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¥NS¥Z 

Robot kol teknolojisi birok sektºrde ihtiya duyulan ve bu ihtiyacēn giderek arttēĵē 

bir teknolojidir. G¿n¿m¿zde insanēn fiziksel g¿c¿ne duyulan ihtiya giderek azalmaktadēr. 

Bu noktada robot kolu devreye girer. Robot kol teknolojisi kullanēlarak hem verimin 

artmasē hem de hata oranēnēn en aza indirilmesi saĵlanabilir. 

 

Bitirme alēĸmamēza danēĸmanlēk yapan ve proje s¿resince bizlere b¿y¿k desteĵi 

bulunan Sayēn Do. Dr. Ahmet Demir hocamēza teĸekk¿rlerimizi sunarēz. Projemizin 

gerekleĸmesinde her t¿rl¿ olanaĵē saĵlayan Bºl¿m Baĸkanlēĵēna ve desteklerinden ºt¿r¿ 

M¿hendislik Fak¿ltesi Dekanlēĵēna teĸekk¿rlerimizi sunarēz. Eĵitim hayatēmēz boyunca 

maddi ve manevi desteklerini bizlerden esirgemeyen, bug¿nlere gelmemizde en b¿y¿k pay 

sahibi olan ailelerimize sonsuz teĸekk¿rlerimizi sunarēz. 

 

 

Emrullah OLAM 

Ķlyas KARAASLAN 
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GĶRĶķ 

Savunma ve End¿striyel sanayide yaĸanan geliĸmeler, insan g¿c¿ maliyetlerinin 

d¿ĸ¿r¿lmesi ve kalite arttērēlmasēnēn amalanmasē, insanlarē robot teknolojilerini 

kullanmaya zorunlu bērakmēĸtēr. Robotlar g¿n¿m¿z teknolojisinin en g¿l¿ elemanlarēdēr. 

Robot sistemlerin ok geniĸ kullanēm alanlarē olduĵundan dolayē tanēmlanmalarēnda bazē 

ufak ayrēntēlar ºnem kazanmēĸtēr. Robot sistemlerin en yaygēn kullanēm alanlarēndan biri 

de end¿stri sahalarēdēr. Ķngiliz Robot Birliĵi (BRA) ve Japon End¿striyel Robot Birliĵi 

(JIRA) gibi ulusal robotik birliklerinin yayēnladēĵē resmi robot tanēmlarē, oĵunlukla 

end¿striyel robotlarēn tanēmēdēr. Robot sistemlerin end¿stri alanlarēnda kullanēlmalarēyla 

ilgili olarak robot tanēmē, Amerikan Robot Enstit¿s¿ (RIA) tarafēndan ĸu ĸekilde 

yapēlmēĸtēr. "Robot, eĸitli gºrevleri yapmak maksadēyla deĵiĸik ĸekillerde programlanmēĸ 

hareketlerle; nesnelerin, gerelerin ya da ºzel d¿zeneklerin taĸēnmasē iin tasarlanmēĸ ok 

iĸlevli bir manip¿latºrd¿r (Candemir 2007, Craig 2005). 

 

Robot sistemlerin kontrollerinde ya da programlarēnda meydana gelebilecek 

yanlēĸlēklar, ilgili alt sistemlerin alēĸmasēnda b¿y¿k hatalara sebep olabilir. ¥rneĵin, robot 

kol sistemine ait pnºmatik piston tipindeki bir s¿r¿c¿ hassas kontrol edilememesinden 

dolayē, meydana gelen hata neticesinde hem evresine zarar verebilir, hem de kullanēlmaz 

duruma gelebilir. Bu nedenle, robot sistemler ierisinde kullanēlan b¿t¿n s¿r¿c¿ler ve alt 

sistemlerin en hassas biimde kontrolleri saĵlanmalēdēr. Zamanla sistemdeki mekanik 

aĸēnmalar ve s¿r¿c¿ hatalarēndan meydana gelecek aksaklēklar, robot sistemin pozisyonunu 

kontrol eden denetleyicilerle, konum hatasē sēnēr toleranslarē ierisinde tutulmalēdēr. Robot 

teknolojilerinin en pop¿ler alt sēnēflarēndan biride robot kollarēdēr. G¿n¿m¿zde hemen 

hemen her fabrikanēn ¿retim bandēnda, robot kollar insanlarēn yerini almēĸtēr ve almaya da 

devam edecektir. Ķĸte bu alēĸmalarēn ve analizlerin ēĸēĵēnda bu tez alēĸmasēnda beĸ 

eksenli robot kollarē teorik olarak incelenmiĸ kinematik ºz¿mleri hesaplanmēĸtēr. Teorik 

alēĸma grafik ara y¿z¿ destekleyen yazēlēm ortamlarēnda uygulama olarak geliĸtirilip 

teorik bilgiler uygulama ortamēnda test edilmiĸtir. Bu robot kol bu tip bir tez alēĸmasē iin 

en uygun robot kol olarak belirlenmiĸtir. Gerek hēzē gerekse hassasiyeti, uygulamalar iin 

yeterli verimi saĵlamaktadēr.  
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1.ROBOT KOLU NEDĶR? NASIL ¢ALIķIR? 

