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İçindekiler 

1. Proje Özeti (Proje Tanımı)  

Endüstri 4.0 sadece enerjiden ve insan gücünden tasarrufu değil, aynı zamanda birim alandan 

maksimum faydayı gözetmektedir. Kullanılan alanın yönetimi hem maksimum yoğunlukla 

iş gücünü hem de sürekliliği göz önüne alacak şekilde yapılmaktadır. MAGLEV robot pasif 

taşıma ağında çalışan özelleştirilmiş bir taşıyıcı sistemidir. Esnek olarak düşük maliyetle 

pasif raylar değiştirilebilir, güncellenebilir, istenilen iş yoğunluk bölgelerinde sayıları 

arttırılırken yükün az olduğu bölgelerde ray yapısı azaltılabilir. Böylelikle kurulu düzenin 

sürekli güncellenmesi ile enerji ve zaman tasarrufu sağlanabilmektedir. Bu sistemin avantajı 

6 serbestlik derecesinde hareketin tamamını taşıyıcı üzerinde sağlamasıdır. Proje 

kapsamında optimal tasarım gerçekleştirilerek daha önceki başvurumuzda yer alan 

kavramsal tasarım güncellenmiş, başarıyla deneysel çalışmaları tamamlanmıştır. 

 

2. Problem/Sorun: 

Konvansiyonel iç ortam taşımacılık sistemlerinde kilometrelerce uzayan bant sistemleri, 

istasyon bölgelerindeki sabit robotlar sürekliliği engelleyen tasarımlardır. Hat üzerinde bir 

sorun olması durumunda tüm üretim bandının durdurulması, sorunun giderilmesi ve 

sonrasında tekrardan devre alınması gerekmektedir. Bu süreç maliyetli ve uzun süreler alan 

verimsiz bir çözümdür, fakat başka bir çözüm de bulunmamaktadır.  

 

Figür 1: Konvansiyonel iş ortam taşıma sistemleri 

 

3. Çözüm  

MAGLEV teknolojisi ile havada askılanan sistem taşıma hattına mekanik olarak bağlı 

değildir. Bu sebeple istasyonlar arasında ve taşıma rayları boyunca sisteme entegre olup 

ayrılabilirler. Tanımlanan görevleri birlikte ya da ayrı ayrı gerçekleştirirken şarj ya da bakım 

için durmaları gerektiğinde sürekli taşınımı ve/veya üretimi aksatmazlar. Böylelikle ana 

hattın tamamen durdurulması asla gerekmemektedir. Aynı zamanda tavandan askılı yapısı 

sayesinde zeminden hareketli diğer taşıma sistemleri ile birlikte ya da ayrık şekilde 

birbirlerini etkilemeden çalışabilirler. Birlikte çalışma kabiliyetine sahip maglev robotlar 

daha kompakt üretilebilirler. İş yükü gaussian eğrisinde tepe noktasına ya da daha alt 

bölgelerine göre ölçeklendirilen tasarım ile optimum boyutlar elde edilirken, eğrinin uç 

noktaları da çoklu çalışma topolojisi kapsanmaktadır, böylelikle yapı maksimum verimde 

üretilmiş ve çalıştırılmış olur.  
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Figür 2: Taşıma ağı konsept taşıyıcılar ile simülasyonu 

 

4. Yöntem 

Otonom MAGLEV robot, ray düzleminin altında havada manyetik kuvvetlerin dengelenmesi 

ile tutulmaktadır. Tamamen mekanik temassız olarak havada durabilen taşıyıcı altında yer 

alan robot kol, yük alma ve yük bırakma işlemlerini yapmaktadır. 

MAGLEV robot, sabit bir robota nazaran hareket kabiliyeti ile daha küçük ve hafif bir kol 

ile taşıma yapılabilmesini sağlamaktadır. Metrelerce mesafeye konveyör bant ya da 

tekerlekli araç olmaksızın robot kolun esnekliği ile birlikte taşıma yapılabilmektedir. 

 
Figür 3: Otonom MAGLEV robot 
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5. Yenilikçi (İnovatif) Yönü 

Maglev sistemleri trenlerde yaygın olarak çalışmakta olan bir konudur. Fakat iç ortam 

taşımacılık için kullanım alanları henüz yaygın değildir. Mekanik temasın olmaması gürültü, 

sürtünme, kir gibi birçok istenmeyen faktörün elimine edilmesi anlamına gelmektedir. 

Böylelikle rakip çözümlere göre çok daha uzun bakım periyotları ile taşımacılık kesintisiz, 

sürekli olarak yapılabilmektedir. Kooperatif çalışma, birim taşıyıcını boyutlarını optimum 

seviyede tutarak yüksek kapasiteli işlerde birden çok taşıyıcının birlikte görev alması 

prensibine dayanmaktadır. Maglev sistemlerinde literatürde böyle bir yapı 

bulunmamaktadır. 6 serbestlik derecesine sahip taşıyıcı ve robot kol yapısı ile çalışma 

uzayında istenilen hareketlerin tamamı yapılabilmektedir. MOGA tarzı optimizasyon 

yöntemleri kullanarak geliştirilen taşıyıcı yapısı uygulama alanına göre en doğru çözümü 

sunmaktadır. Böylelikle uygulama esnasında minimum enerji tüketimi ve minimum bakım 

maliyeti sunan sistem aynı zamanda üretim aşamasında da minimum malzeme kullanımı ve 

en uygun bileşenlerin kullanımı ile imalat aşamasında da en verimli çözüm sağlanmaktadır. 

