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Takimimiz Asteria adiyla, 2025 yili eylil ayinda, Anka Bilim Koleji 6. ve 7. sinif
Ogrencileri tarafindan Ankara’da kurulmustur.

Biz, Asteria Takimi olarak adimizi gokytziindeki en parlak yildizlardan aliyoruz.
“Asteria” bizim igin sadece bir isim degil; ayni zamanda umut, kararlilk ve sirekli ilerleme
anlamina geliyor. Yildizlar gibi biz de karanlikta bile parlamayi, her kosulda isigimizi korumayi
hedefliyoruz.

Yolculugumuz yalnizca bir yarisma hazirhg degil, ayni zamanda gelecege yapilan bir
yatirnm. Bizler gelecegin mihendisleri olarak bu silirecte takim ruhunu, iletisimi ve
dayanismayl O6n planda tutuyor; karsilastigimiz her zorlugu bir 6grenme firsati olarak
goériiyoruz. inaniyoruz ki basari, yalnizca sonucta degil, gosterilen emekte ve paylasilan
cabada sakhdir.

Biz sadece bir robot gelistirmiyor, ayni zamanda 6grenme kltird olusturuyoruz. Her
basarisiz denememiz bizim icin yeni bir mihendislik dersi oldu. Takimimizdaki her 6grenci,
strecin farkli bir yoniinde sorumluluk alarak disiplinler arasi bir isbirligi modeli olusturdu. Bu

sayede sadece bir yarismaya degil, gelecegin mihendisligine hazirlaniyoruz.
Asteria Takimi olarak; bilimin, teknolojinin ve is birliginin 1s18inda ilerliyor; Gelecege
yon veren mihendisler olabilmek i¢in var glicimizle calisiyoruz.

Clnkd biz yalnizca bir takim degiliz bir yildizin dogusuyuz.

Mentorlerimiz ve Takim Uyelerimiz

Mentorlerimiz:

Emrah Takimizin bas mentérii ve Bilisim Teknolojileri Ogretmenimiz olarak her alanda bize
Tekin: destek oldu yonlendirmeleri ile pek cok miihendislik becerisi edindik.

Aziz Kaan Takim mentorimiz ve okulumuzun Bilisim Koordinatori olarak sponsor
Karaca: gorismeleri ve malzeme temin sireclerini yiarittli. Yiksek deneyimleri ile

mentorligi sayesinde pek ¢ok yeni mihendislik becerisini bizlere kazandirdi.

Takim Uyelerimiz:

Abdullah Takim kaptanimiz olarak tiim ¢alismalarimizda 6n planda durarak bizlere 6rnek
Selim Soyak: oldu. Tim mihendislik ve sosyal sorumluluk ¢alismalarinda lider oldu.

Ayse Takim PR sorumlusu gorevinde pr slreglerimizi yonetti. Ayni zamanda
Hiimeyra raporlama sureclerinde aktif rol aldi.

Ergezen:

Muammer Takimin miihendislik sorumlulugunu Ustlendi ve tim tasarim ve Uretim
Yagiz Kinaci: sureclerini yaritta.

Elifsu Sen: Tim raporlamalari ve dizenlemelerini yaparak daha dizgin metinler

Ediz Bakirtas:

Uretmemizi sagladi.
3D tasarimlarin lretim siireglerini, zamanlama ve gelistirme slreglerini yonetti.

Batu Evciler: Atolye yonetimi, malzemelerin glivenli sekilde saklanmasi ve kullaniimasini
sagladi.

Ali Timur 3D tasarimlarin  hazirlanmasi, Uretilmesi, atdlyenin yo6netimi, oyun

Yildirim: kilavuzlarinin detaylica incelenmesinde goérev ald.
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Enes  Hakki Takimimizin degerli bir Gyesi olup, takim kurulduktan 1 hafta sonra diserek
Yeten kopriiclik kemigini kirdigl icin calismalara katilamayan arkadasimiz Enes Hakki
Yeten’nin bir an 6nce iyilesmesini ve aramiza katilmasini diliyoruz.

