Merkez icin gerekli bina, laboratuvar gibi fiziki altyap: imkanlarin mevcut olup
olmadigi. Mevcut degil ise, bu ihtiya¢larin nasil karsilanacagi ile ilgili 6ngoriilen
planlama.

2005 yilindan itibaran robot kullibiinliin biinyesinde robot ve robot teknolojileri konusunda Uretilen
yarisma amacl ve 6zel amacli robotlar mevcuttur. Ayni zamanda KUKA agilius marka enddstriyel
robot kolumuz ve 10 kullanicih robot benzetim programimiz mevcuttur. Bu robot hafif yiklerde
(maksimum 6kg) malzeme tasima, makinelerin yikleme ve bosaltimi, paletleme islerinde
kullanilmaktadir. Bu laboratuarimiz Mekatronik miihendsilligi boliimlerinin ders programlarindaki
Robotik derslerinde son iki yildir aktif olarak kullaniimaktadir. Bunun yanin sira kaynak islemide
kullanilan ikinci el Hyundai marka endistriyel robotta Universitemize bir kurum tarafindan
bagislanmistir. Bu endustriyel robot kolun kurulumuda yapilacaktir.

Sekil 5. Hyundi marka 2. El Kaynak robotu



Universitemiz biinyesinde Robot kuliibiimiiz basta olma {izere bu alanda bir ¢cok robot iretilmektedir.
Bu robotlarin bir kismi yarisma amach bir kismi amaca 6zel robotlaridir.

Sekil 6. Zararli Bécekleri Yakalayan GPS ve Giines Enerjisi ile Calisabilen Zeki Tarimsal Robot

Bu calismada organik tarimda zararl béceklerle miicadele yontemlerine alternatif zeki tarimsal mobil
robot uygulamasi gergeklestirilmistir. Robot, tus takimindan girilen taranacak alan bilgisinin disina
¢ikmadan otonom olarak calismaktadir. Calismasi esnasinda 6niine c¢ikacak engellerin etrafindan
dolasmakta ve alani tarayarak ortamda bulunan bécekleri kendisine cekerek toplamaktadir. Robot,
enerjisini glines panellerinden ve mevcut bataryasi lizerinden saglamaktadir. Uygulamada bocekleri
robota cekmek icin sekerli su ve kepek karisimi ve bu amag icin hazirlanmis feromon bécek tuzaklari
kullanilmaktadir. Taranmasi istenilen alan igerisinde ileriye ve geriye dogru taranarak bdcekleri
robotun deposunda bulunan karisima c¢ekerek yakalanmalari amaglanmaktadir. GPS (Global
PositionSystem) ile taradigi alanlari belirlenen robot deposu doldugunda uyari isiklarini yakarak
kullaniclya bilgi vermektedir. Robotun taramasi gereken alan bittiginde bitis noktasinda
beklemektedir.

Sekil 7. Yagli glires yapan robotlarimiz.

Yagh glires robotun 6ncelikle nasil hareket edecegi, buna bagh olarak fiziksel gérinimuinin nasil
olacagi, boyutlari, dis kasanin hangi malzemeden yapilacagl gibi mekanik 6zelliklerine bu asamada
karar verilmektedir. Mekanik kisim igin aliminyum, plexyglass, tahta, plastik gibi ¢esitli malzemeler
kullanilabilir. Tasarlanan robot bir giires robotu oldugu igin kullanilan malzemenin dayanikli olmasi en
onemli unsurdur. Ayni zamanda agirlik sinirlamasi da oldugu igin, cok agir bir malzeme kullanilmamasi
gerekmektedir. Mekanik aksamda o6nemli olan bir diger unsur da pargalarin birbirine nasil
tutturulacagidir. Robotun kag tekerlekli ve ka¢ motorlu olacagina karar vermek tamamen tasarimciya
bagldir. Robotlarin etrafini kapatmak igin siyah musamba malzemeden kisbet hazirlanmalidir. Robot



mutlaka bir yagl glires oyununu sergilemelidir.

