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Abstract

Electronic control system hardware condists of a
micro controller based system with a digital and
analog input interface for connecting the sensors and
servo msior driver onlpits (o control the motors in
the mechanical system. Mechanical system of the
mobile robot cansists of a robotic arm with five ar six
axis motion capability, as well as a gripper, and a
mobile base that is assembled on four wheels with
differential system. The proportional speed controller
provides movement of mobile base. In order to sense
the objects in front of the robot ultraspnic sensor is
used A battery provides all the power that is
required for these urits. Remote control software of
the mobjle robot system operates on the personal
computer and enables users to program the robol
with dedicated progromming language called Robot
Programming Language (RPL). Besides, the suftware
in the micro controller-based system is the machine
language software that receives commands from the
computer and it contrel the drivers to provide
physical movement of the mobile robot. The hardware
and software of electromic conirol system of the
mobile robot whose specifications and structure are
explained above has been designed and realized. -

Anghtar Kelimeler; Gezgin  Robot, Elekiromik
Denctim Doramim,

1. Giriy

Ginllunizde aragharma, efitim, ticarl, endistriyel,
veya dogisik amaglar igin geegin robot sistemleri
tesarlanmakiadiv. Kara, demiz, hava ve uzay gibi
depigik ortamlarda harcket etmek iizere tasarlanmig
gezgin robot sisternleri vardm, Robot  tasarami
mekanik, elektronik, bilgisayar domamm  ve
yaznlimmm  igeren birder ok komuda wzmanhk
Hetigin gistemi, artam algilayicilan, hareket denctimi
igin ek devreler, yin bolnca ve hilgisayar program ile
operathr girisfetkss  yazlbm  ve  dopamumm
itermeldedir. Bn ¢ahigmada bir gezgin robot igin
elektronik depetim sistemi dopammumin tasanm ve
uygnlamasy yapilrmstr, Tasarlanan gezgin robotun
tekeriek fizevine bolunan gezpin taban ve bo taban

mylaalgulaymﬂmmhﬂanahﬂmimnmymlve
droeksel piriy ve mekapik gistemdeld motorlan
denetlemek  icin  servo motor sirldch  ¢ikas
sisternden meydama gelir. RS-232 madyo-modem,
robot e bilgisayar arasindaki uzaktdn iletigiot
safitar. Oransal hiz denetleyici gezgin tabamn hareket
eimesini  saplar. Robotun Gmiindeki nesuelerin
algdanmasllqmuluasonikalgdaymknllamm

hlgumyarﬁzmmﬂegalmvembmmmmlmdﬂt
(RPL) olark adlandmilir, Aynca peegin robot
tizerindeki elektronik denetim dopammm ofugturan
mikrodepetleyici temelli sistem igindeki yazilim,
bilgisayardan gelen komutlsm alan pezgin robotun
fiziksel hareketini saflayan makine dii yazshmr.

Sekﬂl.l]ygulmada'-gazgtntabanw
elektronik devreler

2. Gezgin Robot Sistemi

Tasarlanarnk gerpeklestirilen  elektronik  denetim
donemimunin - uygnlamasy hazr glarak  alinmug
profesyonel Blgekli model wmelaniFi Imilamlavak
yapimigtir. Elde edilen radyo kontralld model tagt; 4
motora ile sirily saplayah arka ve 6n diferansiye] digli
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gistemine sahip ve kotmm kontrolld motor ile dimen
kontroliinit saglayan bir elektro mekanik sistemden
olpgmakiadir. Aynca amtin hzim ve yomimit
. denetlemek igin motor hiz ve yon kontrol devreleri,
. zakian kumandayr saglamak ve birden gok aracm
yapmayl ve 3 tane servo kouirolld birimi sitrmeyi

huna3de§i$ﬂ;konn'nllﬂlgisirﬁgandemmkﬂzm

- Boyle bir elektro mekanile i temel alarak hir

4. Telsiz uzaktan kumanda igin gezgin robotun
wzakiaki ana bilgisayar ile sayisal veri iletigimini
saflayan RF Radyo MODEM devresi.