Robot Yapim Siirecimiz

Robot yapim siirecimize, sponsorlara gec¢ ulasabildigimiz ve daha sonrasinda
satin aldigimiz motor ve millerin yurt disindan gelmesini bekledigimiz i¢in ge¢ basladik. Basta
siparis ettigimiz REV HD Hex Motorlarin kargo slresi cok uzayinca gobilda motorlar aldik. Bu
motorlar aldigimiz 5mm millere uygun degildi bu ylzden pratik ¢éziimler Urettik. Kargo
sureleri ¢ok fazla oldugu ve paramiz yetmedigi icin expansion hub alamadik. Bitlin tasarim
fikirlerimizi malzeme ve zaman sinirliliklari sekillendirdi. Tasarimlarimizi yaparken Tinkercad
ve Shaper3D uygulamasini
kullandik. Motorlarin, garklarin,
millerin ve diger donanimlarin
dogru boyutlarda olmasi igin REV
Robotics ve  Gobilda web
sayfalarinda paylasilan bu
donanimlara ait 3d ¢izim
dosyalarini Tinkercad
uygulamasinda c¢alisma alanina
ekledik. Bunlar Gzerinden
tasarimlarimizi yaptik.

REV sitesinden aldigimiz
3d cark modelleri (pembe renkli
orjinal cark) saglamlik acisindan
desenli  tasarlandigi icin  3d
baskilarini  almak ¢ok uzun
suiriyordu bu ylzden tasarim
desenlerini sadelestirdik. 7 saatlik
3d baski siresini 35-45 dakika
seviyesine indirdik. Bunun disinda tim 3d tasarimlarimizi en hizh baski alacak sekilde
disinmeye calistik. Gergek miihendisler gibi verimligi, kaliteyi, liretim hizini ve malzeme
miktarini diigsiinerek tasarimlar yapmaya c¢alistik. Bu bizim i¢in zorlu bir challenge oldu.
Kendimizi gercek mihendisler gibi hissederek, bolca beyin firtinasi ve mesai yaparak birden
cok fikir trettik. En sonunda mancinik sisteminde karar kildik.

Kasnak, Disli, Aktarma Aparati

ilk tasarim fikrimiz diiz bir rampa
sonrasinda egimli  bir rampa kullanarak,
mechanum tekerlekler ile intake mekanizmasi
yapmak ve daha sonra atis icin silindir
mekanizmasi kullanmakti. Mechanumlari
kendimiz drettik ancak siireleri ve agirliklar
yiuksek oldugu icin bu tasarimdan vazgectik.
Gobilda sitesindeki intake aparatlarini kullanmaya
karar verdik. Bu intake aparatlari da agir oldugu
icin ve baski sliresi uzun oldugu icin ayni zamanda
toplardaki deliklere girip sikisma riski oldugu igin
lastikli intake kullanmaya karar verdik. Bu
tasarimda elimizde expansion hub olmadig igin

Digli kutusu
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tekerleklere takili motorlar hari¢ 2
adet motor kullanma sinirimiz vardi.
Ancak topu alip atis sistemine
gondermek i¢cin 2 adet intake
gerekiyordu. Bu yizden de kasnaklar
ve kayislar ya da ¢arklar kullanmamiz
gerekiyordu. Elimizde yeterli
malzeme olmadig igin 3d
yazicilarimiz ile garklar bastik ama
carklar  plastikten oldugu igin
motorlarin tork kuvvetine
dayanamadi ve disleri asindi. PLA
rampa zemini kayganligini azaltarak
sirtinmeyi arttirmak ve top
tutusunu glglendirmek i¢in rampa
zeminine kaymayan mat yerlestirdik. Pisagor teoremi kullanarak egim hesaplamalari yaptik.
50 derecelik rampa egimi ile 1 metre mesafeden 1.2metre yikseklige top atmamiz
gerekiyordu. Daha dusik egimlerde atis mesafesi uzuyordu. Daha dik egimlerde ise
mekanizma yer cekimi sebebiyle topu atis sistemine iletemiyordu. Elimizdeki 435rpm
motorlarin devir hizi atis icin yeterli olmadi. Bu fikirin baslangicinda elimizde gobilda
motorlarimiz yoktu. Sadece 2 adet 125 rpm Rev Core Hex motorlarimiz vardi. Bu
motorlarinda devir hizi yeterli olmadigi icin 3d carklar ile disli kutusu tasarladik 125-15 dise
sahip iki adet disli kullanip devir hizini 8,33 kat arttirarak 1041rpm seviyesine c¢ikardik. Ancak
bu hiz da yeterli gelmedi. Elimizde 8mm ¢apa sahip gobilda uygun millerde olmadigi igin
5mm 3d baski mil kullandik. Bu millerde hiza ve giice dayanamadi ve kirildi. Daha sonraki
denemelerimizde sponsor destegi ile satin aldigimiz gobilda 435rpm motorlari kullandik.
Ayni disli kutusunu bu motorlar ile test ettik. 5mm milleri 8mm gobilda motorda kullanmak
icin 3d baski donustirici yaptik. 435rpm deviri 3623rpm seviyesine ¢ikardik. 3d baski PLA
dislilerimizin yaninda mil yuvalari da glice ve hiza dayanamadi ve disli gébekleri de asinarak
bosa donmeye basladi. Bu yiizden de ilk fikirden de vazgectik.

