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Mobil robotlar lojistikte, tasinacak olan maddeleri sorunsuz olarak ileten, insan
gucu kullanimini en aza indiren guvenilir teknolojileri ile yer almaktadir.

Mobil robot teknolojisi uzerinde arastirmalar yapilarak Dokuz Eylul
Universitesi sosyal tesisler yemekhanesinde servis elemanlarina yardimci

olmasi amaciyla c¢izgi izleyen mobil servis robotu yapma karari alinmigtir.

GIRIS

Distan disa 687 mm uzunluk, 627 mm genislik ve 1421 mm yukseklik olacak
sekilde profil elemanlar kullanilarak robotun analiz modeli olusturulmustur.
Profil malzemesi St-37 den imal edilmis olup toplam agirlik 250 kilogramdir.
Bu kosullar goz onunde bulundurularak govde icin statik ve dogal frekans
analizi, motor mili igin ise statik yapisal analiz yapiimistir.

Yapilan analizler sonucunda govde konstruksiyonu 7 kat, mil ise 3 kat emniyet

Robotun calisma kosullari ve istenen calisma kosullari dikkate alinarak, katsayisina sahiptir. Frekans analizi sonucunda ise sistemin rezonansa girme

riski bulunmamaktadir.

calisma alani Dbelirlenmis ve bu calisma alanina gore bir tasarim

olusturulmustur. Robotun kendi agirligiyla birlikte tagiyacagi yukun agirhgi
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her biri bir bilesen olarak ele alinip robot igin gerekli guc ve tork degerleri elde
edilip bu duruma gore motor ve aku hesabi yapilip, secilmistir.

. 29299

Uretim asamasinda celik konstrilksiyon olan profiller tasarima gore
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. 18.5%

sekillendirilmis ve kaynakli imalat yontemleriyle uretimi tamamlanmistir.

Standart parcalar hazir olarak alinip, uretilen ve alinan parcalarin montaji
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Kontrolcu olarak PLC tercih edilmistir, bunun sebebi ise Arduino vb. kartlarin

. 13.247

l 10,572
7.897

gerceklestiriimigtir.

Belirlenen is tanimini yerine getirebilmesi icin yazilim hazirlanmigtir. Bu endustriyel kullanimdan gok hobi aract olarak kullanima uygun olmasidir.

yazilim i¢cin Solidworks’ten ve Matlab’ten elde ettigimiz analiz ve hesaplamalar Projemizde Arduino sadece PLCye yardime olarak kullaniimistir. Plyasada

bircok firmanin PLC’leri bulunmaktadir ve tarafimizca Delta PLC kullaniimasi

sonucunda WHPLSoft programinda vyazilim gergeklestirilip senaryoya
e £ =L o tercih edilmistir. Bizleri bu sonuca iten konu ise tamamen kullanacagimiz
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TASARIM

Tasarim vyapilirken kullanigh olmasi, otomasyona uygunlugu ve dusuk l - rekans Analii Somuc Tabloss Sekil 5. Restoran Krokisi ve Takip Edilecek Gizg

maliyetli olmasi goz onunde bulundurulan kriterlerdir. S Frekans(Hz)

Mobil servis robotunun en o&nemli 6zelliklerinden biri de fonksiyonel mm ;EZEZ: :E:Z z;g; Kontrol senaryomuz ise robotun hareket alani daha énceden anlatildigi izere
olmasidir. Tepsi tasima gorevi goéren st bélim sokilip takilabilir sekilde e 3.Dogal Frekans 29:399 bir restoran zeminine cizilen c¢izginin uzeri olacaktir. Bu sebeple uygun
tasarlanmistir. Ust bolimiin tasarimi degistirilerek endustride farkli amaglara lm yerlerde durak yapilmasi baslica 6nceligimiz olmustur. Ise ilk olarak Sekil

—p Yield strength: 275.000

hizmet edebilir. 4.5'te gosterilen Eylul Restoran’in krokisi cizilerek baslanmistir. Calisanlarla

Sekil 2. Mobil Servis Robotunun ve Motor Milinin Analiz Sonuclari sikga gorusulerek problemler dinlenmigtir ve calisma sirasindaki hareket

URETIM

Bu bolum mobil robotun proje kapsaminda uretim ve montaj islemlerini

kosullari yerinde incelenmistir. Bunun sonucunda dort durak yapilmasi uygun

gorulmustur. Bununla birlikte restoran personelinin elinde bulunan bir

icermektedir. Robotun tasarima uygun Uretilebilmesi icin ik &nce Gretim kumanda ile robotumuzun en yakin duraga cagirilmasina karar kilinmistir. Bu

duraklarda yuklenen tepsiler ise daha sonra en kisa yoldan bulasikhaneye

asamalari planlanmigtir. Bu asamalarin ilk adimi, tasarimda oOngorulen

mamullerin ve yari mamullerin en uygun kaynaklardan tedarik edilmesidir. gonderilecek ve tekrar cagirilana kadar orada komutu bekleyecekir.

Mobil robotun govdesi iki parcadan olusmaktadir. Birinci kisim panonun,
TESEKKUR

Basta bu calismanin gercgeklestiriimesinde, bir yil boyunca degerli bilgilerini bizlerle
paylasan, akademik ve Kkisisel tecrubelerinden ziyadesiyle faydalandigimiz
saygideger danisman hocamiz Dog. Dr. Levent MALGACA'ya, uretim ve tasarimin her
asamasinda bize yol gosteren degerli bilgi ve tecriibelerini bize aktaran Dr. Ogr. Uyesi
Murat AKDAG’a, donanim ve vyaziim konusunda her turli sorumuza yanit
alabildigimiz ve yardimlarini bizden esirgemeyen Dr. Ogr. Uyesi Sahin YAVUZ'a,
Ars.Gor. Ipek LOK’e, Ars.Gor. Murat HOCAOGLU’na, Ars.Gér. Mehmet UYAR’a,
degerli bilgi ve tecrlbelerini bize aktarip yol gosteren ayrica motor ve sensorlerin
temininde bize yardimci olan degerli mihendis biyigimiz ROBOS AGV LTD.STI
kurucu ve yoneticisi Enver Burak KORCAK’a, aku temininde bize yardimci olan
saygideger MUTLU AKU LTD.STI. Satis ve Sevkiyat sorumlusu Derya BOZKIR’a, sac
islerimizde bize en iyi sekilde yardimci olan HURTEM METAL Genel Miduri Fatih
TOPCU'ya, uretim asamasinda her turlu destegi saglayan Mehmet MUTLU’ya, tahrik
tekerlekleri makina elemanlari tedarik etmede yardimci olan Naim BUTE’ye ayrica bu
calismayi destekleyen Dokuz Eylil Universitesi Rektorligiu’'ne, Muhendislik Fakiiltesi
Dekanligina ve Makina Muhendisligi Bolum Baskanligina icten tesekkurlerimizi
sunariz.

akulerin bulundugu tekerleklerin ve motorlarin montajinin yapildigi hareketi
saglayan kisimdir. Ikinci kisim ise tepsilerin ve bardaklarin yerlestirilecegi

kKisimdir.
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