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Asteria #32334
Asteria #32334

Biz Kimiz?

Takimimiz Asteria adiyla, 2025 yili Ekim ayinda, Anka Bilim Koleji 6. ve 7. sinif 6grencileri tarafindan kurulmustur.
Kurulusumuzdan yalnizca birkag¢ ay sonra ilk resmi misabakalar da Think Award ve Innovate Award kazanarak mihendislik
kapasitemizi kanitladik. Amacimiz yalnizca bir robot insa etmek degil; stirdardilebilir, ilham veren ve paylasim kaltiri Gizerine kurulu
bir FIRST toplulugu olusturmaktir.

Biz, Asteria Takimi olarak adimizi gokyliziindeki en parlak yildizlardan aliyoruz. “Asteria” bizim icin sadece bir isim degil;
ayni zamanda umut, kararllik ve stirekli 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 yatinm. Bizler
gelecegin muhendisleri olarak bu siregte takim ruhunu, iletisimi ve dayanismayi 6n planda tutuyor; karsilastigimiz her zorlugu bir
dgrenme firsati olarak gériiyoruz. inaniyoruz ki basari, yalnizca sonugta degil, gésterilen emekte ve paylagilan cabada saklidir.

Biz sadece bir robot gelistirmedik, ayni zamanda 6grenme kultird olusturduk. Her basarisiz denememiz bizim igin yeni bir
muhendislik dersi oldu. Takimimizdaki her 6grenci, stirecin farkl bir ydoniinde sorumluluk alarak disiplinler arasi bir isbirligi modeli
olusturdu. Bu sayede sadece bir yarismaya degil, gelecegin miihendisligine hazirlaniyoruz.

Asteria Takimi olarak; bilimin, teknolojinin ve is birliginin 1siginda ilerliyor; Gelecege yon veren miihendisler olabilmek icin
var glicimuzle galisiyoruz.

Giinkii biz yalnizca bir takim degiliz bir yildizin dogusuyuz. Biz Asteria’yiz. Ogrenmenin en giiglii halinin baskasina
6gretmek olduguna inaniriz.

Mentorlerimiz ve Takim Uyelerimiz
Mentorlerimiz:

Emrah Tekin: Takimizin bas mentorii ve Bilisim Teknolojileri. Ogretmenimiz olarak her alanda bize
destek oldu yonlendirmeleri ile pek ¢ok miihendislik becerisi edindik. Pr ¢alismalarinda
onciiliik ederk yonlendirmelerde bulunmustur.

Aziz Kaan Karaca: Takim mentoriimiiz ve okulumuzun Bilisim Koordinatori olarak sponsor goriismeleri ve
malzeme temin sireglerini yurittl. Yiiksek deneyimleri ile mentorligi sayesinde pek ¢ok
yeni mihendislik becerisini bizlere kazandirdi.

Takim Uyelerimiz:
Takim kaptanimiz olarak tiim ¢alismalarimizda 6n planda durarak bizlere 6rnek oldu.

Abdullah Selim Soyak:
v Tiim miihendislik ve sosyal sorumluluk calismalarinda lider oldu.

Ayse Hiimeyra Takim PR sorumlusu gorevinde pr siireglerimizi ydnetti. Ayni zamanda raporlama
Ergezen: sureglerinde aktif rol aldi.

Muammer Yagiz Takimin mihendislik sorumlulugunu Ustlendi ve tim tasarim ve Uretim streglerini

Kinaci: yurutta.

Elifsu Sen: Tum raporlamalari ve diizenlemelerini yaparak daha diizgiin metinler Gretmemizi sagladi.
Ediz Bakirtas: 3D tasarimlarin liretim siireglerini, zamanlama ve gelistirme silreglerini yonetti.

Batu Eveil Atolye yonetimi, malzemelerin glivenli sekilde saklanmasi ve kullanilmasini sagladi. Bu
atu Evciler:
turnuvaya profesyonel spor miisabakalarinda yarismasi sebebiyle katilamadi.

