Mekatronik Sistemler ve Uygulamalari
(Prof.Dr.EROL UYAR)

1.Giris
Miihendislik , kuramsal olarak dogrulugu kanitlanmis kavramlarin uygulamaya
aktarilmasi hiineri olarak tanimlanabilir.
Mekatronik miihendisligi ise miihendislik ilkeleri i¢inde, makina miihendisligi,
elektrik-elektronik miithendisligi ve bilgisayar (yazilim ve Donanim) tekniklerinin
tiimlesik olarak kullanilmas1 ve uygulamasi olarak tarif edilebilir.
Mekatronik, ¢ok disiplinli ve disiplinler arasi konular1 kapsayan bir miithendislik
felsefesi ve mithendislik uygulama alani olarak ortaya ¢ikmustir.. Bu felsefe , cagdas
yasamimizda insanin konforunu, giivenligini ve saglik kosullarini iyilestirmeyi
amaclamaktadir. Mekatronik kavrami, 6zellikle tasarim ve uygulamali miithendislik
egitimini esas alarak, sanayi ve teknoloji liretiminde yeni bir olusuma yol agmustir.

(Cagimizda modern sanayi iiretiminde artik klasik miihendislik dallar1 olan makine,
elektrik, elektronik egitimlerinin tek basina yeterli olmadigi gergegi, bunlarin
temellerini igeren, fakat ayn1 zamanda kontrol, kumanda , otomasyon,yazilim ve
donanim bilgilerini de kapsayan esnek ve disiplinler aras1 bir miihendislik dalinin
ortaya ¢ikmasini gerektirmistir. Bu zorlamalar sonucu Mekatronik Miihendisligi
egitimi son 15 yildir {iniversitelerde yaygin olarak bu egitimi veren boliimlerin ve
Y .Lisans - Doktora programlariin agilmasini hizlandirmigtir

Sekil.1 Pndmatik Kumanda Devresi Sekil.2 Robot Kinematigi

Nitekim iilkemizde de bir¢ok iiniversiteler mezunlarini vermis ve bu kisilerin sanayi
tesislerindeki bagarilari, artik bu dalda yetisen miihendislerin giderek daha fazla tercih
edilmesine yol agmustir.

2.Mekatronik Miihendisligi Egitim

Yukaridaki tariflere gore mekatronik miithendisligi her seyden 6nce mekanik tasarimi
bilen ve yapabilen eleman egitimini esas almaktadir. Glinlimiizde 6zellikle makina
imalatinda teknik resim ¢izmenin yani sira , Auto-Cad, Solid Works, Uni Graphics
gibi programlarla bilgisayar ortaminda 3 boyutlu resim,kalip vs tasarimlari
gelistirerek , malzeme ve gerilim analizleri ile ger¢ege yakin simulasyonlar
yapabilmek miimkiin hale gelmistir. Mekatronik mekanik tasarimla birlikte 6lgme,
elektrik-pnomatik - hidrolik kumanda, robotik,otomasyon ve kontrol bilgilerini de
gerektirmektedir.(Sekil.1-2)

Mekanik tasarimla birlikte 6zel imalat makinalarinin hareketli kisimlarinin kinematik
analizleri de Mekatronik kapsamina girmektedir .Uretimde kullanilan degisik
robotlar, CNC tezgahlar, ambalaj makinelari, plastik ve metal enjeksiyon tezgahlari
gibi bir¢ok makinalar bunlara 6rnek olarak verilebilir.



B Bu sorunlarin ¢6ziimiinde klasik temel dinamik bilgilerinin yan1 sira Mekanizma
Teknigi, Robot Dinamigi, Diiz ve Ters Kinematik gibi 6zel konular s6z konusu
olmaktadir..

B Son olarak tasarlanan makine veya sistemin ¢aligmasini saglamak ve denetlemek i¢in

yapilacak yazilim ve donanim (Arayiiz , Seri-Paralel iletisim devreleri vs) ile gerekli
sensOr ve 0lgme donanimi 6nem tasir.

B Mekatronik miithendislerinin temel gorevi, tasarim siireci icinde miihendislik
yaraticiliginda disiplinlerarasi tlimlesmenin saglanmasidir. Bu nedenle mekatronik
miihendisinin herseyden Once bir tasarim siirecini ve gerekli uygulamalari ¢ok iyi
bilmesi , degisik disiplinlerde gereksinim duyulan bilgileri alip harmanlayabilecek
yeteneklere sahip olmasi gerekir.

B 3.Tasarim ve Uygulama Alanlari

(Cagimizda mekatronigin uygulama alanina giren bir¢ok konulardan belli baglilar
asagida belirtilmigtir:

B Tasitlarda hava yastig1 giivenlik sistemleri, ABS fren sistemleri, uzaktan kumandal

kapr kilitleri, siiriis ve seyir denetimi, motor ve gii¢ denetimi, yolcu gilivenlik sistemleri

ve tasitlardaki benzer sistemler
B NC, CNC, AC vb. tezgahlar, hizli prototip iiretim tezgahlar1 ve benzeri otomatik
iiretim tezgahlari

MR cihazlari, atroskopik cihazlar, ultrasonik problar ve benzeri diger tibbi cihazlar

Otomatik odaklamali fotograf makinalari, video kameralari, video, CD ve DVD

gostericileri, CD kayit ve benzeri kisisel kullanim amagh elektronik cihazlar

B Laser yazicilar, sabit disk kafa konumlayicilari, teyp siiriicii ve yiikleyicileri

