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1. Boluam
Robotik Nedir ?

Robotigin Tanimi ve Ontolojisi
Robotigin Tarihgesi

Robotik Alt Béliimleri

. Endustri Robotlari

. Uzman Robotlar

. Tip ve Saglik Robotlari

. Sosyal Robotlar

. Canli Benzesimli (Antropomorfik) Robotlar
. Hobi Robotlar

. Oyuncak Robotlar
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2. Boluam
Robotik Bilimi

Robotik Bilimini ortaya ¢ikaran diger bilimler
Mekanik ve Elektronik

Robotikte Mekanik Yapi ve Eksenler

1. iki Boyutlu Uzay, Polar ve Kartezyen Yapilar

2. Ug Boyutlu Uzay, Kiiresel ve Silindirik Yapilar

Robotikte Eyleyiciler (Hareket tahrik sistemleri)
1. Elektrik Motorlar :
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Servo Dc ve Ac Motorlar, Linear DC Motorlar, Adimli Motorlar

2. Hidrolik Sistemler :

Hidrolik Motorlar, Hidrolik Pistonlar

3. Pnomatik Sistemler :

Pnomatik Pistonlar, Air Muscle (Hava Kasi)
4. Diger Sistemler

Robotikte Algilayicilar

1. Manyetik Algilayicilar

2. Optik Algilayicilar

3. Mekanik (fiziksel) Algilayicilar
4. Biyolojik Algilayicilar
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Robotikte Kontrol Yontemleri

1. Kontrol Mantigi Kavramlari ve Yontemleri: 80
Pozisyon, Hiz, Rota, NGB, DK, TK, Haptic, PWM, PID, KKK vb.

2. Gomdiila Bilgisayarlar: Mikro denetleyici temelli bilgisayarlar 93

3. PLC: Programlanabilir Mantiksal Denetleyiciler 96

4. Bilgisayar ile Kontrol 98

3. Boluam:

Bilgisayar Kontrollii Robotik

Bilgisayar Port Donanimi 102
1. Paralel Port ve Yapisi 104
2. Seri Port ve Yapisi 108
3. Usb Port ve Yapisi 110
Yazilimlar ve Yazilimcilik

1. Sayi Sistemleri ve Temel Sayisal Elektronik Bilgileri 111
o 21i,81i,10 lu, 16 Ii Say Sistemleri ve Sayisal Veri 114
e Yoz, Goriinti, Ses Bicimleri ve Yapay Gergeklik 121
2. Bilgisayar Portlarina Erisim Teknikleri ve Yazilimlar 140
e Yazihmlar ve Yazilimcilik 141
e  Visual Basic ile Programlamaya Giris 142
e Visual Basic ile Portlara Erisim Teknikleri 167
Bilgisayar ile Kontrol icin, Temel Elektronik 176
1. Elektronik Bilesenler 178
2. Breadboard Kullanimi 185
3. Breadboard da kurdugunuz devreyi Pcb ye tasimak 188
4. Bolam:

Bilgisayar Destekli Robotik Kontrol Uygulamalari 196
U1. Paralel Port Cikis (OutPut) Devresi 202
o 8 adet Led ile paralel ¢ikislarin gdsterimi

o Paralel Port arabirimi yapimi

o Devre Semasi

o Kontrol Programi ve inpout32.dll dosyasi

°

Programlama bilenler icin Visual Basic kod 6rnegi

Uygulama Béliimiine giris amaci ile secilmis, paralel portun yapisini ve
kullanimini 6gretmeye yénelik uygulama. Birkag basit direng ve led ile

yapilabilecek eglenceli bir proje. Ayni zamanda sonraki uygulamalara

baglanabilecek yararli bir debug devresi.
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U2. Bir Eksenli Kartezyen Robot

Bir adet Dc Motor ve 2 adet mikro Switch ile Kontrol
Paralel Port ile Role kontrol arabirimi yapimi

Devre Semasi

Kolun konstruktif gizimleri ve sablonlari

Kontrol Programi ve inpout32.dll dosyasi

Acik - Kapali (on / off) kontrol yéntemi 6rnegi.
Paralel port ve Réle ile Dc Motor kontroliine érnek bir uygulama.
Mekanik ve Elektronik uygulamalari icermektedir.

U3. Biomimetik Parmak (3 Eksen)

1 adet Servo ile Kontrol

Servo Paralel Port arabirimi yapimi

Devre Semasi

Parmagin konstruktif ¢izimi ve lazer sablonu
Kontrol Programi ve inpout32.dll dosyasi
Programlama bilenler igin Visual Basic kod 6rnegi

XVII

218

238

Dc motor kontroliine 6rnek, Mekanik ve Elektronik iceren Antropomorfik
uygulama. Ayni zamanda uygulamayla paralel port ile servo kontroluna
giris yapiyoruz.

