EMPEDANS KONTROLU

Empedans kontrold, bir sistem veya cihazin,
ozellikle bir manipulatorin, cevresi ile etkilesimini
ve tepkisini dizenleme amaciyla kullanilan bir
kontrol stratejisidir. Bu kontrol yontemi, sistem
uzerindeki mekanik etkilesimleri, genellikle kuvvet
ve hareketi iceren, kontrol etmek icin
tasarlanmistir. Empedans kontrolu, 6zellikle robot
manipulatorleri ve endustriyel robot sistemlerinde
yaygin olarak kullaniimaktadir.




EMPEDANS KONTROLU
TARIHCESI

Erken Donemler
(1950'ler - 1960'lar):

‘Empedans kontroli kavrami,
elektrik muhendisligindeki
empedans teriminden
esinlenerek, mekanik
sistemlerde kullanilmaya
baslandi.

‘Bu donemde, endustriyel
robotlar ve manipulatorlerin
gelisimiyle birlikte, manipulasyon
ve cevresel etkilesim
konusundaki arastirmalar artti.

Ransome ve Salisbury'nin
Calismalari (1970'ler):

-1970'lerde, John R. Ransome ve J.
Kenneth Salisbury gibi arastirmacilar,
manipulatorlerin cevresiyle etkilesimini
daha iyi kontrol etmek icin empedans
kontrolU konseptini gelistirmeye
basladilar.

‘Empedans kontroli, robot
manipulasyonu alaninda énemli bir
paradigma degisikligini temsil etmeye
basladi.

Whitney'nin
Calismalari (1980'ler):

-1980'lerde, John Whitney gibi
arastirmacilar, empedans
kontrollinl bilgisayar grafikleri ve
robotik sistemlerde kullanarak
one cikardi.

-Robotlarin cesitli gorevlerde daha
esnek ve adaptif olmalarini

saglamak amaciyla empedans
kontrolU Gzerine teorik calismalar
yapildi.



Endustriyel
Uygulamalar (1990'lar
- 2000'ler):

-1990'lar ve 2000'lerde
empedans kontroli, endustriyel
robot sistemlerinde daha yaygin
olarak kullanilmaya baslandi.

-Montaj hatti uygulamalari,
kaynak, malzeme tasima ve
benzeri endustriyel gorevlerde
empedans kontroli 6zellikle
onemli hale geld.i.

Medikal Uygulamalar
(2000'ler - Gliniimuiz):

‘Empedans kontrolU, cerrahi
robotlar ve protezler gibi medikal
uygulamalarda da kullanilmaya
baslandi.

‘Yiksek hassasiyet ve adaptif
tepki, cerrahi mudahalelerde ve
protez kullaniminda daha iyi
performans saglamak icin
empedans kontrolinin 6nemli
bir bileseni haline geldi.

Empedans kontrolu, ginimuzde
robot teknolojisi, otomasyon,
tip ve diger bircok alanda yaygin
olarak kullanilan bir kontrol
stratejisi olmustur. Bu alandaki
gelismeler, cesitli
endustrilerdeki robot
sistemlerinin daha esnek ve
etkilesime acik olmasina olanak
tanimistir.



Empedans Kontrol ne ise yarar ?

Empedans kontrold, bir sistem veya cihazin,
genellikle bir manipulatorin, cevresi ile
etkilesimini kontrol etmek icin kullanilan bir
stratejidir. Bu kontrol yontemi, sistem Uzerindeki
kuvvetler, hareketler ve genel etkilesimleri
diizenleyerek belirli bir performans elde etmeyi
amaclar. iste empedans kontroliiniin temel
amaclari ve islevleri:




Manipiilator Empedansi:

Empedans kontroll, bir manipulatorin u¢ noktasindaki empedansi kontrol etmeyi amaclar.
Bu, manipulatorin cevresine nasil tepki verecegini belirler ve ¢evresel kuvvetlere ve
hareketlere gore uyum saglar.

Geri Besleme Kontrolii:

Empedans kontroll genellikle bir geri besleme kontrol stratejisi kullanir. Geri besleme,
sistemdeki gercek zamanli degisiklikleri izler ve bu bilgiyi kullanarak empedans degerlerini
dizenler.

Empedansin Ayarlanmasi:

Empedans kontrolliinde, istenen performansi elde etmek icin empedans degerleri ayarlanir.
Bu degerler, cevresel kosullara, gorevin dogasina ve sistem tasarimina bagh olarak degisebilir.

Endiistriyel Uygulamalar:

Endustriyel robot sistemlerinde empedans kontroli, robotlarin hassas ve esnek bir sekilde
cevreleriyle etkilesimde bulunmalarini saglamak icin kullanilir. Montaj, kaynak, paketleme
gibi bircok uygulamada empedans kontrolii 6nemli bir rol oynar.

Modiilasyon ve Esneklik:

Empedans kontroli, sistemdeki esneklik ve modiilasyon yetenekleri sayesinde, degisen
kosullara uyum saglamada etkili bir yol sunar. Bu 6zellik, cesitli gdrevlere adapte olabilme
kabiliyetini artirir.



I-TECH Insansi Robot Kolu Modeli

Insan glucunun verimsiz ya da yetersiz
kaldig1 islerle basetmek icin ihtiyaclar
dogrultusunda cesitli arac ve gerecler
gelistirilmistir. Robotlar bu ihtiyaclar
giderebilecek en gelismis araclardir.

Robotlar gunumuzde bircok alanda
degisik sekil ve ozelliklerde karsimiza
cikabilmektedirler. Bunlarin arasinda en
gelismis ve karmasik olanlan ise insansi
robotlardir. Bu robotlarda temel amac,
insana benzetilmekle birlikte hedeflenen
gorevleri en iyi sekilde yerine
getirtmektir. Bu gorevler cogunlukla
kollar tarafindan yapilmaktadir. Bu
nedenle I-TECH Insans1 Robot projesinde
oncelikle robot kolu gerceklestirilmesi
hedeflenmistir.

I-TECH insansi robot kolu, Istanbul
Teknik Universitesi, Otomatik Kontrol
Laboratuvar bunyesinde yurutulen
insansi robot projesi kapsaminda
uretilen 6 serbestlik dereceli ve
sadece doner eklemlerden olusan bir
robot koludur.

|-TECH robot kolu tasarlanirken insan
koluna benzetme amaci gudulmustdur.



Robot kol tasarim

» Sekil 1’ de robot kolu eklemlerinin
dizilimleri gosterilmistir. Robot kolu
mekanik tasarimi ile ilgili detaylar ilgili
tezlerde yer almaktadir (Meseli, 2013;
Gulecg,2013). Robot kolu eksen
takimlari dizilimi Sekil 1’ de yer
almaktadir

Sekil 1: I-TECH robot kolu izerine yerlestirilen eksen
takimlan (Turkmen, 2016).
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Sekil 1.5 : NASA'nin geligtirmis oldugu Robonaut 2.
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