B Kaynak robotlari, fabrika i¢i kendinden yonlenmeli araclar (AGV), Uzay
arastirmalarinda kullanilan robotlar, askeri amacgli mayin imha robotlari, bomba
tastyicilart ve benzeri gezer (mobil) robotlar

B Ucus simulatdrleri, inis sistemleri, kokpit kumanda ve cihazlar1 ve benzeri hava
tasitlar1 sistemleri

B Garaj kapist otomatik agma sistemleri, giivenlik sistemleri, iklimlendirme denetim

sistemleri ve benzeri ev ve biiro uygulamalari

Camagir makinalari, bulagik makinalari, otomatik buz makinalar1 ve benzeri ev

uygulamalari

Degisken hizli matkaplar, sayisal tork anahtarlar1 ve benzeri takimlar

Malzeme test cihazlar1 ve benzeri laboratuvar cihazlari

Barkodlu sistemler, Konveyor sistemleri ve benzeri fabrika otomasyon sistemleri

El ve otomatik kumandali hidrolik krenler ve benzeri malzeme tasima ve insaat

makinalari

Otomatik etiketleme, kalite denetiminde kamera ve benzeri kalite denetimi ve

paketleme uygulamalari

B Video oyunlar1 ve sanal gergeklik uygulamalarinda gercek girdi denetim sistemleri

Laboratuar ortaminda uygulamali olarak gergeklestirilen baz1 6rnek projeler agagida
kisaca belirtilmistir:

Fotokopi makinalari, faks makinalari, elektronik daktilolar ve benzeri biiro makinalari



I.Robotik Projeleri

Degisik nesneleri bir yerden alip bir yere tagimak i¢in tasarlanan Pick & Place (Tut
&Koy) tipi Robotlar ile bu nesneleri tanimlanan belli bir yoldan tasiyan Y&riinge (iz)
Takip Robotlari, (Sekil.3-4) ,Diizlemsel (Planar) klasifikasyon ve tibbi cerrahi robotlari
(Sekil.5) teorisi robotik dersleri ¢ercevesinde anlatilan , tasarlanip imalat1 gerceklestirilen
baz1 uygulamalardir.

Sekil.2 Tasnif Robotu Sekil.2 Yoriinge Takip Robotu

Mayin tarama,radyo aktif sahalarda operasyon gibi insanin direkt kullaniminin riskli
oldugu durumlarda, tekerlekli veya paletli olarak tasrlanan, GPS sinyalleri veya diger
algilayicilar ile uzaktan kumandali olarak yonlendirilen insansiz otonom robot tasarimlari
diger 6nemli bir uygulama sektoriinii olusturmaktadir. (Sekil.6)
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Sekil.5 Diizlemsel (Planar)Robot Sekil.6 Uzaktan Kumanda Sistemi
I1.Ozel tasarimlar

Bu projeler 6zellikle mekanik sistem modellenmesi ile biyomekanik uygulamalari ve
kumanda — kontrol sistemlerine yonelik tasarimlar1 kapsamaktadir.Bunlardan bazilar
Elektro-Hidrolik Kaldirma ve transport sistemleri, Elektronik Araba ve Engelli Arag
Tasarimlari, Bipedal Yiiriime Olgme ve Analizleri ile Akill1 Kol ve Diz Protez Tasarimlar1
(Sekil.7), olarak sayilabilir. Tiim bunlarin haricinde Sualt1 Robotlar1 (Sekil.8),, Elektro-
Pnomatik Cam Silme Robot Enkaz ve Kanal Arastirma Robotu vs. gibi bazi1 6zel amagh
ilging tasarimlar da yapilmaktadir
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Sekil.7 Protez Kol Tasarimi Sekil.8 Sualtt Robotu Tasarimi

Engel tanima ve gegme , Sinyal aktarimi, goriintii isleme mikro Islemci kontrollu ve
kumandali sistemler ile bilgisayar yazilim ve donanimlar1 gibi entegre tasarimlar
projelerin 6nemli bir kismini tegkil etmektedir. Genelde Prototip gelistirme seklinde
yapilan bu ¢alismalarin 3 temel amaci1 bulunmaktadir:

1. Ogrencilere aldiklari teorik bilgileri nasil uyguluyabileceklerini gdstermek, fiili
tasarim ve el becerilerinigelistirmek.

2. Bu giine kadar dis iilkelerden ¢ok biiyiik para ve kiymetli dovizler harcanarak ithal
edilen ve kapalt mimari (!!) nedeni ile miidaale olanaklar1 ¢ok kisitli olan laboratuar
modellerini kendi biinyemizde esnek olarak gelistirmek

3. Bu sekilde gercek tasarim ve imalat tecriibesi ile 6zgiiven kazandirmak.

Mekatronik Miihendisliginin esnek ve uygulamaya yakin, cok cepheli konular1 i¢cermesi ile
ilkemiz teknolojisinin geligmesinde 6nemli bir rol oynayacagi asikardir.Sanayi kuruluslarinin
da zamanla bu konuda yetismis miihendis ve teknik elemanlara biiyiik talebi olacagi,devletin
de bu konuda ara adam ihtiyacini karsilayacak egitim kurumlari agmaya dnem vermesi geregi
acik olarak ortadadir.