. 3D tasarimlarin hazirlanmasi, iretilmesi, atdlyenin yénetimi, oyun kilavuzlarinin detaylica
Ali Timur Yildirnm: . ) .
incelenmesinde gorev aldi.
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Asteria FIRST Ekosistemi

Kurulusumuzdan itibaren amacimiz yalnizca FTC'de yarismak degil; 6grencilerin FLL, FTC, FRC yolculugunu tek bir ¢ati
altinda tamamlayabilecegi bitunsel bir egitim platformu olusturmakti. Bugiin Asteria, Tlrkiye’de dort FIRST programini ayni
anda aktif olarak ylriten takimlardan biridir. Ankara’da Yasamkent Ugurokullari’'nda FLL, Antalya Toplum Kolejinde FTC takimlari
kurmak icin gériismelerimize devam ediyoruz. Farkli okullar ile de gesitli takimlar kurmak igin ¢alismalarimiz siriyor.

Takimlarimiz:

Asteria JR #1333 (FLL Explore)

Asteria MID #512 (FLL Challenge - Ortaokul)
Asteria #416 (FLL Challenge - Lise)

Asteria FTC #32334 (FTC)

Asteria FRC #11064 (FRC)

uihwNPRE

Bu yapi 6grenciler igin kesintisiz bir STEM gelisim hatti saglar ve Asteria’nin strdirilebilirligini garanti eder.

Asteria JR Asteria MID Asteria #416 Asteria Asteria

#1333 #512 FLL FLL #32334 FTC #11064 FRC

Sosyal Sorumluluk Hikayemiz

Bu sezon Asteria olarak STEM’i yalnizca takim iginde degil, icinde bulundugumuz toplumda da yaymayi amagladik.
Etkinliklerimiz 5 yasindan 87 yasina kadar genis bir yas grubunu kapsadi.

Aktivite Kitle Etki Agiklama
Mia Yagsam Merkezi Yasli Bireyler 40+ kisi Kil ile ganak-¢omlek atolyesi
FLLJR #1333 ilkokul 10 8grenci Mentérlik + robotik egitim
FLL MID #512 Ortaokul 10 6grenci Proje gelistirme + muhendislik destegi
FLL #416 Lise 10 6grenci Teknik egitim + sunum koclugu
FTC Sase Hibesi Antalya Toplum Koleji 1 takim Yeni FTC takimi kuruluyor
Uluslararasi ve Ulusal gériismeler Kanada, ingiltere, Kazakistan, Romanya, 7 takim Bilgi paylagimi
ABD, Tirkiye

Bu sezon STEM yolculuguna dogrudan dokundugumuz birey sayisi 200’iin iizerindedir. Ve bu sadece 3 aylik
slirecimizde ulastigimiz sayidir.

Asteria'nin kiltlri paylasmak tzerine kuruludur. Farkh topluluklarla ylrGttagimaz etkinlikler sadece 6gretmek degil,
birlikte 8grenme lizerine kuruludur. Oniimiizdeki ddnemde cok sayida takim ile gériisme tarihi ayarlamak icin iletisime gectik.

Takim Adi Numara Ulke Goriigme Tarihi
Lo-Ellen EDIT Grey 20105 Kanada 13 Kasim 2025
Triple Six 26587 ingiltere 15 Kasim 2025
Brute Force 22941 Romanya 22 Kasim 2025
RoboGlaciers 7288 ABD 29 Kasim 2025
Lavender Robotics 24140 Tirkiye 7 Aralik 2025
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Takim Goriigmelerimiz:

18:42 Sat22 Nov
m < meet.google.com  £» &

G decodefiel.. @ ftc-resourc

Ana Bursa (Medya gosterme kontrolieri)

BRUTE FORCE

THE WORLD

INTERNATIONAL

Farkli okullara da FTC takimlari kurmak i¢in kendi Giretimimiz olan sase ve mechanum 3D tekerlekleri seri olarak Uretiyoruz.
Suana kadar 3 set Mechanum Drive, 2 Set sase kiti hazirladik.

Asteria olarak biiyiirken, etrafimizdaki toplulugu da biiyiitiiyoruz.
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Mia Yasam Merkezi:

Strateji ve Oyun Analizi

Neden Katapult?

