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Oz

Robotlar giiniimiizde insan hayatini kolaylastirmak ve insanlarin yapacaklari hatalari 6nceden tespit etmek amaci da dahil olmak tizere
bircok amagla iiretilmistir. Bu makalede tasarlanan robotun (GOKALP-01) kullanim amac1, Arduino kartinin i¢inde bulunan ATmega
mikroislemci ile kartin i¢ine atilan yazilim vasitasiyla kameradan aldigi goriintii sinyallerini kullanarak mobil ve bilgisayar
programlarina wifi sinyalleri ile canli goriintii aktarimi1 yapmaktir. Savunma amagli robotun 6n kisminda yer alan lazer kesim modiilii
ile nokta endeksli vurus yaparak hedefi yok etmesi amaglanmaktadir. Robotun (GOKALP-01) iist yiizey kismi, sensér ve aparat
eklemeye uygun olarak tasarlanmisti. GOKALP-01, bomba imha robotu ile kullanicimin siipheli bir nesneyi 600 m mesafeden
inceleyebilmesini saglamaktadir. Celik ara¢ platformu sayesinde agirlik minimum seviyeye ¢ekilerek hizli hareket etmesini ve kayalikli
arazilerde, dik yamaglarda, kar ve ¢amur gibi ¢evre kosullarinda en zor zeminlerde rahatlik ile hareket edebilmektedir. Robotumuzun
arazideki testleri yapilip yol almasi arazi sartlarina uyum saglayip saglayamayacaginin gerekli testleri yapilmistir. Tanka enerji verip
mobil uygulamadan kontrolii kameradan goriintii aktarilip aktarilmadigi kontrol edilmistir ve yapilan testlerden basari ile gegmistir.
Tankimizin (GOKALP-01) kullanim alani kesif, savunma sanayi, arama kurtarmadir. Uzerine GPS modiilleri gibi kartlar eklenerek
girdigi arazinin konumlarin1 ve haritasini ¢ikarma gibi islemler yapilabilir. Yapmis oldugumuz testlerde tankimizin 600 m alanda
iletisimin kopmadig1 saptanmistir. Tankimizin {izerinde bulunan lazer modiil ile 500m mesafelerde bile hedefe vurdugu ve erittigi tespit
edilmistir. Doga ortaminda yapilan biitiin arazi testlerinden basari ile gikan tank (GOKALP-01), rampa ortaminda rampay1 alirken
dislilerin bagli oldugu paletin 6n kismindan rampay1 alabilmistir.

Anahtar Kelimeler: Mikrodenetleyici, Akilli Tank, Lazer Modiil, Goriintii Aktarma, Mobil Sistemler.

Mobile Control-Tank Robot Design with Image Transmission and

Laser Defense Power
Abstract

Robots have been produced for many purposes, including the purpose of making human life easier and detecting the mistakes people
will make in advance. The purpose of using the robot (GOKALP-01) designed in this article is to transfer live images to mobile and
computer programs with wifi signals by using the image signals received from the camera by means of the software thrown into the
card with the ATmega microprocessor inside the Arduino board. It is aimed to destroy the target by making point indexed strokes with
the laser cutting module located in the front of the defensive robot. The upper surface of the robot (GOKALP-01) is designed for adding
sensors and apparatus. GOKALP-01 enables the user to examine a suspicious object from a distance of 600 meters with the bomb
disposal robot. Thanks to the steel vehicle platform, it can move quickly by minimizing the weight and can move comfortably on rocky
terrains, steep slopes, and the most difficult grounds in environmental conditions such as snow and mud. Our robot has been tested in
the field and the necessary tests have been made whether it can adapt to the terrain conditions or not. It was checked whether the image
was transferred from the camera by energizing the tank and controlled from the mobile application and it successfully passed the tests.
The usage area of our tank (GOKALP-01) is reconnaissance, defense industry, search and rescue. By adding cards such as GPS modules
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on it, operations such as mapping the locations of the land it enters can be done. In the tests we have carried out, it has been determined
that the communication of our tank is not broken in an area of 600 m. It has been determined that with the laser module on our tank, it
hits and melts the target even at 500m distances. The tank (GOKALP-01), which successfully passed all field tests in the nature
environment, was able to take the ramp from the front of the pallet to which the gears were attached while taking the ramp in the ramp

environment.

Keywords: Microcontroller, Smart Tank, Laser Module, Image Transfer, Mobile Systems.

