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ArmBot

ArmBot, gbvdesinde bulundurdugu 4 eksen robot kolu ve tekerlekleri sayesinde gevresinde bulunan egyalari
bir noktadan bagka bir noktaya tagimayi saglayan REX robotudur.

Robot Kol Nedir? Nerelerde Kullamilir?

Yeni gelisen teknolojik gelismeler ile robot kollar, endUstriyel Gretim tesislerinde insan giiciint azaltmak,
tehlikeli islerde insanlarin karsilasacagdr kazalari énlemek vb. isler icin siklikla kullanilan bir teknolojidir. Robot
kollarin farklh noktalara erisebilme &zelligi (eklem sayisi) eksen sayisini belirler. REX 8 in 1 kitinde bulunan robot
kol seti 4 servo motor kullanarak 4 farkli noktaya erisebilen 4 eksenli bir robot koldur.
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Robot Kol Cesitleri

Robot kollar 6zelliklerine gére 5" e ayrilir.

Eklemli Robot Kol
En az 3 farkli noktaya dénen eklemi bulunan robotlara eklemli robot kol denir.

Kuresel Robot Kol
Yalnizca kiiresel hareket yapilen robotlardir. Kollarinin uzunluguna ya da kisalidina gére hareket alanlari
kisitlanir.

Silindirik Robot Kol
Silindirik bir caligma alani icerisinde hareket eden robotlardir.

Kartezyen Robot Kol
X.Y ve Z eksenlerinde dogrusal hareket eden robot koldur.

SCARA Robot Kol

Dénme eksenlerinin dikey olmasi, eklemli robot koldan ayrilan en temel 6zelligidir. Dikey yénde hareket
yapmasa da yatay yénde ¢ok fazla alternatife sahiptir.

That the rotation axes of the SCARA Robot Arm are vertical is the most basic feature that distinguishes it
from from a joint robot arm.
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Kurulum Adimlari

ArmBot icin Gerekli Malzemeler
REX 8in1 Anakarti

Sar1 DC Motor4 pcs.

Sari DC Motor Tekerlegi
4 adet

Servo Motor (MG90 )
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Gevirici karti (HC - SR04 ) -—\ I

a M3 Kor somun 3 adet

O & M3 Fiberli Somun 3 adet
& M3 Somun 18 adet
h & M3 x 6 mm Vida 4 adet

Bom = M3x8mmVida 16 adet

bms— = M3x10mm Vida 3 adet

bis———m M3 x 12 mm Vida 12 adet

———————a M3x15mmVida 1 adet
[rm—— @ M3 x 30 mm Vida 8 adet
_—l M3 x 25 Disi - Disi Aralayici 8 adet
_4' M3 x 25 Disi Erkek Aralayici 4 adet

-—l M3 x 12 mm Disi - Disi Aralayici 6 adet
-—l M3 x 7 mm Disi - Disi Aralayici 6 adet
== M3x6 mm Erkek- Disi Aralayici 4 adet

m M3 x 5 mm Disi Disi Aralayici 4 adet




Pleksi Pargalar

R3 8 Adet &——

R1
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Pleksi Pargalar ( Robot Kol )

E”
kM

AT A7 —e AT
A3
A12
g AB
Al4 A15
A9 A16 2 adet
—oA10 2 adet
\_ens

D gvms
@«

A17 2 adet
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Servo Motor Kalibrasyonu

Robot kol'un diizgiin sekilde galismasi i¢in servo motorlarin
dogru yontemlerle kalibre edilmesi gerekmektedir. Servo
motorlari kalibre etmenin gesitli yollari bulunur. Asagidaki
gorseli referans alarak veya GitHub sayfasindaki adimlari

takip ederek servo motorlar dogru sekilde kalibre edebilirsiniz.

kodu okutun.

R3 2 adet
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M3 somun 2 adet

DC Motor

Ayni adimlari diger
kisimlar igin uygulayiniz.
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M3 x 25 mm Disi-Disi Aralayici 4 adet
M3 x 25 mm Disi Disi Aralayici 4 adet

e === ===
-

-

T—o M3 x 8 mm Vida 4 adet

M3 x 8 mm Vida 4 adet
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M3 x 12 mm Vida 2 adet
M3 Kor Somun 3 adet -—‘
I

M3x5mmDisi, «—a =
Disi Aralayici 3 adet e ¥

L. M3 Somun 2 adet

Servo motorun gorseldeki M3 x 10 mm Vida 3 adet
e gibi dogru agida

takildigindan emin olunuz. (Metal vida))

1
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M3 x 8 mm Vida 4 adet Servo Horn Vidasl 2 adet &—

( Servo motor paketi igerisinde bulunur.)

v

g

¥

—

A1l

Servo Horn
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A3

Servo Horn

Servo Horn

Servo Horn Vidasi
( Servo motor paketi igerisinde bulunur.)

Servo Horn Vidasi
( Servo motor paketi igerisinde bulunur.)
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M3 x 12 mm Vida 2 adete——
M3 x 7 mm Disi - Disi 2 adet

M3 x 7 mm Disi - Disi 2 adet

Servo Motor ,

Servo Motor

A4

A6

L— e M3 x 12 mm Vida 2 adet
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Servo Horn Sabitleme Vidasi
( Servo motor paketi igerisinde bulunur.)

