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1. Giris

Bizler, endiistrinin ¢ok biiylik bir hizla gelistigi bir diinyada yasamaktayiz. Buna paralel
olarak da robotik biliminin endiistrinin her alanina girdigini gormekteyiz. Giinlimiizde
tamamen robotlarin hakim oldugu bir endiistriyel iretimin ¢ok yakin oldugu artik
bilinmektedir. Robotlar dogruluk, tekrarlanabilirlik ve hiz ac¢isindan Onemli avantajlar
getirdigi gibi ekonomik olarak da biiyiik fayda saglamaktadir. Bu sistemlerin ¢ogu sabit bir
tabana monte edilmistir, kendi kendine yer degistiremezler ve isin sisteme getirilmesi gerekir.
Yapilacak isin alanda daginik oldugu yada tasima amagl robotik sistemlerde ise gezginlik
kabiliyeti onem kazanir. Bizlerin bugiin bile basit olarak tanimlayabileceg§imiz gezgin
robotlar1 6nemli kilan sey, su an yaptiklar1 ve insanoglunun yaraticiligini kullanarak ileride

yapabilecekleri islerdir.

Bu proje ¢aligmasinda gezgin robot gévdesi lizerine bir robot kol eklenerek cesitli endiistriyel

uygulamalara uyarlanabilecek bir sistem gelistirilmeye ¢alisilmustir.
Tasarlanan robotun gergeklestirmesi istenen islevler ise agagidadir:
e RS232 baglantis1 lizerinden, operatdriin girdigi referans noktadan cismin alinmasi

e Alman cismin tagtyic1 govde lizerine yerlestirilmesi

e izinli alan icerisinde hareket edip, alan icindeki kutu icerisine cismin birakilmasi



1. Robotun Blok Semas: ve izlenen Yol

Asagida bloklar halinde Robot projesinin bilesenleri goriilmektedir. Bu kisimda daha c¢ok
gezgin robotun tasarim asamalari agiklanacaktir.

Projeye baslangi¢ anindan tamamlama anina kadar gegen siire igerisinde izlenen yontem ve

adimlar soyledir:

Problemin Tanimlanmasi

Problemin ¢6ziim yollarinin belirlenmesi

gt

En uygun ¢6ziim yolunun secilmesi

g

Secilen yola uygun mekanik elemanlarin temini

g

Secilen yola uygun elektronik elemanlarin temini

U

Mikrodenetleyici icin gerekli yazilimin olusturulmasi

—

Deney ortaminin hazirlanmasi ve denemelerin gerceklestirilmesi

-

Deney sonug¢larinin degerlendirilmesi ve iyilestirme islemi

-

Devreye son seklinin verilmesi , baski devrenin hazirlanmasi

-

Proje raporunun hazirlanmasi
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Sekil 1.1 Robotun donanim bilesenleri



Proje kapsaminda asagidaki konular incelenmistir:

e PIC16F877 mikrodenetleyicisi

e Algilayicilar

¢ DC motor kontrolii

e Servo motor kontrolii

e RS232 standardinda asenkron veri iletimi

e C programlama dili

Calismaya PIC 16F877 mikrodenetleyicisinin incelenmesiyle baglanmistir. Mikrodenetleyici
ile ilgili dokiimanlar edinilerek gerekli olan temel donanim ve yazilim saglanmistir. Assembly
dili kullanilarak gergeklestirilen kiigiik uygulamalar sayesinde =~ Mikrodenetleyicinin
yazmaglar1 ve bellek yapisina aligkanlik kazanilmistir. Daha sonra zaman tasarrufu ve baska
islemcilere uyarlanabilirlik agisindan daha avantajli olan C programlama dili tercih edilmistir.
CCS firmasmin {riinii olan PicC derleyicisi kullanilarak Assembly dili ile gerceklestirilen
uygulamalarin benzerleri tekrar edilmistir. Bdylece proje tasarimi esnasinda ortaya

cikabilecek derleyici kaynakli sorunlar 6nceden tespit edilip 6nlemleri alinmstir.

PIC 16F877 sistemin ana kontrol elemamdir. Sisteme giic verildiginde gerekli ilk
kosullandirmalarin yapilmasi, kisisel bilgisayar ile seri port iizerinden asenkron RS232
standardinda haberlesme, sensorlerden alinan bilginin islenip buna uygun olarak DC ve servo
motorlarin kontrolii bu mikrodenetleyici tarafindan yapilmaktadir. Mikrodenetleyicinin 8 adet
analog girisi bulunmaktadir .Bu analog girislerden 3 tanesine ¢izgi algilamada kullanilan
fotosensorler, 3 tanesine de cisim algilamayr saglayan Sharp GP2D12 sensorlerden
baglanmistir. Bilgisayarla haberlesme i¢in arayliz devresi olarak MAX232 entegresi

kullanilmustir.



Analog Gins
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Sekil 1.2 Sistemin devre semasi



2. Robotun Ana fslevi

Baslangigta durma halinde olan robotun 6niinde belirli referans numaralarina sahip noktalar
bulunmaktadir. Bu asamada kullanici kisisel bilgisayar vasitasiyla bu referans degerlerlerden
bir veya birkagim1 klavye tuslarina basarak belirler. Robotun iizerindeki kolun ucunda

bulunan elektromiknatis ile bu noktalardaki cisimler alinarak tastyici gévde iizerine birakilir.

Ikinci asamada robot siyah renk ile belirlenmis izinli bélge igerisinde hareket ederek cisimleri
icine birakacagi bir kutu arar, kutu saptandigi anda ise belirli bir uzakliga kadar kutuya
yaklagip tizerindeki cisimleri i¢ine birakir. Biitiin bu asamalar ayrica robot iizerindeki LCD

ekrandan takip edilebilmektedir.



Sonug¢

Bu projede, gezgin robot gdvdesi lizerine bir robot kol eklenerek cesitli endiistriyel

uygulamalara uyarlanabilecek bir sistem gelistirilmistir.

Gezgin robot projesinde asagidaki hedefler dogrultusunda calisilmis ve proje iizerinde

gerceklenmistir:

e PIC16F877 mikrodenetleyicisi kontroliinde agik ¢evrim DC motor kontrolii
e RS232 protokolii iizerinden kisisel bilgisayar ile haberlesme

e Likid kristalli ekran kullanimi

o Kizil6tesi sensorler kullanarak mesafe 6l¢timii

e Fotosensorler yardimiyla konum belirleme

Tasarlanan gezgin robot, seri port ilizerinden kisisel bilgisayar ile haberlesip, PIC16F877
mikrodenetleyicisi kontroliinde algilayicilardan alinan analog veriyi islemekte, bu veriler

dogrultusunda durumunu belirleyip bir sonraki hareketine karar vermektedir.

Bu calisma sayesinde gerek donanim gerekse yazilim 6zellikleri bakimindan cesitli zorluklar
barindiran bir sistem ger¢eklenmis, bunun sonucu olarak bir Elektronik Miihendisi’ne meslek

hayatinda ¢ok yardime1 olacak bilgi ve deneyimler kazanilmistir.