1. Giris

Robot olarak isimlendirilen makinelerin insanlarin
yasamlarin1  kolaylagtirmada ya da sanayide insanoglunun
yapmakta zorlandig1 ya da zorlanacagi islerde tasarlanmasi ve
ayn1 zamanda Uretilmesi ile ilgilenen bilim dalina ise robotik
denmektedir (0zan,2020). Uretim robotlari, kesif amacli drone
robotlar, medikal robotlar ve en 6nemlisi de savunma sanayi
robotlaridir. Savunma sanayi robotlari, {lke giivenliginin
saglanmast agisindan bir¢ok {iilkenin iizerinde 6zenle durdugu
onemli bir konudur. Is1 algilama, goriintii isleme ve takip
sensorleri ile otonom hareket edilebilen robotlar bu sistemlere
ornektir (Tezel,2017). Gegtigimiz on yilda, mobil robotlar askeri
ve endiistriyel ortamdan ¢ekilerek hastaneler, okullar ve siradan
evler gibi sivil ve kisisel alanlara girmektedir. Robotlar, 6zellikle
tekrar eden gorevleri yerine getirmede insanlarin yerini
almaktadir. Robotik genel olarak, endiistriyel ve servis robotlari
olmak tizere iki alana ayrilabilir. Uluslararasi Robotik
Federasyonu hizmet robotunu, insanlarin refahi i¢in faydali olan
hizmetleri gergeklestiren, kismen veya tamamen bagimsiz olarak
caligan bir robot olarak tamimlamaktadir (Karac1i ve
Erdemir,2017).

Yapilacak isin farkli yerlerde gerceklestirilmesi robotlarin
gezgin olmasini gerektirmektedir. Bu tiir gérevlere yonelik olarak
tasarlanmis gezgin robotlar ii¢c kisimdan olusur. i1k kistm hareketi
saglayan mekanik, ikinci kisim kontrol birimleri ve algilayicilar
vasitasiyla algilanan verilerin islenmesini saglayan donanim,
iciincli kisim ise hareket kontroliinii ve karar almay1 saglayan
yazilimdir (Ozdemir ve Kose,2008). Arduino; bircok kisi
tarafindan yaygin olarak kullanilan bir mikro denetleyici karttir.
Esnek, kullanim1 kolay ve eksiksiz bir donanim ve yazilim ortami
sunarr. C / C ++ temelli Arduino dili kullanilarak
programlanabilmektedir. Ayrica Arduino’nun Windows, OS X ve
Linux sistemleri i¢in entegre gelistirme ortami (IDE) mevcuttur
ve bu ortamda cok sayida Ogretici ve kapsamli belge
bulunmaktadir (Karaci ve Erdemir,2017).

.Elektronik devrelerde mikrodenetleyiciler, kontrolcii, veri
akigi saglama ve denetleme gorevlerine sahip yaygin olarak
kullanilan devre elemanlaridir. Biinyelerinde zamanlayici, sayici,
giris ¢ikis portlari, analog sayisal ¢evirme iinitesi, RAM bellek,
ROM bellek, PWM darbe iireteci, seri haberlesme birimi, ALU ve
benzeri birimler bulundururlar (Bay ve Gorgilinoglu,2002).
Arduino, processing /Wiring dilini kullanarak ¢evre elemanlari ile
temel ¢ikis uygulamalarint gergeklestiren acgik kaynakli fiziksel
programlama platformudur (Giing6r,2015). Arduino kart ucuzdur
ve ihtiyaca uygun olarak satin alman shield denilen gevre
birimleri vasitasiyla genisletilebilir. Arduino ¢ok ucuz ve kolay
erigilebilir bir kart olmasina karsin ¢ok iglevseldir. (Karaci ve
Erdemir,2017).

Bu makalede tasarlanan robot (GOKALP-01), yukarida

belirtilmis olan bilgiler dogrultusunda gerceklestirilmistir.
Robotun kullanim amaci, Arduino kartinin i¢inde bulunan
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ATmega mikroiglemci ile kartin igine atilan yazilim vasitasiyla
kameradan aldigi goriintii sinyallerini kullanarak mobil ve
bilgisayar programlarina Wifi sinyalleri ile canli goriintii aktarimi
yapmaktir. Savunma amagli robotun 6n kisminda yer alan lazer
kesim modiilii ile nokta endeksli vurus yaparak hedefi yok etmesi
amaglanmaktadir.

