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+ Biz Kimiz? +

9468 Team Sirius olarak, FRC yolculugumuzun U¢UncU sezonunda
sadece robot tasarlamiyor, Uyelerimizin mUhendislik alanlarina
yonelmelerini sagliyoruz. En temel misyonumuz; ekip Uyelerimizin
teknik ve sosyal yetkinliklerini gelistirerek onlari is hayatina hazirlamak.

ismimizden aldigimiz ilhamla, Uyelerimizin kariyer secimlerinde ve is
hayatlarinda tipki bir yildiz gibi yol gosterici olmayi hedefliyoruz.

Okulumuz Sile Ayet Azer Aran Savunma Sanayi Mesleki ve Teknik
Anadolu Lisesi’'nin katkilari ile takim arkadaslarimiz ve okulumuzdaki
diger 6grencilerin de egitimlerinde deneyimli arkadaslarimizla aktif rol
oynamayl hedefliyoruz.

Takimimiz adini en parlak yildizdan aliyor ama biz biliyoruz ki bizim en
parlak yildizlarimiz Uyelerimiz.
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Mentorlerimiz

Elif Altun - Lead Mentor

« Sosyal sorumluluk projeleri
« Takim kayit ve basvurulari
« Takim organizasyonu

« Driver team teknik destek

Giilay Karatepe Metcan- Lead Mentor

« Sponsorlarla iletisim
+ Velilerle haberlesme
« Atodlye ve gezi izinleri

Esra Morgiil - Mentor

« Sosyal sorumluluk projeleri
Takim kayit ve basvurulari
Takim organizasyonu
Elektronik kontrolU ve isleyisi
Yazilim destek ve takip



Tamer Ozcan Ozdemir - Mentor

« Tasarim kontrolU ve egitimleri
+ Malzeme tedariki
« Mekanik destek ve takip

Hasan Ulker - Mentor

« Mekanik destek ve takip
« Mekanik malzeme tedariki
« Tasarim sUreci takibi

Fehmi Bahadir Basan - Mentor

+ Sosyal projelerde malzeme yardimi
« Elektronik kontrolU ve planlamasi
« Yazilim takibi
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" Neden Miihendislik Dosyﬁsk’ |

Takim olarak gergeklestirdigimiz her calismanin, katildigimiz her
yarismanin ve birlikte gegirdigimiz her gunun sosyal ve teknik
gelisimimize sundugu katkilarin bilincindeyiz. Bu kazanimlari kayit
altina almanin iki temel amaci bulunmaktadir:

« SUre¢ Takibi ve Arsivleme: Mevcut projelerimizi ve gelisimimizi daha
sistemli bir sekilde takip etmek.

« SUrdUrUlebilirlik: Takimimiza yeni katilacak Uyelerin isleyisi hizla
kavramasini saglamak ve takimizin kurumsal kimligine katki
saglamak.

Bu hedefler dogrultusunda, tum teknik ve idari sUreglerimizi seffaf bir
sekilde yansitacak olan MUhendislik Dosyamizi olusturmaya karar
verdik.

Bu sUrecte 6grencilerimize sorumluluklar vererek planl ve duzenli bir is
bolumU gerceklestirmeyi amagladik. Gorev dagilimlarimiz:

« B6lUm Kaptanlari ve Uyeler: B61Um kaptanlarimiz, gérevleri
Uyelerimize paylastirarak surecin takibini Ustlenmis; Uyelerimiz ise
kendilerine verilen gorevleri en iyi sekilde tamamlamistir.

« Koordinasyon ve Raporlama: Takim kaptanimiz ve es kaptanlarimiz,
boluUm kaptanlarindan gelen raporlari birlestirerek tUm ¢alismalarin
genel is planina uygun, duzenli ve planli bir sekilde ilerlemesini
saglamistir.

« Mentor Destegi: Mentorlerimiz, takim kaptani tarafindan derlenen bu
raporlamalari dUzenli olarak kontrol ederek surecin saglikli
yonetilmesine ve hedeflerimize ulasmamiza rehberlik etmislerdir.
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« Agirhgi azaltmak igin delikli olan gelik saci
gecmis sezonlarda da kullaniyorduk.

« Swerve modullerimizi sokUp temizledikten
sonra geri montajlarini yapip sesemizi
toparladik.

- intake de roller mantigi ile pimas
borulardan yaptigimiz mekanizme var
toplarin kagmamasi igin pleksiler
bulunuyor.

- ise yarayan bir sistemdi ayni mantikta
yeni robotumuza uygun halini ve lazer
kesim versiyonunu yaptik.




« Oncelikle tekli atis yapmanin bize daha
kolaylik saglayacagini dosUnduUk.

+ Genel sistemde ve shooterda daha az
motor kullandigimiz bir tasarim vardi.

« Burada shootera beslememiz dUsUk
oldugu icin top tam istedigimiz yUkseklige
uvlasmiyordu.

- Eger basariyla gerceklesebilseydi bize cok
bUyUk avantaiji olacakti ancak
sasemizdeki problemden dolayi iptal
etmek zorunda kaldik.

 Gelecek yillarda kullanabilme sansimiz
oldugu icin dosyalayip kaldirdik.




"+~ EskiRobotumuz "+

Sase(Kesilmeden Once)
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« 75X75 yani eski sezonun sase dl¢uleri ile olan sasenin(sase gegmis
sezonda kullandigimiz sacdan) toplanis hali. Ortadaki profiller destek
profilleri.

