TIPKI FILMLERDEKI GIBI
Just Like The Movies’

Filmi ¢eken kameramani yonlendirmek,
carpisma sahnelerini ¢cekmek, hareketli
kameralar1 kullanmak, elde tasinan
diger agir aletlerle bas etmek... Tim
bunlar bir film ydnetmeni i¢in hep zor
olagelmistir. Bu ylizden kameramanin
agirliklarla dengelenmis bir ¢esit alet
giysisi ile beraber kameray1 kullanarak
elde ¢ekim yapmasini saglayan sistemin
ad1 olan Steadicam (sabit kamera)
teknolojisi gelistirilmistir. Oysa ayni
hareket zorluklar fabrikadaki iretim
alaninda da karsimiza ¢ikmaktadir. Bu
yiizden sallant1 ve titresimleri elimine
eden ayni teknoloji neden fabrikalarda
kullanilmasin? Garrett Brown
Steadicam'i 1973'te piyasaya sunmustu;
bugiin ise Equipois adl1 sirket bu
teknolojiyi endiistriyel gereglere
aktarmay1 basardi.

Brown'm “steadicam’i hareket
halindeki fotografin akisimni
plirlizsiizlestirmek i¢in ii¢ parcay1
kendisinde birlestirir. Birincisi, aleti
tutmak i¢in operatoriin (kullanicinin)
giydigi yelektir. Ikincisi, bir isoelastik
koldur, kameraya eklenen iki parcali
birlesik bir koldur bu. Yay ve kasnaktan
olusan bir kombinasyonu bu sayede
kameranin serbestge siiziilmesini
saglamak i¢in soklar1 absorbe edecek
sekilde kullanirsimiz. Ugiincii parga ise
kola bagli bir kizaktir. Bu kizak, bir
yalpa ve kameray1 igerir. Operator
kizag1 ¢ekim merkezli bigimde sikica
tutar. Kizagin harekete karsi
dayaniklilig1 istemsizce saga sola

Teknoloji dliinyasi
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Equipois'in gelistirdigi teknik, aletleri askida tutarken hareket kabiliyetini korudugu gibi iscilerin yorgunlugunu

azaltiyor ve hareket dzgiirliginden vazgeg

len motor kontroliinii gelistiriyor.

kaymalar1 engellerken, yalpa ise
kameranin odaklanmasini kolaylagtirir.

Equipois sirketinin “zeroG” adini
verdigi yeni endiistriyel stirim de

neredeyse tiimiiyle ayn1 bigimde
calistyor. Tek fark, yelegin yerini bir
duvar ya da sandalye montajinin almasi.
ZeroG adli sistem sayesinde aletler,
sanki hicbir agirliga sahip
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degillermisgesine, rahatlikla
kullanilabiliyor. Bu durum is¢ilerin
manevra kabiliyetlerini gelistirdigi gibi,
hareketleri esnasinda daha az gii¢
harcamalarini da beraberinde getiriyor.
Sistemin igleyisi i¢in ayrica bir gii¢
kaynagina da ihtiya¢ duyulmuyor.

Aletlerden kaynaklanan zorluklar1
azaltmak i¢in alet dengeleyicileri ve
tork kollarinin kullanilmas1 uzun
yillardir 6z konusu ancak her ikisi de
bas iistiine monte edilmeyi gerektirdigi
icin hareket 6zgiirliigiinii de ister
istemez kisitliyor. Alet dengeleme
sistemleri diisey eksende calisma
acisindan gayet iyi sonug verseler de
isciler alete yon degistirmek
istediklerinde zorlukla karsilagiyorlar.
Tork kolu esnek ¢alismaya daha uygun;
ama onda da daha fazla gii¢ harcamak
gerekiyor. Keza kompezasyon
dedigimiz, bir sistemde bir boliimiin
caligmasi1 bozuldugu zaman diger bir
boliimiin fazla ¢alisarak onun igini
iizerine almasi agisindan baktigimizda,
bu aletler is¢inin hareket hizinin
gerisinde kalabildigi i¢in tekrara dayali
hareketlerde ve hassasiyet gerektiren
islerde sorunlara neden olabiliyor.

