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OZET

MAKRO SiSTEMi iLE PROGRAMLANABILEN VE OGRENEBILEN ROBOT
SISTEMI

Bulus ozellikle makro ile bir kere gosterildiginde rota ogrenebilen ve ogrendigi bu

rotayi uygulayabilen bir robot sistemi ile ilgilidir.

Sekil 1
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ISTEMLER

1. Rotalarin surekli degistigi ancak ¢ok tekrar gerektiren islemlerde rota 6grenme
yetenegi ile daha hizli uygulama ve insan gucunden tasarruf saglayan, makro
ile programlanabilen ve dgrenebilen robot sistemi olup, ozelligi;

o ileri-geri, saga-sola hareket edebilen ve tasiyici gorevi goren en az bir
govde (1),

e leri-geri, saga-sola donebilme yetenegi ile bahsedilen govdenin (1)
hareketini saglayan ve bahsedilen govdenin (1) on ve arka kisminda
konumlandirilan yon ve hareket tekerlegi (2),

o ileri-geri, saga sola hareket edebilen ve bahsedilen yon ve hareket
tekerleklerini (2) takip eden yan tekerlek (3),

e govdenin (1) hareketini saglamak uzere govdenin (1) on ve arka kisminda
konumlandirilan yon ve hareket tekerleklerinin (2) yurutulmesini saglayan
elektrik motoru (4),

e bahsedilen elektrik motoru (4) icin gerekli gucu saglayan sarj edilebilir
batarya (5),

e bahsedilen yon ve hareket tekerleklerine (2) monte edilen ve yon ve
hareket tekerleklerinin (2) hangi yone donduguni, ne kadar sure ileri-geri
hareket ettidini ve anlik hizini dlgen sensor (7),

e yOon ve hareket tekerleklerinin (2) yurutulmesini saglayan elektrik
motorlarina (4) komut gonderen komut sistemi (6),

e Uzerinde bahsedilen sensorlerden (7) gelen verileri kullanarak robotun
hareketini gerceklestirecek komutlari saglayan ve bu komutlarn robota
gorev olarak veren algoritmayl (9) barindiran ve kullanici giriglerinin
yapildigi en az bir bilgisayar sistemi (10),

e sensorlerden (7) gelen bilgileri bilgisayar sistemine (10), bilgisayar
sisteminden (10) gelen bilgileri komut sistemine (6) gonderen iletigim

devresi (8) icermesidir.

2. Istem 1°e uygun makro ile programlanabilen ve 6Jrenebilen robot sistemi olup,
ozelligi; sistemin ilerleyecegi rotayr manuel hareket ile odrenmesi ve
ogrendigi rotayl uygulamasi olmak Uzere iki ayri isleyisten olusan algoritma (9)

icermesidir.
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3. Istem 1 ve 2'ye uygun makro ile programlanabilen ve ogdrenebilen robot

sistemi olup, o0zelligi; robot sisteminin ilerleyecegdi rotayr manuel hareket ile

ogrenmesine ait asagidaki igleyisi icermesidir:

Robot, kullanici tarafindan manuel olarak bir alanda yurutulur,

On kisimda yer alan yon ve hareket tekerleginin (2) agisina gore robotun
hareket yonu belirlenir,

Sensorlerden (7) alinan hiz verileri iletisim devresi (8) vasitasiyla anlk
olarak her bir saniye kaydedilmek Uzere bilgisayar sistemine (10) iletilir,
Yon ve hareket tekerledinin (2) agi degisimi yon dedisimi olarak kabul
edilir ve bu veriler kaydedilir,

Saniye bazinda kaydedilmis yon ve hiz bilgileri komuta donusturulmek icin
komut sistemine (6) gonderilir,

Robot belli bir sure hareketsiz kalana kadar butun islemler dongusel olarak

devam eder.