S~

5mm — 8mm Dénusturici

ikinci fikrimizde énden alis yaparak énden atis yapan yarim daire sekilde bir rampa
kullanmayi disindik. Yine yukarida bahsettigimiz malzeme eksikleri sebebiyle dislilerden
glic aktararak tek motor ile 2 intake yapmayi denedik. ilk intake topu alacak 2. intakeye
devredecek ve oda atis silindirlerine génderecekti. intakelerimiz sorunsuz calisti ancak yine
disliler asindi. Ayni zamanda 5mm metal millerin agirligi motorlari yavaslatti. Atis icin ise yine
silindir kullanmak istedik. Silindirin hizini arttirmadan sikistirma yonetimini demek istedik.
TPU 95A filament ile yumusak silindirler bastik. Bu yumusak silindirler toplara baski
uygulayarak sikisacak atis sirasinda ise sikisma enerjisini bosaltarak topa giic verecekti. Ancak
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toplarin bu sekilde sikistirma ile atilamayacagini farkettik. Bu tasarimda motorlari rampaya
sabitlemek icin ici delikli silindirleri tasarima ekledik. Tek parca tasarimimiz baskida yazicilara
sigmadigi icin 5 parca halinde baski aldik. Bu tasarimda da atis icin yeterli hizi elde edemedik.
Bu sebeple tasarimdan vazgectik.

Yarim daire rampa sistemi

Suan kullandigimiz tasarimda ise bir adet intake ve bir adet mancinik sistemi kullandik.

Mancinik ve Intake Sistemi

intake sistemimiz

2 adet paralel carka lastiklerin baglanmasi ile olusan bir intake tasarladik. Bu
sistemde yine cark gobekleri asinmasin diye kalin dikdértgen mil tasarladik. Bu milin bir
ucunda gobilda motora uygun 8mm mil deligi bulunuyor. Diger ucunda ise intake
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sabitleyicide rahat¢ca donmesini saglayacak silindir bir u¢ bulunuyor. Milin motora girecek
kismindaki dikdértgenin daha saglam olmasi icin daha biyuk tasarladik.

Intake Sistemi

Dikdortgen Mil

Sari lastikleri tutan carklan lastiklerin kaymamasi icin ¢entikli tasarladik. Carklari
sabitlemek igin hizh yapistirici kullandik.

Lastik Tutucu Carklar

Intake sistemini saseye sabitlemek icin vidalanabilir parcalar tasarladik. Bu
parcalardan kii¢lik olana mil dontisiinin diizglin olmasi icin rulman ekledik.

Motor Sabitleyici

Intake icin bir adet 10 derece egimli rampa tasarladik. Intake mekanizmasini topu
alarak manciniga birakacak sekilde tasarladik.

Intake Rampasi

Tim mekanizma pargalari asagidaki gibidir.
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Intake Mekanizmasi

Mancinik Sistemimiz

Mancinik sistemimizi intakeden gelen topu atis haznesinde tutarak, lastiklerin
gerilimi ile atis yapacak sekilde tasarladik. Bir adet ip atis haznesinin alt kismina bagli, gobilda
motor bu ipi sase saftindaki makaradan destek alarak geriye dogru cekiyor ve makaraya
sariyor. Haznenin yanlarinda sasenin lzerinde duran direklere bagl iki adet lastik var. Bu
lastikler motor ipi birakmak igin ters yone dondiigiinde hazneyi sertge 6ne ¢ekecek ve atis
islemine hiz saglayacak. Haznenin altinda ip baglamak igin delikli gikinti, yanlarinda ise
lastikleri baglamak icin delikli ¢cikinti var. Hazenin sapinin u¢ kisminda yandan acgilmis bir delik
var. Bu delik sasedeki yuvarlak safta girecek ve atis haznesinin serbest sekilde ileri ve geri
yonde hareket etmesini sagliyor. Hazneyi topu rahat¢a tutabilmesi icin bir vadiye bezer
sekilde cukurlu tasarladik.

e

Mancinik Haznesi

Mancinik Haznesi

Haznenin o6n tarafta durmasini saglayacak yatay bir direk ve digerin Uzerinde
lastikleri tutan iki dikey direk bulunuyor. Bu parcalarin kirllmamasi i¢in yiksekligi 4mm eni de
20mm olacak sekilde tasarladik. Hazne direge ¢arparak duracak ve topu atacak.
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Mancinik Kurma ipi
ve saft makarasi

Mancinik Dudurucu Yatay
direk ve Lastik Direkleri

Mekanizmanin tam gorseli asagidaki gibidir. TUm tasarimlarimizi basit ve sade
yapmaya calistik. Maclar esnasinda sorun yasanirsa en kisa slirece ¢ozmek lizere plan yaptik.

