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ABSTRACT

With the developments in technology, men have been
realizing the mechanisms called robots that can do the
tasks men can do. Recently , scientists have been
working on the robot projects that can perform human
behaviours. Robots that can walk, talk and drive like
men have been developed. Also studies which aim to
improve the skills and performance of these
mechanisms have been conducted. The present study
aims to show that a musical instrument can be played
by a machine. In addition, it analyses if skills can be
transferred to a robot. With this objective, a
mechanisim that can play the Turkish traditional
musical instrument, baglama, has been realized.
Besides all these , it should be remembered that it is
impossible for a mechanical device to play music by
feeling it.

1. GIRIS

Miizik aletleri iizerinde bire bir performans gosteren
robotlarin yapim caligmalar1 1980’li yillarda baslamis
ve bu konuda giiniimiize kadar pek cok ilerleme
kaydedilmistir. Miizisyen robotlar konusunda ilk
biiyiik attlim 1984’te Tokyo Waseda Universitesi’nde
keyboard calan WABOT-2’nin hayata gecirilmesiyle
baslamistir [1].

Bundan bir yil sonra WASUBOT ve 1989°da
MUBOT isimleriyle anmilan diger miizisyen robotlar
literatire adim1  yazdirmayr  basarmistr  [1,2].
Bridgeport Universitesi bu konuda bir adim daha ileri
giderek Kurt Coble yonetiminde “Bubble Theatre of
the Arnold Bernhardt Center” da yer almak lizere
tamami miizisyen robotlardan olusan bir bando
kurmus ve “The P.A.M (Partially Artificial Musicians)
Band” olarak isimlendirmistir. Biinyesinde 12 farkli
robot miizisyen barindiran bandonun elemanlar1 ve
caldiklar1 enstrumanlar asagidaki gibidir [1].
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Bu kadar cok miizisyen robot iiretilmesine karsin,
literatirde enstruman olarak baglama iizerinde
performans gosteren herhangi bir robot calismasina
rastlanmamigtir. Bu ¢alismada, ROBOZAN (ROBOT
OZAN) ismini verdigimiz diizenek, “baglama calan
robot” olma yolunda ilerleyen tek calismadir.

2. MEKANIK TASARIM

2.1 Baglama Masasi

Baglamay1 yataklamak i¢in Sekil-1’ de goriilen masa
tasarlanmistir. Boylece hem baglamanin sabitlenmesi
saglanmis hem de baglamay1 calacak diizenegin
yerlestirilmesi i¢in bir zemin hazirlanmigtir.

Sekil-1. Baglama Masasi



2.2 Calar Mekanizma

Baglamanin sapina, Sekil-2’de goriildiigii gibi bir
calar mekanizma yerlestirilmistir. Calar mekanizma,
perdelere basacak parmak gorevini yerine getirecek 3
adet {igerli elektromiknatistan olusmus basma

diizenegi ve bu diizenegi perdeler arasinda hareket
ettirecek iic adet adim motorundan olugsmustur. Su an
icin tezeneyi hareket ettiren mekanizma sisteme
yerlestirilmemisgtir.

Sekil-2. Calar Mekanizma

Calar mekanizma sayesinde, tezene kisminda hic¢ bir
diizenek olmadan sadece tellere vurma ve cekme

anindaki sesleri kullanarak miizik pargast icra
edilmektedir.

Perdelere  basmak igin  tasarlanmig  parmak
mekanizmast Sekil-3’de goriildiigii gibi iic adet
elektromiknatish ~ palet  grubunun  bir  araya
getirilmesiyle  olusturulmustur. Notalara basma
islevini elektromiknatis tarafindan c¢ekilen palete

monte  edilmis saglamaktadir.
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Sekil-3. Elektromiknatisli parmak mekanizmasi

Her bir parmak mekanizmasindaki bobinler sirayla
baglamanin ist, orta ve alt tellerine basacak sekilde
yerlestirilmistir. Sistem toplamda 3 adet bobin grubu
icerecek sekilde tasarlandigi igin toplamda 9 adet
notaya basabilme imkani mevcuttur. Bobin grubu
sayisinin 3 olmasinin nedeni bir insan elinin baglama
tekniginde en temel hareket olan “FA-SOL-LA”
hareketini minimum 3 parmagm  kullanarak
calabilmesidir. Sistemdeki bobin grubu sayisinin

artmasi notalara konumlanma hizin1 arttirirken,
baglama sapinda kayarak ilerleme (bir notadan diger
notaya kayarak ge¢me) ya da uzun mesafede kayma
gerektiren iglevlerin icrasini giiglestirecektir.

