Gorevilere Gore Alt

Sistem Atamalari

Hafta 1






http://www.youtube.com/watch?v=Mew6G_og-PI



http://www.youtube.com/watch?v=a6AHVbfyQVs

Alt Sistem Nedir

FRC yarismasindaki robotlar endUstriyel duzeyde ve ¢oklu gorevlere uygun sekilde

insa edilmektedir. 10'larca hatta 100°lerce pargadan olusan bu robotlari tek bir sistem

olarak tasarlamak mumkun degildir. Dolayisiyla gdrevlere odakli olarak robotun

islevlerini saglayan parcgalar belirlenmelidir. Bu pargalara alt-sistem denir.
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Gorevlerin Belirlenmesi

FRC'de 3 ana gorev mevcuttur. Bunlar genel olarak: bir nesneyi ylksek bir yere
ulastirmak, algak bir yere ulastirmak ve robotun bir yere tirmanmasidir.

Bu U¢ ana gdrevin ve diger gdrevlerin zorluklari ve puan getirileri degiskendir.
Dolayisiyla gergekgi olarak en ¢ok puan getirecek yol izlenmelidir.

Hangi gorevlerin yerine getirilecegine karar verildikten sonra robotun genel
dizaynina gegilir.




Alt Sistem Atamalari

Sensor

Sase Hareket AQirtikli
Destek Parcgalari Tasima Agirlikli

Ana Elektronik
Modulleri




Statik Alt-Sistemler

e 3Jase
e Destek Parcalari

e Baglanti Parcalari




Dinamik Alt-Sistemler

e Hareket Odakli

e Tasima Odakli




Dinamik Alt-Sistemler

e Hem Hareket Hem
Tasima Odakli




Kullandigimiz Bazi

Top Alma
Top Haznesi
Top Atma

Tirmanma

Lineer Sistem

Mekanik Alt Sistemler




Team 47 — 2002 - medium-sized balls Team 1306 — 2016 — medium-sized balls

Top Alma




Top Haznesi
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Elektronik Alt Sistemi
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Sensorler

- ®

ARG

o
al
<
a
v
=
S
")
L
o
c
]
=
]
-

y

FRC GYRO

Pouer Ready?

QEend S N My

] R ]

¢ »
T [JANALOG
" Ll DEVICES

®




Elektronik Alt Sistemi Sureci

® Ana panelin hazirlanmasi ve yerleSiminin belirlenmesi

Glg kullanimi vb. kisitlamalara bagli olarak
o  Mekanigin ihtiyaglarina gore:
m  Motor ve kontrolcl secilmesi ya da alt sisteme gore pnomatik kontrolctiniin
hazirlanmasi
m  Kullanilacak sensorlerin belirlenmesi.
o  Programlama ve gorsel ihtiyaglara gore:
m LED ekleme
m Raspberry pi/Limelight vb. baglama




Prototip

Dizayn ve

Uretimi

Oniy it he need
for a wota
redesign is
required
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= Hand Made
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Manufacturing




Nihai Uriin

Final CAD
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Final Assembly
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