Robotumuz hem intake ile alma ve birakma yapabiliyor. Hemde mancinik ile tekli atis
yapabiliyor.

Mancinik Mekanizmasi

Tasarimlarimiza baslamadan 6nce ilk yaptigimiz tasarim siris icin kendi mechanum
tekerleklerimiz oldu. Once PLA sonra TPU filament ile mechanum tekerlekler irettik.
Expansion hubumuz olmadigi icin bu tekerlekleri kullanamadik. Intake silindirlerimiz TPU ile
topu alamadigi igin silindirlere lastik bagladik. Bu sayede tutusu arttirdik.
ésa_éda 3dile ygptlélmu tlim tasarimlar ve baskilar bulunuyor.
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Robot yapim siirecimiz boyunca farkl sistemleri deneyerek en verimli ve kararh
tasarimi bulmayi hedefledik. Sire¢ boyunca her denememizi kayit altina alarak olgimler
yaptik, karsilastigimiz sorunlari analiz ederek yeni ¢ozlimler Urettik. Asagida sirecin

kronolojik ilerleyisi, test sonuglari ve nihai tasarim kararimiz yer almaktadir.

% -
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Intake Denemeleri

ilk asamada topun alinmasini saglayacak intake sistemine odaklandik.

ilk tasarimda 44 mm ¢apli TPU baski mechanum tekerlekler kullandik. Bu sistemde
toplari alabiliyorduk ancak tekerleklerin agirhigi, baski stiresi ve diistik tork aktarimi nedeniyle
verim dislikt. Ayrica yapisi karmasik oldugu icin hizli miidahale edilemiyordu.

ikinci tasarimda GoBilda intake carklar kullandik. Baski siiresi ve agirlik fazlaydi,
toplardaki deliklere girip sikisma riski yaratti ve bu sistemi de verimli bulmadik.

Uglincii tasarimda lastikli cark sistemine gectik. Bu sistem hem hafif hem dayanikliyd.
Topu en stabil sekilde alabiliyor ve disik torkla bile yliksek performans gosteriyordu. Bu
nedenle intake igin bu tasarimi segctik.

Gii¢ Aktarimi ve Rampa Hesaplamalari

Intake sisteminden sonra topun atisa iletilmesi icin motor gliclinii dogru aktaran disli
oranlarini test ettik.

ilk olarak 125 disten 15 dise gii¢c aktararak 8.33 kat devir artisi elde ettik, ancak 3D
PLA disliler motor torkuna dayanamadi.

Sonrasinda 125 disten 30 dise aktarim yaparak 4.16 kat devir artisi elde ettik; bu
sistem daha dayaniklydi ve yeterli hiz saglad..

Daha sonra, lastikli sistemin dogrudan motorla calismasinin yeterli verimi sagladigini
gordik ve disli aktarimini tamamen kaldirdik.

Rampa yiksekligini 0.5 cm, uzunlugunu ise 40-50 cm arasi olarak belirledik.
45° rampada minimum 120 cm atis mesafesi, 50° rampada 100 cm hesaplandi. Pisagor
teoremi ile teorik olarak topun 120 cm yikseklige ve 150 cm ileriye ulasmasi gerekiyordu.

Ancak testlerde motor devri yetmedi.
Top yalnizca 60 cm ileriye ve 60—70 cm ylkseklige ulasabildi.
Bu problemi ¢ézmek igin 72 mm ¢aph TPU silindir yerine 10 mm c¢apl lastik kaplamali mil
kullandik. Bu degisim temas ylizeyini azaltarak daha fazla donis hizi eklemek igin yapildi.
Topun donds hizini artirsa da hedeflenen mesafeye ulasilamadi.
Denemelerde 70-85 cm arasi yikseklik, 80—90 cm arasi ileri atis elde edildi.
Silindir sisteminde 435 rpm GoBilda motorlar ve devir arttiran disli kutulari kullanildi. Buna
ragmen gli¢ ve hiz yetersiz kaldi.