4. Istem 1 ve 2'ye uygun makro ile programlanabilen ve ogrenebilen robot

sistemi olup, o6zelligi; robot sisteminin o©grendigi rotayr uygulamasina ait

asagidaki isleyisi icermesidir:

Rotanin dongusel olma olasihdina bagl olarak dongu sayisi kullanici
tarafindan bilgisayar sistemine (10) girilir,

Ogrenilmis rotalardan bir tanesi segilir,

On tekerin varsayilan olup olmadiginin kontrolu yapilir,

Kullanici tarafindan, arka teker gidis yonu olarak girildiyse arka teker on
teker gorevi alir veya on tekerlek varsayilan olarak kabul edilir,

Daha once 6grenilmis olan komutlar komut sisteminden (6) elektrik motora
(4) gonderilir,

Elektrik motor (4), robotun ogretilen rotada hareketini saglamak Uzere yon

ve hareket tekerleklerini (2) aktif eder.

5. Istem 1'e uygun makro ile programlanabilen ve dgrenebilen robot sistemi olup,

ozelligi; bahsedilen govdenin (1) rombus seklinde olmasidir.
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6. Istem 1°e uygun makro ile programlanabilen ve 6Jrenebilen robot sistemi olup,
ozelligi; bahsedilen bilgisayar sisteminin (10)

Windows/Linux/MAC/IOS/Android isletim sistemleri ile uyumlu olmasidir.
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TARIFNAME

MAKRO SiSTEMi iLE PROGRAMLANABILEN VE OGRENEBILEN ROBOT
SISTEMI

TEKNIiK ALAN
Bulus, rotalarin surekli dedistigi ancak c¢ok tekrar gerektiren islemlerde daha hizh

uygulama ve insan gucunden tasarruf saglayan bir sistem ile ilgilidir.

Bulus ozellikle makro ile bir kere gosterildiginde rota 0grenebilen bir robot sistemi ile
ilgilidir.

ONCEKI TEKNIK

Teknolojinin hayatimiza girmesi ile birlikte insan gucunun gerekli oldugu birgcok iste
robot sistemleri kullaniimaya baslanmistir. Ozellikle lojistik alanda kullanilan robot
sistemleri ya insan gucune baglh olarak calismakta ya da hedef noktaya ulasma
noktasinda yavas kalmakta hatta basarisiz olmaktadir.

Yapilan literatur arastirmasinda rota bilgisi kullanan robotlarla ilgili cesitli basvurulara
rastlanmistir. US7082350 numarali patentte kullanilan sensorler, insanlar tarafindan
ogretilecek olan navigasyonun hesaplanmasinda bilgisayara aktarilacak olan veriler
icin degil, yol bulmak igcin kullanmaktadir. CN106429146A numarali patent, bir
merkezi kontrol modulu, bir esya gorunumu tanimlama modulu, bir esya agirhigi tespit
modulu, bir esya rafi yolu tanimlama modulu ve bir tasima modulu iceren akilh
tasima robotu ile ilgilidir. CN106429146A numarali patentte bahsedilen sistem,
esyalarin sekli ve agirhgini belirleyen ve tasinacak olan destinasyona gore alinacak
olan yuku kararlastiran ve kendisine verilen rota dahilinde ¢alisan bir tasiyici robottur.

Sonucta yukarida bahsedilen ve mevcut teknik i1siginda ¢ozulemeyen sorunlar ilgili
teknik alanda bir yenilik yapmayi zorunlu kilmistir.
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BULUSUN KISA ACIKLAMASI

Mevcut bulug yukarida bahsedilen dezavantajlar ortadan kaldirmak ve ilgili teknik
alana yeni avantajlar getirmek uzere makro sistemi ile programlanabilen ve

ogrenebilen robot sistemi ile ilgilidir.

Robot sisteminin sahip oldugu algoritma, makro sistem mantigi ile calismaktadir.
Makro sistem, Word, Excel gibi Office programlarinin alt yapisinda gomulu olan bir
sistemdir. Bu sistem, tekrar gerektiren iglemler ile ilgili bir kez komut verilmesi halinde
verilen komutu istenildigi kadar tekrar etme ve uygulamaya yardimci olmaktadir.
Ayrica makro sistem ile verilen komutlara kullanici manuel olarak mudahale

edebilmektedir.

Bulusun ana amaci, ev, isyeri, depo, vb. alanlarda urunlerin tek seferde veya belirli
bir dongu icerisinde bir yerden baska bir yere taginmasini saglayan, makro ile rota

ogrenme kabiliyeti bulunan bir sistem olusturmaktir.