M3 x 12 mm Vida M3 Fiberli Somun
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— o M3 Fiberli Somun

M3 x 12 mm Vida &—

0 _EN

T Slot birlestirmesi igin ilk 6nce
M3 somun'u gérseldeki gibi yuvaya
yerlestirdikten sonra M3 x 12 mm vida ile sikin.

L M3 Fiberli Somun

L e M3 Somun
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A

Servo Horn Vidasi

( Servo motor paketi i¢erisinde bulunur.)

@

M3 x 12 mm Vida &——

—®M3 Somun

0N __EN

T Slot birlestirmesi igin ilk 6nce l
M3 somun'u gorseldeki gibi yuvaya
yerlestirdikten sonra M3 x 12 mm

vida ile sikin.



M3 Somun 2 adet

M3 x 12 mm Vida 2 adet

O _IN

T Slot birlestirmesi igin ilk 5nce M3 somun'u |
gorseldeki gibi yuvaya yerlestirdikten sonra

M3 x 12 mm vida ile sikin.
0| s>




320

Servo Horn vidasi
( Servo motor paketi igerisinde bulunur.)

T

Fi
A

|— Servo H

&

orn

A10

—= M3 x 12 mm Disi - Dis aralayici 2 adet

P

— @ A10

M3 x 8 mm Vida 4 adet



Servo Horn Sabitleme Vidasi

—M3ex 12 mm vida 2 adet ( Metal ) ( Servo motor paketi igerisinde bulunur.

. -

.' -

1
Servo Motor
L
. . Eger vidayi sikarken problem
L. .. EE— = yasarsaniz kancanin iist

M3 x 7 mm Disi - Disi Aralayici 2 adet e—— RF ..‘4-/ kismini sékiip, takabilirsiniz.
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M3 Fiberli Somun .—l

L

3 x 15 mm vida

Alternatif olarak M3 x 12 mm vida

M3 x 12 mm Disi Disi Aralayici &———

Diglilerin hizalanmamast ile
ilgili sorunlar yagarsaniz bu
parga yerine paket igersindeki
M3 x 2mm Beyaz Plastik
yukseltme pargasini

fakat vidanin biraz daha kisa olmast kancanin daha

siki hareket etmesine neden olacaktir. Farkli vidalar

ve pullar kullanarak, robot kolun kavrama
istediginiz sekilde

3|2

ilirsiniz.

M3 x 8mm Vida 4 adet




A16 2 adet

I I—oMS x 12 mm Vida 2 adet , o——*M3 Somun 2 adet

M3 Somun 2 adet

L e M3x12mm 2 adet
2|



o——o M3 Somun 2 adet

2

M3 x 12mm Vida 2 adet

).

-
0
'
T yuvasinin baglantisi igin nce M3 somunu
yuvaya yerlestirin ve ardindan M3 x 12mm

vidayi kullanarak baglantly tamamlayin
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A14

——e A15

T—o M3 x 12mm Vida 2 adet

M3 Nut



A16 2pcs.

M3 12 mm Vida 2 adet . ’,_.M3 somun

T Slot birlestirmesi igin ilk 5nce M3

somun'u gorseldeki gibi yuvaya yerlestirdikten
sonra M3 x 12 mm vida ile sikin.

-i_

'I "—MS x 12 mm Vida 2 adet

M3 Somun 2 adet
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Servo Horn Sabitleme Vidasi
( Servo motor paketi igersinde bulunur.)

M3 x 6 mm Disi - Erkek Aralayici

4 adet ( Plastik )

M3 x 6 mm Vida 4 adet ( Plastik vida)

REX 8in1 Anakart

Olasi kisa devre sorunlarini énlemek
o6nlemek amaciyla karti, plastik vidalar ve
aralayicilar ile sabitlediginizden emin olun.




M3 x 12 mm Vida 2 adet M3 Somun 2 adet

HC-SR04

RS

R4

Pargalarin montajini yaparken
HC-SR04 Pinlerinin yukari
dogru oldugundan emin
olunuz.
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SERVO 1
1

Baglantilari yaparken servo
motorlarin siralamasina dikkat ediniz.

====SERVO 2

1
i
MOTOR 3
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Devre Semasi

Pleksi pargalar kurduktan sonra, devre kurulumunu asagidaki semada gdsterildigi sekilde yapabilirsiniz.

A-B Yuvalarinin Motorlari

HC-SR04 ile Donlistiirtic

: i ‘ C-D Yuvalarinin Motorlari
|
i u: 1
._‘ 8 a

o

L
H

' BB
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REX Anakart Pin Diyagrami

AGCMA/KAPAMA R .

Sepnnnnne

' dl Ultrasonik Sensér

> S
i oo B
—

H— =
[sero2 B ' i

BUZZER
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Arduino Kodlar

ArmBot ino

W

STO)
ne INCLUDE |
<DabhleE5P32 . h>
<Arduino.h>

e <analoghrite.h>
<ESP32Servo.h>

Ohy=]00!

H []
ype = DC_MOTOR;

S [=]
B2 .
23 Kodun tamamina ve gerekli

olan kutiphanelere gitmek
i I o i¢in QR kodu okutunuz.

w o

~ o

DGR E0REBwe

&

27
28
28
] positiont = 8 ;
31 position2 = @ ;

0
L
position3 = @ ;
t positiond = @

3 p

A Serwo Servol;
=L Sarvo 5ervol;
41 Servo Servo3;
42 Servo Servod;
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