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BZET YAPISAL ANALIZ GALISMALARI URETIM VE MONTAJ

Bu proje kapsaminda, sinirli alanlarda calisabilecek, ti¢ eksenli hareket\ [Proje kapsaminda yapisal bitiinligi degerlendirmek amaciyla SolidWorks| [ Prole kapsaminda 3 eksende hareket edebilen bir mekatronik  sistem
kabiliyetine sahip bir robotik maniptilatér tasarlanmig, analiz edilmis ve | |ortaminda sonlu elemanlar yéntemiyle (FEA) statik analizler gerceklestirilmistir.| | t@sarlanmis ve montaji - gerceklestirilmigtir.  Yapr elemanlari  olarak
prototip olarak Gretilmisti. ManipUlatdr, gerektiginde uzayabilen ve || CAD modeli uygun sinir kosullari ve malzeme é&zellikleri ile simiilasyona| | @luminyum sigma profiller, lineer kizaklar, kremayer-pinyon, makara-kayis
calismasini tamamladiktan sonra katlanarak kompakt hale gelebilen || aktariimis, kritik bolgelere etkiyen yikler altinda deformasyon, gerilim (von| | Sistemleri, step motorlar (Nema 23 ve Nema 34) ve pnomatik sistem

yapistyla mevcut lojistik manipllatérlerden ayriimakta, dar alanlarda || Mises) ve gerinim dagilimlari incelenmistir. kullaniimigtir.

kullanim avantaji sunmaktadir. Tasarim sureci SolidWorks programi ile || Analiz sonuclar, sistemin yer degistirme degerlerinin toleranslar iginde * X ekseni: 2.5 modul, 1 m uzunlukta kremayer-pinyon mekanizmasi ile

gerceklestiriimis; sistem Uzerinde statik, frekans ve hareket analizleri || kaldigini ve gerilim seviyelerinin malzemenin akma dayaniminin altinda saglanmistir. Tekerlekler ve miller, dogrusal hareketi dengeli ve dusuk

uygulanarak dayaniklihgr ve performansi test edilmistir. SolidWorks || oldugunu géstermistir. Bu sayede tasarimin giivenli ve mekanik olarak yeterli surtunmeli hale getirir. Bu eksen, Nema 23 step motoru ile tahrik

lzerinden yapilan hareket analizleri dogrultusunda uygun motor segimi || oldugu dogrulanmistir. edilmektedir.

gerceklestiriimistir. Kontrol algoritmasi GMT Suite programi ile gelistiriimis, | * Y ekseni: Platform, Nema 34 step motoru ve 10 adet makaradan

prototipin hareketleri ise bir PLC sistemi araciligiyla kontrol edilmistir. T s T O olusan rulmanh makara—kayis sistemiyle yukari-asagi hareket eder.

L. Kizaklar dogrusal yonlendirme saglar. Bu eksen, Nema 34 motoru ile
GIRIS e tahrik edilmektedir.

Robotik depol istemleri: d loiistik siireclerd imliligi. ativenlidi W « Z ekseni: Pnomatik silindir, tasiyici kizaga civata-somun baglantisi ile
polama sistemleri; depo ve lojistik siireclerde verimliligi, giivenligi

ve hizi artirmak igin robot teknolojilerinden faydalanan modern ¢éziimlerdir. . asses0s monte edilmigtir.

Insan hatalarini azaltir, alan kullanimini optimize eder ve kesintisiz calisarak 0 Tum motorlar ve mekanik pargalar, civata—somun ve L braket

Uretkenligi artirir. Ozellikle e-ticaret, otomotiv, saglik ve perakende gibi baglantilariyla  montajlanmig;  olugan  bosluklar  takviye plakalarla

sektorlerde Urtinlerin giivenli depolanmasi ve zamaninda teslimati igin tercih I giderilmistir.

edilir. S

AMAG

Projenin temel amaci, lojistik depolama alanlarinda verimliligi artirmak ve alan
kullanimini optimize etmek amaciyla yenilik¢i bir manipulator gelistirmektir. Bu
kapsamda degisken kol uzunluguna sahip bir manipulator tasarimi
gerceklestirilecektir. Mevcut sabit kollu robotlarin aksine, onerilen sistem, dar
alanlarda etkin bir yerlestirme yapabilmek icin kol uzunlugunu ayarlama

