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Ders Hakkinda

s« Ders AdI  : Robotik Sistemlere Giris

so  Cuma
10:00 12:50 Robotik Sistemlere Giris
14:00 15.50 Robotik Sistemlere Giris
16:00 18:45 Robotik Sistemlere Giris

s http://yapbenzet.kocaeli.edu.tr/robotik-sistemlere-

giris/

Ders notlan http://yapbenzet.kocaeli.edu.tr Uzerinden
paylasilacaktir.




Seri Robotlar

s Genellikle Robotlar seri ve paralel
olmak Uzere iki temel gruba ayrilirlar.
Seri robotlar bir dizi eklemler(joint) ve
bu eklemleri birbirine birlestiren
baglardan (link) olusur.

s Seri mekanizmalar, kinematik yapisi
acik dongulu zincir seklinde olan
mekanizmalardir.

s Seri robotlar, genis calisma uzayina
(aktif olarak robotun ulasabilecegi
uzay), az saylda mekanik parcaya ve
paralel robotlara gore daha basit
kinematik denklemlere sahiptir.

s Endustriyel seri robotlar yapi olarak
kabaca insan koluna benzetilebilirler.




Seri Robotlar

s Fakat kaldiracaklari kitlenin, mekanik yapilarinin kutlesine orani
cok kucuktur. Eklenen her bagin ve eklemin agirhgini onceki
baglar ve eklemler tasidigl gibi her bir eklemden dolayi olusan
hata uc islevciye dogru toplanmaktadir.

s Ayrica kontrolleri esnasinda ayni hareketi tekrarlama kabiliyetleri
de goreceli olarak dusuktur. Hassas konumlamada da sorunlar
yasatmaktadirlar.



Genel Paralel Manipulator

s Bir genel paralel manipulator, ug islevcisinin (end effector) birkac
bagimsiz kinematik zincir ile tabanina bagl kapali dongull
kKinematik zincir mekanizmasi olarak tanimlanmaktadir. Bu genel
manipulator tanimi 6rnegin kontrol edilebilen serbestlik
derecesinden daha fazla sayida eyleyici (actuator) bulunduran
artik (redundant) mekanizmalari icine aldig| gibi ortaklasa
calisan manipulatorleri de icine alacak kadar genistir.
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Genel Paralel Maniptilatér

s Genelde asagidaki Ozellikleri saglayan paralel manipulatorler ile
ligilenilmektedir * :
o Sabit platform hareketli platforma en az iki kinematik zincir ile baglanmistir.
Bu kinematik zincirlerin her birisi en az bir tane eyleyici icermektedir.

o Uygun bir algilayici (sensor) yardimiyla eyleyici ile iliskilendirilmis degiskenler
(donme acisi veya dogrusal hareket) olculmektedir.

o Uc islevcisinin serbestlik derecesi eyleyici sayisi ile esittir.
o Eyleyiciler kilitlendiginde (hareketsiz kaldiginda) manipulatérin mobilitesi
sifirdir.
s Bu tur mekanizmalar asagidaki sebeplerden dolayi ilgi cekicidir:
o En aziki kinematik zincir ile yukun zincirler tzerine dagitiimasi saglanir.
o mEyleyici sayisi minimumdur.
o Mekanizmanin kapali dongu kontrolu icin gerekli algilayici sayisi minimumdur.

o Eyleyiciler Kilitlendiginde uc islevci pozisyonunu korur, bu ozellikle edikal
robotlarda guvenlik acisindan son derece onemlidir.

* Merlet, Jean-Pierre. Parallel Robots. Springer, 2001



Paralel Robot

5o N serbestlik derecesinden olusan bir ug islevci ve sabit tabandan
olusan ve birbirlerine en az iki bagimsiz kinematik zincir ile bagh
olan mekanizmalar paralel robot olarak adlandiriimaktadir¥.

s Zincirlerin sayisi serbestlik derecesine esit olan paralel
manipulator tam paralel manipulator olarak adlandiriimaktadir®.