Bu yil bircok takim flywheel, silindir veya shooter sistemleri tercih ederken, Asteria olarak tamamen farkli bir miihendislik
yaklasimi sectik: yiksek elastik enerji transferli mancinik sistemi. Katapult diger sistemlere gére ¢cok daha basit ve az parcadan
olusuyor. Hata orani lastik geriliminde 30 deneme 4 ve sarma ipinde 30 denemede 6 olarak gerceklesti. 1 denemede eski servonun
tutucu kolu kirildi. Ortaya ¢ikan sorunlar parcalarin ulasilabilir olmasi sebebiyle ¢ok hizli sekilde ¢ézildli. Hasar gorebilecek
parcalarin tamami 3d baski oldugu i¢in yenilemesi ve temini ¢cok kolay oldu. Bunlar disinda;

Bu karar alti temel nedene dayaniyordu:

Enerji depolama kapasitesi ylksek,

Kisa mesafede yiksek ¢ikis hizi,

Darbeye dayanikli mekanizma,

Cycle suresi optimize edilebilir,

Kolayca sokullp takilabilir moduler yapi,

Ve Age Temasina da tam olarak uygun bir mekanik sistem.

oukwnNeE

Miihendislik Prensiplerimiz

Asteria’daki tim mahendislik kararlari dort prensibe dayanir:

1. Smart Simplicity Her mekanizma az par¢a ile maksimum performans tretmelidir. Moddler olmalidir.
2. Elastic Energy Optimization Enerji donlsiimi her zaman 6lgilir, kontrol edilir ve optimize edilir.

3. Predictable Mechanics Robot davranigi dnceden hesaplanabilir olmalidir (22.5° a¢i optimizasyonu gibi).

4. Sensor-Guided Accuracy HuskyLens ile otomatik hizalama mekanik sistemleri tamamlar.

Basit, hizli, dayanikli ve sensor destekli: Her sorunda Anka kusu gibi kiillerinden hizlica yeniden dogmalidir.
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Mancinik Mekanizmasi

Mancinik Mekanizmasi Mancinik Haznesi Germe ve Durdurma Diregi

V2.0
Tam Modiler 3’li-Mancinik Tam Modiler 3’li Mancinik Tek Parca Kol Sabitleme, Germe
Mekanizmasi Haznesi ve Durdurma Direkleri
Tam Modiiler 2’li Mancinik Tek Parga 2’li Mancinik Haznesi Tek Parga, Mesafe Ayarli, Kol Sabitleme,
Mekanizmasi Germe ve Durdurma Direkleri

Nihai mancinik sistemimiz 3 iterasyon sonucunda ortaya ¢cikmistir. Cift hazneli, servo kilitlemeli ve CF takviyeli bu
mekanizma yuksek enerji verimliligine sahiptir. Mancinik kolu hazneye 22.5° aciyla baglanmis ve testler sonucunda bu aginin kisa
mesafede en yliksek isabet oranini verdigi dogrulanmistir.

Sistem bilesenleri:

e  22.5° Carbon Fiber takviyeli 3D mancinik kolu
e  Cift servo kilitleme

e REV HD HEX 3:4:5 tambur motoru

e  Elastik enerji kolonlari

e 2 hazneli besleme

e Durdurma ve Lastik Sabitleme Direkleri
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Calisma Mantigi

Huskylens ile
Otomatik
Hedef

Mancinigi

Kur

1. Mancinigi Kur
a. Mancinik haznesi 6n taraftaki germe direklerine 2 adet lastik ile baghdir.
b. Hazne altindaki 3:4:5 Rev Hd Hex Motora ip ile baglidir.
c. Ip motor miline sabitlenmis makara etrafina sarilarak hazneyi geri ceker.
d. iki yandaki saseye sabit servolar 90 derece birbirine zit ydnde dénerek hazneyi tutar.
2. intake
a. 6 kollu iki adet cark intake saglar.
b. Carklar birbirine paralel olarak Rev HD Hex motorun 5mm miline baghdir.
c. Karsilikh gark uglarina lastikler takihdir.
d. Motor donisu ile lastikli garklar doner ve topu rampadan hazneye alir.
3. Husky ile Otomatik Hedef
a. Driver kurulmus ve toplari almis mancinik sistemini atis alanina getirir.

b. Driver konsoldan tetik tusuna basil tutar

c. Huskylens apriltag’e kilitlenir.

d. Robot kendini apriltag’e dogru gevirir ve sabitler.
4. Atis

a. Driver tetige basar.

b. ipi geren motor ters ydnde dénerek ipi bosaltir.

c. Servolar 90 derece disari dogru birbirine zit yénde doner.

d. Hazne serbest kalir.

e. Lastik gerilimi hazneyi gceker.

f.  Hazne kolu durdurma diregine carpar.

g. Toplar hazneden ileri ve yukari ivme kazanir.

h. Atis gergeklesir.




