PC İLE ROBOT KOLU KONTROLÜ

(Elek-Elektronik Mühendisliği Lisans Tezi)

Sami ÇULHA - Kemal GÜVENLİ

Danışman:

Yrd. Doç. Dr. N. Serdar TUNABOYLU

Kütahya –2004
T.C.

DUMLUPINAR ÜNİVERSİTESİ

MÜHENDİSLİK FAKÜLTESİ

ELEKTRİK-ELEKTRONİK MÜHENDİSLİĞİ BÖLÜMÜ

PC İLE ROBOT KOLU KONTROLÜ

HAZIRLAYANLAR:

Kemal GÜVENLİ

Sami ÇULHA
LİSANS TEZİ

TEZ DANIŞMANI: YRD.DOÇ.DR. SERDAR TUNABOYLU

KÜTAHYA-2004

KABUL VE ONAY SAYFASI

Kemal GÜVENLİ ve Sami ÇULHA’ nın Lisans Tezi olarak 

hazırladığı “PC ile Robot Kolu Kontrolü” başlıklı bu çalışma komisyonumuzca Lisans Yönetmeliğinin ilgili maddeleri uyarınca değerlendirilerek kabul edilmiştir.

                                                                              ........./......../.........

                                                                                  Sınav Tarihi

ÜYE:

ÜYE:

ÜYE:

DANIŞMAN:   Yrd. Doç. Dr. N.Serdar TUNABOYLU  

Elektrik – Elektronik Mühendisliği Bölüm Başkanlığı’nın .../.../... gün ve ..........   sayılı kararıyla onaylanmıştır.

                                                                   ............................

                                                       Elektrik –Elektronik Mühendisliği 

                                                                 Bölüm Başkanlığı

ÖZET


Günümüzde seri ve hatasız üretim önemli hale geldi , bu sebeple robotlara birçok alanda ihtiyaç duyuyoruz. Endüstri, sağlık ve bilim bu alanlara örnek gösterilebilir.


Sağlık sektöründe robot kullanımı gelişti. Son zamanlarda doktorlar robotları kullanarak internet üzerinden hastalara operasyon yapabilmektedir.


Bu sebeplerden ötürü biz de bir robotic kol yapmaya karar verdik. Robot kolumuz 4 eksene sahip ve internet üzerinden kontrol edilebilir bir robotik uygulama oldu. Robot kolu kontrol edebilmek için MS Visual Basic programlama dili ile bir program yazdık. Adını RoboKOL koyduk. RoboKOL üç farklı kontrol moduna sahip (bar, otomatik ve joystick kontrol modları). Bu uygulama istemci-sunucu mantığıyla çalışmaktadır.

Tezimizde bir robotic uygulama (robot kol) gerçeklemeye çalıştık.

SUMMARY

Nowadays  serial and faultless production is become important, so we need robots many areas. Some of them are industry, medical and science. 

Using robots at medical are developed. In last time doctors can operate to patients on internet with robots.

So we decide to make a robotic arm. Our robotic arm has four axis and it can control on internet. For control our robotic arm we wrote a software with Microsoft Visual Basic. We called it RoboKOL. RoboKOL has three different control mode (bar, automatic and joystick control mode). This application works as a client & server logic .


In our thesis we try to make   a robotic application (robotic arm).
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