s Paralel mekanizmalarin kullanimi yuksek katililik, yuksek
hassasiyet, dogruluk, yuk tasima
kapasitesi ve yuksek hiz gibi
avantajlarindan dolayi
seri mekanizmalara gore
tercih edilmektedirler. 4
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* Merlet, Jean-Pierre. Parallel Robots. Springer, 2001



Paralel Robot

s Paralel Robotlar kisitl calisma uzayi, karmasik kinematik ¢cozUmler ve
calisma uzayi icerisindeki tekillikler bu tip mekanizmalarda karsilasilan
en onemli problemlerdir [1-3].

s AcIk dOngulu yapiya sahip olan seri mekanizmalarin aksine paralel
mekanizmalar kapali dongu yapiya sahiptirler ve eyleyici hatalari uca
dogru eklenerek buylimez.

s Hareketli platforma birden fazla bagin bagh olmasi nedeniyle
kaldiracaklari kutlenin mekanik yapilarinin kutlesine orani buyuktur.

s CoK hassas konumlama yapabildikleri gibi ayni hareketi tekrarlama
kabiliyetleri de yuksektir.

s Paralel mekanizmalar dinamik yuklemenin yuksek,
hiz ve hassasiyetin onemli,
calisma uzayinin ise daha az onemli oldugu -
durumlarda paralel mekanizmalar
seri mekanizmalara gore tercih edilir.[3]




Stewart Platform Mekanizmasi

s« Stewart, D., "A platform with six degrees of freedom," Proceedings of the
IMechE, Vol. 180, Pt. 1, No. 15, pp. 371-385, 1965-606.
1965 yilinda ucus simulatoru (aircraft simulator motion base) olarak bir
paralel robot onermistir.

s> Onerdigi yapi GUzerinde Gough ve diger arastirmacilarin yorumlari ile degisiklik
yapilmis ve son halini almistir.

s Stewart ve Gough’un tasarladigl mekanizmalarin bugin kullanilan bircok
paralel mekanizmanin temelini teskil etmesi nedeniyle bu tir mekanizmalar
bu iki tasarimcinin isimleri kullanilarak adlandiriimaktadil. m——_"_)_)_——
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Stewart Platform Mekanizmasi

s Hunt 1978 yilinda manipulator olarak kullaniimasini onermis ve avantaj-
dezavantajlarindan bahsetmistir.

s Gunumuzde kullanilan Stewart Platform Mekanizmasi (SPM), 1965 yilinda
onerildigi seklinden biraz farkl olarak;
boylari prizmatik eklemler vasitasiyla degisebilen 6 bacak ile birbirine bagl
altigen bicimli, biri sabit ve digeri hareketli, iki platformdan olusmaktadir.

s Bacaklari hareket ettiren eyleyiciler sabit ve TEMSHL SEKIL swe | ANLAMI ®
hareketli platformlara universal (kardan), o
dénel, kiiresel veya silindirik eklemler vb. {Q%B e

gibi eklemlerle baglidirlar, — 5
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Stewart Platform Mekanizmasi

s SPM genellikle eklem ve eyleyicilerin yapilarina bagl olarak U¢
yonde Oteleme ve U¢ yonde donme hareketi yapabilecek sekilde
6 serbestlik dereceli olarak tasarlanir.

o Stewart-Gough mekanizmalari yapisal olarak bircok sekilde
siniflandirilabilirler.

so En onemli siniflamalardan biri bacaklarinin taban ve Ust
platforma baglanma noktalarinin sayisidir.

so> Ornek olarak, bacaklarin tabana baglandig nokta sayisi n,
hareketli Ust platforma baglandigl nokta sayisi m olan
mekanizma n-m seklinde isimlendiriimektedir.

s Literatlrde 3-3, 4-4, 5-5, 6-4, 6-5,

6-6 SPM uzerine yapilan ﬁ ﬂ
calismalar bulunmaktadir. " ‘.'
6-3 6-6




Stewart Platform Mekanizmasi

s Stewart-Gough mekanizmalari,
bacaklarinin taban ve ust platforma
baglanmasini saglayan eklem yapilarina
gore de siniflandirilabilirler.

s> Eklemler ingilizce bas harfleri ile
simgelendirilirler.