Test Verileri ve A¢i Optimizasyonu

Asteria #32334

V1.0 Tek Hazneli Mancinik Sistemi (1&2.Piri Reis Turnuvalarinda kullanildi.)
Deneme Savis! Ortalama Mesafe(cm) Ortalama Ykseklik(cm) Basan
v Min — Max - Ort Min — Max - Ort 3
10 Derece 30 111-132-118 114-128-124 22
15 Derece 30 119-141-129 126-152-132 26
V2.0 Ug Hazneli Tam Modiiler Mancinik Sistemi(Basarisiz)
Deneme Savis! Ortalama Mesafe(cm) Ortalama Ykseklik(cm) Basan
v Min —Max - Ort Min —Max - Ort 3

V3.0 iki Hazneli Modiiler Mancinik Sistemi(Tiirkiye Finallerinde Kullanilacak)

Deneme Sayisi

Ortalama Mesafe(cm)
Min — Max - Ort

Ortalama Yiikseklik(cm)
Min — Max - Ort

Basari

10 Derece

30

118-131-123

112-131-121

25
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Test Verileri ve A¢i Optimizasyonu
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Ortalama Dongl Suresi(Atis basi
saniye)

E 10 Derece @15 Derece  [@22,5 Derece Ortalama Dongi Stiresi(Atis basi saniye)

Test atiglari(30 atig) atis basi siire tutularak yapilmistir. Yaptigimiz testlerde 22.5° aginin kisa mesafede optimum menzil ve
standart sapma sagladigi gorilmistiir. Veri odakh yaklasimimiz, miihendislik kararlarimizin temelini olusturmaktadir. Testler
stabil takim sahasinda yapilmistir. Kaotik yarisma sahasinda 4 robot ile yapilacak denemelerde sonuclarin daha diisiik olacagi

ongoriilmektedir.

Miihendislik Gelisim Siireci

Tasarladigimiz ilk robot piri reis turnuvasinda bizi Think ve Innovate édiillerine tasidi. ilk robotumuzu yaparken tarihten esinlenerek
mancinik sistemi yapmaya karar verdik.

1.

2 adet paralel carka lastiklerin baglanmasi ile olusan bir intake
tasarladik. Bu sistemde yine c¢ark gébekleri asinmasin diye kalin
dikdortgen mil tasarladik. Bu milin bir ucunda gobilda motora uygun
8mm mil deligi bulunuyor. Diger ucunda ise intake sabitleyicide
rahatga donmesini saglayacak silindir bir u¢ bulunuyor. Milin motora
girecek kismindaki dikdortgenin daha saglam olmasi igin daha biylk
tasarladik. Sari lastikleri tutan carklari lastiklerin kaymamasi igin
centikli tasarladik. Carklari sabitlemek icin hizli yapistirici kullandik.
Intake sistemini saseye sabitlemek igin vidalanabilir parcalar
tasarladik. Bu parcalardan kii¢lik olana mil donidsiiniin diizgiin olmasi
icin rulman ekledik. Intake icin bir adet 10 derece egimli rampa
tasarladik. Intake mekanizmasini topu alarak manciniga birakacak
sekilde tasarladik.

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 gekiyor ve makaraya sariyor.
Haznenin yanlarinda sasenin Uzerinde duran direklere bagl iki adet
lastik var. Bu lastikler motor ipi birakmak icin ters yone donduginde
hazneyi sertce 6ne ¢ekecek ve atis islemine hiz saglayacak. Haznenin
altinda ip baglamak icin delikli ¢ikinti, yanlarinda ise lastikleri baglamak
icin delikli ¢ikinti var. Haznenin sapinin u¢ kisminda yandan agilmis bir
delik var. Bu delik sasedeki yuvarlak safta girecek ve atis haznesinin
serbest sekilde ileri ve geri yonde hareket etmesini sagliyor. Hazneyi
topu rahatga tutabilmesi igin bir vadiye bezer sekilde cukurlu
tasarladik.

Bu tasarimdaki zayif yonlerden bazilari; robot hareket ettik¢e, top mancinik
haznesinden disebiliyordu. Intake sirasinda topu hazneye yerlestirmek zor
oluyordu. Sase omni drive idi ve bizi yavaslatiyordu.