Sekil 8. Metal Toplayan Robot
Metal toplayan robotun 6ncelikle nasil hareket edecegi, buna bagl olarak fiziksel gérinimiiniin nasil
olacagi, boyutlari, dis kasanin hangi malzemeden yapilacagl gibi mekanik 6zelliklerine bu asamada
karar verilmektedir. Buna bagl olarak robotun mekanik kisimlari tamamlanir. Daha sonra (zerine
yerlestirilen cisim sensorleri ile otonom kontrol icin zemin hazirlanir. Metalleri segip toplayabilmesi
icin ise robotun alt kismina elektromanyetik miknatis yerlestirilerek metaller tespit edildikten sonra
toplanma islemi gergeklestirilir.

Sekil 9. Akilli Kiire Robot

Akilli kire robotunun amaci karsisini gikacak egimi algilayarak, yergekiminin aksi yonli hareket
edebilmektir. Ornegin bir egik diizlem {zerinde, asagl yonde hareket etmesi gerekirken, otonom
karar verebilme vyetenegini kullanarak yukariya yonli vyer degistirmektedir. Bu islemi
gerceklestirirken, kiire igerisinde kendisini hareket ettiren sistem, kitle merkezini degistirerek,
kiirenin yer degistirmesini saglar. Robot; elektronik, mekanik ve yazilim birimlerinin senkronize bir
sekilde ¢alismasiyla kendisinden beklenilen davranislari sergilemektedir. Robot yuvarlak plastik bir
top igerisine yerlestirilmistir. Robot hareketini 2 adet servo motor ile sagmaktadir. Kiire igerisindeki
dengesini ise 2 adet sarhos rulman ile temin etmektedir. Motorlarin denetimi igin transistorlu H
koprisi hazirlanmistir. Robot icerisindeki 2 adet potansiyometre robotun hangi yone gittigine dair
robota bilgi temin etmektedir. Robot kiire igcerisinde uzaktan kumanda ile ¢ahstiriimakta ve 18F452
mikrodenetleyicisi ile kontrol edilmektedir.



Sekil 10. Robot Kedi
Fare gibi zararli hayvanlarin yakalanabilmesi igin bir robot kedi tasarlanmis ve gercgeklestirilmistir.

Bilindigi gibi fareler her zaman istenmeyen hayvanlar olmuslardir. insanlar ge¢misten giinimiize
onlardan kurtulmak igin gesitli yontemler gelistirmislerdir. Bu yontemlerden biri de kedilerin farelere
olan dismanhgini kullanmaktir. Gergeklestirilen robot, 6niine yerlestirilen i1siya duyarl algilayicilar ile
canliyi tespit ederek onu robotun icerisinde bulunan kutuya hapsetmektir. Robotun mekanik yapisi
fareyi yakalamaya ve onu hapsetmeye uygun bir sekilde gelistirilmistir. Ayna sistemi (periskop)
kullanilarak canlinin robot ile karsi karsiya geldiginde gbz yanilmasi ile sasirmasi saglanir. ice acilir disa
acllmaz kapak sayesinde de canlinin disariya ¢ikmasi mekanik olarak engellenmektedir. Farenin
hapsedildigi yere yiyecek konularak farenin sakinlesmesi saglanir. Robot tarafindan fare yakalanirken
fare aci ¢ektirilmez. Fareye herhangi bir fiziksel zararda verilmemektedir. Robot lizerinde 3 adet canl
algilayan ve 2 adet de cisimden yansimal algilayici mevcuttur. Cisimden yansimal algilayicilar
robotun test igin hazirlanan platformuna garpmasini 6nlemek amaciyla kullaniimistir.