s Ornek olarak, tabana kardan eklem,
(Universal) hareketli Ust platforma ise
kuresel eklem (Spherical) ile baglh ve
bacaginda prizmatik eklem bulunan
paralel mekanizma UPS harfleri
(simgeleri) ile tanimlanmaktadir.

s Genellikle iki siniflandirma birlestirilerek
kullanilr.
Ornegin, 3-3 UPS, bacaklarin tabana ve
hareketli ust platforma baglandigl nokta
saylislI U¢, tabana kardan eklem ve
hareketli ust platforma ise kuresel
eklem ile bagli ve bacaginda prizmatik
eklem olan mekanizmayi ifade eder.
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U

1
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Stewart Platform Mekanizmasi

so Ayrica Stewart Gough mekanizmalari Ust platformu hareket ettirmeye yarayan
eyleyicilere gore de siniflandirilabilirler.

s Literaturde hidrolik, pndmatik, dogru akim motorlari, alternatif akim motorlari,
dogrusal motorlar ve piezo motorlar gibi farkh eyleyici yapilari kullaniimistir.

s> Bu eyleyiciler ile dogrusal hareketi elde etmek icin, farkli gug iletim elemanlari
(kasnak,disli, bilyeli vida) kullaniimistir.

s> Ornek olarak Pl firmasinin Urettigi M-840 model paralel robot gosterilmistir.
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s M-810 Minature Hexapod

Six-axis weatherproof
sacondary Hexapod for the

s« M850 High Load Hexapod ALMA telescopes

s Telescope, Antenna platform

The compact M-810 is smaller in diameter than a CD, but offers
lona travel ranaes in six axes with excellent position resolution

The ALMA VertexRS| test antenna
with Pl Hexapod system

Custom Hexapcd designed fo
neurcsurgery Photo: IPA

Custom water-resistant Hexapcd

M-850K102, 1000 kg Hexapod shown with M-840 Hexalight.
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n1n Uygulamalari




Stewart Platform Mekanizmasinin
Uvgulamalari

In Figure 1-3(a) Moog Base, (courtesy of NYSCEDII in University at Buffalo), is a
motion simulator can be used to simulate automobile motion. It can also be used in
entertainment industry to simulate realistic motion. Figure 1-3(b) shows the Deltapod
developed in ABB Corporate Research, Sweden. The Deltapod was developed to define

the geometry of car body parts during framing and welding with numerically controlled

locator points. Figure 1-3(c) i1s driving simulator with motion system developed in




locator points. Figure 1-3(c) is driving simulator with motion system developed in
Wuerzburg Institute for Traffic Sciences GmbH, German. Figure 1-3(d) is Stewart
platform developed in National University of Singapore, which can be used to position ™=
parts for an assembly operation, or when it is inversely mounted, as a tool post for metal

removal operations on an NC machine. Figure 1-3(e) is Motion Chair, courtesy of




s Figure 1-3(e) is Motion Chair,
courtesy of Wuerzburg
Institute for Traffic Sciences
GmbH, German. From the
above enumerated

s examples, we can see that
such general purpoe parallel
manipulators are being
utilized in many applications.
Hence, it is important to
understand the mechanics of
such system to better design
the structure and the
controller to the systems to
realize useful tasks.




MATLAB Robotik Toolbox

so Laboratuvar Uygulamasi :
so Matlab Robotik Toolbox kurulumu

29

1. On kosullar
s 1.1 Robotics Toolbox Kurulumu
s> Ik olarak bu linkten Robotic Toolbox'i indirelim: Robotics Toolbox
s http://petercorke.com/Robotics Toolbox.html

s> Indirdigimiz dosyayi rardan cikartin ve ¢ikan "rvctools" adl
klasoru "\MATLAB\R2010b\bin" klasorune atin.

s« MATLAB’1 acin sol tarafta "Current Folder" sekmesinin altinda
"rvctools" klasrinu goreceksiniz. Klasore tiklayip acalim ve
"startup_rvc.m" dosyasina sag tiklayip "run" diyelim.

so Robotics Toolbox kurulumu tamamlanmistir.




Tesekkiirler.
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