Sekil 3. Esdeger gerilme dagilimlari
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yetenegine sahip olacak ve bdylece Uriin yerlestirme igin gereken alani
onemli olgude azaltacaktir. . e
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TASARIM S Sekil 7. Manipiilator acik konumda Sekil 8. Manipilator kapali konumda
Robotik sistemde eksenel hareketler ug farkli mekanizma ile saglanmistir: _ ]
« X ekseni hareketi, yuksek moment aktarimi ve verimlilik sunan kremayer- KONTROL SISTEMI
pinyon mekanizmasiyla gerceklestiriimigtir. - Manipulator hareketi icin GMTSuit yazilimi ile senaryolar olusturulmustur. X
* Y ekseni, katlanabilir bir tasiyici sistemle calisir; bu sistem, rulmanli .59::25 ve Y eksenleri ayni anda calisarak makara sistemiyle yikselme ve
makaralar ve PVC kapli celik halatla desteklenen sigma profillerden . 523105 kremayer-pinyon ile yatay hareketi gerceklestirir. Hareketler, hizlanma-—
olusur. e sabit hiz—yavaslama parametreleriyle verilen puls sayisina goére kontrol
« Z ekseni i¢in ise pnomatik piston-silindir sistemi tercih edilmistir. Hava edilir.
verildiginde piston uzayarak malzemeyi alir, hava kesildiginde ise eski i TUm hareketler, konuma gdére ayarlanmis trapez profil seklinde puls ve
konumuna donerek birakir. Ug kisminda yer alan elektromiknatis, enerji I frekans ile kontrol edilmistir.
verildiginde aktiflesip malzemeyi tutar, enerji kesildiginde pasifleserek N GMT GLC-396T model PLC ‘ye ek olarak GXM-08IA dijital giris genisletme
birakir. modultu kullaniimistir. X ekseninde kontrol icin Nema 23 step motoruna
Tasarimda aluminyum malzeme kullanilarak, hedeflenen hafiflik/dayanim uygun GMT GSTD - 2556 step motor surucusu, Y ekseninde ise Nema 34
orani saglanmistir. Y ekseni tasiyici yapisi icin alti adet 30x30 mm ve bir adet N motoruna uygun GMT GSTD - 2860 step motor strucu kullaniimistir.
30x60 mm sigma profil tercih edilmistir. Tum montajlar, vida ve T-somun Sekil 5. Gerinim dagilimlari o
baglanti elemanlariyla yapilmistir. Tablo 1. Manipulator gorev asamalari 3
Girev No Gorevler 250 Hl-z - Zaman Graﬁgl
HAREKET ANALIZI . emaite Nemaeenrh
Aluminyum ve celik malzemeler kullanilarak, SolidWorks Simulation programil | girey-2 Pnomatik valfi acthr
lizerinden M1.5-M2.5 kremayer-pinyon sistemleri igin farkli sirelerde (5-30 [ . . it ekt ol 1507
sn) hareket analizleri yapiimistir. Agisal hiz, tork ve gug¢ degerleri elde edilerek — T o0l

motor secimi icin gerekli veriler Dbelirlenmistir. Analiz sonucunda, celik

Nema 34-Nema 23 ilk konuma

malzemede olup M2.5 kremayer sisteminde pinyonun 15 saniyede 1.5 metre| | Girev-

L

S0t

doniis
yol almasi en uygun senaryo olarak secilmistir. Analiz sonucunda alinan torl | .. l,"ﬁ“:mmmmlw
ciktisi ile Nema 23 step motoru, X ekseni tahrigi icin secilmistir. Kontrol i¢in| DD . 10 15
Nema 23 step motoruna uygun GMT GSTD - 2556 step motor surtcusuy R R Sekil 9. Hiz-zaman grafigi (trapez profil)
kullaniimistir.
SONUCLAR

Tasarimi ve uretimi tamamlanan 3 eksenli manipulator, kompakt yapisi
sayesinde hedeflenen iglevselligi saglamistir. Yapilan denemelerde, eksen
hareketleri senkron ve kararli sekilde gerceklesmis; pnomatik sistem ve
elektromiknatis ile malzeme alma-birakma islemleri  basariyla
tamamlanmistir. Sistem, prototip olarak verimli ve moduler bir ¢ozum
sunmaktadir.
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Sekil 2. SolidWorks programi Gzerinden tasarim gorseli-2
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