Nihai Mancinik Sistemi Tasarimi

Silindir sisteminde istenen performans alinamayinca, hesaplamalar sonucunda
mancinik prensibine gecilmesi en uygun ¢6ziim olarak belirlendi.

Bu sistemde topun atis mesafesini belirlemek icin mancinik haznesine baglh lastiklerin
gerilimi ayarlanabiliyor.

Atis mesafesi ve ylksekligi, saseye vidalarla sabitlenen mancinik durdurma direginin
konumu degistirilerek kolayca ayarlanabiliyor. Direk 6ne cekilirse kisa mesafeli, geriye
kaydirilirsa uzun menzilli atislar yapilabiliyor.

Mancinik haznesi diz degil, 15 derece aglyla kola baglandi. Bu sayede daha kisa
hizlanma mesafesinde bile topa daha sert bir atis kuvveti uygulanabiliyor. Aclyi ters yone
cevirip hazneyi kola baglayarak daha yumusak ve topun saat yoninde dodnerek daha
parabolik bir agiyla daha yakin mesafeden atisini da saglayabiliriz. Bu durum iginde geriye
dogru 15 derece egimli kola sahip bir hazne tasarladik. Kolun saftta saga sola kaymasini
engellemek igin yanlarina plastik kelepge bagladik.

Mancinik durdurucu saseden 40 mm yiksekte, lastik direkleri 110 mm yikseklikte
konumlandiriidi.

Durdurma duvari sasenin ucundan 70 mm iceride yer aliyor ve mancinik kolu ile durdurucu
arasinda 72 mm mesafe bulunuyor.

Bu tasarimda mancinik kolu durdugu noktada 65 derecelik bir agiya sahip.
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Bu konumlandirma sayesinde mancinik, 72 mm’lik kisa bir ivmelenme mesafesinde
blyik hiz kazaniyor ve durdurucuya carptiginda enerijisini topa aktariyor.
Egimli hazne yapisi bu enerjiyi ileri yonli glice donistlirerek topun hedefe ulasmasini
sagliyor. Bu son tasarimda robot, 76 cm mesafeden 120 cm ylikseklige ve 150 cm ileriye atis
yapabiliyor.Sade,
miidahaleye olanak taniyor.

hafif ve tamir edilebilir olmasi

sayesinde vyarisma sirasinda hizh

Asama Donem SDi::::e Konusu / Kullanilan Pargalar Gozlemler / Olgiimler Sonug

|$ase Birlesimi ||1.Hafta ” ” | |Ba§ar|I| |

|Saha Kurulumu ||1.Hafta || || | |Basar|l| |
44 mm TPU o -

1. Intake ) 1. Hafta ||mechanum TPU baski tekerlekler Ag|rI|k.fa?Ia, tork dsiik, Vazgegildi

Denemesi toplar istikrarsiz alindi
tekerlekler

2. Intake . 1. Hafta GoBilda intake 3D baski carklar T.oplar d?llklere 5|k!§t|, . Vazgecildi

Denemesi carklari sistem agir, baski stiresi uzun

3. Intake Final 1. Hafta L.aStIk|I. (LS Kauguk lastik + mil & Ifara.rll, L Ka.blfl
sistemi gerektirmiyor edildi

Digli Testi 1 2. Hafta i|225915 dis, 8.33x PLA digliler Asinma yiiksek, disler koptu ||Degistirildi

DisliTesti2  |[2. Hafta |22 30 4% 416 1\o) 1 icliler Saglam, yeterli tork, stabil ||
hiz galisma

RampaTesti1 |[2. Hafta 45° egim, 40 cm PLA rampa + mat zemin Teorik 150 cm, pratikte 60 MotorAgucu
uzunluk cm atig yetersiz

RampaTesti2 |(3. Hafta 50° egim, 50 cm LA R (e e 70-85 cm yikseklik, disik |[Kismen
uzunluk hiz bagaril

Silindir Testi1  ||3. Hafta ||72 mm TPU silindir 435. rpm GoBilda motor + 70 cm ileri atig, dusuk hiz Yetersiz

disli kutusu

Silindir Testi 2 ||3. Hafta 10 mm |aStI|f Metal mil + lastik kaplama 8.(.)_90 c.m fleri, 80 cm iyilesme var
kaplamali mil yukseklik

Nihai Tasarim  [|4. Hafta ||[Mancinik sistemi Lastik gerilim ayarli, 15 acil 120 cm yakseklik, 150 cm Nihai karar

hazne kolu ileri atig

Test slrecinde gorev dagiimini takim icinde dengeli bicimde yaptik. Ali, proje

yonetiminden sorumlu olarak deneme planlarini belirledi ve test verilerini topladi.

