerinde veya 
küçük çaplı fakat özel işlemler gerektiren otomasyon 
sistemlerinde kullanılmaktadır.  
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Şekil 9. PLC’nin yapısı. 
 
Modüler yapıdaki PLC’ler ile yerinde otomasyon 
çözümlerini üretebilmek amacıyla, merkezde bir CPU 
ve onun etrafına dağıtılmış çeşitli akıllı I/O (Giriş-
Çıkış) ünitelerinden oluşan yapılar kullanılmaktadır. 
Bu tip yapılarda ve PLC’lerin birbirleriyle 
haberleşebilmeleri için çeşitli fark veri yolları 
kullanılmaktadır. Bu bağlamda kullanılacak olan veri 
yolları, sistemde kullanılması hedeflenen PLC, akıllı 
I/O ve sürücü sayısına bağlı olarak oluşturulacak ağ 
yapısı göz önünde bulundurularak belirlenmektedir. 
Tablo 2’de yaygın olarak kullanılan veri yolları 
bulunmaktadır. Bu veri yollarlı ile ilgili detaylı 



bilgilere internet aracılığıyla ulaşılabilir.  

Tablo 2. Yaygın olarak kullanılan veri yolları. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

SENSÖR ve AKTÜATÖRLER 
Sensörler oldukça farklı tiplerde bulunmakta olup 
otomasyon sistemlerinde gerçekleşen olayları 
denetleyici birime bildirmek amacıyla kullanılan saha 
ekipmanlarıdır. Birçok farklı tipleri ve sınıfları 
bulunmakta olup, genellikle Sıçaklık, nem, basınç, 
ağırlık, hız, mesafe, v.b. fiziksel büyüklükleri ölçmek 
amacıyla kullanılırlar. Kısaca aktüatörler için denetim 
işlemlerin sahada gerçekleştirilmesi için kullanılan 
ekipmanlardır. Kontaktör, pompa, sinyal lambası, valf 
v.b. en temek aktüatörler arasında yer almaktadırlar.  
 
3. SONUÇ 
 
Yapılan çalışmada hedef alınan amaç, otomasyon 
alanında kariyer yapmayı hedefleyen öğrencilerimize, 
bu konu hakkında genel bir bakış açısı kazandırmaktır. 
Otomasyon nedir? Bileşenleri nelerdir? Gibi temel 
sorulara cevap verilmeye çalışılmış çeşitli literatür 
taramaları gerçekleştirilmiştir. Elde edilen bilgiler bir 
özet halinde sunulmuştur.  
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