G¿n¿m¿zde, Robot Kollarē end¿striyel ¿retim tesislerinin temel taĸē haline 

gelmiĸtir. Hidrolik, pnºmatik ve elektrikli, eĸitli motor sistemleriyle ¿retilen bu sistem, 

end¿strinin birok alanēnda kullanēlmaktadēr. Bu yazēmēzda, Robot Kolu nedir? Robot 

Koluônun ¢eĸitleri Nelerdir? Robot Koluônun Uygulama Alanlarē Nelerdir? Gibi sorulara 

cevap aranmaktadēr. 

Robotik kol, programlanabilir, mekanik paralarēn b¿t¿n¿ ya da kompleks bir 

robotun bir parasē olarak nitelendirebilir. G¿n¿m¿zde robotik kollar end¿strinin 

ayrēlmaz bir parasē haline gelmiĸtir. Ķnsan g¿c¿n¿ en aza indirerek, hata payē oranēnē 

azaltēp ¿retim miktarēnē ¿st seviyelere getirerek, g¿n¿m¿z teknolojisine ºnemli derecede 

katkē saĵlamaktadēr. 

 

 

2.ROBOT KOL ¢EķĶTLERĶ 

Temel olarak beĸ farklē robot kol eĸidi vardēr. 

2.1. Scara Robot Kolu 

Dolgu uygulamalarē ve montaj uygulamalarē gibi alanlarda yaygēn olarak kullanēlēr. 

¥zellikle y¿ksek hēz ve iĸ kapasitesi ile dikkat ekmektedir. Eklem yerlerinde bulunan 

elektrik motorlarē, kolun kendi ekseni etrafēnda dºnmesini saĵlar. Aĵēz kēsmēnda ise 

pnºmatik motor bulunur. Bu motor kolun esneklik kazanmasēnē saĵlar. 

¥rnek ķekil ; 

 

   ķekil 1: Scara Robot Kolu 
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2.2. Kartezyen Robot Kolu 

X ,Y, Z eksenlerinde doĵrusal olarak hareket eder. Tutma ve taĸēma yeteneĵine 

sahiptir. Sēnērlanan alanda, belirli noktalara ulaĸmasē ok basittir fakat bir o kadar da 

kēsētlē hareket eder. Mekanik yºnden g¿l¿ olduĵu iin aĵēr y¿kl¿ ve b¿y¿k boyutlu 

cisimleri taĸēmak iin ideal robot kollarē arasēndadēr. 

¥rnek ķekil: 

 

 

ķekil 2: Kartezyen Robot Kolu 
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2.3. Silindirik Robot Kolu  

Silindirik robot kollarē, y¿ksek dºn¿ĸ kabiliyetleri sayesinde kartezyen robot 

koluna gºre hareket etme kapasitesi daha y¿ksektir. Silindirik alēĸma alanē ierisinde tut 

ve taĸē gºrevini yerine getirir. Koordinat sistemleri silindirik olmadēĵēndan dolayē esnek 

bir kullanēma sahip deĵildir. Hidrolik, pnºmatik ve elektrik motorlu eĸitleri 

bulunmaktadēr. 

¥rnek ķekil: 

 

          ķekil 3: Silindirik Robot Kolu 
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2.4. K¿resel Robot Kolu 

Polar koordinatlē robot kolu olarak da adlandērēlēr. K¿resel alēĸma ĸekline sahip 

olduĵu iin programlanabilmesi zordur. K¿resel robotlarēn hareket alanē kollarēnēn 

b¿y¿kl¿ĵ¿ ile kēsētlanēr. Bu nedenle hareket alanēnē b¿y¿tmek iin daha b¿y¿k kollar 

kullanēlēr. Pres dºk¿m, kaynak, eĵme, b¿kme ve yapēĸtērma gibi iĸlemlerde kullanēlēr. 