Selim ve Yagiz, motor devir olgimleri, disli orani denemeleri ve rampa testlerinde

aktif rol aldi. Olgiimleri kaydederek son tabloyu olusturdu.
Elifsu, tim test raporlarini diizenledi ve raporlamayi portfolyoya uygun hale getirdi.
Ediz ve Batu, 3D baskilarin hazirlanmasi ve test parcalarinin montajinda gorev aldi.
Her test sonunda toplanan veriler analiz edilip yeni tasarimlar bu sonuglara gore

gelistirildi.Yukaridaki tabloda GorildUgi gibi, sistemler arasindaki performans farki oldukga

belirgindir. Mancinik sistemi, 6nceki silindir tasarimlarina gore hem yiiksekligi hem de

mesafeyi blylk oraninda artirmistir.

Tasarim slirecinde her mekanizmayi sade, dayanikl ve kolay tamir edilebilir bicimde
insa etmeye 6zen gosterdik. Nihai robotumuzun formu, islevi destekleyecek sekilde planlandi.
Mancinik sistemi robotun 6n kismina yerlestirildi.

Sase (Uzerindeki mancinik durdurma diregi ve lastik direkleri, modiler yapida
vidalarla sabitlendi. Bu sayede yarisma sirasinda durdurma mesafesi degistirilebiliyor, parca
kirihrsa birkac¢ dakika icinde yenisiyle degistirilebiliyor. Robotun her parcasi kolay erisilebilir
bicimde yerlestirildi; kablo diizeni, motor konumlandirmasi ve rampa egimi bakim kolayligi
disindlerek tasarlandi.

Yandan goriiniiste yapilacak teknik cizimde bu tasarim net sekilde gorilebilir:
durdurucu direk, lastik direkleri, mancinik kolu ve 15 derece egimli hazne hizasI tasarimin
bltunliginl ortaya koyacaktir.

10
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Takimimizin gelistirdigi mancinik mekanizmasi, geleneksel silindirli veya pnématik
atis sistemlerinden farkli olarak tamamen mekanik bir enerji dontsiimuiyle cahismaktadir.

Bu sistemde motor yalnizca ipi geriye cekmekte, atis glict ise lastiklerin potansiyel
enerjisinden alinmaktadir.

Atis mesafesi, lastiklerin gerilimiyle hassas sekilde ayarlanabilir. Ayrica mancinik
durdurma diregi, sase (Uzerinde ileri-geri hareket ettirilerek farkli atis ylksekligi
kombinasyonlari elde edilir.

En 6zglin yoni ise hazne kolunun 15 derecelik agiyla baglanmis olmasidir. Bu ag, kisa
ivme mesafesinde dahi yiksek atis glici olusturur. Boylece daha az alan ve daha dislik
motor gliclyle uzun menzilli atis yapilabilir.

Sistemin basitligi sayesinde hem {iretim hem bakim kolaylagsmigtir. Bu tasarimin,
sahadaki hiz ve verimlilik agisindan rakip tasarimlara gére 6nemli bir avantaj sagladigini
gozlemledik.

Tek eksigimiz mechanum drive oldu. Oniimiizdeki turnuvalara kadar yeni sponsor
destekleri ile expansion hub alarak kendi Ulretim tekerleklerimiz ile mechanum drive
kullanmayi da hedefliyoruz.
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Devre Semasi

Robotumuzda toplam 4 adet motor kullaniyoruz. Her biri farkli bir islev icin gérev
ahyor: iki motor siirlis sisteminde, biri intake mekanizmasinda, digeri ise mancinik sisteminde
yer aliyor. Robotumuzda herhangi bir sensér kullaniimadi, tamamen mekanik ve zamanlama
esasli bir sistem. Buna ragmen otonom modda U¢ topu alip belirlenen hedefe basket
atabiliyor ve ardindan park pozisyonuna gegiyor. Tim bu hareketler zamanlama ve motor
glcl hesaplamalariyla dikkatlice ayarlandi. Bu sayede sadece motor giiciiyle ¢alisan, sade
ama etkili bir otonom strateji olusturduk.

