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ABSTRACT

After a defined usage period, some workbenches
which are used at mass production produce
objectives as defective dimensions with different
intervals. Along conveyor belt, the control of
defectives of objects which are produced at work-
benches must be done. In this study, along the
conveyor belt in order to find height and object
defectives which occur at the production stage,
photoelectric and switching sensor system has been
designed. In this system, rectangle prism objects
produced large and small sized objects controlled
and separated either from the acceptable sized
pieces. All objects are put into the plates as small
sized, large sized or acceptable sized objects
separately.

1. GIRiS

Endiistri alanindaki teknolojik gelismeler, iiriin ve
hizmetlerden talep edilen kalite standartlarin
yiikseltmistir. Uretim hiz1 ve bu hiza bagh olarak
iiretilen malzemenin standartlara uygunlugunun
kontroliiniin yapilmasi igin gereken siire¢ hizinin da
artmas1 bir gereklilik olmustur. Istenilen kaliteyi
elde ederken, maliyetleri de en aza indirebilecek ve
yeniliklere agik kontrol sistemlerin uygulamaya
konulmasi zorunlu hale gelmistir. Her parganin el
veya gozle tek tek Olgiilmesi ve ayristiriimasi
ekonomik  olmamaktadir. Dolayisiyla  birgok
malzemenin liretim ve kontrolii de elektromekanik
sistemler ile gergeklestirilmeye baslanmustir.
Bilgisayarlarin bu sistemlere entegresi, kontrollerini
daha da kolaylastirmistir [1,2,3]. Calismanin temel
amaci, seri Uretim yapan kiiciik ve orta dlgekli is
yerlerinde  kullanimi  kolay, diger kontrol
sistemlerine kiyasla daha hesapli bir otomasyon
sistemi gerceklestirilmesidir. Mevcut cihazlardan

ve sensorlerden gelen verinin bilgisayar destekli
olarak iglenmesi ile bir iiretim bandinin otomasyonu
ornegi burada gergeklestirilmistir. Tasarlanilan
sistemin  seyyar olarak kullanilabilmesi ve
gelismeye acik olmasi, kullanicinin  iiretim
ihtiyaglarina bagli olarak iiriin gelistirilmesine de
olanak tanimaktadir. Baslangigta egitim amagh
kullanilacak olan bu sistem, Elektrik-Elektronik,
Endiistri ve Makine Mihendislikleri Bolimii
elemanlarmin ortak bir ¢aligmasidir.

2. KULLANILAN SiSTEMIN TANITIMI
Sistemin genel goriintiisii Resim—1’de goriilmekte-
dir.
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Resim—1: Sistemin Genel Goriintiisii



i. XR Robot Kolu Sistemi Sekil-1’de verilmekte-
dir. Burada;
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Sekil-1: XR-3 Robot Kolu ve Kontrol Donanimi

a. Robot Donanimi: Her biri farkli koordinatlar
kontrol eden bes adet eksenden olugsmaktadir. Her
eksende bir adet DC Servo Motor bulunmaktadir
[4].

b. Kontrol Donanimi: Mikroislemci tabanli sekiz
adet eksen motorunun baglanabilecegi, sekiz adet
TTL ¢ikis, on alt1 adet TTL giris baglanti noktasi
olan ve bilgisayarla RS232 baglanti noktasi
iizerinden haberlesebilen bir kontrol {initesidir[4].

c¢. Yazihm: Robotalk adinda kendine ait bir
yazilimi mevcuttur. Komutlariyla motorlart XYZ
koordinatlarinda  istenilen  acilarda  hareket
ettirilebilme 6zelligine sahiptir [5,6].

ii. Konveyor Bant Sistemi: Uzerinde sabitlenmis
fotoelektrik ve anahtarlamali sensoérler, pnematik
olarak calisan bant tizeri durdurucular ve bant
sonunda pnematik yon degistirici bulunan dort adet
birer metreden olusan bant sistemidir (Sekil-2).

iii. Elektronik Sistem (Sekil-3): Dort adet elektro-
nik kart (Kontrol Karti, Gii¢ Kaynagi, Role Karti,

TTL Sensér Modiili), bir adet mikro kontrolor
(PIC16F84) ve mikro kontroldr yazilimindan
olusmaktadir.