Parmak guruplarinin rahat hareket edebilmesi icin
miller ve lineer rulmanlar kullanimistir. Sekil-2 ve
Sekil-3 ten de goriilduigii tizere biitiin parmak gruplari
ayni mil {izerinde hareket etmektedir. Dolayisiyla
herhangi bir bobin grubunun konumu diger bobin
grubunun notalara  hareketini  sinirlandiracaktir.
Hareketin iletimi kayislarla saglanmaktadir. Boylece
daha sessiz ve hizli hareket saglanmis olmaktadir.

3. SISTEMIN BLOK DiYAGRAMI
Tasarlanan sistemin genel isleyis blok diyagrami
Sekil-4’ de goriildiigii gibidir.

Denetleyici
PIC16F877

Siiriicii 3
L297 + L298

Motor 3

indicii Motor 2
L297 + L298

Siriled 1 Motor 1
L297 + L298

Bohin Siriici
Devresi

Sekil-4. Sistemin genel isleyis blok diyagrami

Blok diyagramdan da goriilecegi gibi sistemin
kontrolii PIC16F877 mikrodenetleyici ile
gerceklestirilmektedir. Denetleyici devresi olusturulan
algoritmaya bagli olarak ilgili motor siiriiciilerine ve
elektromiknatislara  sinyal  yollamakta, bdylece
programlanmis miizik parcasinin icrasi
gerceklestirilmis olmaktadir. Biitin bu kontroller
gerceklesirlirken miizigin olusmasi icin ritm tutacak
elemana ihtiya¢ vardir. Bu ihtiyag, sisteme bir sayici
ilave edilerek giderilmistir. Unutulmamahdir ki
pozisyon ve bobin kontroliiniin zamana bagimli olarak
yapilmasi bir melodi ortaya ¢ikaracaktir.

Sayicinin varlifi nota siirelerinin (1/4, 1/8’lik nota v.b.
gibi)  ayarlanmasim1  kolaylastirirken  sayicinin
frekansimn degistirilebilme olanagi da parametrik
olarak nota siirelerini etkileyeceginden ritmin
hizlanmasini veya yavaslamasini saglayacaktir.

4. TASARLANAN ELEKTRONIK DEVRELER
Sistemde  yer alan adim  motorlart  ve
elektromiknatislar1  siirmek igin siirici devreler
tasarlanmigtir. Sistemin kontrolii icin ise PIC16F877
mikrodenetleyicili bir devre olusturulmustur.

4.1 Adim Motor Siiriicii Devresi

Sistemdeki adim motorlarint siirmek icin L297 + 1.298
entegreleri ile, Sekil-5’de goriilen bipolar siiriicii devre
tasarlanmistir [3].



Sekil-5. Tasarlanan adim motoru siiriicti devresi

4.2 Elektromiknatislar: Siirme Devresi

Parmak basma hareketini saglayan elektromiknatislar
24V. DC gerilimle c¢alismaktadir. Bu elemanlar
enerjilendirmek igin Sekil-6’da goriilen transistorlii
anahtarlama devresi tasarlanmistir [3].

Sekil-6. Tasarlanan transistorlii siiriicii devresi

5. SONUC

Bu calismada baglama c¢alan bir robot tasarimi
gerceklestirilmistir. Su an icin yazilan programa bagh
olarak, sadece perdelerin bulundugu sap iizerinde
gezinme ve perdelere basma hareketi ile ses
olusturulmaktadir. Tezene hareketini saglayacak
mekanizmanin tasarimi heniiz tamamlanamamigtir.
Gergeklestirilen calisma gelistirildiginde baglama
egitiminde kullanilabilecektir. Ayrica sistemin PC ile
kontrol edilmesine yonelik calismalarimz devam
etmektedir. Gelistirilecek akilli algoritmalar ile sadece
yazilan programa bagli olarak degil olusturulacak
mantiga goére melodi iiretimi de saglanabilecektir.
Ancak, tasarlanan robotun en azindan su an icin
gercek  bir miizisyen davranist  sergilemesi
beklenmemelidir ve robot miizisyenlerin ancak
programlayicisinin duygular1 ve yetenegi
dogrultusunda bir melodi ortaya c¢ikarabilecegi
unutulmamalidir.
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