Tasarlanan robotun amaci dikkate alinarak makale 6zelinde
aragtirmanin ~ problem  climlesi, “Savunma sanayisinde
kullanilmak iizere tank robot tasarimi nasil yapilabilir?” olarak
belirlenmistir. Tank robotumuzun (GOKALP-01) kasasinin iist
bolimii, sensorler ve elektronik devre elemanlarini
konumlandirmak amaci ile egimli ve montaj delikleri hazir bir
sekilde elde edilmistir. Tank robotta, 12V rediiktorlii DC motor 2
adet kullanilarak Solidworks’te kasa tasarimi yapilmistir.
Paletlere, gdvdeye uygun bir sekilde montaj edilebilmesi i¢in kasa
4 kisimda birlegebilecek sekilde olusturulmustur, Arduino kartta,
Wifi modem kart yardimi ile Android cihazlardan gonderilen
sinyalleri motorlara aktararak motorlarin harekete ge¢mesi
saglanmaktadir. Dislilerde ve rulmanli tekerlerde olugan DC
motorlarin  hareketi paletlere aktarilmakta ve tankimizin
(GOKALP-01) harekete gegmesi saglanmaktadir.

2. Materyal ve Metot

Makalenin konusunu olusturan tank yapimi 4 asamadan
gecilerek olusturulmustur. Bu agamalar, makine kismi, elektronik
montaj, Enerji kaynaginin olusturulmast ve mobil uygulama
tasarrmudir. 11k olarak Solidworks programi kullanilarak tank
kasasinin tasarimi yapilmistir. Yapilan kasa tasarimi 4 asamada
birlestirilmek amagli yapilmis ve ¢elige krom katilarak sactan
olusturulmustur. Olusturulan ¢elik sac kasa agir hava sartlar
altinda paslanmaya karsit dayaniklidir. Sekil 1°de kasa tasarimi
gosterilmistir.

Sekil 1 Kasa Tasarimi

Bir DC motorun ger¢ek zamanli hiz denetimi bir¢ok alanda
istenen bir fonksiyondur. Giinliik hayatta karsimiza ¢iktig1 gibi
endiistride yiiksek gii¢ gerektiren bir¢ok alanda kullanilmaktadir
(Postalcioglu ve Koktiirk,2019). Paletleri dondiirebilmek igin
12V DC Rediiktorli motorlar kullanilmis, dc motorlarimizin hiz
ayarlamalar1 yazilimla saglanmistir mobil uygulamadan sag ve
sol motorlarn hiz ayar1 yapilabilmektedir ve kasaya montaj
edebilmek i¢in matkapla ¢elik sacda delikler agilmistir. Bu sekilde

1247



Avrupa Bilim ve Teknoloji Dergisi

motorlar kasaya sabitlenmistir. Kasanin iist kisminda yer alan saca
elektronik devre kartlarint montaj edebilmek i¢cin CNC frezede
alanlar agilmistir. Paletler kauguk plastik malzemeden yapilmistir
ve paletlerin yere daha iyi tutunabilmesi amaglanmustir.

Sekil 3 Palet Tasarimi

Makine kismina gegildiginde ilk olarak robotun (GOKALP-
01) ana kasa hatlar1 tasarlanmigtir. Daha sonra mekanik hareket
verebilmek amaciyla ¢izimleri yapilmis ve montaj1 saglanmustir.
Tank motorunun, motor mil 6l¢iisii alinip tasarlanan disli araligina
tam bir sekilde oturup oturmadigi test edilmistir. Cizmis
oldugumuz CAD resimlerinin karsilarina oklar ¢ikararak
belirtilen kisimlara montaji yapilacak motorlarin teker teker
aciklamalar1 yapilmigtir. Montaj igleminde kisimlarin, motorlarin
hangi noktalarina baglanacagi belirtilmistir. Teknik resim
kurallarina uygun olarak cizilen parcalarin renkli ve teker teker
gosterimi  saglanmistir. Belirtilen kurallara uygun montaj
asamalarini anlatilmigtir.

