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ROBOT VE TEKNIK MEKANIZMA Robot Genel Gériiniis

Robot Genel Goriinlis
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Robot tasariminda SolidWorks, Fusion 360 ve Onshape kullanarak miuhendislik yetkinligimizi ortaya
koyduk. SolidWorks ile detayli modelleme yaparken, Fusion 360'in simulasyon ve analiz
6zellikleriyle tasarimin dayaniklihgini optimize ettik. Onshape’in tarayici tabanli yapisi ise ekip igi

isbirligini guclendirdi. Bu gok yonlu yaklagim, fonksiyonel ve estetik bir robot tretmemizi saglarken
tasarim sUrecimizi daha profesyonel hale getirdi.




ROBOT VE TEKNIK MEKANIZMA Elevator

Elevator

Tasarladigimiz 3 agsamali (3-stage) i¢ ice gegmis elevator sistemi, dikey hareket kabiliyeti gerektiren
mekanizmalar igin guclt ve dayanikl bir g6zim sunmaktadir.
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Hafif ve modiler yapi: Aluminyum profiller kullanilarak hem saglam
hem de hafif bir tasarim olusturduk.
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» Dengeli ve kontrollii hareket: Kaskad sistem sayesinde, tUm
asamalar senkronize sekilde agilir ve kapanir tasarladik.
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» Yiksek tagima kapasitesi: Reefscape sezonu icin optimize ettigimiz
mekanizma, yUksek yUk tagima kapasitesine sahip.
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» Yiksek tagima kapasitesi: Reefscape sezonu icin optimize ettigimiz
mekanizma, yUksek yUk tagima kapasitesine sahip.
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» Dustik ve Dengeli Agirhik Merkezi : Elevator sistemimizin tasarimi,
A robotun stabilitesini artirmak ve ani hareketlerde dengesizligi
6énlemek i¢in agirlik merkezini olabildigince agagida tutacak
sekilde optimize edilmistir. Bu sayede, robot yUksek hizlarda ve

: manevralarda bile devrilme riski olmadan gtivenle robotumuz hareket
etmekte.
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* Her Profilde 16 Rulman ile Yataklama : Sistemin her bir profili,
toplamda 16 rulman kullanilarak yataklanmistir. Bu, sGrtinmeyi
minimize ederek daha akici ve kontrolll bir hareket saglarken,
elevator'un uzun 6murlt ve dayanikl olmasini da garantilemekte.

 Zincir Tahrikli Mekanizma : Elevator sistemimizde zincir aktarma
mekanizmasi kullandik. Bu sistem, glvenilir ve senkronize bir hareket
sunarak robotun kaldirma iglemini hizli ve hassas bir sekilde
gergeklestirmesine olanak tanir. Ayrica, zincir tahrikli sistemlerde
kayma ve esneme gibi sorunlar en aza indirildigi icin, yUk tasima
performansi daha stabil ve kontrolladur.




ROBOT VE TEKNIK MEKANIZMA Intake - Scoring Sistemleri

Intake - Scoring Sistemleri

Robotumuzun oyun elemanlarini toplama goérevini yerine getiren intake sistemi, hizli ve verimli bir
sekilde elemanlari kavrayarak robotumuzun tagsima mekanizmasina aktarmak Uzere tasarlanmistir.
Bu tasarimda, takimimiz olarak iglevsellik, dayaniklilik ve basitligi 6n planda tuttuk.

» Hizli Toplama: Sistemin yUksek hizda galisabilmesi
sayesinde oyun elemanlari hizlica toplanir.

» Dayanikli Tasarim: Carpmalara karsi dayanikl
malzemeler kullandik.

» Modiiler Yapi: Tasarimi, kolay bakim ve degisim
icin moduler gekilde tasarladik.

Bu mekanizma, ¢ift yonlt dénen lastik tekerlekler aracili§iyla oyun elemanlarini hizli bir sekilde
kavrar ve robotun tagima mekanizmasina iletir. Sistem, motor torklari ve hizli digli oranlari ile
optimize edilmistir.

« Coral (Mercan) ile Uyum: Coral, girig bolumune siki
oturacak sekilde tasarlanmis olup, elastik bir tekerle
sikigtirilarak stabilitesi artirilir ve yerinden gikmasi
énlenir.

