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AKILLI SIRALAMA ICIN OTONOM GORUNTO KILAVUZLU ENDUSTRIYEL ROBOT KOLU

1. Proje Baslig:

Akilli Siralama igin Otonom Goriintl Kilavuzlu Endustriyel Robot Kolu

2. Proje Kategorisi:

e Robotikte Yapay Zeka

3. Proje Tanimi:

Bu proje, bilgisayar gorme teknolojisiyle donatilmis bir robot kolu kullanan otonom
bir ayirma istasyonunu sergilemektedir. Raspberry Pi 5 ve ylksek ¢oziinurluklu bir
kamera kullanan sistem, nesneleri gorsel oOzelliklerine (renk/sekil) gore
tanimlamaktadir. Nesneler tespit edildikten sonra, robot kolu pnomatik vakumlu
tutucu yardimiyla nesneleri alir ve bunlari belirlenen hedef bolgelere ayirir. Bu sistem,
gercek hayattaki bir endiistriyel otomasyon hattini simule ederek yapay zeka teorisi
ile pratik mekanik uygulama arasindaki boslugu doldurmaktadir.

4, Anahtar kelimeler:

Yapay Zeka, Bilgisayar Gorme, Raspberry Pi 5, Robot Kol, Endistriyel Otomasyon,
Vakumlu Tutucu

5. Hedef Kitle:

e Hem egitimciler hem de 6grenciler

6. Proje Hedefleri:

e Pythonve OpenCV kullanarak gercek zamanli nesne algilama ve konum belirlemeyi
uygulamak.

e Raspberry Pi 5'i servo motor kontrolorleri ve pnomatik sistemlerle entegre etmeyi
ogrenmek.

e Otonom bir ortamda "Pick-and-Place" islemlerinin mantigini kavramak.
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e Robotik baglaminda donanim-yazilim senkronizasyonundaki sorunlari giderme
becerilerini gelistirmek.

~

. Proje Takvimi:

Baslangig Tarihi: 2 Ocak 2026

Bitig Tarihi: 14 Mayis 2026

e Onemli Asama: Pnématik vakum sisteminin CV tetiklemeli mantik devresiyle
basarili bir sekilde entegrasyonu.

8. Yararlanilan Kaynaklar:

Goruntu isleme ve motor kontrolu i¢in Python kaynak kodu.

Pnomatik vakum motoru ve servo surticller igin kablo semalari.

Robotik kol montaji icin 3B modelleme dosyalari.

e Kalibrasyon surecini gosteren egitim videosu. Raspberry Pi ve sensor kitleri (Al-
SAVES Kiti)

e Aluygulamasiicin Python programlama kilavuzlari
e Ders plani: "Yeni Baslayanlar icin Al'ya Giris" (PDF)

e Projeraporu sablonu (DOCX)

9. Kullanilan Araglar ve Teknolojiler:
e Donanim: Raspberry Pi 5, Pi Kamera, Servo Motorlar, Pnomatik Vakum
Pompasi, Role Moduli.
e Yazilim: Python 3.x, OpenCV kuttiphanesi, motor kontroli icin RPi.GPIO
e Algoritmalar: Hassas ayirma icin renk tabanli esikleme (HSV) veya YOLO

tabanli nesne algilama.
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10. Adim Adim Uygulama Plani:

1. Donanim Mimarisi ve Montaj: Robot kolunun iskeletini monte edin,
eklemlere servo motorlari takin ve ug efektor olarak pnomatik vantuzu takin.
Yukaridan asagiya dogru, bozulmasiz bir goriis saglamak icin Raspberry Pi 5 ve
kamera moduliini ¢calisma alaninin tam lzerine yerlestirin.

2. Pnomatik ve Gii¢ Entegrasyonu: Vakum motorunu bir réle modulii veya
MOSFET sdrlicisi kullanarak Raspberry Pi'ye baglayin. Gerilim disuslerini
onlemek ve Raspberry Pi'nin devrelerini korumak icin servo motorlarigin harici
bir gli¢ kaynagi (5V-6V yiiksek akim) kullanin.

3. Yazilim Ortami Kurulumu: Pi 5'e 64 bit Raspberry Pi isletim sistemini yiikleyin.
pip install opencv-python numpy RPi.GPIO komutunu kullanarak gerekli
kituphaneleri yukleyerek gelistirme ortamini kurun ve libcamera yigininin
etkin oldugundan emin olun.

