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1. Proje Ozeti (Proje Tanimi)

Bu projede giiniimiiz teknolojisinde duvar baski makinalari sayesinde duvara, diiz zeminlere resim
yapmak ¢ok kolay hale gelmistir. [1.1] Bunun yani sira siitunlar iizerine baski yapan bir cihazin
olmadigimi gézlemleyen Dostek sanat takimi 6grencileri tarafindan bu soruna ¢6ziim olusturmak igin
ergonomik ve ekonomik otomasyon kontrollii dijital bir baski robotu gelistirilecek, prototiplerini
iireteceklerdir

Tamtim videomuz i¢in liitfen TIKLAYINIZ

2. Problem Durumunun Tanimlanmasi:

Diiz zemin {izerine resim ve baski yapmak kolaydir ama Egrisel yiizey iizerine baski ile resim yapmak
yazilim ve donanim agisinda olduk¢a zordur. [1.2] Sektdrde bu alanda biiyiik bir agik bulunmaktadir.
Geleneksel diiz duvara baski yapan makinen gorseli sekil 1’de verilmistir.Sekil 2 de ise Mevcut

sistemlerin kullanilamayacag: bir siitiin yap1 gorseli verilmistir.


https://drive.google.com/file/d/1mhObQfTv-Trw1NGS3jjdbpITVAruOaik/view

Sekil 2. Mevcut sistemlerin kullanilamayacagi bir siitlin yap1

3. Coziim

Proje kapsaminda diizlemsel duvarlarda ¢alisacak bir robot yerine dairesel kesitli stitunlar tizerinde polar
olarak calisacak bir mekanizma Ozelligine sahip bir robot ile ¢oziilecektir. Gelistirilecek olan baski

robotunun 6n kat1 modellemesi Sekil 3’te verilmistir.

DOSTEK SANAT

Sekil 3. Gelistirilecek olan robot 6n tasarimi

4. Yontem



Projemizi iki ana baslik altinda inceleyecek olursak;

1.1.Mekanik;

Kil tasarimi gerceklestirilen {iriin, tersine mithendislik yontemleriyle lazer tarayici cihaz ile stl formatinda
bilgisayar ortamina alinacaktir. Stl dosya formatindaki robot tasariminin yiizey modelinin diizenlenme
islemlerinin yapilmasi, hareket sisteminin ve ilgili mekanik parcalarin tasarlanacagi CAD programi ve
programin ¢alistirilacagi yiiksek performansa sahip dort adet masa distii bilgisayar belirlenerek temin
edilecektir. ilgili CAD programi olarak piyasada ¢ok yaygin olarak kullanilan Solidworks yazilimi
kullanim kolayli1 acisindan tercih edilecektir . Ornek olarak gdvdenin hareket sistemini saglayacak DC
motorlarin sabitlenebilmesi i¢in Solidworks programinin Skecth, Part Design ve Drawing modiilleri
kullanilarak tiretim i¢in ilgili teknik resim dosyalar1 ¢ikartilacaktir. Govde ve yiiriir mekanizma da ilgili
diger aksamlarin ¢izimi ve teknik resim dosyalar1 ayn1 modiiller ile tasarlanacaktir. Bu tasarlanan govde
aksamlar1 ve ylizey modelleme yani govdenin kabuk kismi CAD programimin Assembly Design
modiiliinde montajimin yapilarak simiilasyonu gergeklestirilecektir. Montaj simiilasyonlar1 yapilirken
govde de govdenin pargalarinin birlestirilmesi igin hazir olarak temin edilecek civata, somun, rulman gibi
parcalarin boyutlarina ve sayilarina karar verilerek temin edilmesi saglanacaktir. Gévde ve mekanik
aksanlarin hizmet kosullarinda goérevlerini yerine getirip getirmeyecegi konusunda ilgili mukavemet
analizleri Solidworks Simulation modiilinde gergeklestirilecektir. Govde ve mekanik aksamlarin stl
formatina doniistiiriilerek fdm teknolojisine sahip 3d printer makinesi temin edilerek baski islemi
gerceklestirilecektir. Baski igslemleri bitirilen robotun gévde parcalarinin birlestirmesi i¢in gereken civata
somun rulmanlar ile montaji yapilacak mekanik sistemin biitiinii ortaya konacaktir. Baski islemlerinde

farkli 6zelliklerde flamentler kullanilarak optimum malzeme belirlenecektir .

1.2.Elektronik ve Yazilim

Yazilimlarimizi bu mikro denetleyici kartlar iizerinde deneyerek hangi kartin optimum olarak projeyi
gerceklestirebilecegine karar verilecektir. Cesitli mikro denetleyici kartlar denenirken robotumuzun
sahip olacagr Ozellikleri yerine getirebilmesi igin mikro denetleyiciye dis ortamdan bilgi
aktarilabilmesine olanak saglayacak olan kameralar, sensorler ve girdi elemanlar tespit edilerek karar
verilecektir. Mikro denetleyici, sensorler ve kamera gibi giris elemanlar1 en uyumlu sekilde birbirleriyle
caligabilenleri projemizi hedeflerine ulastiracak sekilde en uygun kombinasyon belirlenerek bu
malzemeler temin edilecektir. Adetleri ve ozellikleri belirtilen mikro denetleyici ve sensdrlerin
Ozellikleri genel amaglara uygundur. Fakat uygulamada karsilasilabilecek problemler géz Oniine
almdiginda bu malzemelerin bazi1 6zellikleri degiskenlik gosterebilir. Sensorler araciligiyla disardan elde
edilen bilgiler ve fiziksel miidahaleler mobil uygulama ile gonderilen komutlar ve mikro denetleyici
kartin igerisinde gomiilii olarak bulunan algoritmalar mikro denetleyici tarafindan ¢ikis elemanlart
ornegin; DC motorlar, motor siiriiciiler, servo motorlar ve step motorlara génderilerek ¢alisma sisteminin
optimizasyonu gergeklestirilebilecektir. Bu proje ar-ge projesi oldugu igin ¢esitli ¢ikis elemanlari
belirlenmistir. Fakat nihai {iriin i¢in mikro denetleyici kart ile en uyumlu ¢alisabilecek ¢ikis elemanlart
belirlenerek temin edilecektir. Girdi elemanlari mikro denetleyici platform, ¢ikti elemanlar1 ve gesitli