KARABK NVERSTES TEkNOLOM Pk S
WEKATRONIK MHENDISLIGiBOLOMU e
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Sekil 11. Stri Robot Uygulamasi

Surd robotlar giinlimiz robotlarin evrimlesmis sekli ve gelecegin teknolojisi olarak goriilmektedir.
insanogluna tek bir robotun verecegi faydadan daha fazla fayda verecegi bir gercektir. Tek bir
robotun yapamadigl gorevleri, siiri robotlar Ustlenerek siirii olmanin verdigi avantaj ile isleri ve
gorevleri yerine getirebilmektedirler. Glinimuzde tasitlar nasil insanlarin glinllik yasantisi icin dnemli
bir yer tutuyorsa gelecekte tek bir robota bagl kalmayip siiri halindeki robotlar ile toplumlara yani
insanogluna glinlik hayatimizda saglayacagi fayda dnemli bir hale gelmesi bilim adamlari tarafindan
ongorulmektedir. Birbiri ile senkron bir sekilde haberleserek calisan bu robotlar asagidaki resimde de



gosterildigi gibi c¢alisma platformu icerisinde verilen goérevi yerine getirerek c¢alismalarini
tamamlamaktadir. Uzerlerinde bulunan IR alici ve vericiler sayesinde yiikiin agirhk durumlarini
birbirlerine bildirerek is paylasimlari da yapmaktadir.

Bomba imha araci, gelismis patlayici diizenekleri ve patlamamis mihimmatlar ile stipheli cisimlerin
kesfi ve zararsiz hale getiriimesinde kullanilabilecek, ¢ok islevli robotik kol tasiyabilen ve bir personel
tarafindan degisik arazi sartlarinda uzaktan kontrol edilebilen paletli veya tekerlekli bir sistemdir.
Gergeklestirilen uygulamada paletli ara¢ ve lizerinde fiinye birakmasi icin gerekli olan robot kol
tasarlanmis ve yapilmistir. Paletli bir arag lizerine robot kol yapilarak gerceklestirilen sistem kumanda
ile kontrol edilmektedir. Robotun uzun siire kullanimina imkan saglamak igin robot kolun mekanik
aksaminda 0©zel sistemler tasarlanmistir. Boylelikle robot kolun 6mrinin uzun olacagi
disinidlmektedir. Tasarimlar Solidworks yazihmda gergeklestirilmistir. Kontrol kisminda ise Arduino
mikrodenetleyici ve kumanda icin oyun konsolu tercih edilmistir. Ana malzeme olarak hafif ve
dayanikli olan ve aliiminyum kompozit kullanilmis olup, robot kol kisminda 6zel tasarlanmis sistemin
malzemeleri ise diger malzemeler ile mukavemeti ve uyumu iyi olan delrin plastiginden yapilmistir.

Sekil 12. Bomba imha Robotu

Bu projede hedeflenen pnématik elle kontrol saglanan sistemi PLC yardimiyla otomatik bir kontrol
saglanmasi amaclanmistir. ilk etapta pndmatik valflerin yerine elektropnématik valflerin kullaniimasi
sistemimiz elektrik kontrolli bir sisteme donlismustir.Bu sayede daha sistemli calisan robot hava
tliketimi konusunda pndmatik sistemden daha avantajli bir hal almis olur.Pnématik ile kontrol
ederken istedigimiz hareketi veremezken PLC sayesinde istedigimiz hareketi kolay bir enerjilendirme
sayesinde verebiliriz.Robotumuz 4 eksenli scara tipi robottur. Robotumuz PRPP hareket seklinde
calismaktadir. Bu robotta asil gergeklestiriimek istenen bilgisayar baglantisi ile istedigimiz hareketi
daha az hava tiiketimi ve daha hizli bir sekilde kontrolii saglamak olacaktir. Bu robotun avantajlari ise,
kolay programlama ve dulsiik maliyet, yiksek hiz, yiksek dogruluk ve arttirilmis yik kapasitesi, az
bakim gerektiren Ustln tasarim, govdesi Ustlinde pnomatik hava giris/cikis ve lojik portuyla kolay ve
pratik manipilasyon imkani sunmaktadir.
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Sekil 14. PLC Kontrolli Pnématik Uyartimli PRPP tipi
Endustriyel Robot Kol '