4, Bilgisayar Gorme Mantigi Gelistirme: Nesne algilamaicin OpenCV kullanarak
bir Python betigi gelistirin. BGR karelerini HSV renk uzayina donustiren,
cv2.inRange() araciligiyla renk maskeleme uygulayan ve cv2.findContours()
kullanarak nesne merkez noktalarini (Cx, Cy) belirleyen bir is akisi uygulayin.

5. Koordinat Esleme ve Kalibrasyon: Kamera beslemesinden gelen piksel
koordinatlarinifiziksel calisma alani koordinatlarina (Xmm, Ymm) eslemekicin
bir donusim matrisi olusturun. Bu adim, robot kolunun algilanan nesneyle
miikemmel sekilde hizalanmasini saglamak icin hayati nem tasir.

6. Robotik Kinematik Uygulamasi: Herhangi bir (X, Y, Z) hedef icin gerekli motor
acilarini hesaplamak lizere Ters Kinematik (IK) fonksiyonlari yazin. Bu
fonksiyonlar, uzamsal koordinatlari yiiksek torklu servolar icin hassas PWM
sinyallerine donusturur.

7. Vakum Kontrolii ve Sira Mantigi: Hedef kilitlendiginde, kol hesaplanan
konuma hareket eder. Komut dosyasi, GPIO.output(VACUUM_PIN, HIGH)
araciligiyla vakumu tetikler. Toplama isleminden sonra kol, belirlenen ayirma
bolgesine (sol veya sag) hareket eder ve vakum gliclini keserek nesneyi
birakir.

8. Optimizasyon ve Dongii: Sistemi surekli bir while True dongusi icine alin.
Raspberry Pi 5'in performansini en Ust dizeye c¢ikarmak icgin, kamera
gorilintiilemeyi motor kontrollinden ayirmak tizere ¢oklu is parcacigi uygulayin
ve bdylece sorunsuz ve hizli tepki veren otonom bir calisma saglayin.
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11. Degerlendirme Kriterleri:

Algilama Basari Orani: Algoritma, 100 denemede en az %95 basari oraniyla
nesnelerin rengini ve seklini dogru bir sekilde tanimlamalidir.

Konumsal Hassasiyet: Basarili bir kavrama saglamak icin vakum ucu, nesnenin
merkezine maksimum £2 mm sapma ile odaklanmalidir.

Dongii Verimliligi: Bir nesneyi algilama, alma ve yerlestirme islemlerinin toplam
suresi 5 saniyenin altinda tamamlanmalidir.

FPS ve islem Hizi: Gercek zamanli islem sirasinda CPU kullanimini optimize ederken
Raspberry Pi 5'te yiiksek kare/saniye (FPS) oranini korumak.

Hata isleme Performansi: Bir nesne diisiiriildigiinde veya kamera goriisii
engellendiginde sistemin guivenli bir sekilde "baslangi¢c konumuna" donme yetenegi.

Pnomatik Giivenilirlik: Kolun mekanik titresimlerine ragmen vakum sisteminin
cesitli agirliktaki nesneleri glivenli bir sekilde tutma kapasitesi.

Yazilim Temizligi: Python kodunun modiiler olmasini, agikca tanimlanmis HSV esik
degerlerini ve iyi belgelenmis kinematik hesaplamalari icermesini saglamak.

Egitimsel Etki: Katilimcilarin bilgisayar goriisi ile ters kinematik arasindaki
matematiksel iliskiyi aciklama ve gosterme becerisi.

12. Mevcut Diller:

ingilizce, Tikee.

13. Katkida Bulunanlar:

e Ali imran Sahin (Proje Lideri) - Proje gelistirme ve koordinasyonundan
sorumlu bas egitimci.

e Mert Furkan Giiliinay (Teknik Uzman) - Yapay zeka programlama ve robotik
alanlarinda uzmanlik sagladi.

14. Geri Bildirim ve Siirekli iyilestirme:
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« Optimizasyon: Servo hareketinin akiciligini artirmak icin titresim verilerinin analiz
edilmesi.

+ Olceklendirme: Fabrika ortamini daha gercekci bir sekilde simiile etmek amaciyla
bir konveyor bant sistemi entegre etme planlari.
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