Mancinik

intake

Robot V1.0
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Tasarimin glgli yonlerinden bazilari; atislar net ve isabetliydi. Robot hafif kullanimi ve yonlendirmesi kolaydi. Yavasligi isabeti ve
kullanim kolayligini arttirdi. Cok moddlerdi ve bozulan pargalari degistirmek ¢ok kolaydi.

ilk robotumuzu tasarlarken ¢ok fazla malzeme sikintisi yasadik. Finans kaynaklarini sponsorlardan sagladik ancak malzemelerin
yurt disindan gelmemesi sebebiyle kendi yaratici ¢ozimlerimizi Urettik.(3D motor mili, Kendi mechanum drive sasemiz ve
tekerlekleri, expansion hub eksigi sebebiyle sadece 4 motor ile galisacak bir robot)

Mihendislik stirecimizde turret sistemi denemek istedik ancak zamanimiz ¢ok kisith oldugu icin bu tasarimdan vazgectik. ABD
finallerini kazanmamiz durumunda benzersiz bir mihendislik icin Mancinik ve Otonom Turret sistemini birlestirme fikri Gzerinde
calisiyoruz. Versiyon 2.0 fazla hafif ve ¢ok parcali oldugu igin glicli atis yapamadi. Ayni zamanda mancinigin 3 topu almasi igin
minimum 390mm olmasi gerekiyordu ve sase standar 400mm idi. Biz saseyi 450mm genislettik ancak farkli pargalar kullandigimiz
icin sase butlinligl de bozuldu, bu durumda kollari sabitlemek igin gerekli pargalar uygun olmadi. Atislar dengesiz oldu. V2.0
basarisiz oldu.

Tiirkiye Finalleri igin yine mancinik kullanmayi ancak bu tasarimi miikemmellestirmeyi hedefledik.

1. intakemiz kusursuz oldugu icin ilk tasarimin aynisini intake
kullandik. Sadece lastik carklarini glincelledik. Motorda 3d
yerine metal mil kullandik ve carklarin lastik gerilimi ile
birbirine ¢cekilmemesi i¢in araya 3d baski boru ekledik.

2. Tekli atis yeterli gelmedigi icin dnce Ugli atis mekanizmasi
denedik ve basarisiz olduk, daha sonra 2 li atig yapan bir
mancinik mekanizmasi gelistirdik. Prensibi ilk robotumuz ile
tamamen ayni. Farklari ise durdurma direkleri daha saglam
ve stabil, lastik gerginligi daha stabil, hazne daha kullanisli,
3d pargalar pla degil CarbonFiber karisimh filament ile
Uretildigi icin daha saglam ve esneme direngleri yliksek.

3. Mancinik haznesi 2 yuvali ve top boylarina uygun
tasarladik. Bu sayede toplar dogrudan haznelere oturuyor.
Toplarin hazneden gikmasini ya da saga sola ya da geriye
dismesini engellemek icin hazneye korkuluk ekledik.
Toplarin hazneye rahat ulagmasi icin hazne girisini egimli
tasarladik. Hemen hazne girisine igeri yonlu dik bir rapma
ekledik. Bu sayede toplar hazneye tam oturdu. Eski 3d
dudurma diregimizin kirilma riski vardi ayni zamanda
esniyor ve atis stabilitesini etkiliyordu. Mancinik kolu
plastik kelepceler ile iki yandan saga sola kaymamasi icin
sabitlenmisti. Yeni tasarimda 2 adet 3d boru ile iki yandan
stkistirilarak sabitledik. Bu sayede kolun saga ya da sola
kaymasini engelledik. Bitlin bu gelistirmeler sayesinde
daha fazla atig yapan, daha stabil bir mancinik elde ettik.

4. Omni drive sasemizi, mechanum drive sase ile degistirdik.
Bu sayede sahada ¢ok daha hizli hareket edebiliyoruz. Ayni
zamanda sasemizi 40cmX40cm sectik bu sayede takim
arkadasimi ile birlikte park etmekte kolaylasti. Ayni
zamanda sase disina c¢ikan glivenli parcalar icin inpection
konusunda rahatladik.

5.  Mancinigin altina bir huskylens yerlestirdik bu sayede atis sirasinda
tek tus ile otonom ve kusursuz nisan alma yetenegi kazandik.