¥rnek ķekil: 

 

    ķekil 4: K¿resel Robot Kolu 
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2.5. Eklemli Robot Kolu 

En az ¿ dºner eklemi olan robot koludur. Bu tip robotlar gaz kaynaĵē, ark kaynaĵē, 

p¿sk¿rme makineleri gibi sektºrlerde yaygēn olarak kullanēlēr. Robotun hareket 

serbestliĵi eklem sayēsēyla doĵru orantēlēdēr. Her eklem ayrē servo motora baĵlēdēr. 

Hareket alanlarē yazēlan programa gºre deĵiĸiklik gºsterir. 

¥rnek ķekil: 

 

     ķekil 5: Eklemli Robot Kolu 
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3.ROBOT KOLôUN KULLANIM ALANLARI 

 

1. Ark Kaynaĵē 

2. Nokta Kaynaĵē 

3. Malzeme Taĸēma 

4. Otomasyonlu Makine Desteĵi 

5. Boyama 

6. Toplama, Paketleme 

7.  Montaj 

8.  Mekanik Kesme, Rodaj, ¢apak Alma, Cilalama 

9.  Tutkallama, Yapēĸtērma, Contalama ve P¿sk¿rtme 

 

gibi birok alanda robot kollarē sanayi hayatēnē kolaylaĸtērmaktadēr. 
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4.KONVEY¥R BANT 

B¿y¿k kapasitede yēĵma malzemenin s¿rekli olarak uzun mesafelere yatay veya az 

meyille iletimi sºz konusu olduĵu zaman, genellikle bantlē konveyºrler en uygun ºz¿m 

olmaktadēr. Bu tip konveyºrlerle kuru veya ēslak her t¿rl¿ malzeme taĸēyabilmektedirler. 

Bantlē konveyºrler g¿n¿m¿zde ºzellikle maden cevherleri, kºm¿r, kum ve tahēl gibi 

yēĵma malzemelerin iletiminde baĸarēlē bir uygulama alanē bulmuĸtur. Ķletilecek malzeme 

bir veya birka tambur tarafēndan hareket ettirilen bant tarafēndan taĸēnēr. 

 

Bantlē konveyºr¿n malzeme naklindeki saĵladēĵē avantajlarē ĸu ºrnekle 

aēklayabiliriz: M.¥. 2 800 yēllarēnda inĸa edilen Gize Piramidinin inĸaatēnda yaklaĸēk 

olarak 100 000 iĸi 30 yēl alēĸmēĸtēr. Bu piramidin hacmi kadar toprak (2 600 000 m3 ) 

bug¿n 3 m geniĸliĵinde bir bantlē konveyºrle 130 saatte (20,000 t/h) taĸēnabilirdi. Bantlē 

konveyºrlerin baĸlēca kullanēm alanlarē:  

 

1. Maden ocaklarē  

2. Cevher hazērlama tesisleri 

3. Dºk¿mhanelerde kum hazērlama tesisleri  

4. Termik santraller  

5. Liman y¿kleme ve boĸaltma tesisleri  

6. B¿y¿k inĸaat ĸantiyeleri 

7. Hafriyat ve beton hazērlama tesislerinde 

8. Kimya, kaĵēt, imento ve ĸeker sanayinde  

9. Tahēl silolarēnda 
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4.1.BANTLI KONVEY¥RLERĶN ELEMANLARI 

Bir bantlē konveyºr¿n ana elamanlarē genel olarak ĸunlardēr;  

1. Malzemeyi nakleden bant  

2. Taĸēyēcē ve dºn¿ĸ makaralarē 

3. Baĸ, kuyruk, gergi ve saptērma tamburlarē  

4. Tahrik d¿zeni  

5. Gergi d¿zeni 

6. ķasi  

7. Y¿kleme d¿zeni 

8. Boĸaltma d¿zeni 

9. Bant temizleme d¿zeni  

10. Diĵer tehizat 
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4.2.BANTLI KONVEY¥RLERĶN Y¦KLEME SĶSTEMLERĶ 

Bir bantlē konveyºr¿n iyi bir ĸekilde alēĸabilmesi iin, aĸaĵēdaki iki ĸartēn 

gerekleĸmesi ĸarttēr:  

1. Bantlē konveyºr iyi bir ĸekilde y¿klenmelidir.  

2. Bantlē konveyºr iyi bir ĸekilde boĸaltēlmalēdēr. 

Bantlē konveyºr konstr¿ksiyonu bu iki hususa en b¿y¿k dikkati vermelidir. Bantlē 

konveyºrlere malzeme genellikle bir oluk vasētasē ile verilir. Oluk malzemenin etrafa 

yayēlmasēnē ve dºk¿lmesini ºnleyerek, muntazam bir ĸekilde banda verilmesini saĵlar. 