Dislinin i¢ kasnak capt

Dislinin Dis kasnak capt

Sekil 4 Motor ve Paleti Birlestiren Digli Tasarimi

Palet ve kasa birlesim agamalarinda tasarlanmis ve tasarima
gore iretilmistir DC motorlarin arka kisminda yer alan
terminallere kablolar lehimlenmistir. Lehimlenen kablolara
ilerleyen agamalarda ARDUINO kartin iistiinde yer alan motor
stiriici  kartina baglantilar1  yapilmak igin  birakilmistir.
Elektronik kisma gegilmeden once giiniimiizde kullanilan
tanklardaki disli problemlerine dikkat edilmelidir. Gliniimiizdeki
tanklarda palet hareketleri birbiri igine yataklanmis bir¢ok
dislinin birbirini dondiirmesi ile saglanmaktadir. Ana disli motora
baglanmakta ve paletin her noktasina hareket, dislilerin birbiri
icine gegmis hareketi sayesinde aktarilmaktadir.

e-ISSN: 2148-2683

Bu yiizden de disliler birbirlerine siirtiinerek asinmalara
sebebiyet vererek ilerleyen donemlerde paletlerin tanktan
¢tkmasina neden olmaktadir. Bu durumlarda tasarim yapilirken
dislilerde, basing ve motor kuvvetlerini daha kii¢iik veya biiyiik
ebatlardaki dislilere aktarilmasi yoniindeki gayret, biiyiik
ebatlardaki dislilerde sorun olusturmazken kiiciik ebatlardaki
dislilerde, birim alana diisen yiik miktarini arttirmaktadir. Bu tip
diglilere, "agir yiik dislisi" denilmektedir. Diiz ve helis tip
dislilerin kiigiik ebatlarindaki disliler, giiniimiizde savunma
sanayisinin yani sira otomotiv sanayisinde de ¢ok fazla miktarda
kullanilmaktadir. Agir yiik diglisinde olusan asir1 yiikten Otiirii
hareketinde giiriiltii ve titresim olmaktadir.

Giintimiizde tanklarin ve savunma sanayisinde kullanilan
diger araclarin hareketlerinde giiriiltii ve titresim olusmasina
sebep olan digliler ¢dziilmesi gereken bir sorun olarak karsimiza
cikmaktadirlar. Tank, gemi gibi biiyiik kuvvetleri hareketlerinde
giiriilti ve titresim sorunu Ozellikle askeri hareketlerde ve
uygulamalarda biiyiikk 6neme neden olmaktadir. Giinlimiizdeki
tanklarin disli problemi de g6z dniinde bulundurularak titresim ve
giiriiltilyli azaltmak amacli tank paletlerinin hareketlerini rulmanl
tekerler kullanilarak hareket paletin diger kisimlarina
dagilmaktadir. Disli sistem olarak motorun palete baglandig: yer
kullanilmis ve dislinin paletin igine gegerek dondiirme hareketini
saglanmasi istenmistir. Tankin elektrik kisminda enerjiyi saglayan
pil tasariminda atik laptop bataryalart tercih edilmistir.
Laptoplarm bataryalarinda bulunan LIPO (lityum-polimer) piller
ile batarya tasarimi saglanmistir. Bunun iginde pil voltaj
degerlerinin 6l¢iimii Avometre ile yapilmustir.

Sekil 5 Palet Tank Montaj1

Telefon, tablet, bilgisayar, insansiz hava araci gibi
yasamimizin bir¢ok alaninda kullandigimiz cihazlarda enerji
depolamak ve bu enerjiden faydalanmak igin lityum temelli
(lityum-iyon, lityum-polimer ve benzeri) piller kullanilmaktadir.
Bu pillerin kendi yapilarina, 6zelliklerine ve ihtiyaglarma gore
sarj edilerek yapilan islemlerin belli bir standart ve uygunlukta
olmasi gerekmektedir (Gelen ve Tiifekcioglu,2020).

Sekil 6 Pil Montaji
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Bu standartlar saglandigi zaman pillerden alinan verim ve
kullanim siireleri artmaktadir (Gelen ve Tiifekcioglu,2020). Piller
olciildiigiinde elde edilen voltaj 3.7 V civarindadir. Bu da pillerin
bos oldugunu gostermektedir. Dolu LIPO pilin 4.2 V enerjiye
sahip oldugunu bilinmektedir. Tank1 ¢calistirmak i¢in gerekli olan
voltaj 12V civarmdadir. Bunun i¢in de bataryadan ¢ikarilan 3 tane
pil birbirine seri olarak baglanarak devre tasarimi tamamlanmistir.
Boylece 12V enerji kaynagini elde edilmistir. Bu tip piller i¢in
ozel sarj aletleri bulunmakla birlikte elimizde bulunan IMAX B6
sarj aleti ile piller sarja birakilmigtir. Kullanilan atik pillerin {ist
kisminda + ve — kutuplar1 gosterilmektedir. Seri baglant1 i¢in
pilden alinan + kutup diger pilin — kutbuna baglanmalidir. Pilin
dis kismina 1s1 ile daralan PVC Shrink makaron plastik eklenmis
tanka montaj1 igin tankin alt kasasina ve pilin istline cirt cirt
eklenmistir.

