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ÖZET 

Günümüzde bilgisayar sistemlerinin gelişimine paralel olarak bilgisayar destekli 

tasarım (C.A.D.) ve üretim (C.A.M.) sistemleri de gelişme göstermiştir. Bilgisayar 

destekli üretim sistemlerinde genellikle bir bilgisayar tarafından denetlenen bir veya 

birden fazla robot kolu (manipülatör) ve bunlara bağlı uç işlevcileri kullanılmaktadır. 

Bu çalışmada; beş eksenli bir robot kolunun yörünge planlaması ve deneysel 

uygulaması ele alınmıştır. Bu amaçla Trakya Üniversitesi’nde bulunan robot kolu 

üzerinde uygulama yapılmış, bu robot konunun yörüngesi LabView 2010 Student 

Edition ve Matlab2010a Student Edition yazılımları ile program yapılarak yörünge 

planlaması yapılmış ve kol çalıştırılmıştır.  

Bu yazılım ile robot kolona bir başlangıç ve bir de varış koordinatı üç boyutlu 

kartezyen koordinat sistemi verilmiş ve uygulama çalıştırılmıştır. 

 

Anahtar kelimeler:  manipülatör, robot kolu, konum kontrolü, 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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ÖNSÖZ 

Teknoloji insanların gündelik ve iş hayatındaki gereksinimleri sonucu ortaya 

çıkmış ve bu gereksinimler sonucu gelişmeye devam etmektedir. Bilgisayarın icadı ile 

birlikte Bilgisayar Destekli tasarım ve Üretim teknolojisi gelişmiştir. 

Robot teknolojisi de sanayi devriminden sonra makineleşmeye dayalı olarak 

üretim hatlarındaki üretim süresini azaltmak, standart ürünler üretebilmek, insan 

hayatıiçin tehlikeli ve bulunması imkânsız yerlerde işlem ve üretim yapabilmek 

amacıyla geliştirilmiştir. Üretim ortamları öncelikle klasik üretim tezgâhları daha sonra 

kam kontrollü ve pim kontrollü üretim tezgâhlarından oluşmaktaydı ve üretim hızı ve 

kalitesi arttırılmaya çalışılmıştır. Robot teknolojisinin gelişmesiyle birlikte üretim 

ortamları en az insan bağımlı, standart ürünler çıkaran, neredeyse yüzde sıfır hatayla 

üretim yapabilen, insanoğlunun zorlukla yapabileceği işlerin yapılabildiği üretim 

bantlarına dönüşmüş ve üretim ortamları bütünüyle insandan bağımsız düşünüp kontrol 

edilebilen üretim sistemlerine dönüşmeye doğru gitmektedir. Bu nedenle robot 

teknolojisinin önemi yakın gelecekte daha da artarak devam etmektedir. 

Bu çalışma ülkemizdeki robot kolu konum kontrolü üzerine yapılan çalışmalara 

bir alternatif sunmaktadır. 
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SİMGELER 

   : Eklem açılarıߠ

 Konum vektörü : 

ܶ
   : a dan b’ye dönüşüm matrisi 

ܽ  : Kol uzunluğu 

  : Eksen açısıߙ

݀  : Eklem kaçıklığı 

ܴா௨  : Euler dönüşümü 

ܴோ  : Roll- Pitch- Yaw dönüşümü 

,ߙ ,ߚ  Euler ve Roll- Pitch- Yaw açıları :  ߛ

 Ters kinematikte birinci taraf çarpım matrisi :  ܯ

ܰ  : Ters kinematikte ikinci taraf çarpım matrisi 

 Birim matris : ܫ

ܴ : Dönme matrisi 

௫ܲ : Konum vektörünüm ݔ ekseni değeri 

௬ܲ : Konum vektörünüm ݕ ekseni değeri 

௭ܲ : Konum vektörünüm ݖ ekseni değeri 
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