4. EGITSEL ROBOTTA
ELEKTROMEKANIK
BILESENLER

Bu boliimiin sonunda,

v Buton, anahtarlar ve konektdr bilesenlerinin gorevlerini agiklayabilecek,
v" Giig bilesenlerini listeleyebilecek,

v" Giig bilesenlerinin gorevlerini érneklendirebilecek,

v" DC motorlarin gorevlerini tanimlayabilecek,

v Servo motorlarin gérevlerini siralayabilecek,

v Adim (Step) motorlarin gorevlerini agiklayabileceksiniz.




4.1. Egitsel Robotta Elektromekanik Bilesenler

Egitsel robotlarda kullanilan mekanik bilesenler; butonlar, anahtarlar ve konektorler gibi baglant
bilesenleri; pil, akii, batarya gibi gii¢ bilesenleri; hareket saglamak i¢in kullanilan dogru akim, servo ve
adim motor gibi bilesenlerdir.

4.2. Baglanti Bilesenleri (Butonlar, Anahtarlar, Konektérler ve
Klemensler)

1. Butonlar: Uzerine basildiginda, robottaki veya yazilimdaki énceden belirlenmis mekanik veya
elektronik bir siirecin baglamasini, sonlanmasini veya kontroliinii saglayan basit kontak mekanizmala-
ridir. Butonlarin pek ¢ok cesitleri bulunmaktadir. Fakat hepsi itme veya {izerine uygulanan kuvvet kar-
sisinda tepki veren yay sisteminden olusurlar. Genellikle butonlarin tek konumu ve tek kontagi vardir.
Stop (durdurma) butonlart buna 6rnek olarak verilebilir.
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Resim 4.1: Butonlar

2. Anahtarlar: Elektrikle calisan biitiin sistem ve devrelerde, devreyi acip kapatmaya yarayan ele-
manlardir. Basmali veya gevirmeli tiplerde pek cok gesidi bulunmakradir. Ornegin robotun veya kontrol
devrelerinin agilmasi ve kapatilmas i¢in kullanilan iki yollu anahtarlarin iki konumu ve normalde ka-
pali ve acik olmak iizere iki kontag: vardir. Kalici tip anahtarlar ise bir yollu ve iki yollu yapilabilmekte-
dir. Bir yollu cesitlerinde; anahtara basilinca veya cevrilince kontak acik ise kapanir, kapali ise agilir. ki
yollu cesitlerinde; anahtara basilinca veya gevrilince, kontaklardan biri acilir, digeri kapanur.
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Resim 4.2: Anahtarlar
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3. Konektorler ve Klemensler: Robotun yapisinda kullanilan dc, servo veya adim motor gibi elekt-
romekanik ve robotik kontrol kartlari, algilayicilar, gii¢ kaynaklari ve motor siiriiciileri gibi elektronik
bilesenlerin birbirine baglanust i¢cin kullanilan kablo baglant: elemanlaridir. Her tiirlii bilesenin kab-
lolarla birbirine baglanmasi icin gelistirilmis ¢ok fazla tiir ve sayida konektdr ¢esidi bulunmakreadir.
Klemensler ise kablolarin birbirine baglanmasi icin kullanilmaktadir.
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Resim 4.3: Konektorler

4.2.1. Baglanti Bilesenlerinin (Butonlar, Anahtarlar ve Konektorler) Gorevleri

Butonlarin gorevi, tizerine basildiginda robottaki veya yazilimdaki 6nceden belirlenmis mekanik
veya elektronik bir siirecin baglamasini, sonlanmasini veya kontrol edilmesini saglamaktir. Anahtarlarin
gorevi ise elektrikle calisan biitiin sistem ve devrelerde, devreyi acip kapatmaktir. Konektorlerin gorevi
ise her tiirlii donanimin kablolarla birbirine baglanmasini saglamakur.

4.3. Gug Bilesenleri (Pil, Akiimiilator, Batarya)

1. Piller: Kimyasal enerjinin depolanabilmesi ve elektriksel forma dontistiiriilebilmesi icin kullanilan
kii¢iik hacimli temel gii¢ kaynaklaridir. Piller, bir veya daha fazla elektrokimyasal hiicre, yakit hiicreleri
veya akis hiicreleri gibi, farkli elektrokimyasal yapilardan meydana gelir. Genel olarak kullanildiktan
sonra atilan (Non-rechargeable) ve tekrar sarj edilebilen (Rechargeable) piller olarak ikiye ayrilir. Egitsel
robotlarin enerji kaynagi olarak bu pillerin her iki tiirli de oldukga yaygin olarak kullanilmaktadir.
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Resim 4.4: Piller
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2. Akiimiilatorler: Elekerik enerjisini kimyasal enerji olarak depolayip, istenildiginde bunu tekrar
elektrik enerjisi olarak geri veren pillerden daha giiclii enerji kaynaklaridir. Yiiksek gii¢ titketimi olan
robotlarin enerji ihtiyaglarini karsilamak igin kullanilmakrtadir. Piller gibi elektrokimyasal yapilardan

BT
RVr

meydana gelirler.
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Resim 4.5: Akiimiilatorler

3. Bataryalar: Paralel ya da seri baglanan birden ¢ok pil veya akiimiilatér gibi kimyasal enerjiyi
elektrik enerjisine doniistiiren tireteclerden olusturulan gii¢ kaynaklaridir. Robotlarda, genel olarak tab-
let ve taginabilir bilgisayarda yaygin olarak bataryalar kullanilmaktadir.