3. UYGULAMA

Sistemin c¢alisma algoritmasi Sekil-4’te verilmistir.
Sistem c¢aligmaya basladiginda mikro kontrolor
durdurucular1 agik pozisyona getirerek ilk foto-
elektrik sensore parca gelmesini bekler (Sekil-5).
Parca geldikten sonra, mikro kontrolor iigiincii ve
dordiincii  anahtarlamali  sensdrlerden  aldig1
yiikseklik bilgisini (Sekil-6) hafizasinda tutar ve
birinci durdurucuyu kapatip paletin ge¢mesini
bekler. Mikro kontroldr palet gectikten sonra
durdurucuyu tekrar agar. Parca ikinci fotoelektrik
sensore geldiginde, mikro kontroloér hafizasinda
tuttugu yiikseklik bilgisini XR Robot Kolu
Sisteminin Kontrol donanimima goénderir. Gelen
bilgiye gore Robot Kolu tarafindan parcalar
“hatasiz”, “fireli” ve “hatali ancak diizeltilebilir”
olmak tizere i¢ smifa ayrilirlar. Robot kolu
parcalar1 siniflandirmay1 dikkate alarak onceden
belirlenmis degisik yerlesimli {i¢ farkli depoya tasir.
Robot kolu tarafindan parganin alinmasindan sonra
mikro kontroldr ikinci durdurucuyu kapatir ve bos
paletin bant iizerinden devam etmesine izin verir.
Sistem ayn1 dongiiyle tekrarlanir. Sistem dongiisiine
devam ederken, bu arastirmada hazirlanan yazilim
ile hangi depoya kag¢ adet malzeme tasindig1 bilgisi
de ilave edilmistir. Bu, otomasyonu gerceklesti-
recek firmanm/kurulusun stok kontrolii a¢isindan
gereklidir.
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Sekil-2: Konveyor Bant, Robot Kolu ve Sensorlerin Sematik Gosterimi
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Sekil-3: Elektronik Kontrol Sistemi Baglant1 Semast
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Sekil-4: Sistem akis diyagrami
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Sekil-5: Sistemin Calisir Durum Sematik Gosterimi
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Sekil-6: Parca Kontrolu Sematik Gosterimi

4. SONUC VE ONERILER

Tasarladigimiz ~ sistemde, parga Olgiimlerinin
elektronik sensorler kullanilarak gergeklestirilmesi
ve hatasiz, fireli ve hatali fakat diizeltilebilir
parcalarin  sayimlarinin  bilgisayar yardimiyla
yapilmasi sayesinde insan kaynakli hatalar en aza
indirilmesi miimkiin olabilmektedir. ~Uretimin
hizlandirilmast ve maliyetlerin azalmasi ile miisteri
memnuniyetinin ist seviyelere g¢ekilmesi saglana-
caktir. Par¢ca yonlendirilmesinin robot kolu ile
yapilmasi sayesinde ig giicli ve enerji tasarrufu
saglandig1 gibi, gelistirilen yazilim sayesinde ista-
tistiksel kontrol ve stok prosesi de kolaylasmak-
tadr.

Sistemde kullanilan anahtarlamali sensorler yerine
fotoelektrik sensor kullanilarak daha hassas
Olciimler yapilip kaydedilebilir. Kamera ile goriintii
isleme yontemi kullanilarak sadece yiikseklik
Olciisii degil, diger kalite kriterleri de kontrol
edilmesi olanagi oldugu gibi (Renk, sekil vb...),
resim isleme teknigi ile kalite kontrolii disinda
parca tipinin de belirlenmesi saglanabilir. Bu
sayede robot ile sadece yonlendirme degil, parga
tipine gore de igslem yaptirilabilir. Sistem sensor
verilerinin kullanilarak, ayn1 sistem de robot yerine
daha ucuz mekanik diizeneklerin de kullanilmas1 ve
sistemin otomasyonu miimkiindiir.
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