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MEKANUM TEKERLEKLi MOBIL ROBOT TASARIMI VE URETiMi

OzZET

Endustri 4.0 devrimi ile beraber
endustriyel otomasyon
teknolojilerindeki gelismeler ginlik
hayatimizda hizla vyerini almaya
baglamistir. Askeri, saghk, hizmet,
eglence sektorleri  gibi  bircok
alandaki insan is glicinin yerini
robotlarin  aldigi  gorilmektedir.
Endustriden, saghk sektorine,
turizmden hizmet sektoériine mobil
robotlar hayatimizin her alaninda
karsimiza cikabilmektedir. Bu proje
calismasi ile kendisine verilecek
cesitli gorevleri yerine getirebilecek
otonom c¢alisma kabiliyetine sahip
Mekanum Tekerlekli bir mobil robot

Kahraman KARA

Uzay calismalarinda deneysel malzemelerin tasinmasi,

YONTEM VE TEKNIKLER

Bu proje calismasinda dort adet mekanum
tekerlege sahip bir mobil robot platformu
gelistirilmistir. Mekanum tekerlekler ¢ok yonli
hareket etmek  kabiliyetine  sahiptirler.
Mekanum ¢ok yonli tekerlekler, kullanildig
aracin ileri-geri, caprazlama-yanlama, oldugu
verde donme ve her yone gidebilme
hareketlerini saglayan 45° acilarla 6zel bir
sekilde yerlestirilen ve 0Ozel bir geometriye
sahiptirler.

Hareket edilebilecek ortamin az oldugu bir
alanda normal tekerlekli bir arabanin donis
yapabilmesi icin belli bir alana ihtiyaci vardir. Bu
nedenle robotun manevra kabiliyeti olumsuz
etkilenmektedir. Mekanum  tekerleklerinin

makanilk va vanical Aoalliklari cavacinde by

gelistirilmistir.

GIRIS
Robot teknolojilerinin gelismesiyle
beraber mobil robotlarda ¢esitli
ortam kosullarinda hizla vyerini
almaya baslamistir. Mobil robotlar
insan glici olmadan otonom olarak
calisabilen esnek calisma
kabiliyetine sahip robotlardir. Cok
yonli mobil araglarin en 6nemli
ozellikleri, aracin tekerleklerinin
birbirlerinden bagimsiz  olarak
hareket edebilmeleridir. Bu ozellik
aracin serbestlik derecesinin
arttirlmasi  demektir.  EndUstride
yaygin olarak kullanilmakta olan
manipllatorlerin -~ aksine  mobil
robotlar hedeflerine ulasabilmek
icin onceden tanimlanmis calisma
alanlarinda serbestce hareket
edebilme 06zelliklerine sahiptirler.
Mobilite 6zelligi mobil robotlara ¢ok

genis bir uygulama alani
kazandirmaktadir. Mobil robotlar
karada, havada, suda ve uzayda

kullanilmak tzere dort kategoride
gelistirilmektedirler. Mobil robotlar
tekerlekli ve bacakl olmak izere iki
sinifa  aymlirlar.  Mobil . robot
platforrrllarl “arasinda:
" mekaniksel yapi ve d,l'j§i]k enerji
: 'quketlml ile tekerlekli mobil’ robotlar
en yaygin kullanilan robotlar'dlr
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robotlar ayni zamanda restoranlarda servis yapmak,

sanayide yuk tasima gibi bircok platformda
kullanilmaktadir. Mobil robotlar otomatik hareket
edebilme, sensor bilgilerine gore 06grenebilme ve

degerlendirebilme

ozelliklerine  sahiptir.

Mobil

robotlarin dinamik bir ortamda insan gibi hareket
yoluna karar vermesi beklenmektedir. Biitiinliik, hizli
cevap verme, daha kisa yol mesafesi, daha az zaman
tiketimi gibi yetenekler mobil robotlarin performans
kriterlerini olusturmaktadir.
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Manevra hareketinin “kisith oldugu boélgelerde;
Mekanum =~ mekanizmasi  olarak  bilinen bu
mgkanizma bir aracin her yéne hareket etmesine
IENELS saélam‘aktadlri Bu_ kapsamda depolarda,
insan saéllél a<;|smdan -tehlikeli olaBilecek
konumlarda ve askeri aIanIarda otonom olarak

gaLgahalecek Mekanum tekerlekIFblr\ mobil- robot" =

mekanik ve vyapisal ozellikleri sayesinde bu
problem ortadan kalkacaktir Hem zaman
acisindan faydali hem de kullaniciya kolaylik
saglamaktadir. Mekanum tekerlekli mobil
robotumuzun tasarim  sliregleri mekanik
tasarim ve kontrol tasarimi olmak Uzere iki
asamadan meydana gelir.

Mekanik Tasarim:
Mekanum tekerlekler ve mobil robot platformu

mekanik tasarimi  Solidworks yazilimi ile
yapilmistir.  Tekerleklerin  Gretimi  eklemeli
imalat teknolojisi kullanilarak 3D yazci ile

gerceklestirilmistir. Tekerleklerde 45 derece
egimli silindirler bulunmaktadir. Bu silindirler
45 derecelik hareket saglar. Bu hareketler her
bir tekerlek icin ayarlandiginda istenilen yonde
araca hareket kabiliyeti saglar. Tekerleklerin
kontroliinde Nema 17  step motor
kullanilmaktadir.

Kontrol Tasarimi:

Mekanum tekerleklere sahip mobil robotun
kumandasi Arduino Mega kontrol karti ile
saglanmaktddir. Ayrica mobil robot, cep
telefonlari .igin gelistirilmis bir uygulama
Uzerinden . bluetooth modult  (HC-05) ile
haberleserek kontrol edilebilnfektedir.

Kullanici telefondan veri ilettiginde HC-05
modulu Ar_dumﬁ *Mega'ya bu veriyi iletif.
Arﬂhlno Mega ise. bu _veriyi |g|nde bulunan
yaz’lllma gore haretetl saglar. Hareket her blr"
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