Li-lon 18650 Pack
3.7V 8500mAN

Resim 4.6: Bataryalar

4.3.1.Gl¢ Bilesenlerinin (Pil, Akiimulatér, Batarya) Gorevleri

Giig bilesenlerinin gorevi robotun galigmasi i¢in ihtiyag duydugu elektrik enerjisini karsilamakur. Bu
amagla gerekli voltaj ve akim degerlerinin karsilanmasi gii¢ bilesenlerinin gérevidir. Kesintisiz ve/veya
yedek enerji ihtiyaglari icin elektrik enerjisinin depolanmasi ve gerektiginde geri alinmasi (kullanilmasi)
yine gii¢ bilesenlerinin gérevidir. Hareketsiz ve sabit robotlarin elektrik ihtiyaci i¢in yukarida agiklanan
gii¢ bilesenleri yerine sehir sebekesinden adaptorle elekerik alinmasi daha uygun segenek olacakur.

4.4. Hareket Bilesenleri (Dogru Akim -DC-, Servo ve Adim Motorlar)

1. Dogru Akim (DC) Motorlar: Dogru akim elektrik enerjisini dairesel mekanik enerjiye dontistii-
ren makinelerdir. Robotun hareketi i¢in kullanilan temel bilesenlerden biridir. Diisiik maliyetli robotlar
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tiretmek icin uygundur. irgaly, firgasiz, redukeorlii, enkoderli, enkoderli ve reduktorlii gesitleri bulun-
maktadir. Fircali motor, motorun hareketli olan boliimiine elektrik akimini aktarilabilmek icin firca ve
kolektér kullanilan motor tiirtidiir. Fir¢asiz motor ise motorun hareketli olan boliimiine elektrik akimi
aktarilabilmek igin fir¢a ve kolektor yerine elektronik aksam kullanilan motor tiirtidiir. Reduktorli
motor, sanziman, disli kutusu veya disli sistemi kullanilan motor tiiriidiir. Enkoderli motor ise dénme
hareketini ardisik sayisal sinyallere cevirerek donme hizi ve donme sayisi hakkinda bilgi veren motor
turtidiir. Standart robot uygulamalari icin firgali motorlar kullanilirken, yiiksek performans isteyen
uygumalar i¢in fircasiz motorlar kullanilmaktadir. Motorun devir hizini azaltarak daha yiiksek tork
(motordan tekerlege iletilen itme -dénme momenti- kuvveti) elde etmeyi gerektiren uygulamalar icin ise
rediiktorlii bulunan motorlar tercih edilmektedir. Dénme hizi ve donme sayisini kontrol etmeyi gerek-
tiren uygulamalar icin enkoderli motorlar kullanilmaktadir.
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Resim 4.7: Dogru akim (DC) motorlar

2. Servo Motorlar: Hareket kontrolii yapilabilen (doniis yonii, mekaniksel konum, hiz veya ivme
gibi parametrelerin kontrol edilebildigi) motor gesitleridir. Bu amagla gerekli olan siiriicii ve kontrol
devresi motor icerisinde bulunmaktadir. Bu motorlar, DC motorlardan farkli olmak {izere istenilen
pozisyonda sabit kalacak sekilde tasarlanmistir. Cogunlukla 0 ile 180 derece arast acilarda caligirlar.
Robotun bilesenlerinin hareketi (kol, ayak, donen govde, bas gibi) ve bunlarin hassas pozisyon kontrolii
icin kullanilan temel bilesenlerden biri oldugu igin robot teknolojisinde en ¢ok kullanilan motor ¢esidi-
dir. Yiirtiyen robotlar i¢in yine bu tip motorlar kullanilmaktadir.

o
Resim 4.8: Servo motorlar

3. Adim (Step) Motorlar: Cok hassas konum kontrol olanag: ve diisiik devirde yiiksek tork saglayan
motorlardir. Bu motorlarda dénme hareketi istenildigi kadar agtya boliinerek, agisal konumu adimlar
halinde degistirilebilmekte, hassas konum ve pozisyon diizenlemeleri yapilabilmektedir. Adim agist mo-
torun yapisina bagli olarak 90°, 45°, 18° 7.5° 1.8° veya daha degisik acilarda olabilmektedir. Ornegin
robotun kolunun 17° dénmesini istiyorsak adim motor kullanilmalidir. Adim motor kullanarak tekerlek-
li robotlarin daha hassas ve 8lciilebilir manevralar yapabilmesi de saglanmaktadir.
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Resim 4.9: Adim (Step) motorlar