Bulusun bir diger amaci, rota 6drenme kabiliyeti ile; planli devriye, yiyecek icecek
servisi, gorme veya yurume engelliler icin hastane ve kampus alanlarinda ulagim,
duz zemine sahip kapali veya acgik alanlarda hafif esya aligverislerinde kuryelik gibi

farkli tekrarh islem senaryolarinda kullanilabilecek bir sistem ortaya koymaktir.

Bulusun bir diger amaci, rota bir kere gosterildiginde istenen miktarda tekrar

yapabilen bir sistem geligtirmektir.

Bulusun bir diger amaci, rotay! bilgisayar (programlama) komutlarina geviren ve

urettigi komutlar kendine gorev olarak verebilen bir sistem meydana getirmektir.

Bulusun bir diger amaci, komutlari tersten igleme yetenegi ile, gidis yolundan donus
yolunu bulabilen bir sistem yaratmaktir.

Bulusun bir diger amaci, insanlar tarafindan goruntulenemeyen, tehlikeli veya
giriimesi zor alanlara girebilen ve tersine hareket etme 0zelligi ile geri donebilen bir

sistem gelistirmektir.
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Yukarida bahsedilen ve asagidaki detayli anlatimdan ortaya c¢ikacak tum amaclar

gerceklestirmek Uzere mevcut bulus, rotalarin surekli degistigi ancak ¢ok tekrar

gerektiren islemlerde rota O0dgrenme yetenegi ile daha hizli uygulama ve insan

gucunden tasarruf edilmesini saglayan, makro ile programlanabilen ve 6grenebilen

robot sistemidir. Buna gore sistem;

ileri-geri, saga-sola hareket edebilen ve tasiyici gorevi goren en az bir govde,
ileri-geri, saga-sola donebilme yetenegi ile bahsedilen govdenin hareketini
saglayan ve bahsedilen govdenin on ve arka kisminda konumlandirilan yon ve
hareket tekerlegi,

ileri-geri, saga sola hareket edebilen ve bahsedilen yon ve hareket
tekerleklerini takip eden yan tekerlek,

govdenin hareketini saglamak uzere govdenin on ve arka kisminda
konumlandirilan yon ve hareket tekerleklerinin yurutulmesini saglayan elektrik
motoru,

bahsedilen elektrik motoru icin gerekli gucu saglayan sarj edilebilir batarya,
bahsedilen yon ve hareket tekerleklerine monte edilen ve yon ve hareket
tekerleklerinin hangi yone dondugunu, ne kadar sure ileri-geri hareket ettigini
ve anlik hizini dlgen sensor,

yon ve hareket tekerleklerinin yurutulmesini saglayan elektrik motorlarina
komut gonderen komut sistemi,

uzerinde bahsedilen sensorlerden gelen verileri kullanarak robotun hareketini
gerceklestirecek komutlari saglayan ve bu komutlari robota gorev olarak veren
algoritmay! barindiran ve kullanici giriglerinin yapildigr en az bir bilgisayar
sistemi,

sensorlerden gelen bilgileri bilgisayar sistemine, bilgisayar sisteminden gelen

bilgileri komut sistemine gonderen iletisim devresi

icermektedir.

Mevcut bulusun yapilanmasi ve ek elemanlarla birlikte avantajlarinin en iyi sekilde

anlasilabilmesi icin asagida agiklamasi yapilan sekil ile birlikte degerlendiriimesi

gerekir.

SEKILLERIN KISA ACIKLAMASI
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Sekil 1, bulusumuza konu olan sistemin sematik goruntusunu vermektedir.

REFERANS NUMARALARI

Govde

Yon ve hareket tekerlegi
Yan tekerlek

Elektrik motoru

Batarya

Komut sistemi

Sensor

lletisim devresi
Algoritma

= © 0 N O O & 0 Mh =2

0.Bilgisayar sistemi

BULUSUN DETAYLI ACIKLAMASI

Bu detayl aciklamada, bulus konusu yenilik sadece konunun daha iyi anlagsilmasina

yonelik hicbir sinirlayici etki olusturmayacak orneklerle aciklanmaktadir.