Slim Ba
REV-31-130

Switch Cable and Bracket
REV-31-1387
01 5203-2402-0014:

Control Hub Robotun, topu ice alimdan sorumiu
REV-31-1595 motoru.
5203 Series Yellow Jacket Planetary ~ ; 02 5203-2402-0014
Gear Motor o1 a Robotun, topu firlatmadan sorumiu
5203-2402-{)% _/’—

motoru.
5203 Series Yellow Jacket Planetary

Gear Motor
5203-2402-0014 -

03 REV-41-1600 ve 04 REV-41-1600:
Robotun, sag, sol, ileri ve geri
hareketlerinden sorumlu maotaorlar.

UltraPlanetary Gearbox Kit
and HD Hex Motor 04

REV-41-1600 -
£3
UltraPlanetary Gearbox Kit

and HD Hex Motor
REV-41-1600

Robot Kontrol Kodlarimiz

ZeroPowerBehavior  BRAKE
ZeroPowerBehavior  BRAKE

RUN_USING_ENCCDER [— Motorlarin diizglin galismasi igin gereken kod
RunMode  RUN_USING_ENCODER

RUN_USING_ENCODER
R

f——— Robotun ileri hareket etmesi igin gereken kod.

p——————— Robolun geri hareket etmesi i¢in gereken kod. —

p————————— Robotun safa hareket etmesi igin gereken kod. B

f———————— Rabolun sola hareket eimesi igin gereken kod. —

f—» Robotun topu icine almas! igin gereken kod. —.

s Robotun topu firlatmasi igin gereken kod. —’

e B g CE. Ee

&
4
4
o
o,
i

Kantrolclide herhangi bir tug basili degil iken robotun
hareketini durduran kod.

Robotun joystick
— ile

saglayan kod

v
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Sosyal Sorumluluk Projemiz: AgeGuard

Yaptigimiz tarihi eser koruma cihazi sayesinde tespit
edilen arkeolojik eserler havayla temas etmeden Once
arkeologlar ¢ikarillacak olan tarihi eserin hava ile temas
ettiginde hasar alip alamayacagini 6grenebiliyor. Bu sayede
tarihi eserler herhangi bir hasar almadan topraktan
¢ikarilabiliyor. Aletin Uzerindeki nem, toprak ve isi sensorleri
sayesinde tarihi eserlerin cikarilacagl ortamin sicaklik, nem ve
toprak nem orani olgiilebiliyor ve tarihi eser igin gerekli olan
oran ile karsilastirilabiliyor eger ortamin sicakhigl, nemi veya
toprak nemi gerekenden daha fazla veya daha az ise ledler kirmizi. Gereken oranda ise yesil
yaniyor. Sensorler ayni anda seramik, kagit ve metal tarihi eserler i¢cin gereken orani
Olcebiliyor. Aletin Uzerinde bulunan delikler sayesinde aletin icerisindeki ve disarisindaki
oranlar esitlenebiliyor ve bu sayede herhangi bir yanlis 6l¢lim engelleniyor. Bu mekanizmayi
Arduino Uno kullanarak yaptik. Kutusunu ise tasinabilir olarak 3d tasarlayip yazicidan bastik.

Bu projeyi liretmemize neden olan temel sorun nedir?

Arkeolojik kazilarda topraktan ¢ikarilan tarihi eserler, ani hava degisimine maruz
kaldiklarinda kolayca hasar gérebilmektedir. Ozellikle kagit, seramik ve metal gibi farkl
malzemeler i¢in uygun sicaklik, nem ve toprak nem orani saglanmadiginda eserlerin bozulma,
¢atlama veya paslanma riski olusmaktadir. Bu durum, geri doniisii olmayan kiiltirel kayiplara
yol agmaktadir.

Ne ise yarayacak ve bu sorunu nasil ¢c6zecek?

Gelistirdigimiz tarihi eser koruma cihazi, eser topraktan cikariilmadan once
bulundugu ortamin sicaklik, nem ve toprak nem oranlarini 6lcer. Bu sayede arkeologlar,
eserin hava ile temas ettiginde zarar goriip gormeyecegini 6nceden 6grenebilir. Boylece
uygun Onlemler alinarak eserler hasar gérmeden glivenli bir sekilde gikarilabilir.

Nasil galigir?

Cihazin (zerinde bulunan isi, nem ve toprak
nem sensorleri ortam kosullarini  6lger. Olgiilen
degerler, farkli tiirdeki eserler (seramik, kagit, metal)
icin gerekli ideal oranlarla karsilastirilir. Eger ortam
kosullari uygun degilse cihaz tizerindeki LED’ler kirmizi,
uygun degerlerdeyse vyesil yanar. Cihazdaki hava
dengeleme delikleri, ic ve dis ortam arasindaki farki
esitleyerek yanlis 6lclimleri onler.