__‘Z.""ﬂ

Professional Intelligent Digital Balance Charger

ﬂ&‘aﬂ Batt.Type Dec. Inc Stan
X ® O O OcCcrcX

Sekil 7 LIPO Pil Sarj Istasyonu

Tankin (GOKALP-01) elektrik kaynagmi olusturan LIPO
pillerin nasil yapildig anlatildiktan sonra elektronik baglantilarin,
kullanilacak elektronik devre elemanlarmin tanitimi ve
baglantilarinin  nasil yapilacagt ele alinacaktir. Elektronik
baglantilarda Fritzing programindan yararlanilmistir. Fritzing
programi ayn1 zamanda simiilasyon yapma &zelligine de sahip
oldugu icin Arduino kartin i¢ine atilan yazilimin da elektronik
elemanlarin ¢aligmasinin da testine imkan tanimaktadir.

Kullanilan elektronik devre elemanlari, Arduino Uno, Motor
Shield kart, 5500 MW Cnc Lazer modiil, Wifi modem kart, 2 adet
kameranin 180 derece ag1 ile yukari-asagi, saga-sola hareket
edebilmesi i¢in servo motor, web camera ve motorlarin hareketini
saglamak ve elektronik devre kartlarini beslemek igin 12V
Lityum polimer batarya ve tankin harekete ge¢cmesini saglayan
12V Rediiktérli DC  motorlardir.  Tankin  (GOKALP-01)
elektronik kismini olusturan biitiin devre elemanlar1 teker teker
incelenmis ve kullanmadan once iglerine atilan driver ve
yazilimlar hakkinda bilgi verilmistir.

Ardunio Uno, dijital ve analog girislere ve ¢ikislara sahip bir
kart olmakla beraber processing /Wiring temelli hazir
kiitiphanelere sahip gelistirme ortami olan bir platformdur.
Ardunio kart, yapisinda bulunan Atmega328 model entegreli bir
islemciye sahiptir. Kolay bir sekilde bilgisayara USB kablosu ile
baglanarak seri haberlesme saglayarak bilgisayar ile
programlanabilmekte ve seri veri haberlesmesi
saglayabilmektedir.

Ardunio Uno kart tasarlanan tankta (GOKALP-01) kullanilan
mikroislemci karttir. Wifi modiil kartin tstiinde dondstiiriiciiler
bulunmaktadir. Bu doniistiiriicii sayesinde USB portu iizerinden
sanal bir COM port olusmakta ve modiil ile dogrudan seri
iletisime gegebilmektedir. Web Kamera USB portta seri porttan
baglanip sanal comdan veri gondermesine izin verilmistir.
Firmware yiikleme, komut gonderimi, hata ayiklama vesaire

e-ISSN: 2148-2683

ihtiya¢ olan ne varsa bu tip bir doniistiiriicii sayesinde kolayca
yapilabilmektedir. Bu bir opsiyon olmamakla birlikte bir
doniistiiriicii almak zorunluluktur. Doniistiiriictiye iligskin Driver
bilgisayara kurulduktan sonra Windows/Denetim Masasi/Aygit
Yonetici “sinden $ dmesg | grep tty gibi bir komutla seri portlar
listelenmekte ve ilgili donistiiriicliyle iligkili olanin bulunmasi
gerekmektedir.

Sekil 7 Wifi Modem Kart

Bu port ismi (6rnegin, Windows i¢in COMS8) daha sonra
firmware yiikleme islemi i¢in kullanilacaktir. Bir hatirlatma
yapilmasi gerekirse, modiiliiniiziin zarar gormemesi igin
doniistiiriciiyli, tizerinde bulunan jumper vasitasiyla 3.3V gii¢
modunda kullanilmalidir. Firmware yiiklemesi yapildiktan sonra
Wifi modiil karta enerji verebilmek ve seri haberlesme yapip veri
aktarabilmek i¢in motor siiriicii kartin {istiinde bulunan USB
porttan Wifi modem karta kablo yardimi ile baglanmaktadir.
Modem kartin sinyalini artirmak i¢in anten takilabilmektedir.
Tanka montaj sirasinda kart zarar gormesin diye yiikseklik
verilerek montaj1 saglanmistir.