Malzemenin banda y¿klemesinde bilhassa ¿ noktaya dikkat edilmelidir: 

1. Bant d¿zg¿n bir ĸekilde ve bant eksenine gºre simetrik olarak y¿klenmelidir. 

2. Banda gelen darbe ve aĸēnma tesirleri asgariye indirilmelidir.  

3. Malzemenin bant yºn¿ndeki hēzē, bant hēzēna eĸit olmalēdēr. 

Bant d¿zg¿n bir ĸekilde y¿klenmez ise, bandēn kapasitesinden tam olarak 

faydalanēlamaz ve bant kenarēndan malzemenin dºk¿lmesi ihtimali artar. Bu durum 

ºzellikle y¿klemenin bant eksenine dik doĵrultuda olmasē halinde gºr¿l¿r. Bandēn en ok 

tahribe uĵradēĵē yer y¿kleme bºlgesidir. Zira ne gibi tedbir alēnērsa alēnsēn, y¿klenme 

bºlgesinde malzeme banda daima y¿ksekten dºk¿l¿r ve bu dºk¿lmenin banda dik tesiri 

banda darbe ĸeklindeki bir zorlama yapar. Dºk¿lme hēzēnēn banda paralel bileĸeni ise, 

bandēn aĸēnmasēna sebep olur. Aĸēnma tesirini azaltmak iin, malzeme bandēn hareket 

yºn¿ne dºk¿lmelidir. Malzeme hēzē aynē deĵilse, y¿kleme noktasēnda hēz farkē y¿z¿nden 

bir malzeme t¿rb¿lansē oluĸur. 
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4.3.KONVEY¥R BANDININ ¥ZELLĶKLERĶ VE SE¢ĶMĶ 

Dºkme ve para malzemeleri bir bant ¿zerinden bir yerden diĵer bir yere ileten 

s¿rekli Bantlē konveyºrler, end¿strinin hemen hemen t¿m kollarēnda geniĸ bir uygulama 

alanē vardēr. Taĸēnan malzemeler kuru veya ēslak olabilir, p¿lverize hububatta olduĵu gibi 

tane veya kºm¿rde olduĵu gibi para halinde olabilir. ¢alēĸma sēcaklēĵē normal bantlē 

konveyºrlerde 100 - 150 ÁC, ºzel sentetik bantlē konveyºrlerde 150 ÁC kadardēr. Ķĸte bu 

eĸitlilik konveyºr sistemlerinde deĵiĸik yapēda bantlarēn geliĸtirilmesini ve 

kullanēlmasēnē gerektirmiĸtir. Konveyºr bandē, malzemenin nakledilmesine ilaveten 

hareket iin gerekli olan ekme kuvvetine, malzemenin mekanik ve korozif aĸēndērma 

tesirine, rutubete ve sēcaklēĵa dayanēklē olmalēdēr. Konveyºr bandē ayrēca malzemenin 

y¿klenme bºlgesinde darbe tesirine, rulolara yaslanmasēndan ve kasnaklara 

sarēlmasēndan ºt¿r¿ eĵilmeye ve santrif¿j kuvvete de maruzdur. Orta kēsmēnda 

mukavemeti temin eden pamuk veya naylon vb sentetik malzemeden yapēlmēĸ birka 

tabakalē bir dokuma bulunan lastik bantlar, yukarēdaki ĸartlarē en iyi ĸekilde 

saĵladēklarēndan dolayē geniĸ bir uygulama alanē bulmuĸlardēr. Arēzasēz bir alēĸma iin 

bir konveyºr bandēnēn aĸaĵēdaki ºzelliklere sahip olmasē istenir:  

1. Az nem ekme  

2. Y¿ksek mukavemet  

3. D¿ĸ¿k ºzg¿l aĵērlēk  

4. Az uzama  

5. Tamburlara sarēlma ve oluklaĸmadan dolayē hasēl olan eĵilme tesirlerine 

mukavemet  

6. Eĵrilik deĵiĸmelerinden hasēl olan alternatif gerilmelere mukavemet  

7. Malzemenin aĸēndērēcē tesirlerine mukavemet ve uzun ºm¿r  

8. Darbeye y¿ksek dayanēm  

9. D¿ĸ¿k aĵērlēkta ve uzamada, enine ve boyuna y¿ksek elastisite 

10. Kimyasal bileĸenlerden etkilenmeme. 
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4.4.KONVEY¥R BANT ¢EķĶTLERĶ 

Konveyºrlerde kullanēlan bantlar karkas yapēlarēna gºre iki genel gruba ayrēlmēĸtēr. 

