EGITSEL ROBOTTA ELEKTROMEKANIK
BILESENLER




Baglanti Bilesenleri
.

e Butonlar

e Anahtarlar

* Konektorler “ 'q '.“’.
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Butonlar:

Butonlarin gorevi Uzerine basildiginda robottaki veya
yazilimdaki 6nceden belirlenmis mekanik
veya elektronik bir stirecin baslamasini, sonlanmasini veya
kontrol edilmesini saglamakdr.
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Resim 4.1: Butonlar




Anahtarlar:

Anahtarlarin gorevi elektrikle calisan tim sistemlerde
devreyi acip kapatmakdr.

Resim 4.2: Anahtarlar




Konektorler ve Klemensler:

e Konektorler her tirli donanimin kablolarla birbirine

baglanmasini saglar.
* Klemensler ise kablolarin birbirine baglanmasi icin

kullanilmaktadir.
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Resim 4.3: Koncktorler



Guc Bilesenleri

e Piller
 Akumulatorler
e Bataryalar




Piller

* Kimyasal enerjinin depolanabilmesi ve elektrige
donusturidlebilmesiicin kullanilan kiicik hacimli glc
kaynaklaridir.

* Genel olarak kullanildiktan sonra atilan (Non-rechargeable) ve
tekrar sarj edilebilen (Rechargeable) piller olarak ikiye ayrilir.
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Resim 4.4: Piller



Akumulatorler

* Elektrik enerjisini kimyasal enerji olarak depolayip,
istenildiginde bunu tekrar elektrik enerjisi olarak geri veren
pillerden daha giclu enerji kaynaklaridir.
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Resim 4.5: Akiimiilatorler




Bataryalar

* Paralel ya da seri baglanan birden ¢ok pil veya akimulator gibi
kimyasal enerjiyi elektrik enerjisine donusturen utreteclerden
olusturulan glic kaynaklaridir.
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Resim 4.6: Bataryalar



Hareket Bilesenleri

 Dogru Akim (DC) Motorlar
* Servo Motorlar
 Adim (Step) Motorlar
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Dogru Akim (DC) Motorlar

* Dogru akim elektrik enerjisini dairesel mekanik enerjiye
donustiren makinelerdir.

* Fircall, fircasiz, reduktoérlt ve enkoderli modelleri bulunur.
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Resim 4.7: Dogru akim (DC) motorlar



Servo Motorlar

Hareket kontroll yapilabilen motor cesitleridir.

Bu motorlar, DC motorlardan farkli olmak tGzere istenilen
pozisyonda sabit kalacak sekilde tasarlanmistr.

Robot teknolojisinde en ¢ok kullanilan motor cesididir.
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Resim 4.8: Servo motorlar




Adim (Step) Motorlar

* Ornegin robotun kolunun 17 derece dénmesini istiyorsak adim
motor kullaniimahdir.

* Cok hassas konum kontrol olanagi ve distk devirde yuksek
tork saglayan motorlardir.

* Tekerlekli robotlarin daha hassas ve olcllebilir manevralar
yapabilmesi de saglanmaktadir.
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Resim 4.9: Adim (Step) motorlar
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