Sekil 9 Servo Motorlu Kamera

Motor Siiriicii kart1 ile 2 adet servo ve 2 adet DC motor
strebilmek icin {istiinde baglantt noktalar1 bulunmaktadir.
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Kaynak yazilim yapildiktan sonra telefondan kontrol edilebilmek
icin motor siirlicii baglant1 yerleri yapilmisti. Bu kart aym
zamanda Wifi modiilin ag kurup Android cihazlarla iletisim
kurabilmesi i¢in Wifi modem karti calistirmaktadir. Servo
motorlar hiz ve ivme kontrollerini hatasiz bir sekilde yapan belirli
acilara sahip ve gonderilen agilarda sabit olarak agisal ve dogrusal
pozisyon ayarlarint yapabilen mekanizmalara sahip motorlardir.
Servo motorlar robot teknolojilerinde ¢ok kullanilan motorlar
olmakla birlikte yapilan agisal hareketleri her gecen giin
gelistirilmektedir. RC arabalarda saga ve sola dogru yonelmelerde
kullanilmaktadir.

Servo motorlar bilyiik gilig, yiiksek moment ve hizli tepki
gerektiren sistemlerde daha ¢ok kullanilmaktadir (Y1lmaz,2008).
Servo motorlarin en ¢ok tercih edilme sebebi gelen komutu yerine
getirdikten sonra orada sabit olarak kalabilmesidir. Agisal
kontrolii bulundugu i¢in ve bulundugu konumda kalabilme
ozelliginden kameramizin hareketlerinde Servo motorlar
kullanilmistir. Genellikle ¢aligma agilar1 180 derece ile sinirlidir.
Ozel amagli olarak 360 derece agida calisan Servolarda
kullanilmaktadir. Kullanilan sistemde 180 derece ag¢1 yapabilen
Servolar tercih edilmistir.

2.1. Fritzing Programinda Tasarlanan Devre
Semasi

2.1.1. Devrede Kullanilan Elemanlar

Motor Shield ile Arduino UNO birbirine paralel bir sekilde
baglanmisti. GOKALP-01 bomba imha robotu ile kullanicinin
stipheli bir nesneyi 600 m mesafeden inceleyebilmesini
saglamaktadir. Celik ara¢ platformu sayesinde agirlik minimum
seviyeye c¢ekilerek hizli hareket etmesini ve kayalikli arazilerde,
dik yamagclarda, kar ve ¢amur gibi ¢evre kosullarinda en zor
zeminlerde rahatlik ile hareket edebilmektedir.

.
il |

1300mAh

Sekil 9 Devre Elemanlari

Insanlarin goziinde bomba imha robotu denildigi zaman
genellikle agir, sabit kamerali, yavas hareket eden, akil ile
beslenen, robot kol ile tehlikeli nesnelere miidahale eden mini
tanklar gelmektedir. Tasarlanan tankta (GOKALP-01) ise robot
kol olmadig1 igin nesneye bir temas olmamaktadir. Nesne uzaktan
lazer ile yakilarak imha edilmekte, kameramiz 180° asagi- yukari,
saga-sola hareket edebilmekte ve hedefi her agidan gorebilmeyi
saglamaktadir.
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Sekil 10  GOKALP-01 Tank Robot

12V enerji, LIPO pillerden saglandig1 igin hareket hizi
yiikselmekte ve kasa gelik sactan yapildigi igin agirlik 3 kg
gecmemektedir. Bomba imha uzmanlarina ve askeri alanlarda
hiz1 yiikseltilmis agirhigr diistiriilmiis, her acidan gérme imkani
saglayan imha robotu ¢ok yararli bir sekilde kullanima
hazirlanmisgtir.

Sekil 11 GOKALP-01 Tank Robot

Mobil uygulama tasariminda Mit App Inventor uygulamast
kullanilmigtir.  Mobil uygulamada ilk asamada kameradan
telefona veriler aktarilabilmesi igin her komuta belirli adresler
verilmistir. Mobil uygulamanin belirli asamalar1 hakkinda bilgi
verilmistir. Arduino Kartin igine yiiklenen yazilim ve ayrintili
mobil uygulama kod bloklar1 hakkinda bilgi verilememistir.
Makale sayfa sayisinin yiikselmemesi igin belirli komutlar
aciklanmugtir.