Bunlar dokuma ºrg¿l¿ bantlar ve elik kortlu bantlardēr. TS547 Konveyºr Kayēĸlarē 

Standardēôndan kullanēlan malzemelerle ilgili ºzellikler bulunabilir. Karkas pamuk veya 

sentetik malzemeden dokunmuĸ olabileceĵi gibi iplik kortlu, elik kortlu veya elik sac 

olabilir. G¿n¿m¿zde konveyºr bantlarēnda kapron, naylon, lavsan ve diĵer sentetik 

elyaflar y¿ksek dayanēmlarē nedeniyle kullanēlērlar. Karkaslarda kullanēlan eĸitli 

malzemelerin ºzellikleri Tablo 1ô de verilmiĸtir. Sentetik ipliklerin ekme mukavemeti 

y¿ksek olmasēna raĵmen, uzamalarēnēn fazla oluĸu yalnēz baĸlarēna kullanēlmalarēna 

engel teĸkil eder. Bu bakēmdan polyester dēĸēndaki sentetik malzemeler genellikle 

pamukla birlikte kullanēlēr. Pamuk - rayon, pamuk - naylon kombinezonlarē genelde 

kullanēlēr. 

 

Tablo 1: Malzemelerin ¥zellikleri  

 

Bant yapēmēnda yaygēn olarak kullanēlan dokuma malzemeleri aĸaĵēda verilmiĸtir.  

a) Doĵal pamuk: Uzun zamandēr bant imalinde kullanēlmaktadēr. Islandēĵēnda 

dayanēmēnēn artmasē, y¿ksek nem ekmesi, ancak d¿ĸ¿k boyutsal stabilitesi ve k¿ften 

etkilenmesi ºzellikleri arasēndadēr.  

b) Rayon: Pamuktan bir miktar daha dayanēklēdēr fakat ēslanmasēyla ekme dayanēmē 

d¿ĸer. Kimyasal dayanēmē pamuk ile aynēdēr. Y¿ksek nem ekmesi, ancak d¿ĸ¿k 

boyutsal stabilitesi ve k¿ften etkilenmesi ºzellikleri arasēndadēr. Artēk g¿n¿m¿z 

konveyºr bantē imalatēnda kullanēlmaz.  
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c) Cam y¿n¿: Rayona gºre olduka dayanēklēdēr. D¿ĸ¿k uzamasē, y¿ksek sēcaklēĵa maruz 

yerlerde kullanēlabilmesi bant imalinde sēnērlē kullanēmēna neden olmuĸtur.  

d) Naylon-Polyamid: Y¿ksek dayanēm, y¿ksek uzama, aĸēnmaya, yorulmaya ve darbeye 

dayanēmē ºzellikleri arasēndadēr. Aĵērlēĵēnēn % 10 kadar nemi absorbe edebilir. Buna 

karĸēn d¿ĸ¿k boyutsal stabilite ve k¿fe karĸē y¿ksek dayanēm sergiler. G¿n¿m¿z  

bantlarēnda % 20 oranēnda kullanēlmaktadēr. 

e) Polyester: Y¿ksek dayanēm, aĸēnmaya ve yorulmaya dayanēm sergiler. Olduka d¿ĸ¿k 

nem ekme ancak y¿ksek boyutsal stabilitesi vardēr. K¿ften etkilenmez. 1960lar dan 

itibaren bant dokumasē olarak tercih edilir. Bug¿n polyester % 75 oranēnda bant imalinde 

kullanēlēr.  

f) ¢elik: Y¿ksek dayanēm ve d¿ĸ¿k uzamanēn istendiĵi yerlerde kullanēlēr. ¢ok az oranda 

kullanēlmaktadēr. Yerini elik kortlu karkasa bērakmēĸtēr.  

g) KevlarAramid: ¢elikten iki kat dayanēklē ve elik ile polyester arasē uzama 

karakteristiĵi sergiler. ¢elikten daha hafiftir ve paslanmaz. 
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4.5.KONVEY¥R BANT TASARIM PAR¢ALARI  

 

 

 

 

ķekil 6, 7, 8, 9, 10, 11, 12: (Konveyºr bant tasarēmēnda 3D printer da ēktēlarē alēnan, 

