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OZET

Giliniimiizde bilgisayar sistemlerinin gelisimine paralel olarak bilgisayar destekli
tasarim (C.A.D.) ve tretim (C.A.M.) sistemleri de gelisme gostermistir. Bilgisayar
destekli iretim sistemlerinde genellikle bir bilgisayar tarafindan denetlenen bir veya
birden fazla robot kolu (manipiilatdr) ve bunlara bagl ug islevcileri kullanilmaktadir.

Bu ¢alismada; bes eksenli bir robot kolunun ydériinge planlamasi ve deneysel
uygulamasi ele alinmistir. Bu amagla Trakya Universitesi'nde bulunan robot kolu
lizerinde uygulama yapilmis, bu robot konunun yoriingesi LabView 2010 Student
Edition ve Matlab2010a Student Edition yazilimlar1 ile program yapilarak yoriinge
planlamasi yapilmis ve kol calistirilmistir.

Bu yazilim ile robot kolona bir baslangic ve bir de varig koordinati ii¢ boyutlu

kartezyen koordinat sistemi verilmis ve uygulama c¢aligtirilmistir.

Anahtar kelimeler: manipiilator, robot kolu, konum kontrolii, ileri kinematik,

ters kinematik
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ABSTRACT

Parallel to the development of computer systems today computer aided design
(CAD) and computer aided manufacturing (CAM) systems have also developed. In
Computer Aided Manufacturing systems one or more than manipulators end functions
attached to these are generally used.

In this study, a five-axis robot arm trajectory planning and its experimental
application have been studied. For this reason, the application has been made on the
robot arm at Trakya University, 2010 Student Edition of LabView and the robot
trajectory subject software program with Matlab 2010a Student Edition planning has
been done and the arm has been operated.

With this software robot and a column from an initial three-dimensional

Cartesian coordinate systems are given and the application is operated.

Keywords: manipulator, robot arm, location counter, forward kinematics,

inverse kinematics.
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ONSOZ

Teknoloji insanlarin giindelik ve is hayatindaki gereksinimleri sonucu ortaya
ctkmis ve bu gereksinimler sonucu gelismeye devam etmektedir. Bilgisayarin icadi ile
birlikte Bilgisayar Destekli tasarim ve Uretim teknolojisi gelismistir.

Robot teknolojisi de sanayi devriminden sonra makinelesmeye dayali olarak
iretim hatlarindaki {iretim siiresini azaltmak, standart uriinler iretebilmek, insan
hayatiicin tehlikeli ve bulunmasi imkansiz yerlerde islem ve iiretim yapabilmek
amactyla gelistirilmistir. Uretim ortamlar1 6ncelikle klasik iiretim tezgahlar1 daha sonra
kam kontrollii ve pim kontrollii {iretim tezgahlarindan olusmaktaydi ve iiretim hiz1 ve
kalitesi arttirilmaya g¢aligilmistir. Robot teknolojisinin gelismesiyle birlikte iiretim
ortamlar1 en az insan bagimli, standart iirlinler ¢ikaran, neredeyse ylizde sifir hatayla
liretim yapabilen, insanoglunun zorlukla yapabilecegi islerin yapilabildigi {iretim
bantlarina doniismiis ve iiretim ortamlar: biitiiniiyle insandan bagimsiz diisiiniip kontrol
edilebilen tretim sistemlerine doniigmeye dogru gitmektedir. Bu nedenle robot
teknolojisinin 6nemi yakin gelecekte daha da artarak devam etmektedir.

Bu c¢alisma tilkemizdeki robot kolu konum kontrolii {izerine yapilan ¢aligmalara

bir alternatif sunmaktadir.
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SIMGELER

0; : Eklem acilar1

P : Konum vektori

bt :adan b’ye doniisim matrisi

a; : Kol uzunlugu

a; : Eksen agi1s1

d; : Eklem kagiklig1

Rgyier - Euler donlistimii

Rppy : Roll- Pitch- Yaw doniigiimii

a, B,y : Euler ve Roll- Pitch- Yaw agilar

M : Ters kinematikte birinci taraf carpim matrisi
N : Ters kinematikte ikinci taraf ¢arpim matrisi
I : Birim matris

R : Donme matrisi

P, : Konum vektdriiniim x ekseni degeri

P, : Konum vektoriiniim y ekseni degeri

P, : Konum vektoriiniim z ekseni degeri
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