U4. iki Eksenli Mafsalli Robot (kamera Standi)

2 adet Servo ile Kontrol

Servo Paralel Port arabirimi yapimi

Devre Semasi

Kolun konstruktif cizimleri ve lazer sablonlari
Kontrol Programi ve inpout32.dll dosyasi
Programlama bilenler icin Visual Basic kod 6rnekleri

3 Boyutlu uzayda servolar yardimi ile hareket edebilen islevsel kol.
Mekanik ve Elektronik iceren uygulama.

254
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U5. Yon Ve Hiz Kontrollii Tekerlekli Robot

L293B Entegresi ile iki adet Dc Motorun Kontrolu
Yazilimsal PWM sinyali ile Dc Motor Hiz Kontrolu
Tekerlekli Robot Tasarimi ve Uygulanmasi

Devre Semasi

Sistemin gizimleri ve lazer sablonlari

Kontrol Programi ve inpout32.dll dosyasi
Programlama bilenler igin Visual Basic kod 6rnekleri

Hareket yetenedi yiiksek yon kontrolii olan tekerlekli robot.
2 Adet Dc motor ile ileri, geri, saga ve sola hareket. Robot kol
tasarimlarinizda tasiyici olarak kullanabileceginiz temel bir uygulama.

U6. Pnomatik Piston Kontrolu

Bir adet cift etkili Pnomatik piston ve hava valfi ile Kontrol
Paralel Port réle kontrol arabirimi yapimi

Elektronik ve Pnomatik Devre Semasi

Kontrol Programi ve inpout32.dll dosyasi

Programlama bilenler icin Visual Basic kod 6rnekleri

Robotik konusunun farkli yaklasimlarindan biri olan pnomatik kontrol
uygulamasi. Elektrikli hava valfinin elektronik arabirim ile kullanimi.

U7. Air Muscle ile Antropomorfik Kol

2 adet Air Muscle ve ¢ift etkili Hava Valfi ile Kol Yapimi
1 eksen Paralel Port arabirimi yapimi

Devre Semasi

Kolun Konstruktif Tasarimi

Kontrol Programi ve inpout32.dll dosyasi
Programlama bilenler i¢in Visual Basic kod 6rnekleri

Robotikte ¢ok yeni bir yaklasim olan Pnématik Yapay Kas uygulamasi.
Esnek ve gliclii yeni tiir eyleyicinin elektrikli hava valfi ve elektronik
arabirim ile kullanimi. Bu uygulama sayesinde, hobi servolar ile
kaldiramayacagimiz yiikleri kaldirabiliyoruz.



iGiNDEKILER  XIX

U8. 5 Eksenli Robot Kol Uygulamasi 321

5 eksen, 6 servo ile Robot Kontrol

8 eksen Paralel Port arabirimi yapimi

Devre Semasi

Kolun konstruktif cizimleri ve lazer sablonlari
Kontrol Programi ve inpout32.dll dosyasi
Programlama bilenler i¢in Visual Basic kod 6rnekleri

6 eksenli endiistriyel robotlarin benzeri, 5 eksenden olusan islevsel robot kol.
8 eksenli bilgisayar arabirimi ile kontrol. Paralel portun tiim ¢ikis imkanlarini
kullanan bu arabirim ile ¢ok farkli uygulamalar da yapilabilir.

U9. Adim Motor Kontrolu ve Scara Robot Tasarimi 339

Bilgisayar ile Adim Motor Kontrolu

Bir Scara Robotun ve Kartezyen Eksenin Tasarimi
Paralel Port - Adim Motor Transistorli arabirim yapimi
Devre Semasi

Kontrol Programi ve inpout32.dll dosyasi
Programlama bilenler icin Visual Basic kod 6rnekleri

Onceki uygulamalarda ele alinan kol tasarimlarinda kullanilabilecek yeni bir
eyleyici secenedi. Adim Motor Elektronik Arabirimi yapimi ve hassas pozisyon
kontrolu uygulamasi.

355
U10. Paralel Port Giris (InPut) Devresi

Paralel Port lizerinden bilgisayara 5 bit dijital Veri girisi
5 bitlik basit bir protokol

Devre Semasi

Alici Programi ve inpout32.dll dosyasi

Programlama bilenler icin Visual Basic kod 6rnekleri

Bilgisayara paralel porttan baglanan 5 adet 1 bit dijital sensérii okuyabilece-
gimiz input uygulamasi. 5 bitlik basit bir protokol.
Simdiye kadar bilgisayardan arabirime olan veri iletimini tersine geviriyoruz.