Nasil gelistirebiliriz? =

Cihazin ilerleyen versiyonlarina kablosuz veri aktarimi eklenerek 6l¢ciim sonuglarinin
bilgisayar veya mobil uygulamaya gonderilmesi saglanabilir. Ayrica glines enerjisiyle calisan
bir sistem eklenerek cihazin kazi alanlarinda daha uzun sire kullanilabilir hale getirilmesi
mimkuindur.

Nasil yayginlastirabiliriz?

Proje, mizeler, arkeoloji bolimleri ve kazi ekipleriyle is birligi yapilarak tanitilabilir.
Ayrica bilim fuarlarinda ve arkeolojik teknoloji seminerlerinde sunularak farkindalk
olusturulabilir. Uzun vadede bu cihaz, farklh (lkelerdeki arkeolojik kazilarda standart koruma
ekipmani haline getirilebilir.
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Destekler ve Baglantilar e
Asteria Takimi olarak FTC'de vyalnizca yarismaya degil,
dgrenmeye ve paylasmaya da odaklaniyoruz. e

Canada. We're passionate about

Takimimiz, ayni kurumda faaliyet gésteren FRC takimi Asteria [Eesssifineismme
) . v e A o team to join an international FTC
#11064'ten teknik destek ve mentorlik aldi.FRC ekibinden aldigimiz [Eitstansnkivadssti
the globe, November 15 at 9:00 AM

tavsiyeler, Ozellikle kablolama dizeni ve parga saglamlastirma [t

opportunity to connect, collaborate,

konularinda bize cok yardimci oldu. ahitl s iare e s WikhicAlior teams
while strengthening your global

Ayrica uluslararasi bir baglanti kurarak, Kanada’dan #20105 [pessssbebed
Grey takimi ile gevrim igi gorlismeler yapmaya hazirlaniyoruz. Bu [y

us know so we can include you and

sayede farkh Ulkelerdeki FTC takimlarinin tasarim ve mihendislik [insmsnmmtirm-to
siireglerinden de 6grenme firsati bulacagiz. stk et
Paylasim kilttrini sirdirmek ve diger geng takimlara 6rnek

olmak istiyoruz.

We are Team Grey 20105, a majority

Best regards,
Team Grey 20105

birakmak icin dokunup basih tut

Gelecege Yonelik Siirdiriilebilirlik Hedeflerimiz

Asteria Takimi olarak hedefimiz sadece bu yilki yarisma degil, 6niimuzdeki yillarda da
bilgi birikimimizi gelistirerek devam etmek.

Takim Qyeleri arasinda her yil bilgi aktarimi yapilacak; mezun olacak lyeler yeni
gelenlere mentorlik edecek.

Atolyemizde kullanilabilir parca ve 3d tasarim dosyalari arsivi olusturuyoruz. Boéylece
sonraki sezonlarda maliyetleri azaltip, ayni pargalari tekrar degerlendirebilecegiz.

Ayrica FRC takimi Asteria #11064 ile ortak atblye ve test glinleri diizenleyerek her iki
takimin da gelisimine katki saglamayi planliyoruz. Ayni zamanda Cartesian Robotics #8561
goriismeler yaparak destek aldik.

Uluslararasi diizeyde de Kanada’daki Grey #20105 takimiyla iletisim kurarak bilgi
paylasimini stirdirecegiz.

Bu sekilde hem kendi takimimizin strdirdlebilirligini hem de okul igindeki robotik
kiltdridndn kalicihgini saglamayi amacgliyoruz.

Sponsorluk Goriismeleri:

Takimimizla Hacettepe Universitesi Teknokent firmasi olan ayni zamanda Tiirkiye’nin
en blyuk oyun yazihmi sirketlerinden TaleWorlds firmasi ile yaptigimiz sponsorluk
gorismesinden bir kare.

Young Guru Academy, Robo90, Metatech 3D firmalariile oldu.
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Sponsorlarimiz

Anka Bilim Koleji: Okulumuz rookie kitini aldi ve yarisma katihm Gcretleri olan 155bin TL'yi
karsiladi. Ayni zamanda 3d baskilar icin bolca filament destegi sagladi.

Dener Makina: 25 bin TL maddi destek saglayarak malzeme satin almamizi sagladi.

Berker Elektro Mekanik: 54 bin TL maddi destek saglayarak malzeme satin almamizi
sagladilar.

Gorusme yaptigimiz bazi firmalardan ise sponsorluk icin haber bekliyoruz.

) ‘ANKA BiLiM
SCHULE

DEUTSCHSPRACHIGES
GYMNASIUM

DENER 3B&=RIKER

MACHINERY ELEKTRIO MEKANIK

Takim Calismalarimizdan Kareler
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