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Bu proje calismasinda robot kol kumandali tibbi
atik konteyner prototip tasarimi ve uygulamasi
yapilmistir. Glinlmdizde arastirma, egitim, uzay
gorevleri gibi alanlarda robotik sistemler =——r
tasarlanmakta ve kullaniimaktadir. Tip alaninda ﬁ —

Bu projede hastanelerdeki tibbi atiklarin hastane
icinde otonom gezici bir robot kol yardimi ile tibbi
atiklarin  konteynirlara el degmeden atiimasi
amaclanmigtir. Bu sayede insan sagligi agisindan

° o o o= — = tehlikeli sayilabilecek atiklarin bertaraf edilmesi
da |.n§an -sagllgl acisindan zararh olarak goériinen 0 kolaylasacaktir.
cesitli kimyasallar ve tibbi atiklar bertaraf g
edilmesi gereken, istenmeyen atiklardir. Bu p—— | =
dogrultuda insanin bu tip istenmeyen atiklarla \ ey N
jcen".lasml .olrtadan kaldirmak veya minimuma . S ”&* YONTEM VE TEKNIKLER
indirmek igin robot kol ve tibbi atik konteyner it e il

prototip tasarimi ve Uretimi yapilmistir. Robotik sistemler; elektronik, mekanik ve yazilim

bilimlerinin ortak paydada birlestigi
multidisipliner bir yaklasim olan mekatronik
sistemlerdir. Gelistirilen bu projede; tibbi atiklarin
algilanmasinda sensér teknolojilerinden, robot
kolun hareketi icin servo motorlardan, gosterge
paneli icin LCD ekran modiliinden ve bu aygit ve
eyleyicilerin es gldimli olarak islevlerini
gerceklestirebilmesi  icin  bir sisteme 06zel
tasarlanmis bir elektronik devre ve yazilimdan
faydalanilmistir. Proje ¢alismasi iki asamadan
meydana gelmektedir.
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Gunumuzde teknolojinin gelismesi ve Endustri
4.0'n  hayatimiza kazandirdigi nesnelerin
interneti (IOT) teknolojilerinin gelismesiyle
beraber endistiyel otomasyon teknolojilerinin
yaninda robot sistemleri ve robotlarin entegre
olarak calistigi diger sistemler sanayinin yani
sira gunlik hayatimizda her alanda karsimiza
¢ikmaktadir. Son teknolojik gelismeleri de takip
ettigimizde  hastanelerimizde en  temel
sorunlardan bir tanesi de acil bélimlerinde
bulunan tibbi atiklarin tibbi atik konteyneri
yerine yerlere atilmasidir. Bu sorun uzun
yillardan giiniimlize kadar devam etmektedir.

Robot Unitesi: Tibbi atiklarin toplanmasinda dért
eksenli bir robot kullaniimaktadir. Robot kol,
eklem  hareketlerini, servo motorlar ile
gerceklestirmektedir.  Gelistirilen robot, atik
olarak nitelendirdigimiz  hedef = malzemeyi
sensorler yardimiyla algillamaktadir ve ilgili
atiklari gripper olarak nitelendirilen robotun
tutucu Unitesi ile toplayabilmektedir.

Endustride en ¢ok tercih edilen robotlardan
olan eklemli  manipulatorler,  genellikle
otomotiv sektoriinde, gaz alti — ark kaynaginda,
paketleme, elektronik montaj, kalite kontrol
gibi sektorlerde kullaniimaktadir.

Akilli _Atik Konteyneri: Robot tutucusunun
konveyore yaklagsmasiyla, bir sensér (HC-SR04
sensori) vasitasiyla kapagin acilmasi
saglanmaktadir. Tibbi atik konteynerin igine belirli
bir sire icerisinde birakildiktan sonra konteyner
kapagl  kapanmaktadir. Konteynerde bulunan
dijital ekranindan konteynerin dolu olup olmadig
bilgisi ve konteyn'er kapagininsagiima-kapanma

Bu proje calismasinda 4 eksenli eklemli bir
manipulator kullaniimakta olup tibbi atiklarin
tutucu birimi ile toplanarak tibbi  atik
konteynerine atilmasi gorevini yerine

getirmektedir. .
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