 
Figür 4: Optimal taşıyıcı karakteristiği (çekme kuvveti değişim haritası) 

 
Figür 5: Optimal taşıyıcı karakteristiği (itki kuvveti değişim haritası) 
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Figür 6: Sıfır güç kontrol algoritması deneysel sonuçları 

 

 

6. Uygulanabilirlik  

Proje iç ortam taşımacılığında her alanda kullanılabilir. MAGLEV motoru olarak 

isimlendirilen nüve ölçeklenebilir bir yapıdadır. Sıfır güç algoritması ile birlikte tekerlekli 

taşıyıcılar ile neredeyse aynı enerji tüketimine sahiptirler. Çoklu eksen hareket kabiliyet, 

tavandan hareket kabiliyeti ile insan ve diğer kara taşıtları ile aynı ortamda çalışma 

avantajları ile kurulu ve kurulacak fabrika, depo, temiz taşımacılık gereken laboratuvar, 

kimya ve biyoloji atölyelerinde kullanımı mümkündür. 

Figür 7: Çoktu modüler yapı ile taşıma kapasitesinin arttırılması 

7. Tahmini Maliyet ve Proje Zaman Planlaması 

Proje Ar-Ge son yarı evresindedir. Mekanik ve elektriksel tasarım güncellemeleri 

tamamlanmış, algoritma geliştirmeleri devam etmektedir. Kapalı çevrim konum kontrol ve 

sürü algoritmalarının geliştirilmesi ile Ür-Ge çalışmaları başlayacaktır. Ür-Ge hariç gerekli 

proje bütçesi 320.000TL olarak hesaplanmıştır. Proje kapsamında Ar-Ge çalışmalarında 

Yıldız Teknik Üniversitesi bünyesinde bulunan gerçek zamanlı kontrol bilgisayarı ve 

sensörler kullanılmıştır.  

 

 

 

 

 

 

 

Adımlar \ Ay 0 1 2 3 4 5 6 → 

Prototip çalışmalarının tamamlanması         

Kontrol algoritmalarının geliştirilmesi         

Sürü kontrol için çoklu taşıyıcı yapısı         

Nihai ürün çalışmaları         

Projenin pazara açılması ve güncelleştirmeler         
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8. Proje Fikrinin Hedef Kitlesi (Kullanıcılar):  

Kapalı ortam taşımacılık, depo, fabrika gibi sirkülasyonun hızlı olduğu yarı ve nihai mamul 

taşımacılığında, temiz oda uygulamalarında, entegre üretim tesislerinde, ilaç üretim 

tesislerinde, kimya ve biyoloji laboratuvar ve atölyelerinde kullanımı mümkündür. 

Sürekliliğin önemli olduğu havaalanları taşıma sistemleri, hastane içi numune taşıma 

sistemlerinde özetle taşımacılığın durmasının maliyetlerinin çok yüksek olduğu, sürekliliğin 

bozulmasının mümkün olmadığı ortamlarda özellikle kullanımı mümkündür.  

 

9. Riskler 

Proje kapsamında risk analizleri sonucunda 4 kolda risk öngörülmüştür. Bu riskler; 

- Mekanik yetersizlik; malzeme ve imalat teknolojilerindeki yetersizlik. Revizyonlar ve 

verim güncellemeleri ile çözülebilecektir. 

- Elektronik yetersizlik; konvansiyonel sürücülerin yetersiz kalması durumunda yerine özel 

sürücü tasarımı ile çözülebilecektir.  

- Güvenlik problemleri; güvenlik için mekanik, elektronik ve kontrol şeklinde 3 adımda 

kontrol için çalışmalar devam etmektedir. 

- Maliyet; güncel teknoloji seri üretime geçmeden önce her zaman yüksek maliyetlidir. 

Teknolojinin yaygınlaşması ile maliyetler de düşecektir. 

 

Bir diğer risk pazarın yeni teknolojiye uygulayacağı duvar etkisidir. Fakat avantajlar ve 

maliyet güncellemeleri ile ürün olarak pazarda yer alma konusunda bir eksiklik 

yaşanmayacaktır. Bunun yanında ihtiyaçların değişmesi ile vurgulanan süreklilik ve 

verimlilik konuları teknolojinin evrilmesi, sanayinin bu konuda kendini güncellemesi 

gerektiği görülmektedir. Yeni teknolojiye adaptasyon sancılı olsa da ihtiyaçların arzı 

arttırması ve gerekliliği sağlayan teknolojilerin yerinde uygulanması ile bu çekincenin de 

önüne geçilecektir. 
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