ROBOTLARIN DA

Equipois sirketinin CEO'su Eric
Golden, zeroG'nin “herhangi bir tagima
yukiinii aletlerin ya da insan kolundaki
bagajin - nerdeyse agirliksizmiggasina
sifirlayarak manevraya izin verdigini ve
bunu ¢alisana her tiirlii hareket
serbestisini tantyarak gergeklestirdigini,
bu agidan nesnenin sanki uzayda, sifir
¢ekim kuvvetinde (“zeroG” buradan
geliyor) kullanilabildigini” ifade ediyor.

Golden, zeroG'nin is¢ilerin daha uzun
stire ¢alismasini sagladigini ve daha az
zahmet ve yorgunlukla, daha agir
aletlerin kullanilmasinin dniinii agtigin
vurguluyor. Bu kaliteyi de arttirabilir.
Ciinkii isci aleti kaldirmak yerine onu
kumanda etmeye yonelecegi i¢in, zorlu
iglerde dahi ince i yeteneklerini
kullanabilir. Kaldirma isini ortadan
kaldirmak, omuz, kol ve sirt
yaralanmalarinin genel nedeni olan asir1
calisma ve tekrardan kaynakli
yorgunluk ve stresi de azaltir.

Equipois sirketi, operatorlerin sezgisel
becerileriyle 30 dakikay1 asmayacak bir
stire i¢erisinde yeni sistemin
kullanilmasini 6grenebildiklerini
sOyliiyor. Mekanik bilesenleriyle
birlikte tiim sistemin kurulmasi iginse

MODULER KOLU VAR

Robots Get a Modular Arm'’

Ureticileri, yeni kablo destekli modiiler
bilesik sistemin, bundan sonra
miihendislerin, fabrika robotlari,
otonom robotlar ve insansi (humanoid)
robotlarin tiimiine uyacak bir robotik
kol gelistirmelerini kolaylastiric1 bir rol
oynayacagni ifade ediyorlar. Igus
GmbH adli plastik rulman ve kablo
iireticisi sirket, Robolink adli bu sistem
sayesinde, gelistirmecilerin arayisinda
oldugu, farkli bilesenler i¢in ortak
kabul goren uyumlu ¢oziimler
gelistirme ihtiyacinin giderilecegini
iddia ediyor.

Igus aslinda Robolink'i insansi
robotlarla ¢alisan gelistirmeciler ve
laboratuvarlar igin tasarlamis. Sirket,
sistemin yiikleme-bosaltma ve
otomasyonda potansiyel uygulama
alanina sahip oldugunu diistiniiyor.
Igus firmasinda Rulman Isletme Boliim
Bagkani olan Tom Miller'a gore,
ABD'de kimi sirketler bu modiiler
kolun otonom tasitlarin kamera ve
sensorlarinin idaresinde oynayabilecegi
rolii de 6nemsiyor.

Robolink sistemi, konvansiyonel

bir saatlik siire yeterli. Equipois firmasi,
sistemi satin alan sirketlerin gogunun
yaptiklari yatirrmin karsiligini bir yil
igerisinde geri aldiklarini iddia ediyor.

Equipois, su ana kadar zzimpara
makinesi, taglama makinesi, matkap,
darbeli anahtarlar, donmeli silahlar,
bijon anahtarlari, per¢in aletleri, cap
kiiciiltme aletleri ve darbeli silahlarin
elle idaresinde zeroG'nin bagariyla
kullanildig:1 bilgisini veriyor. Uriiniin
miisteri listesinde Toyota, Ford, Boeing,
Lockheed Martin ve Mercury Marine
dahil bir dizi firma yer alryor.

Uretici sirket, su ana dek kapasitesi 32
Ibs'ye kadar ¢ikabilen iki ayr1 model
tiretmis durumda. Sirketin amaci, bu
yeni teknolojinin uzun siireler boyunca
kollarini zorlayarak ¢alisan dis¢i, cerrah,
laboratuvar teknisyeni ve benzeri
mesleklerde de kullanimini
yayginlastirmak. Yine bu teknolojinin
ileride yap1 ve ingaat alaninda, askeri
alanda ve felg ve beyin hasari
rehabilitasyonunda potansiyel
uygulamalar olabilir. Son olarak
Equipois firmasmin Kuzey Amerika'nin
en yenilik¢i sirketi secilerek 2010 Stevie
Odiilii'nii kazandigim da belirtelim.
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oynamaya aday gériiniiyor.