Bulusumuz, rotalarin surekli dedistigi ancak ¢ok tekrar gerektiren islemlerde rota
ogrenme yetenegi ile daha hizli uygulama ve insan gucunden tasarruf saglayan,
makro ile programlanabilen ve ogdrenebilen robot sistemidir. Sekil-1'de bulusumuza
konu olan sistemin sematik goruntusu verilmektedir. Buna gore sistem; ileri-geri,
sada-sola hareket edebilen ve tasiyici gorevi goren en az bir govde (1), ileri-geri,
saga-sola donebilme yetenegi ile bahsedilen govdenin (1) hareketini saglayan ve
bahsedilen govdenin on ve arka kisminda konumlandirilan yon ve hareket tekerlegi
(2), ileri-geri, saga sola hareket edebilen ve bahsedilen yon ve hareket tekerleklerini
(2) takip eden yan tekerlek (3), govdenin (1) hareketini saglamak uzere govdenin on
ve arka kisminda konumlandirilan yon ve hareket tekerleklerinin (2) yurutulmesini
saglayan elektrik motoru (4), bahsedilen elektrik motoru (4) icin gerekli gucu saglayan
sarj edilebilir batarya (5), bahsedilen yon ve hareket tekerleklerine (2) monte edilen
ve yon ve hareket tekerleklerinin (2) hangi yone dondugunu, ne kadar sure ileri-geri
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hareket ettigini ve anlik hizini 6lcen sensor (7), yon ve hareket tekerleklerinin (2)
yurutulmesini saglayan elektrik motorlarina (4) komut gonderen komut sistemi (6),
uzerinde, bahsedilen sensorlerden (7) gelen verileri kullanarak robotun hareketini
gerceklestirecek komutlari saglayan ve bu komutlari robota gorev olarak veren
algoritmayi (9) barindiran ve kullanici giriglerinin yapildi§i en az bir bilgisayar sistemi
(10), sensorlerden (7) gelen bilgileri bilgisayar sistemine (10), bilgisayar sisteminden

(10) gelen bilgileri komut sistemine (6) gonderen iletisim devresi (8) icermektedir.

Bulusumuzun tercih edilen uygulamasinda bahsedilen govde (1), rombus seklinde
karakterize edilmektedir. Govde (1), 6n ve arka kisimlarda iki adet yon ve hareket
tekerlegi (2) icermektedir. Govdenin (1) sag ve sol kisimlarinda ise bahsedilen yon ve
hareket tekerleklerini (2) takip eden iki adet yan tekerlek (3) bulunmaktadir.
Bulusumuz, rota bir kere kendisine gosterildiginde istenen miktarda tekrar
yapabilmektedir. Bulusumuzda, yon ve hareket tekerlekleri (2) Uzerine monte edilen
sensorler (7) ile olgulen veriler, iletisim devresi (8) vasitasi ile bilgisayar sistemine
(10) iletiimekte ve bilgisayar sistemi (10) uzerinde ¢alisan algoritma (9) vasitasi ile
programlama komutlarina cevrilmektedir. Bilgisayar sistemi (10) tarafindan uretilen
bu komutlar yine komut sistemi (6) Uzerinden yon ve hareket tekerleklerine (2) gorev

olarak verilebilmektedir.

Bulusumuzun tercih edilen uygulamasinda bahsedilen bilgisayar sistemi (10)
Windows, Linux, Mac, iOS veya Android isletim sistemleri ile uyumlu olarak
karakterize edilecektir. Bulusumuzda sensor (7), komut sistemi (6) ve bilgisayar
sistemi (10) arasindaki haberlesme iletisim devresi (8) vasitasi ile kablosuz olarak
gerceklestirimektedir. Bulusumuz, komutlari tersten isleme yetenedi ile, gidis yolunu
donus yolu olarak otomatik bir sekilde kullanabilmektedir. Ornegin, govde (1) 100
metre manuel olarak bir yerden bir yere goturuldugunde, robotun hangi yone, ne
kadar mesafe ve hangi hizda gittigi bilgileri, Uzerindeki sensorler (7) ve algoritma
vasitasiyla bilgisayar sistemine (10) kaydedilir. Boylece kullanilan bu rota robot
sistemi tarafindan ©grenilmis olur. Daha sonra bu rota, algoritma (9) vasitasiyla
tersten isletilerek robot sisteminin baslangi¢c noktasina geri geri donmesi ve istenen
tekrarda bu hareketi gerceklestirmesi saglanir. Kullanici dilerse rotayi duzeltmek igin
bilgisayar sistemi (10) uzerinden elle komut ekleme ve ¢ikarma islemi yapabilecektir.
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Bulus konusu sistemin sahip oldugu algoritmanin (9) isleyisi iki ayrn bolumden