6. Eski tasarimda oldugu gibi bu tasarimda da 3d yazicidan hublar,
batarya ve takim numaraliklari igin saseye sabitlenebilir hazneler
tasarladik. Bitin bu tasarimlari TinkerCad programini kullanarak
yaptik.
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Gegmisin mancinik teknolojisini, gelecegin otonom teknolojisi ile birlestirerek ¢aglar arasi bir kdprii kurduk.

Patlamis 1

v

@

Vi

V2

V3

On

Problem
Hazne kiiclik, Tekli atis, Hazneden
top dismesi

Boyut buyiklugi sebebiyle atis
giliciiniin kola yayilmasi ve atisin
basarisiz olmasi. Boyuttan dolayi

sase de stabilizasyon sorunlari.

Hub ve bataryalar alan sorunu,

Tek bolgeye sikisan agirlik
merkezi, hareket yoniinde
bozulma

Ust

Co6ziim Onerisi
Modiiler, bosluklu, toplarin tam
oturdugu 3’li hazne

Kolu kigaltlp, 2li hazneye
gecmek, hazne pargalarinda
dolgu oranini daha yogun yapmak

Agirlik dengesini saglamak icin
uygun noktalar esit agirliklar
yerlestirmek

Patlamis 2
-

I Sag

Alt

Sonug
Boyut buyukligu sebebiyle atis glictiniin kola
yayilmasi ve atisin basarisiz olmasi. Boyuttan
dolayi sase de stabilizasyon sorunlari.
Atis stabil, sase stabil, intake ile sorunsuz
hazneye top alis, huskylens ile otomatik
hedefleme

Stabil sUris, stabil atis, stabil otomatik
kilitlenme
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HuskyLens Otonom Hizalama
Robotumuz Apriltag kodunu algilayarak otomatik hizalama yapar. Sirici yalnizca tetikleme komutu verir. Sensér

robotun tam arka ortasina 30 derecelik agi ile yukari bakacak sekilde yerlestirilmistir. Bu sistem Tirkiye’de FTC seviyesinde nadir
bir otonom yetenektir.

Blok Kodlar

U3 solarka - | Direction | FORWARD
] myHuskyLensBlocks - Lamaie: | huskylens - M blocks |

huskylLensBlock
set [EI0TES to [ - | nm
gl 1

Huskylens OtomatiRk
Kilitlenme

Atis Sahasina Giris

Bu kod ile huskylensin 320 derecelik goris alanini ortalayip 160 dereceye apriltag sabitlenir. Eger huskylens orta noktada apriltag
goremezse, 160a ulasana kadar robotu saga ya da sola gevirir. Bu hizalanma sirasinda 20 derecelik bir tolerans degeri vardir. Bu
oran robotun 40cmlik sasesine uygun olarak belirlenmistir. Robot hizalamayi mechanum drive’in sol arka tekerlegini kullanarak
yapar. Huskylens Mavi ya da kirmizi ittifak oldugumuzu apriltag etiketine verdigimiz id ile algilar. Bu durumda mavi id “2”, kirmizi
apriltag id ise “3” tlr. Bu id tanimi ile robot hangi yone kilitlenecegini karistirmaz. Konsolda B tusu mavi tarafa, A tusu ise kirmizi
tarafa kilitlenir. Yukari da yalnizca mavi tarafa kilitlenen kod verilmistir. Kirmiziya kilitlenen kodun yukaridaki gérselde yer alan
kod ile 2 farki vardi. Bunlar; tus atamasi B yerine A, id atamasi “2” yerine “3” tir.

e  Atis sirasinda hatali konum alarak, atisin basarisiz olmasina engel oluyor. Sistem hatasiz ¢alisiyor. Yapilan 30 denemenin
tamaminda hatasiz sekilde kilitlendigi gbzlemlendi.

e Huskylens atis sahasindaki konumuna gore en fazla 2 saniyede hedefe kilitleniyor.

e Huskylensin kusursuz hedef almasi igin Apriltag’i gormesi yeterlidir.