5. Gezgin robot sistemini hareket ettirmek igin
itiyag  duydufin  giich saflayan  batarya
bloklarimn  denetimi ve izlenmesi igin gig
yonetim devresi,

Yukanda siralanan komlarm her biri bagh bagina bir

inceleme, aragtirma, tasarim, uygulama ve wzmanlik

gercktiren komolardir,. Bu  yazids, komilardan

-birincisi, siiriig ve servo motoer denetim donaniminm

i

§ ey
Tmm#

msmwwmsm
Donammmm Blok Diyegramm .

3. Elektronik Denetim Donanom
Tasarlanan elektronik denefim donammn 8 adet servo
deneﬁmolam@,Sadetﬁnﬁmaldlcﬂmolmglw
Aynca gezinme motoram sitemek igin tiimlegik H-
kiprisd  deneficyici ile birlikte ¢abgarak bz
kontrolimi salamaktacir, 1 adet EIA RS-232
asenkron seri veri iletigim porty bilgisayar ile veya
platform iizerine monte ediferek, RF radyo MODEM
ilz  baberlegebilir, Miloodenetleyici, Microchip
firpasimn 14 bit RISC temelli mimariye sahip
16F877 PIC mikvodenetleyicisidiy,
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3.1 Gezinme Motorn ve Kontrol Devresi
Gezinme moatara sabit emknatsh(Permanent Magnet)
minyaiﬁrlmDCmmmdnr Motar bir digli sistemine

titmlegik devrmyle
nﬁkmdmeﬂeymminPWM@hsucnvebndemyml
¢ikes olarak atanmuy uglarindan birisi srastyla nz ve
yon demetimi saflamaktadir, synca bo timlesik
devrenin durom giisteren uglan mikvodenctieyicinin
harici kesme ucuna ve difier bir sayisal girig ise difer
durom  gOstergesi  olarak  mikrodenetlcyiciye
baptanmustr, mikrodenetleyici harici kesme aldifmda
PWM ucu yoktu sncak bir ayncal veya kapisiyla
_ boylest bir np yavanlmgir. Aym Geelliklere sahip

olmustur. Ayrica emsallerine orania gok dahs hafif ve

* 3.2 Servo Motor Kontrol Devresi

Devrede 8 adet dglit ugin bajlayic servolan devreye
beglanmaktacir, Ayrca, depigik tip ve ozellikte servo
safjanmstir, Ug ugin baplantilann bir uen isarct
alastmtmaktadir; difger iki ucn ise motor vo igindeki
denctim devrelerini cabigumak amaciyla besleme
ugtari olasak kullamlr. Baglant noktalanmn iglevierd
sabit totnlmamster. istenen eklem motora herkaugi
birinden  kontrol  edilebileceft gibki  gezinme
matommnn denetimini saglamak {izere de atanrmg bir
elektronik ya da elektro mekanik sistemn knitamiarak
iz denetimi de saflanabilirr Bu sadece bir
programlara meselesidir ve sanal hareket giriglerinin
iglev atamalan defigtiritebilir.

Servolarm ihtiyag duydnfin isaretler paralel igleme ve
swayla azaltma mantiff fle gerceklestirilmektedir, bu
sayede programn bagka igler gerceklestirilmesine
imkan saflanmaktacir, Denstim devresi ve bilgisayar
grasmda bir protokol gelistivilmis ve uygnlanmghr,
Bu protolo] uyarinca teme) fonksiyonlara hem insan
algimna hitap edecek hem de iletigimde soron
yaratmayacak komut kodlan (OP-CODE) verilmigtir.
Servolar agihigta  bilgisayar tarafindan  enerjisiz
klinabilir bu e¢sada bolupmalan  istemen ag

Bumun igin SERVO-OFF qkim bir rileyl kontrol
ederek servolann enejisind keser yada agar.