Solidworks de tasarlanan paralar) 
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ķekil 13: Konveyºr Bant 
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5. PROJEDE KULLANILAN MALZEMELER HAKKINDA TEMEL 

BĶLGĶLER 

 

5.1. Arduino  

Arduino bir G/¢ kartē ve Processing/Wiring dilinin bir uygulamasēnē ieren 

geliĸtirme ortamēndan oluĸan bir fiziksel programlama platformudur. Arduino kartlarēnēn 

donanēmēnda bir adet Atmel AVR mikrodenetleyici (ATmega328, ATmega2560, 

ATmega32u4 gibi) ve programlama ve diĵer devrelere baĵlantē iin gerekli yan 

elemanlar bulunur. Her Arduino kartēnda en azēndan bir 5 voltluk reg¿leentegresi ve bir 

16MHz kristal osilator (bazēlarēnda seramik rezonatºr) vardēr. Arduino kartlarēnda 

programlama iin harici bir programlayēcēya ihtiya duyulmaz, ¿nk¿ karttaki 

mikrodenetleyiciye ºnceden bir bootloader programē yazēlēdēr. 

 

5.1.1 Arduino Mega 2560 

Atmega2560 (datasheet) tabanlē bir Arduino kartēdēr. 54 dijital I/O pini vardēr. 

Bunlarēn 14 tanesi PWM ēkēĸē olarak kullanēlabilir. 16 analog giriĸi, 4 UART (serial 

port), 16 MHz kristal osilatºr¿, USB baĵlantēsē, adaptºr giriĸi, ICSP ēkēĸē ve bir reset 

butonu vardēr.  ArduinoDuemilanove ve Diecimila iin tasarlanmēĸ t¿m 

eklentilere(shield) uyumludur. 

Arduino Mega 2560 ArduinoMegaônēn yerini alan geliĸmiĸ versiyonudur. 

 

ķekil 14: Arduino Mega 2560 

 

http://www.atmel.com/dyn/resources/prod_documents/doc2549.PDF
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5.1.2 Arduino Mega 2560 ¥zellikleri 

Mikrodenetleyici  ATmega2560 

¢alēĸma Gerilimi 5V 

Besleme Voltajē 

(¥nerilen) 

7-12V 

Besleme Voltajē (Limit) 6-20V 

Dijital I/O Pinleri  
54 (14¿ PWM ēkēĸē) 

Analog Giriĸ Pinleri 16 

I/O Pinlerinin Akēmē 
40 mA 

3.3V Pini Akēmē 50 mA 

Flash Bellek 256 KB (8kBôēnē 

bootloader kullanēyor) 

SRAM 8 KB 

EEPROM 
4 KB 

Clock Frekansē 
16 MHz 

        Tablo 2: Arduino Mega 2560 ¥zellikleri 

 

5.1.3 Arduino Mega 2560 G¿ ¥zellikleri 

Arduino Mega 2560 USB óden ve harici bir adaptºr veya batarya ile beslenebilir. 

G¿ kaynaĵē otomatik olarak seilir. 

Kart 6-20V arasēnda bir harici kaynaktan beslenebilir. Eĵer 7Vun aĸaĵēsēnda 

besleme kullanēlērsa 5V ēkēĸ pini 5V veremez ve kart dengesiz alēĸabilir. 12Vôtan 

yukarē bir harici g¿ kaynaĵē kullanēlērsa voltaj reg¿latºr¿ fazla ēsēnēp karta zarar 

verebilir. Dolayēsēyla 7 ila 12 Volt kullanēlmasē ºnerilir. 

Arduino Mega2560 óēn diĵer kartlardan farkē FTDI USB-to-serial s¿r¿c¿ 

entegresi kullanēlmamēĸ olmasēdēr. USB-to-serial entegresi yerine ATmega16U2 USB-to-

serial dºn¿ĸt¿r¿c¿ olarak programlanmēĸtēr. 
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5.1.4 Arduino Mega 2560 Giriĸ ¢ēkēĸlarē 

 

   ķekil 15: Arduino Mega 2560 Giriĸ ¢ēkēĸlarē 

54 dijital giriĸ ēkēĸ pinlerinin hepsi  pinMode(), digitalWrite(), 

ve digitalRead() fonksiyonlarē kullanēlarak giriĸ veya ēkēĸ olarak kullanēlabilir. 5 voltta 

alēĸērlar ve her pin maksimum 40mA giriĸ veya ēkēĸ saĵlar. Pinlerde 20-50 kOhmpull-

up direnleri (normalde baĵlantēsēz) vardēr. Bu pinlerin haricinde ºzel gºrevi olan pinler 

de mevcuttur: 

1. Seri: 0 (RX) ve 1 (TX); Serial 1: 19 (RX) ve 18 (TX); Serial 2: 17 (RX) ve 16 

(TX); Serial 3: 15 (RX) ve 14 (TX). Seri data almak (RX) ve gºndermek (TX) iin 

kullanēlēr. 0 ve 1 pinleri aynē zamanda  ATmega16U2 USB-to-TTL seri 

entegresinin (bkz. bir ¿st baĸlēk) alakalē pinlerine baĵlēdēr. 