4.4.1.Hareket Bilesenlerinin (Dogru Akim -DC-, Servo ve Adim Motorlar) Gorevleri

Hareket bilesenlerinin gérevi robotun hareketi icin gerekli motor giiciinii saglamakur. Bu amagla
mekanik hareket/eylem bilesenlerinin ihtiya¢ duydugu tiirde dairesel mekanik enerji, hareket bilesenleri
tarafindan karsilanir. Bu dairesel enerji robotun hareket bigimine gore degistirilebilmektedir. Istenildi-
ginde dogrusal sekle de doniistiiriilebilmektedir. Ornegin robotun hareketi icin tekerlek kullaniliyorsa
tekerlegi dondiirmek, ayakla yiiriiyorsa ayaklari yiirtitmek bu bilesenlerin gérevidir.

4.5. Dusunelim / Arastiralim

Robot programlama dersinde kullanmak tizere bir egitsel robot yapacaginiz1 diisiinerek gerekli ola-
bilecek elektromekanik bilesenlerin segimi igin Internet'te aragtirma yapiniz. Nigin bu bilesenleri segti-
ginizi, bilesenlerin hangi 6zelliklerinin se¢ciminizde etkili oldugunu agiklayiniz.

4.6. Degerlendirme Sorulari
1. Her tiirlii elektrik ve elektronik bilesenin kablolarla birbirine baglanmasi icin gelistirilmis
kablo baglanti yapilarina ne ad verilir?
a) Buton
b) Anahtar
¢) Konektorler
d) Klemens
e) Duy

2. Asagidakilerden hangisi baglanti bilesenlerinin gérevi degildir?
a) Onceden belirlenmis bir siirecin baslamasini, sonlanmasini veya kontrol edilmesini saglamak
b) Biitiin elektrik ve elektronik sistem ve devrelerde, devreyi agip kapatmak
¢) Her tiirlii donanimin kablolarla birbirine baglanmasini saglamak
d) Her tiirlii kablonun birbirine baglanmasini saglamak

e) Robotun bilesenlerini birbirine baglamak
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3. Kimyasal enerjinin depolanabilmesi ve elektriksel forma déniistiiriilebilmesi i¢in kullani-

lan kiigiik hacimli temel gii¢ kaynaklari asagidakilerden hangisidir?
a) Fotovoltaik panel

b) Akiimiilator

¢) Batarya

d) Pil

e) Yakit hiicresi

. Elektrik enerjisini kimyasal enerji olarak depolayip, istenildiginde bunu tekrar elektrik

enerjisi olarak geri veren giiglii enerji kaynaklarina ne ad verilir?
a) Fotovoltaik panel

b) Akiimiilator

¢) Batarya

d) Pil

e) Yakit hiicresi

. Pillerin bir araya gelerek olugturduklar: pil gruplarina ne ad verilmektedir?

a) Batarya

b) Fotovoltaik panel
¢) Akiimiilator

d) Pil

e) Yakit hiicresi

6. Yiiksek gii¢ tiilketimi olan robotlarin enerji ihtiyaglarini kargilamak i¢in asagidaki sege-

neklerden hangisinin kullanilmasi daha uygundur?
a) Batarya

b) Akiimiilator

o) Fotovoltaik panel

d) Pil

e) Yakit hiicresi

. Motorun devir hizini azaltarak daha yiiksek tork elde etmeyi gerektiren uygulamalar icin

hangi motor tiirii tercih edilmelidir?
a) Fircali motor

b) Fircasiz motor

c) Servo motor

d) Enkoderli motor

e) Rediiktérlii motor
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8. Asagidakilerden hangisi hareket kontrolii yapilabilen (d6niis yonii, mekaniksel konum, hiz
veya ivme gibi parametrelerin kontrol edilebildigi) motor ¢esididir?

a) Fircasiz motor
b) Step motor

¢ Enkoderli motor
d) Servo motor

e) Rediiktdrlii motor

9. Dénme hareketini istenildigi kadar aciya bolerek, agisal konumu adimlar halinde degis-
tirebilen, hassas konum ve pozisyon diizenlemeleri yapabilen motor ¢esidi asagidakilerden
hangisidir?

a) Firgasiz motor
b) Step motor

¢ Enkoderli motor
d) Servo motor

e) Rediiktorlii motor

10. D6nme hiz1 ve ddnme sayisini kontrol etmeyi gerektiren uygulamalar i¢in hangi tiir mo-
torlar kullanilmalidir?

a) Rediiktérlii motor
b) Enkoderli motor
¢) Firgasiz motor
d) Firgali motor

e) Adim motor
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