3.3 Seri Veri Iletigim Devresi ve Protokolil
Devre bilgisayar ya da modemle RS-232 standardimda
haberlesme yapmaktadir, iletisim kit deneme gmagh
miimkfin oldufunca yitksek segilmigtir modem ba iz
destek!qwh:zmmmﬁlirwbnyamslamadm
dofipbitecek sorunlar belirlenen mamtik cergevesinde
giderilebilmektedir. Devre go anda 38400 baud
hznda, eglikiz, 8-bit, 1 dor biti kellsparak mll-
modem baglantistyla dofrudan bilgisayara bafflanarak
calighraimaktadir, Gelecekte yepilmas: digimifen gol
iglemcili robot igin devrede Robat Programlama Dili
cevirici (RPL interpreter) ile galrgmast da ba bajlanh
noktasiyla miimkiinddr. Bilgisayar her kommt
ginderiginde komut iglem kodlonndan GOnce
ponderme  istefinde bulummakta ve robot
denetleyicisinden onsy beklemekdedir burmm igin, veti
den ¢nee “ACK” ASCII karakterini ghndermekie ve
onay beklemektedir yani robota ulastmlan her bir
komut ve ona ait parametre bu karakter ile haglar.
Robot denetleyici, onay verdikten sonra protokol
uyannca her biri iki byte uzvmlyffunda olan komuty
yoilar, Kommtlar bir iglem kodn ve oma ait
pammetreden  olugmaktadsr.  Anlamsz,  batah
elemater 15 farkht komut igleyebilmektedir. Fakat
ilgi tok daha

4, Yanhm

Raobot isletim sistemi “ACK”™ karakterinin daha dzce
alimp ahmmadifini bir bayrak vasasiyla denetleyip
ona giire almacak veriyl bir gbnderim jstefi ya da bir
almamzs: dosomunda ACK. diginda bir veri pelirse,
veriyi anlamssz diye niteleyip cipe atar, Zaman
apsindan Guemli olan igleri yiriten devreyi kitd
durumda birakmamak igin veriler amsmda bogiuk
bulunmahdir, Omek olarak, 1ms'lik servo darbeleri,
alman uzun veriler nedeniyle bivr miktar uzayp
servoms titresmesine neden olabilir. Bu soruna difier
bir ¢izim isc bazi kesmeleri b dnromda yetkisiz
kilmaktir. Bu yilzden de bbyle bir génderme istefi ile
calsiliyor ve ghnderme istefine karmhik devro aygun
oldnpunda ACK ile yamt verip, verinin tamamm
almaktadir. Servolar venileme darbelerine ve &zel
yenileme ambklanna iltiyag duymaktadi. Serve
sayisimn fazlalif pedeniyle bn iglem uwzun zamsan
almakiayd: ama yazahmin saflanan paralel yikieme
vesuaylasﬁremhmpmmdnraﬂepmgmmayemru
zaman saffanmgr.
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Sekil S. Milirodenetleyicideki makina dili
programm basitlegtiviimis aloy diyagram:

8, Sonug

Yukerrda Geellikleri ve yapumsagiklanan gezgin
robotun elekironik depetim sisiominjn doramnm ve
yazilom igsarlsnmmg ve pergeldesgtirilmigtiv. Gezgin
robot  sisteminin  difer kmmlan ise  elektronik
denetim sigtemi ile wynmin olarak kyllamlnugtir. Bo
¢aligma  sonncunda  geligtirmeye as;.:k, yazilm ve

tnlgimyar(PC)ilemklaﬁmlwﬂ:ma,hﬂ]ammya
yiksek seviyeli gSrev programlama ve denmetim
imiom saglamigter. Bu alanda geligtirilen pezgin
rbatlann  tasarme ve  gergeklegtirilmesinde
kul]amlabﬂeeektemelkavmmveyémenﬂerelde
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