» Elastik Teker Kullanimi: Elastik teker kullanmamizin
sebebi ; borunun giris ve cikisini kolaylastirarak
sistemimizin performansini artirir, bakim sireclerimizi
hizlandirir.
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ELEKTRONIK YERLESIM VE BAGLANTILAR Sematik Sisteme Uygunluk

A TG TGANG ZZANG 20ANG 20AWG 26AWG

FRC Kontrol Sistemi Semasi Robot Tasarimindaki Elektronik

o Elektronik yerlesim ve baglantilarda FRC elektronik semasina birebir uygun hareket
ettik.

e RoboRIO, PDP, VRM ve motor surlculer, semada belirtilen baglantilar dogrultusunda
dogru bir sekilde entegre ettik.

o Kablolama duzeni, sematik sisteme uygun olarak gerceklestirilmis ve elektronik
yerlesim tasarimi tamamen bu uyumluluk esas alarak tamamladik.
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o Elektronik panosu yerlesim tasariminda preeeas |
RoboRIO, PDP, VRM, batarya gibi bilegenlerin | e g P —— :
konumu optimize edilmistir. i g
- roboRIO ': PDP
mndi | Battery |SEE

Elektronik Panosu Yerlesim Tasarimi
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ELEKTRONIK YERLESIM VE BAGLANTILAR Kablo Baglantilari ve Giivenlik

"Think Safety" felsefesiyle, atélyede ve robot tasarimlarimizda gtvenligi dnceliklendiriyoruz. Duzenli
egitimler, kisisel koruyucu ekipman kullanimi ve denetimlerle galisma alanimizi glvenli tutuyoruz.
Robotlarimizda ise guvenlik protokolleri, acil durdurma mekanizmalari ve surekli iyilestirme
suregleri ile riskleri en aza indiriyoruz. Béylece hem ekip Uyelerimizin hem de robotlarimizin
glvenligini en Ust duzeyde sagliyoruz.

Robotumuzda yuksuk kullanarak gok telli
kablolarin uclarini dizenledik ve vidali
terminallere saglam baglanmasini sagladik. Bu
sayede baglantilar daha glvenilir hale geldi,
kablolar dagilmadi ve bakim stregleri hizlandi.

Meslek lisesi 6grencileri ve muhendis adaylari olarak, elektronik kablolamayi profesyonel bir
yaklagimla gerceklestirdik. Oncelikle bir mihendis gibi distnerek semamizi olusturduk ve
baglantilarimizi bu plana gére yaptik. Kablo kanallari kullanarak hem daginik gérintuyu énleyip
estetik bir gérinim sagladik hem de duzenli yerlesim sayesinde olasi bir sorunda hizl ve kolay
erigim imkani olugturduk.

AkU soketi, anahtar ve tim elektronik bilegenleri sabitleyerek
guvenligi sagladik. Ayrica, tim pargalarin saglam olmasi igin
3D yazicidan 6zel tasarladi§imiz parcgalarla sabitleme
islemlerini gerceklestirdik.

Basta akl baglantilari olmak Uzere, glivenligi artirmak igin her
kablo baglantisinda makaron kullandik. Béylece baglantilari
koruyarak kisa devre riskini azalttik ve daha dayanikli hale
getirdik.
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TAKIMDA ESITLIK Giincel Durum ve Hedef

Giincel Durum ve Hedef

Okulumuz bir meslek lisesi olup kiz 8grenci orani distk olsa da her yil artis géstermekte ve kiz
6grencilerin STEM ile robotik alanlarina ilgisi yukselmektedir.

Takim olarak cinsiyet esitligini tegvik etmek amaciyla ¢esitli egitim programlari diizenleyerek kiz
6grencileri muhendislik ve teknoloji alanlarinda aktif rol almaya tesvik ediyoruz.

Onumuzdeki sezonlarda takim kadromuzda cinsiyet dengesini saglamayi, uzun vadede ise STEM
alanlarinda kadin temsilini artirarak toplumsal farkindahgi gliclendirmeyi hedefliyoruz. Bu dogrultuda
egitim, mentorluk ve bilinglendirme ¢aligmalarimiza kararlilikla devam edecegiz.

Takimimizda, her alanda ve projede cinsiyet
farki gozetmeksizin esit firsatlar sunarak
ayrimcilig1 ortadan kaldiriyor, gergek bir denge
ve kapsayicilik olusturuyoruz.
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PROJELER AKTIF PROJELER

PROJELER :

Bizler yalnizca FRC'de robot yapmiyor, FIRST'tin degerlerini benimseyerek mihendislik ve STEM kdltarani
yaymaya odaklaniyoruz. Ekibimiz kuruldugu giinden bu yana en blyuk felsefelerimizden biri “strdurilebilir
etki yaratmak.” Uyelerimize, takimimiza ve topluma kalici deger katmak.

Bu dogrultuda yalnizca mUhendisligi degil; bilimi, teknolojiyi ve kilturi de yayginlagtirarak gelecege ilham
olmayi ve uzun vadeli fayda saglamayi hedefliyoruz. Bilgi paylagimi, inovasyon ve toplumsal farkindalikla
sUrduarulebilir bir degisimin énculerinden olmayi hedefliyoruz.

foi

Mi

SOLIDWORKS EGITi
Firmalarla ig birligi yaparak, YTU Innovation Hub'un destekleriyle okulumuzda FRC SolidWorks egitimi
gercgeklestirdik. Strdurulebilirlik agisindan bu egitimlerin devamini saglamayi hedefliyoruz. Aldigimiz geri
bildirimler sonucunda, egitimin etkili oldugunu ve geng muhendis adaylarinin ufkunu genislettigini gérduk.