2.1.2. Arduino Programinda Verilen Komut Adresleri
SOLA=FF000300FF

ILERI SOLA= FF000700FF
GERI SOLA = FF000700FF
SOLA DON = FF000700FF
SAGA= FF000400FF

ILERI SAGA= FF000600FF
GERI SAGA = FF000800FF
SAGA DON = FF001000FF
DUR= FF000000FF

PORT ADRESIi=2001

IP ADRESI=192.168.1.1
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Sekil 12 Mit App Invertor Programu ile Kameranin Goriintii
Aktarim Kismu

Mobil uygulamaya kamera komutunun aktarilabilmesi icin
Mit App Invertor programi igerisinden bir buton segilmekte ve
uygulamay1 baslat sekmesi islenmektedir. Bu butona basildiginda
kamera baslasin sekmesi verilmekte ve yazilan yazilim ile
kameranin agilacagr gorintii aktariminin baglayacagi sayfa
acilmaktadir.

when (T Cick
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Sekil 13 Mit App Invertor Programu ile Telefondan Kontrol
Komutlari

Yukarida verilen sayfada 4 adet buton tanimlanmistir. Tanki
mobil uygulamadan kontrol etmek i¢in saga ve sola geri durdurma
komutlari igin tanimlamalar yapilmistir. IP adresi girildigi zaman
Wifi modem kartina ulasilmakta ve gerekli komutlar tankin
kontrolii uzaktan yapilabilir konuma gelmektedir.

Take Pic

Sekil 14 Goriintii Aktarma Testi

3.Arastirma Sonuclar1 ve Tartisma

Bulgular kisminda tank robotumuza yapilan testler ile ilgili
bilgiler verilmistir. ilk olarak tank robotumuzun enerji kaynagi
olan 12V LIPO piller Avometre ile olgiilerek enerjideki veya
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pillerde bir sikinti olup olmadig: tespit edilmistir. Daha sonra
motorlarimizin ve elektronik diger elemanlarimizin kag amperlik
akim cektigi tespit edilmistir. Boylelikle enerji kaynagimizin kag
saatlik kontrol saglayacagi tespit edilmistir burada yapilan
hesaplamalarda enerji kaynagimiz sorunsuz bir sekilde 3.5 saatte
kadar tanki1 ¢alistirabilmektedir.

Tankin (GOKAL-01 belirli engebeli arazilerde, doga
ortaminda ve rampalarda nasil hareket ettigi zorlu yollarda
engelleri agip asamamasi lizerine testler yapilmstir. Elektriksel
olarak testlerde uygulandi ve 6zellikle rampalar1 alirken motorlara
agir1 yiik binmesi tizerine motorlarin ¢ektikleri akimlar yiikseldi
bunlarin ayrintili hesaplamalari yapilmistir. Robotumuza yapilan
testler uluslararasi robot testleri ile ayni statiilerdedir.

Robotumuzun arazideki testleri yapilip yol almasi arazi
sartlarna uyum saglayip saglayamayacagmin gerekli testleri
yapilmistir. Tanka enerji verip mobil uygulamadan kontrolii
kameradan goriintii aktarilip aktarilmadigi kontrol edilmistir ve
yapilan testlerden basari ile gegmistir. Mobil uygulamadan tankin
hareketlerini saglayan DC motorlarin kontrollerini, etrafinda olan
nesneleri algilamak i¢in radar sistemini, kameray: hareket
ettirebilmek icin Servo motor kontrollerini, yerg¢ekimini, DC
motorlarin hiz ayarlarini ve kameranin c¢ektigi goriintiileri
cihazimiza kayit ettirme gibi bir¢ok 6zelligi saglamaktadir.

Sekil 15 Mobil Uygulama Hareket Testi

Lazer modiliin mesafe testi yapilmistir. Ne kadarlik
mesafede hedefe zarar verdigi tespit edilmis, 500 m yari¢apa
sahip alana kadar hedefi erittigi tespit edilmistir. Bu test, insan
veya bir hayvan iizerinde tespit edilmemistir. Duvara biraktig
yakma izleri iizerinden tespit yapilmistir. Ayrica GOKALP-01’in
Cakil Tag1 Testi, Kum Testi ve Rampa Testi de yapilmis olup,
testler basarili sonuglanmustir.