Sensor destekli hizalama, mekanik sistemin performansini iki kat artirmistir.
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Asteria #32334

Smart Robot Servo
REV-41-1097

Elektrik & Sensor Baglanti Diyagrami
Slim Battery Smart Robot Servo

REV-31-1302 REV-41-1097
Switch Cable and Bracket 08 . 07
Control Hub Huskylens
REV-31-1595

5203 Series Yellow Jacket Planetary
Gear Motor

5203 Series Yellow Jacket Planetary

5203-2402-0014 ‘g

5203 Series Yellow Jacket Planetary
Gear Motor

5203-2402-0014
zig: | 3
. £8'
| UltraPlanetary Gearbox Kit

HUE

a

05

Ll ) EXPANS/ION,
HUB

- llIl_!lIIlI Hi

5203 Series Yellow Jacket Planetary and HD Hex Motor

Gear Motor REV-41-1600
5203-2402-0014 B 4 06 = P———

8
REV-31-1153

UltraPlanetary Gearbox Kit
and HD Hex Motor

REV-41-1600 Asteria #32334

01-02-03-04 : Mechanum Drive motorlari
05: intake Motoru

06: Mancinik germe motoru

07-08: Servo Motorlar

09: Huskylens Otonom Hedefleme

Otonom Suirus

Otonom sirlste, 2 adet top ile basliyoruz. Atisi yaptiktan sonra, 3 top daha aliyoruz. 2 top haznede 1 top intake
de bekliyor. ilk atis sonrasi yeniden mancinik kuruluyor. Kalan top hazneye génderiliyor. Yeniden atis yapiliyor. Atis sirasinda
hedefleme igin huskylens kullaniyoruz. Otonom sonunda ¢izgi disinda park ediyoruz. Park ve nisan basarisi %100

Otonom  Intake Hedefleme (%100 basari) intake Basarisi Atig Bagarisi
Asamal 2 topile baslar Huskylens ile otomatik nisan Haznede baslangi¢ 22 /30
Asama2 | 3top Alir Huskylens ile otomatik nisan 19/30 16/ 30

Takim Kiiltiirii: Ogrenme, Liderlik ve Paylagim

e  Asteria’nin kiiltliri; disiplin, dayanisma ve paylasim tzerine kuruludur.
e Her liye yeni 6grenenlere mentorliik yapar.

e  FTC takimimiz, FLL takimlarinin dogrudan 6gretmenligini yurutir.

e  FRCtakimimiz ise Gist yas grubuna gegis icin dogal bir basamaktir.

Asteria sadece yarisan degil, yetisen ve yetistiren bir topluluktur.

Siirdiriilebilirlik ve Gelecek Vizyonu

Asteria, yalnizca bir sezonluk basari hedeflemeyen; kendisini kalici bir miihendislik toplulugu olarak konumlandiran bir
takimdir. Egitim zincirimiz, mentorlik yapimiz, FRC'nin kurulmus olmasi ve her seviyede aktif takim bulundurmamiz uzun vadeli

blylmeyi garanti eder.
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Kurulus
Ekim 2025

Piri Reis 1&2
(Innovate&Thinh Awards)

Decode Trkiye Finalleri
Hedef - Inspire

Asteria #32334

HEDEF
ABD

Asteria artik bir takim degil; kendi kendini yeniden lireten bir FIRST ekosistemidir.

Takimimizin blyUmesi yalnizca okul destegiyle degil,

Finansal Surdirulebilirlik ve Sponsorlarimiz

ayni zamanda dis paydaslarimizin bize duydugu givenle

gliclenmektedir. Bu sezon uluslararasi turnuva hakki kazanmamiz halinde tim yurt disi masraflarimizi karsilamayi taahhiit eden
Anka Bilim Koleji, Hidromil Hidrolik ve AZE Hidrolik Pinomatik firmalari sponsorlarimizi hazir hale getirdik. Ayrica egitim
projelerimiz, prototip lretimlerimiz ve robot pargalarimiz igin yerel firmalarla is birlikleri gelistirdik. Bu destekler Asteria’nin
yalnizca bir sezonluk degil, kalici ve surdirilebilir bir FIRST programi olmasini saglamaktadir.

Asteria’nin gelecegi giivence altinda; finansal siirdiiriilebilirlik, teknik sirdiirilebilirlikle birlikte biiyiiyor.

