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GIRIS

Urlinlere artan talep dogrultusunda gelisen
endiistri sektoriinde bu {irlinlerin depolanip
dagitilmasimin da ekonomik, ergonomik ve
hizl1 olmasi gerekmektedir.

Bu amac¢ dogrultusunda endiistride robot
kollarin kullanim1 yayginlasmistir. Bu tez
calismasinda 1ki eklemli rijit robot kolu imal
edilmis, bir fabrika ortaminda raflara iiriin
yerlestirecek sekilde calismasi saglanmastir.

PROJENIN SAGLADIGI
AVANTAJLAR

— Monoton, sikici ve yorucu islerde verimi
ve 1irtin Kkalitesint distirmeden, hizli Dbir
sekilde, stirekli calisarak daha cok 1s
yapabilirler. Uzaktan erisim, yonetim, kontrol
edilebilme ozelliklerine sahiptirler.
—Insanlarin fiziksel ozelliklerini zorlayan
1slerde calisabilirler.

— Isyeri giivenligi, saglik, egitim, sigorta vb.
giderlerin azaltilmasiyla birlikte ucuz isgiicii
saglarlar.

TASARIM TANIMI

Imal edilmis robot kol temel olarak cembersel
hareket saglayan bir tabla, iki kol, bir tutucu
gripper, dort servo motor, bir mikro servo
motor, motorlar1  c¢alistirmaya  yarayan
potansiyometreler ve diger elektronik devre
elemanlarindan olusmaktadair.

Motorlar ihtiyaci olan giicii dogrudan elektrik
prizinden alir. Priz ile devre arasina bir adet
anahtar baglanmistir. Robot kolun devre karti
Altium Designer programindan tasarlanip
kodlanmistir.  Servo  motorlar  devreye
baglanmis olan potansiyometre {izerinden
hareket ettirilir.

Sekil 1. Robot kola ait SolidWorks
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DENEYSEL CALISMA

Adiml: Koll ve Kol2’yi hareket ettiren servo motor calisir ve kol
20 cm asag Iner.

Adim2: Gripper’a ait mini servo motor calisir ve kutu kavranur.
Adim3: Koll ve Kol2’yi hareket ettiren servo motor tekrar calisir
ve kol 20 cm yukari cikar.

Adim4: Tablanin altindaki ¢embersel hareket saglayan servo motor
calisir ve robot kol (2* m *20)/4=31.4 cm hareket eder.

Adim5: Koll ve Kol2’y1 hareket ettiren servo motorlar calisir ve
kol 15 cm asagi hareket eder.

Adim6: Kutuyu kavrayan gripper’a ait servo motor calisir ve kutu
rafa birakilir.

Farklt zamanlarda, belirtilen senaryo Ile yapilan 55 calistirma
deneyinden 53 tanesi basari Ile sonuclanmistir. Kalan 2 deneyin
basarisiz olma sebepleri deneylerin birinde giic kaynagindan, diger
bir deneyde ise servo motorlardan kaynaklanmistir. Buna gore
deneyler: (53/55)*100= %96.364 basari Ile giiven araligindadir.

Yapilan hesaplar sonucunda,;
Gii¢: 10.165W,  Enerji: 4.941x10> kW.h
24 Saatlik Elektrik Tiiketim Bedeli: 0.088 TL olarak hesaplanmistir.

SONUCLAR

Bu calismada raflara yerlestirilecek tiriinler
ozelinde bir tasarim yapilmasi1 hedeflenmistir.
Yapilan tasarim-imalat sonucunda ve bu
Imalat tizerinde yapilmis deneyler sonucunda
endiistrinin bu alaninda kullanilacak robot
kollar;

- Is giiciinii azaltabilirler.

- Zamandan tasarruf ettirebilirler.

—> Calisma riskinli azaltirlar.

-2 Kiritk ve bozuk turiin miktarint azaltarak
maliyeti distirtrler.

- Yapilan programlama ve kumandalama
islemine gore uzaktan erisim, yoOnetim,
kontrol edilebilme 6zelliklerine  sahip
olabilirler.

- Aym1 ortamda, birlikte, sorunsuz ve hizl
bir sekilde calisabilmektedirler.

IFR tarafindan sunulan 2019 Diinya Robot
Raporu’na gore endustriyel robotlarin
sektorel bazli kurulumunda %30’luk pay ile
otomotiv sektorii birinci sirada yer aliyor.
Ikinci sirada ise %25’lik pay ile elektrik-
elektronik sektorii geliyor. Uciincii sirada ise
%10’1luk pay Ile metal sektorii yer aliyor.

Yapilan bu arastirmalar incelendiginde
endiistride yer alan robotlarin yakin gelecekte
cok daha cesitli sektorlerde yer alacagi; hall
hazirda yer aldiklarn1  sektorlerde  Ise
kullannmlarinin  ¢ok daha yayginlasacagi;
monoton bir sekilde tekrarlanan, can
giivenligini riske eden, agir ve yapilmasi zor
islerde Insan giiciiniin yerini alacag1 sonuclari
cikarilmistir.

Sekil 2. Imalat1 gerceklestirilen iki eklemli
robot kol prototipi