2. Harici Kesme: 2 (interrupt 0), 3 (interrupt 1), 18 (interrupt 5), 19 (interrupt 4), 20 

(interrupt 3), ve 21 (interrupt 2). Bu pinler harici kesmeler iin kullanēlēr, d¿ĸen 

kenar, y¿kselen kenar kesmeleri gibi 

3. PWM: 0 to 13.  8-bit PWM ēkēĸ verir. analogWrite() fonksiyonu kullanēlēr. 

4. SPI: 50 (MISO), 51 (MOSI), 52 (SCK), 53 (SS). Bu pinler SPI k¿t¿phanesi 

kullanēlarak SPI iletiĸim kurulmasēnē saĵlar. SPI pinleri aynē zamanda ICSP 

headerdan da kullanēlēr. 

5. LED: 13. 13 nolupinde bir LED bulunmaktadēr. ¢ēkēĸ High edildiĵinde LED yanar, 

LOW edildiĵinde sºner. 

6. TWI: 20 (SDA) and 21 (SCL).  Wire k¿t¿phanesi kullanēlarak TWI iletiĸim 

saĵlayabilir. 

7. Mega2560ôēn her biri 10 bit ºz¿n¿rl¿kte 16 analog giriĸi bulunur. Default olarak 

0-5V aralēĵēnda alēĸērlar ama AREF pini ve analogReference() fonksiyonuyla 

referans gerilim aralēĵē deĵiĸtirilebilir. 

http://arduino.cc/en/Reference/SPI
http://arduino.cc/en/Reference/Wire
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5.1.5 Arduino Mega 2560 Programlamasē 

ArduinoIDEô si ¿zerinden programlanēr. Bootloader( karta yazēlēm y¿klemeye 

yarayan kod parasē)ôē ¿zerinde gelir. Ķsterseniz bootloaderô ē atlayēp kendiniz ICSP 

¿zerinden direkt olarak mikrodenetleyiciyi programlayabilirsiniz. 

 

5.2. Servo Motor 

5.2.1. Servo Motor Temel Fonksiyonlarē 

Servo motorun alēĸma prensibi, gelen darbe koduna gºre konum deĵiĸtirmektir. Aĸaĵēda 

verilen blok diyagramē, servo motorun gerekleĸtirdiĵi temel fonksiyonu ok iyi 

aēklamaktadēr. Ķstenen konum ile servonun ĸaftēnēn pozisyonu karĸēlaĸtērēlēr. 

Kompensatºr ise gelen bu bilgiyi d¿zenler ve servo motora giriĸ iĸareti olarak ayarlar. 

Motorun ĸanzēmana baĵlē olmasēndan dolayē ēkēĸta d¿ĸ¿k hēzda bile y¿ksek tork g¿c¿ 

elde edilir. ķafta baĵlē olan potansiyometrenin gºrevi ise geri besleme sinyalini 

saĵlamaktēr. 

 

ķekil 16: Servo motorun alēĸma ĸemasē 

 

5.2.2. Tower Pro MG996R RC Servo Motor 

  

Tower Pro MG996R g¿l¿ mekanizmalarēnēz iin ideal bir servo motordur. 

Futaba kumandalarla tam uyumludur ve RC aralarēnēzda kullanabilirsiniz. Bunun yanē 

sēra birok mikrodenetleyiciden alabileceĵiniz PWM sinyali ile kendi yaptēĵēnēz robot 

projelerinizde de kolaylēkla kullanabilirsiniz. 

  

T¿m diĸlileri metaldir. Servohornlarē ve diĵer paralarē ile birlikte gºnderilir. 
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5.2.3. Servo Motor ¥zellikler 

Boyut 4 x 2 x 3.6 cm. 

Aĵērlēk  55 gr. 

Hēz @ 4.8V. 0.15 sn/60Á 

Hēz @ 6V. 0.13 sn/60Á 

Zorlanma Torku @ 4.8V 13 kgĿcm. 