ANKA BiLiM
SCHULE

DENER

MACHINERY

ERIKER

ELEKTRO MEKANIK

*I%lgVNQnﬂk}s

ENTERTAINMENT

KOCAK

KIRTASIYE

W

INATIVEX

Natura@

Okulda moda | Fashion at school

Uriin
Starter Kit
4XGobilda 135rpm
Motor Milleri
Filamentler
Takim Rozetleri
3xRev Hd Hex 3:4:5
Expansion Hub
Mechanum Drive Kit
Yol, Konaklama, Yemek
Takim Formasi
Kirtasiye
Yarigma Basvuru
TOPLAM

Sponsor
Anka Bilim Koleji
Dener Machinery
Berker Elektro Mekanik
TaleWorlds
Kocak Kirtasiye
NativeX
Natura
Veliler
TOPLAM

Ulke
ABD Seyehat icin
ABD Robot igin
TOPLAM

Ulke
Premier Seyehat igin
Premier Robot icin
TOPLAM

Maliyet(TL)
125.000
24.500
2.500
32.000
6.250
15.000
20.000
20.400
272.000
12.500
8.250
45.000
583.400

Destek
241.150
25.000
54.750
25.000
25.000
25.000
25.000
272.000
583.400

Gerekli Biitge(TL)
1.000.000 +-200.000
100.000
1.100.000+-200.000

Gerekli Biitge(TL)
1.000.000 +-200.000
100.000
1.100.000+-200.000
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Asteria #32334
Bir Robot’un Otesinde inavasyon

FTC'de inovasyon yalnizca mekanik ve yazilimla sinirh degildir. Asteria olarak bu yil AGE temasini derinlemesine
yorumlayan iki 6zgiin egitim Grini gelistirdik:

AgeGuard

Yaptigimiz tarihi eser koruma cihazi sayesinde tespit edilen arkeolojik
eserler havayla temas etmeden 6nce arkeologlar ¢ikarilacak olan tarihi eserin hava
ile temas ettiginde hasar alip alamayacagini 6grenebiliyor. Bu sayede tarihi eserler
herhangi bir hasar almadan topraktan ¢ikarilabiliyor. Aletin tizerindeki nem, toprak
ve Isl sensorleri sayesinde tarihi eserlerin ¢ikarilacagi ortamin sicaklik, nem ve
toprak nem orani Olgulebiliyor ve tarihi eser igin gerekli olan oran ile
karsilastirilabiliyor eger ortamin sicakligl, 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 icin gereken orani dlgebiliyor. Aletin
Gzerinde bulunan delikler sayesinde aletin icerisindeki ve disarisindaki oranlar
esitlenebiliyor ve bu sayede herhangi bir yanhs 6lcim engelleniyor. Bu mekanizmayi
Arduino Uno kullanarak yaptik. Kutusunu ise tasinabilir olarak 3d tasarlayip
yazicidan bastik.

Tarihi Eser Kart Oyunu (5+ yas)

Ortam kg gy

AGE sezonu temasi i¢in ¢ocuklara tarih 6gretmeyi amaglayan 5+ yas kart A b Sy
oyunumuz, dinyadaki bilindik ve 6nemli tarihi eserleri hizli eslestirme ve hafiza Wi
yoluyla tanitan bir tasarimdir. Basit kurallari ve hizli 6grenim doéngilsi sayesinde
okulun alt siniflarinda yaygin bir egitim materyali haline gelmistir. Ayni kartlari
tamamlamaya dayali bir oyundur. Kartlari cevirerek ayni tarihi mekana ait 5 karti da
bulup bunu elindeki bltin kartlar igin gerceklestiren oyunu kazanir. Ayni zamanda
ters cevirip eslesenleri bulma oyunu olarak da oynanabilir. iki ydntemle de tekrar
yonetimi ile tarihi mekanlari 6grenmeyi kolaylastirir.

" HISTORY
PRGROUP

Asteria Robotics, Think ve Innovate odiilleriyle miihendislik kapasitesini kanitlamis; outreach
¢alismalariyla topluma deger katmig; dort FIRST programini iceren siirdiiriilebilir bir ekosistem olusturarak
FTC’nin ruhunu en list diizeyde temsil etmistir.

Bu portfolyo, robotumuzun teknik yetkinligi, takimimizin kiltiirii, toplumsal etkimiz ve gelecege
doniik vizyonumuz ile Inspire Award kriterlerinin tamamini biitiinsel bir yapi icinde karsilamaktadir.
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