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Bu projenin amaci 6 aksli bir robot kol tasarlanip gerceklestirilmesidir. Dizayn esnasinda

asagidakiler konular {izerinde yogunlasilmistir.

e Mekanik platformun tasarimi ve gerceklenmesi

e Motorlarin kontrolii i¢in gerekli olan dijital devrenin tasarimi ve gergeklenmesi

e Kontrol ag1 i¢in gerekli kodlarin yazilmasi

Bu projede yiiksek hareket kabiliyetine sahip oldugundan dolay1 6 aksli robot kol tasarimi
gerceklenmistir. Eklemlerde bulunan 6 servo motorun kontrolii bir mikro denetleyici

tarafindan saglanmistir.



ilk boélimde robot kollar1 genel bir perspektifte anlatilmis ve endiistrideki kullanim

alanlariyla 6rneklendirilmistir.

fkinci béliimde tasarlanmis olan robot kolunun tiim devresi ve tasarim esnasindaki

kullanilan devre elemanlar1 incelenmistir.

Ugiincii bdliimde robot kolunun kontrol edilmesini saglayan yazilim incelenmektedir.

Son bdliimde robot kolunun tasarimi ve gerceklestirilmesi esnasinda karsilasilan

problemler ve bu problemlerin ¢6ziim yollar1 anlatilmastir.



SONUC

Bu projede yiiksek hareket kabiliyeti saglanabilmesi i¢in 6 serbestlik dereceli bir robot
kol tasarlanmistir. Bu kolun hareketini saglayabilmek i¢in AVR tabanli atmegal28 mikro
denetleyicili ¢ift katli devre dizayn edildi. Robot kolun mekanik platformu SolidWorks 2004
programinda tasarlanmis ve simule edilmistir. Sonraki asamada ¢izimlere uygun bir sekilde
pleksi-glass lazer tipi CNC tezgahinda kesilmistir. C programlama dili kullanilarak yazilim
kismi gerceklestirilmistir. Bu yazilim sayesinde bilgisayar arabirimi kullanilarak robot kol
tizerindeki motorlar agisal olarak kontrol edilebilmektedir. Robot kolun biitiin tasarimi 6zgiin
ve orijinaldir.

Robot kol iizerindeki motorlarin hizit mikro denetleyici tizerindeki yazilim sayesinde
gerceklestirilmistir. Mikro denetleyici tarafindan {iiretilen PWM sinyalinin genisligi (duty
cycle) degistirilerek motorlar acisal olarak hareket ettirile bilmektedir.

Sistem toplam olarak 6 watt gii¢ tiikketmektedir. Motorlarin torkunu artirmak i¢in 2ci
ayr1 bir 6 voltluk regiilatdr kullanilmistir.

Bir sonraki adim olarak gelecekte robot kolun iizerini bazi sensorler
yerlestirebilir.(renk sensorii, basing sensorii, sicaklik sensorii gibi) Tasarimi gerceklestirilen
devre gelistirilmeye acgik bir sekilde {iretilmis ve sanayinin her tiirli uygulamalarinda
kullanilmaya hazirdir.