Zorlanma Torku @ 6V 15 kgĿcm. 

Kablo Uzunluĵu 28 cm. 

Tablo 3: Servo Motor ¥zellikler 

 

ķekil 17: Tower Pro MG996R RC Servo Motor 
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5.3.TCS3200 Renk Sensºr¿ Kartē 

TCS3200 Renk Sensºr¿, TAOS TCS3200 sensºr ipi ve 4 beyaz led de dahil olmak 

¿zere tam bir renk dedektºr¿d¿r. TCS3200 ile neredeyse t¿m gºr¿n¿r renkleri tanēyabilir. 

Test ĸeridi okuma, renge gºre sēralama, ortam ēĸēĵē algēlama, kalibrasyon ve renk uyumu 

gibi uygulamalarda kullanēlabilir. 

 

5.3.1 TCS3200 Renk Sensºr¿ Kartē ¥zellikleri 

1. Giriĸ voltajē : 2.7 V-5 V  

2. Aray¿z : Dijital TTL  

3. Programlanabilir ve tam ºlekli ēkēĸ frekansē  

4. Mikrodenetleyiciler ile doĵrudan iletiĸim kurar.  

5. Boyutlarē : 28.4x28.4mm 

 

ķekil 18, 19, 20: TCS3200 Renk Sensºr¿ Kartē 
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6. PROJEDE KULLANILAN MALZEMELER  

1. 2 adet Arduino Mega 2560 

2. 5 adet servo motor 

3. 4 adet Arduino microservo motor (SG90) 

4. 5 adet rulman 

5. 1 adet potansiyometre 

6. 1 adet DC motor 

7. Baĵlantēlar iin jumper kablolar 

8. Konveyºr bant 

9. Tasarēmēn oluĸturulmasē iin 3D yazēcēdan ēkarēlan paralar 

10. TCS3200 Renk Sensºr¿ Kartē 

11. Montaj iin kullanēlan diĵer baĵlantē elemanlarē 

 

 

 

7. TASARIM  

 

Tasarēm da kullanēlacak malzemeler solidworks de izilerek, izimde ºzellikle 

tasarēm g¿zelliĵi ve hareket kabiliyeti dikkate alēnarak izim oluĸturulmuĸtur. Robot kol 

tasarēmē 360 derece dºnme ve her yºnde hareket ¿zerine izilmiĸtir. Griper tasarlanērken 

tutulacak para veya malzemenin ĸeklide dikkate alēnarak, tasarēm oluĸturulmuĸtur. 

¢izilen elemanlar paralar halinde montaj yapēp 3D printer da ēktēlar haline 

dºn¿ĸt¿r¿lm¿ĸt¿r. ¢ēkarēlan paralar cēvata somun yapēĸtērēcē vb. yardēmēyla robot kol 

baĵlantēlarē yapēlmēĸ ve 1. Servo motor ve 2. Servo motor arasēna rulman montajē ilave 

ederek hareket kolaylēĵē ve saĵlamlēĵē saĵlanmēĸtēr. 

Konveyºr bant tasarēmē da solidworks de oluĸturulup 3D printer da ēktēlar haline 

dºn¿ĸt¿r¿lm¿ĸt¿r. Tasarēm oluĸturulurken saĵlamlēk, kolay taĸēnabilirlik, hareket 

kolaylēĵē ve paralarēn kolayca renkler halinde ayrēlmasē esas alēnmēĸtēr. Servolar ¿zerine 

konveyºr bant da paralarēn geiĸini kapatmak iin kapēlar konulmuĸtur. 

T¿m tasarēm birleĸtirilirken 50x100 cm lik tahta kullanēlmēĸtēr. Ayrēca tahta ¿zerine 

robot kolun alēp konveyºr bant ¿zerine yerleĸtireceĵi paralarē alabilmesi iin direkler 

konmuĸtur. 
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ķekil 21, 22, 23: Robot Kol Solidworks ¢izimi 
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8. MONTAJ ve BAĴLANTILAR 

Arduino ile servo motor ve renk sensºr¿ arasēndaki baĵlantēlar yaklaĸēk 40 adet erkek-

erkek ve 40 adet erkek-diĸi jumper kabloyla saĵlanmēĸtēr. 3D yazēcē ēktēlarēnēn montajē 

ise genel olarak cēvata ve somunla, az miktarda ise yapēĸtērēcē ile saĵlanmēĸtēr. 

 

 

                                               ķekil 24: Konveyºr Bant Montajē  
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ķekil 25, 26: Konveyºr Bant, Robot Kol 

 