olugsmaktadir. Birinci bolumde robot sisteminin ilerleyecegi rotayr manuel hareket ile

ogrenmesi, ikinci bolumde ise robot sisteminin ogrendigi rotayr uygulamasi iglemi

gerceklesmektedir.

Robot sisteminin ilerleyecegi rotayr manuel hareket ile 6grenmesine ait isleyis

asagidaki gibidir:

Robot, kullanici tarafindan manuel olarak bir alanda yurutulur,

On kisimda yer alan yon ve hareket tekerleginin (2) agisina gore robotun
hareket yonu belirlenir,

Sensorlerden (7) alinan hiz verileri iletisim devresi (8) vasitasiyla anlik olarak
her bir saniye kaydedilmek Uzere bilgisayar sistemine (10) iletilir,

Yon ve hareket tekerleginin (2) agi degisimi yon degisimi olarak kabul edilir ve
bu veriler kaydedilir,

Saniye bazinda kaydedilmis yon ve hiz bilgileri komuta donusturulmek icin
komut sistemine (6) gonderilir,

Robot belli bir sure hareketsiz kalana kadar butun islemler dongusel olarak

devam eder.

Robot sisteminin 6Jrendigi rotayl uygulamasina ait isleyis asagdidaki gibidir:

Rotanin dongusel olma olasihgina bagh olarak dongu sayisi kullanici
tarafindan bilgisayar sistemine (10) girilir,

Ogrenilmis rotalardan bir tanesi segilir,

On tekerin varsayilan olup olmadiginin kontrolu yapilir,

Kullanici tarafindan, arka teker gidis yonu olarak girildiyse arka teker on teker
gorevi alir veya on tekerlek varsayilan olarak kabul edilir,

Daha dnce 6grenilmis olan komutlar komut sisteminden (6) elektrik motora (4)
gonderilir,

Elektrik motor (4), robotun ogretilen rotada hareketini saglamak Uizere yon ve

hareket tekerleklerini (2) aktif eder.

Bulugsumuz, makro ile rota ogrenen bir sistem oldugundan, ozellikle tekrarl islerde

kullanim alani oldukga genistir. Ornegin, Uzerine uygun bir elektrik supurgesi monte
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edildiginde, ortamin bir kere supurulmesi esnasinda supurgenin supurme rotasini,
hizini, yonunu ve supurme sure bilgilerini Uzerindeki sensorler (7) vasitasiyla
kaydeden robot sistemi, ayni sekilde tekrarlar yaparak, uzerindeki supurgenin gerekili
alanlari, gerekli sureler icin supurmesini saglayabilir. Benzer sekilde, kamerali bir
sistemin govdeye (1) monte edilmesiyle sistem guvenlik i¢in, planli bir devriye gorevi
yurutebilir. Otel lobilerinde veya kokteyllerde govde (1) uzerine konulan yiyecek ve
icecekleri belli rota gcercevesinde servis edebilir. Gorme veya yurume engelli kisiler
icin hastane veya kampus alanlarinda ulagima araci olarak kullanilabilir. Tasarimi
cok sik degisiklik gosteren uretim hatlarinda, (urunun tasinacagi iki nokta arasinin
surekli degistigi tesislerde) urunlerin transferlerinde kullanilabilir. Ev esyalarinin, ev
icinde bir odadan bir odaya taginmasinda da kullanilabilir. Engelsiz duz zemine sahip
acik ve kapali alanlarda hafif esya alisverisinde kurye olarak kullanilabilir. Yukaridaki

orneklerde oldugu gibi farkl ihtiyaglara da ¢ozum olarak kullanilabilir.
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