elektrik elektronik malzemeler bir araya getirilip devre kurulduktan sonra sistemin ¢alisip ¢alismadigi



kontrol edilerek nihai devre baglantilar1 gerceklestirilecektir. Bu asamalarda cesitli makine techizat
ornegin giic kaynagi ve osiloskop gibi ve eloktronik devre elemanlar1 diyot, kondansatér (Proforma
5)gibi malzemeler temin edilecektir. Bu baglam da elektrik elektronik devrenin biitiin elemanlarinin
devre semas1 Solidworks PCB modiiliinde cizilecektir. Devre semasinin optimizasyonu yapilarak PCB
kartinin ISIS semasi1 cikartilarak baski devresi gergeklestirilecektir. Proje de diger alinmasi gereken
iriinleri O6rnegin direng, kondansatdr, potansiyometre gibi elemanlar temin edilerek devrenin
optimizasyonu igin robota entegre edilecektir. Projelendirme asamasinda belirlenen robot kitinin
gorevlerini yerine getirebilmesi i¢in olusturulan algoritmalar mikro denetleyici kart ile girdi ve ¢ikt
iiriinlerinin sistematik ¢alisabilmesi i¢in gdmiilii yazilim C++ dilinde yazilacaktir. Yazilim kisminin
ikinci agamasi olan goriintii isleme ve ses islemenin gelistirilmesi machine learning ve deep learning
alanlarinda opencv, keras gibi kiitiiphaneler i¢in python programlama dili kullanilacaktir. Yazilim
kismimin {igiincli asamasi olan mobil uygulama gelistirilmesi Android igletim sistemi igin Java, 10S

isletim sistemi i¢in Swift dilinde yapilacaktir.
5. Yenilikei (Inovatif) Yonii

Yapilan literatiir caligmasi sonucunda egrisel yiizeyler iizerine (siitun) baski yapan bir cihazin olmadigim
tespit ettik. [1.3]

Projemizin 6zgiinliik ve yerlilik tarafi: projenin yerli iiriin olarak meslek lisemizde multidisipliner
(boliimler aras1) olarak iiretilmesidir. [1.1] Uretiminin tamammin okulumuz makine teknolojileri,
elektrik elektronik teknolojileri ve otomasyon teknolojileri 6grencileri tarafindan tamamlanacak bir
projedir. Bu ¢alismanin gergeklestirilmesi ile meslek liselerinin tilkemiz adina yiiksek triin gelistirme
konusunda basarisinin farkindaligy arttirilacaktir. Gelistirilmesi diisiiniilen robotun gorselleri sekil 2°de

verilmigtir.

Sekil 4. Gelistirilecek olan baski robotunun eskiz calismalar:

6. Uygulanabilirlik

Modern yapilar silindirik ve egri sel yapilar ¢ok yaygin olarak kullanilmaktadir. Ayrica sektdrde
kullanilan mevcut duvar print makinelerinin mekanizmasal ve yazilimsal yapilar1 gelistirilerek
tiretilebilecek bir iiriindiir.

/. Tahmini Maliyet ve Proje Zaman Planlamasi



Proje gergeklestirilmesinde kullanilacak malzeme listesi Sekil 5.’te verilmistir.

NVIDILA Jetson
Kavier NX

16554,33 TL

Teensy 4.1

1053.534 TL

USB Coklayic:

105 TL

Uzaktan kontrol
o i

450 TL

WIFI Modilii

B0 TL

Sekil 5. Malzeme listesi

Sekil 6. Is-Zaman Cizelgesi

Bu projede her adimin planlanmasi sekil 4’de belirtilmistir. Her 10 donem bir aya tekabiil etmektedir

8. Proje Fikrinin Hedef Kitlesi (Kullanicilar):

Projemiz son kullanici tarafindan kolaylikla kullanilabilecegi ic¢in 15 yas iistii bireyler i¢in uygun

olacaktir. Kullanim alanlar1 ise tiim bina ve yapilarin siitunlarinda kullanilabilecektir. Sektorde

ozellikle dijital baski yapilan alanda biiyiik bir kitleye hitap edecektir.

9. Riskler

Risk analizi amaciyla Swot analizi gerceklestirilmistir ve asagida detayli olarak verilmistir.

9.1.Giiclii Yonleri;



10.

» Tiirkiye’de, kendi imkanlarimiz ile liretilmesi

* Otonom olmast

* Tek seferde etrafi haritalandirip goreve baglayabilmesi

* Dogruluk orani yiiksek algoritmalarin kullanilmasi

* Tiirk mal1 olmasi

* Testlerden basari ile gegmesi

Zayif Yonleri;

« {lk hareketi bireyden almasi

* Hata yapma olasiliginin az da olsa varliginin olma

Firsatlar;

* Teknoloji ile birlikte robotlarin giinliik hayata katilimindaki artig
* Benzer iiriinlerin azlig

* Sektordeki kuruluslarin ciddi diizeyde ihtiyaci olmasi ve bu alanda yapilan ar-ge yatirimlari
Tehditler;

Cevrenin robotlar1 kars1 negatif algisi

Cevresel diizende glinlimiizdeki otonom sistemlerin gelismesi
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