Yildiz Teknik Universitesi'nde, Regional baglamadan énce TeknoTurk ve Techtolia
takimi ile is birligi yaparak heyecan verici bir Off-Season etkinligi dizenledik. Bu

;f‘f“zg"f"a'??ifé'i?rnp organizasyona ev sahipligi yaparak, FRC toplulugunu bir araya getirdik ve takimlarin

'-'}ll'-'llllll TEKNOPARK'TA kendilerini gelistirmelerine olanak sagladik. Yarisma atmosferini erkenden
deneyimleme firsati bulan ekipler, stratejilerini test edip sezona daha gucla
hazirlanma sansi yakaladilar.

Ayrica, YTU Innovation Hub'daki atélyemizde takimlara teknik destek sunduk. Bir sorun ¢iktiginda hizla midahale
ederek ¢ozimler Urettik. Boylece, sadece bir Off-Season dizenlemekle kalmadik, ayni zamanda gtigli bir
dayanigma ortami olusturarak FRC ruhunu yasattik.




PROJELER AKTIF PROJELER

PROJELER :

Bizler, STEM ve robotik farkindaligini artirmak amaciyla, okulumuzun yakinindaki Magka Pakmaya 6grencilerine
yonelik kapsamli egitimler duzenledik. Bu egitimlerde, temel miuhendislik ve robotik konularini ele alarak,
gelecegin miihendis adaylarina tasarim, mekanik, elektronik ve yazilim alanlarinda bilgi kazandirmayi
hedefledik.

AR (L @
i & E

e

Bu sezon, Reefscape temasi cergevesinde okyanuslar, deniz ekosistemleri ve deniz canlilariyla ilgili galismalar
yurutttk. Okyanuslarin ekolojik dengesi, su alti yagsami ve sUrdurulebilirlik konularina odaklanarak, mihendislik
¢6ztmlerimizi bu dogrultuda sekillendirdik.

Okulumuzda, 10 Mart haftasinda égrencilere FRC robotumuzu tanitarak ve STEM alaninda egitimler vererek
takimimizin 10. yilina guglu bir sekilde hazirlaniyoruz. 10. yihmiz, mithendislikteki deneyimimizi daha da
ileriye tagsiyacagimiz, geng yeteneklere ilham verecegimiz ve teknolojiye olan tutkumuzu daha genig
kitlelere aktaracagimiz 6zel bir yil olacak. Bu kapsamda, 6grencilerle bir araya gelerek mihendislik, yazilm,
robotik ve takim galismasi gibi konularda bilgi ve deneyimlerimizi paylagmayi hedefliyoruz.




DEGERLENDIRME Siirec
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Onlarca Tarmsma toplantlar
vapuk.

Toplamda 20’den fazla rookie ve veteran takimla tanisarak, ekibimizin yenilendigi bir stirece girdik. %92’si ilk
yilini gegiren bir takim olmamiza ragmen, gecmis deneyimlerimizden glg alarak énceki ekiplerin projelerini
surdurilebilirlik anlayisiyla devam ettirdik. Ayrica, takimlar arasi ig birligini gliglendirmek igin onlarla birlikte
proje gelistirme fikirleri Greterek ortak galismalar yapmaya 6nem verdik. Deneyim, inovasyon ve dayanigma
ile gelismeye ve etki yaratmaya kararlyiz.

Ekim
Hibe arama siirecine girdik. Boeing ve
Rockwell Automations ‘dan hibe aldik.

Aralk Subat
Takim kadromuz olustu. Ve ekibimizin temellerini Calismalarini hizla stirdiiren ekibimiz Off
attik. Ekiplerimiz FRC'ye adapte oldular. Season'da deneyim elde ederek regional igin

calismalarini stirdiirdd.

REGIONAL

Ocak

Egitimler tamamlayan ekibimiz Kick Off
sonrasi planla ilerledi.




DEGERLENDIRME Siirec

Gecgmig sezonlardan kalan robotik malzemelerin bakimi Gzerinde galistik. Bu sUregte,
ekipmanlarin iglevselligini artirmak ve yeniden kullanilabilir hale getirmek igin detayli bir
temizlik gerceklestirdik. Ozellikle motorlarin, kablolarin ve elektronik bilegenlerin
performansini test etmek icin multimetre kullandik. Bu sayede, kaynaklarimizi verimli bir
sekilde degerlendirerek hem surdurulebilirligi artirmayr hem de yeni sezona guclu bir
basglangic yapmayi hedefledik.

YILDIZ TERNIK ONIVERSITESI
DAVUTPASA KAMPOSD

Atélyemizin Yildiz Teknik Universitesi'nde olmasi sayesinde oradaki kuliplerle
tanigma firsati bulduk. Onlarin tecribelerinden faydalanarak kendimize daha
saglam bir yol gizdik.
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CGalismalarimizi yarattirken "Think Safety” prensibine bagl kalarak guvenligi
her zaman 6n planda tutuyoruz.
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