Sekil 16 Lazer Modiil Mesafe Testi
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Sekil 17 Rampa Testi

Sekil 18 Cim Testi

Sekil 19 Cakil Tas1 Testi

Tasarlanan tank robotta (GOKALP-01) hazir kiitiiphaneleri
olmast sebebiyle Arduino tercih edilmistir. Arduino kartta
islemcinin verileri isleme hizi, yani telefondan mobil uygulama
ile gonderilen sinyalleri tankin hareket mekanizmasina gecgirmesi
1s kayiplara neden olmaktadir. Bunun ile ilgili olarak da Arduino
kullanilan mikroislemci kartta iyilestirmeler yapilarak kart tekrar
programlanmig ve icerisinde bulunan mikroislemcide ki seri
ekran haberlesme hizin1 9600°den 115200 ¢ikardik kartin hizli
veri islemesi saglanmistir.

Bunun disginda Wifi modem kartinda da iyilestirilmeler
yapilmis, kullanilan anten ve kartin baglanti noktasina lehimleme
islemleri yapilmis ve uzaklik mesafesinde 50m bir alan daha
kazanmis olduk. Tankimizda (GOKALP-01) bulunan Arduino
kart cekmis oldugu akimin diisiikliigl, ebatlar1 ve vida montajt
icin iizerinde birakilmig olan delikler sayesinde kullanim sebebi
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olmustur. Tasarimda tankin (GOKALP-01) iist kismia kartlart
montaj edebilmek i¢in birakilan deliklere Arduino iizerinde
bulunan delikler tam olarak oturmustur. Boylelikle rahat montaj
saglamistir.

Tankin kasasi ¢elik sac oldugu icin tankta kullanilan
elektronik kartlarin bu zemine oturdugunda kisa devre yapma
sikintist olusturabilecegi igin gerekli yiikseltmeler yapilmis ve
elektronik kartlarin kasaya temasi kesilmistir. Arduino kartin
internet ortaminda agik kaynak yazilimina sahip bir kart oldugu
i¢in bir¢cok 6rnek yazilim bulunmaktadir. Herhangi bir problemde
internet ortamindan yararlanilarak yazilimda gerekli diizeltmeler
yapilabilmektedir.

4. Sonuc¢

Tankimizin (GOKALP-01) kullanim alam kesif, savunma
sanayi, arama kurtarmadir. Uzerine GPS modiilleri gibi kartlar
eklenerek girdigi arazinin konumlarini ve haritasini ¢ikarma gibi
islemler yapilabilir. Buna ek olarak, tankin {izerinde bulunan
kameradan yararlanarak ¢ektigi goriintiileri aktarmasi sayesinde o
konuma giden insanlar arazinin sartlart hakkinda bilgi sahibi
olabilmektedir. Bu sayede kesif ve arama kurtarma gibi gérevlerin
iistesinden basar1 ile gelebilmektedir. Kameranin bagli oldugu
Servo motorlarin hareketleri sonucunda goriis acisinda yiiksek
oranda diizelme olmus ve stabil bir kamera yerine hareketli
kamera sayesinde goriis agimizin artirtlmasi saglanmaistir.

Bunun disinda giivenlik ve arazi sartlar1 ile dogru orantilt
calisabilecek bir tank elde edilmistir. Krom katilarak olusturulan
celik sac sayesinde tank (GOKALP-01) hafiflik kazanmus ve hava
sartlarma kars1 yiiksek dayaniklilik gostermesi saglanmustir.
Tankta (GOKALP-01) kullamlan 12v DC rediiktdrlii motorlar
sayesinde manevra ve hiz kabiliyeti artmigtir. Haberlesme
sisteminde kullanilan Wifi modem kartt sayesinde yiiksek
mesafelerden bile kontrolii saglanmus, veri akis hiz1 artirilmistir.
Yapmis oldugumuz testlerde tankimizin 600 m alanda iletisimin
kopmadig1 saptanmistir. Tankimizin {izerinde bulunan lazer
modiil ile 500m mesafelerde bile hedefe vurdugu ve erittigi tespit
edilmistir. Doga ortaminda yapilan biitiin arazi testlerinden basari
ile ¢ikan tank (GOKALP-01), rampa ortaminda rampay1 alirken
dislilerin bagli oldugu paletin 6n kismindan rampay: alabilmistir.
Tam tersi yondeki denemelerde tankimiz zorlanmistir. Motordaki
kuvvet aktarildigi i¢in 6n kismundaki torku ile palete
baglandigimiz rulmanl tekerin oldugu arka kismindaki torklar
arasinda farkliliklar vardir.

5. Tesekkiir

Bu caligmanin gerceklestirilmesinde kiymetli bilgilerini
paylasan saygideger danisman hocam Dr. Ogr. Uyesi Yusuf
Uzun’a ve ¢alismam boyunca benden bir an olsun yardimlarim
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