B LR S

Sekil 15. Animatronik Robot Kol Projesi

3D Printer teknolojilerinin tamami katmanlari Gst Uste yigma prensibi ile ¢calisir. Ancak katmanlari
nasil olusturduklari oldukga farkhlasabilmektedir. Katman yigma teknikleri glinimiizde gecerli olan
bircok farkh teknolojiden faydalanabilmektedir. Bu gelisen teknoloji bircok alanda yenilik getirmistir
bunun bir 6rnegide medikal alanda olmustur 6zet kismindada belirtildigi gibi protez kol glinimiizde
¢ok pahali bir teknolojidir 3D printerlar sayesinde bu teknoloji daha hizli ve daha ucuza iretilip bitiin
kitlelere hitap edebilmektedir. Projede kendi 3d printerlarimizdan protez kol baskisini alip motorlar
ile tahrik vererek kolun galismasini sagladik. Projede 8 adet servo motor kullaniimistir 5 tanesi
parmaklar icin 1 tanesi dirsek, 1 tanesi omuz, 1 tanesi bilek olmak Uzere, parmaklarin 5 kontroli
potansiyometre ile saglanmistir. Her bir parmak icin ve dirsek i¢in bir tane potansiyometre
kullanilmistir.Bilek ve omuz kismi i¢in ise mpu6050 6 eksen ivme ve gyrosensorl kullaniimistir. Bu
sensorler sizin anlik olarak 6 eksende konumunuzu verir ve ¢evirdiginiz yone gore digital olarak ¢ikis
verirler yazilan yazihm sayesinde gyrosensoriini déndirdigiimiizde ona paralel servo motorlarda



donlyor. Projede uno ve mega2560 olmak lzere 2 adet arduino kullanilimistir.

a) ilk Tirk sumo robotu Akrep (1996) b) Diinya birincisi robutumuz Sakin (2015)

Sekil 16. Sumo robotlarimiz
Sumo robotlari 154 cm capli kenarlari 5 cm genisliginde beyaz cizgiyle cevrili siyah metal zemin
Gizerinde yarisirlar. Robotta bulunan renk algilayici, beyaz cizgiyi gordigiinde ve Uzerinde bulunan
cisim sensorleri ile rakibini arar ve cisim sensorlerinden bilgi geldiginde rakibinin yerini tespit etmis
olur ve bu sekilde rakip robota karsi saldiri uygulamaya baslar. Sumo robot giresinde amac, rakibini
bulup pistin disina atmaya ¢alismaktir. Robotlarin agirhgi 3 kg'i gegcemez ve 20X20 cm buyukluginde
olmalidir. Robotlarin boy sinirlamasi yoktur.

13-15 Aralik 2015 tarihinde Japonya’da dizenlenen ve 14 (lkenin katiimiyla gerceklestirilen
uluslararasi sumo robot yarigmasinda, kulibimiiz tarafindan yapilan SAKIN isimli robot ile
diinyabiben iyi sumo robot olarak BIRINCILIK &diliini kazamlmistir. Sekil 16’daki fotografta ise
“SAKIN” isimli robotumuzun resmi verilmektedir.

Sekil 17. Cizgi izleyen Robotlarimiz

Cizgi izleyen robotun yol tzerindeki cizgileri algilamak icin 8 adet sensorii vardir. Beyaz renk algilayici
sensorlerinden gelen verileri mikrodenetleyicinin anlayabilecegi hale getirmek icin sinyaller



glglendirilir. Robotun motorlari LMD18200 motor siriici entegresi ile kontrol edilmektedir.
Mikrodenetleyici lzerindeki yazilim ile algilayacidan gelen durumlar degerlendirilerek motorlarin
devir yoni ve hizlari ayarlanir.

Universitemiz biinyesinde KAROTUM icin ayrilmis 6zel bir merkez binasi bulunmamaktadir. Ancak,
merkezin kurulmasiyla birlikte Universitemizin uygun olacak bir alan icerisinde calismalarina
baslayacak gerekli olan diger calismalar icin Laboratuvar ve ofis alanlari var olan binalardan tahsis
edilerek saglanacaktir gelecek zamanda kendine ait 6zerk bir binaya kavusacaktir..

Universitemize bagl Fakiilte ve Yiiksekokullarda sanatsal ve kiiltiirel calismalarin yapilabilecegi
konferans ve seminer salonlari ile bircok degisik sportif aktivitenin yapilabilecegi spor kompleksi
mevcuttur.