Kablolu modiiler kol, laboratuvar tipi, insansi ve fabrika tipi robotlarin miihendisliginde kolaylastirici bir rol

birlesik kollardan birka¢ yonden
ayriliyor. Robotik kollarin ¢ogu,
servolar” ya da hidrolik cizgilerle
kuvvetlendirilerek hareket eder. Igus
firmasi ise kablolar1 tercih etmis.
Kablolar, kol ve kolun birlesme yerleri
boyunca uzanarak gerilme kuvvetini -
insan kolundaki tendonlarin
fonksiyonuna benzer sekilde - digerine
aktartyorlar. Kolun rahatca hareket
etmesi ve biikiilebilmesi i¢in dort
kablonun birlesik eylemine gereksinim
duyuluyor. Kablolar yaglanma
gerektirmeyen diisiik aginmali sentetik
fiberden imal edilmis.

Kolun kendisi de agirlik¢a hafif,
aliminyum ya da karbon fiber
giiclendirmeli plastik maddeden
yapilmig. Miller bu durumu,
“aliiminyum sik kullanilan popiiler bir
madde, ¢iinkii daha ucuz” diye
aciklryor. Agirlikca hafif kollar agir
kollara gore daha az gii¢ kullaniyorlar,
daha hizli hareket ediyorlar ve
kontrolleri de daha kolay, tim bu
ozellikleri otonom robot ve araglarda
ayr1 bir 6nem kazantyor.

Kollarin modiilerligi tutusu saglayan
parmaklar, eller ve vakum agzi gibi

manevra gerektiren son efektor
tiirlerinde ¢alismaya uygun sekilde
tasarimlanmis. Agizlarmin delikli
olmasi miihendislerin hidrolik,
pnomatik ve elektrikli hatlarla aletleri
giiclendirmelerine de elverisli. Kollar
karistirmaya ve eslestirmeye uygun
bicimde tasarimlanmis. Laboratuvar ya
da fabrikalarda bedensiz, sadece
robotik kol olarak kullanmaya uygun
oldugu gibi dort ayakl yiirliyen
robotlar olarak birlestirilmeye de
uygun tasarimlanmislar.

Robolink, askeri amagli uzaktan
kumandali robot geligtirmecilerinin de
ilgisini ¢ekmis. Miller, “Su anda kollar
sadece hafif yiikler tagiyorlar; ama
hizlica yon degistirebilen kamera ve
sensorlar i¢in de kullanilabilirler”
diyor.

Col ortamu gibi ¢evreleyen zor kosullar
altinda da kollarin basaril1 bir sekilde
calistig1 vurgulantyor. Miller,
“Hareketli pargalar zaten diisiik
strtiinmeli plastikten yapildig1 i¢in
kumun yapisacagi 1slak
kayganlastiricilara da yer yok
modelimizde” diyor. “ Tipkt orduda
kullanilan plastik lineer rulmanlar gibi
yolun {istiinde, karsisina ¢ikan
tanecikler kenara itiliyor.”

Rudolf Bannasch'a gére modiiler
yaklasim robot gelistirmede daha kolay
bir ¢6ziimiin 6niinti agiyor. Bannasch
su an robot gelistiricisi Alman biyonik
robot firmast EvoLogics'in isletme
midiirligii gorevini yiiriitiyor.
“Insans1 robotlarin gelisimi agisindan
bugiin mekanizmalar (makine diizeni
ve tertibat) tizerinde yogunlastyoruz”
tespitini yapiyor ve ekliyor: “Artik
uzak olmayan bir gelecekte basit, sade
ve dosdogru bir bigimde modiiler
sistem geligtirmenin hayalini
kurabiliyoruz.” m

? Servo: Gg arthiran bir tertibat. Bu tertibatta, kiglk elektrikse! sinyaller siddetiendirilerek mekanik bir hareket elde edir.
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