ROBOT PROGRAMLAMA



E{?itsel robotlarda kullanilan elektromekanik
bileSenler; butonlar, anahtarlar ve konektérler
gibi baglanti bilegenleri; pil, akl, batarya gibi
EUF bilesenleri; hareket saglamak igin

ullanilan dogru akim, servo ve step motor gibi

bilegenlerdir.

Baglanti Bilesenleri

1: Butonlar: Uzerine basildiginda, robottaki veya
yazilimdaki 6nceden belirlenmis mekanik veya
elektronik bir strecin baslamasini, sonlanmasini
veya kontrollinl saglayan kontak
mekanizmalaridir.

2: Anahtarlar: Elektrikle calisan batun sistem ve
devrelerde, devreyi acip-kapatmaya yarayan
elemanlardir.

3: Konektorler ve Klemensler: Robotun
Eaplsmda kullanilan elektronik bilesenlerin
irbirine baglantisi icin kullanilan kablo baglanti

yapilaridir.
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Resim 4.1: Butonlar

(YRRRRRNY

\, A\

..

o
Resim 4.3: Konektorler




Gl Bilesenleri

1: Piller: Kimyasal enerjinin
depolanabilmesi ve elektriksel forma
donasgturulebilmesi icin kullanilan kic¢uk
hacimli temel guc kaynaklandir.

2: Akimiilatorler: Elektriksel enerjisini
kimyasal enerji olarak depolayarak,
istenildiginde bunu tekrar elektrik
enerjisi olarak geri veren, pillerden daha
glclu enerji kaynaklandir.

3: Bataryalar: Pillerin bir araya gelerek
olusturduklari pil gruplarina batarya
denir. Robotlarda, tablet ve
bilgisayarlarda yaygin olarak kullanilir.
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Resim 4.6: Bataryalar




Hareket Bilesenleri (DC, Servo ve Step Motor)
1: Dogru Akim (DC) Motorlar: Dogru akim elektrik

enerjisini dairesel mekanik enerjiye dénustiren ~ &\ X |
makinelerdir. Robotun hareketi icin kullanilan ;% s e
temel bilesenlerden biridir. Disuk maliyetli : &

robotlar Uretmek icin uygundur. $
Resim 4.7: Dogru akim (DC) motorlar

2: Servo Motorlar: Hareket kontrolil yapilabilen
(dénus yonu, mekaniksel konum, hiz veya ivme
gibi parametrelerin kontrol edilebildigi) motor
cesitleridir. Bu motorlar DC motorlardan farkli
olmak Uzere istenilen pozisyonda sabit kalacak
sekilde tasarlanmigstir. CoQunlukla O ile 180 derece
arasi acilarda calisirlar. Robot teknolojilerinde en ¢
cok kullanilan motor cesididir. Resim 4.8: Servo motorlar

3: Adim (step) Motorlar: Cok hassas konum
kontrol olanagi ve diisik devirde yuksek tork

saglayan motorlardir. Bu motorlarda donme
hareketi istenildigi kadar agiya bollinerek, agisal _&0 0
konumu adimlar halinde degistirilebilmekte, :
hassas konum ve pozisyon duzenlemeleri /NL
yapilabilmektedir. | :
Resim 4.9: Adim (Step) motorlar