Sase Kesildikten Sonra

« Robotu yarisma kurallarina
uydurabilmek icin ortasindan
genisligi 18 cm olacak sekilde bir
parca kestik ve + seklinde dort profil
kullanarak saseyi yarisma alaninda
en hizl sekilde sabitledik.

+ Bu sayede en azindan inspectiondan
gecmeyi basararak yarismalara
ctkabildik.

+ Bu kesme ve toplama sureclerinin
hepsini yarismadaki kisa sure
zarfinda gergeklestirdik.

(Saseden ¢ikan parga)



« Robotumuzun oyun objesini yani
toplari alabilmesi i¢in mile 3d
printerdan bastigimiz parcalari(sari
olan kisim) gecirdik.

- Daha sonra boru gecirip etrafini
bantla sardik.

« Bu kisim mag basladiktan sonra
hareket edecek ve asagidaki
mekanizmayi galistiracak.

« Yukardaki parca vurduktan sonra iki
tarafindaki birbiri ile simetrik olan
mekanizmalar sayesinde kayan
kisim haznenin genislemesine ve
daha fazla top almasina yardim eder

« Pleksiden yaptigimiz bu parcada
baslangig ol¢Ulerine uyabilmek igin
bu sekilde bir mekanizma kullandik.




« Hazne bizim toplarimizi aldiktan
sonra onlari saklamamizi ve shooter
mekanizmasina aktarmamizi
yarayan kisimndir.

« Asag@ida olgUleri yarisma kurallarina
uymadigl icin kestigimiz parcalari
bulunuyor.

« Haznenin ortasina gelen bu kisimda
iki tane yildiz seklinde olan ve topun
hazneye geldikten sora shooter
mekanizmasina aktarilmasini
saglayan parcalar bulunur.

« Bu parcayl ne kadar hizli gevirsek de
cok yUksek bir besleme yapamadigi
icin shooter algcaga atiyordu.

« Robotumuzda kullandigimiz renkli parcalar reklam panolarindan
artan renkli pleksiler. Elimizdeki imkanlari kullanarak en hizli ve
islevli sonucu almaya galistik. Ayrica boylece geri d6nUsUme katki
sagladik.



"+~ EskiRobotumuz "+

Mekanik

Shooter

« ilk basta dusundUgUmMUz shooter
sistemi tekli atis yapiyordu.

« Mekanik ekibimiz bunun igin lazer
kesimnde hazirlanan pargalari,

parcalardan faydalandi.

« Robotumuzda ilk basta
dUsUNdUgUuMUz asilma
mekanizmasinin pargalari lazer
kesimden ¢ikartilmisti.

« Ancak hem calistirmakta genel
sorun yasadigimiz hem de
inspection kurallarinda alan
sikintimiz sonucu asiimayi
kullanmadik.

tekerleri ve 3d printerdan basilan ....
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'~ Eski Robotumuz +

Hatalarimiz

Birbirimizin hatalarini kapatamamamiz.

Gamemanuel okumada sadece belli bolumlere dikkat etmek.
Sponsor bulmada gecikmek.

Malzeme tedarikinin gecikmesi ve sUrecin yavaslamasi.
Inspection kontrolUnU yarismadan dnce yaparken bazi maddeleri
atlamak.

Cikarimlarimiz

« Emin oldugumuz konularda bile son kontrol yapmak.

- Birbirimizin eksik oldugu konulara dikkat etmek ve onlari
kapatmaya ¢alismak.

« Sponsorluk iliskilerini sezondan 6nce kesinlestirmek.

- Sezondan 6nce her sezon gereken belirli malzeme tedarikini
yapmamiz gerektigi.

« Yarismadan énce inspection kontrolU yaparak kendimizden emin
olmak.




B Robotumuz .




Sebepler

+ Malzeme tedarikini
saglayabilmemiz.

« Eski malzemelerin kullanim
zorlugu yasatmasi.

« Driver agisindan yarismada
zorluk yasatmasi.

Sonuclar

Daha saglam ve kullanis
kolaylig1 saglayan bir robot.
Elektronigi daha dUzenli olan
bir robot.

Ayni anda U¢ tane atabilen bir
robot.

Hazneye alinan top sayisinda
azalma.




4 Tasarimm +

Tasarimin Evrilisi

« Karalama yaparken éncelik
benzer sezondaki ve bu
sezondaki ¢alisan ise yarar
robotlari yorumlayarak bir
kabataslak olusturabilmek.

« Bu surecte hizli olmaliyiz
¢UNKU en kisa sUrede

Eski Robot tasarimi bitirip pargalari
lazere vermeliyiz.

« Robotun kabataslak haline karar vermek i¢in takimca
mentorler, kaptanlar ve Uyeler olarak zihin firtinasi yaptik.
Bu sayede robotun taslagina karar verdik. Burada en 6nemli
kisim 6l¢Uleri taslak olusturduktan sonra kabaca verip
oturtmaya calismak ve sistemin mantigini oturtabilmek.

« Bizim icin 6nemli olan en
kisa sUrede
Uretebilecegimiz bir
robotu tasarlayabilmek.

« Bu sUrecte diger
yarismalardaki
gozlemlerimiz ve
cikardigimiz sonuglar ile
kabataslak ¢izimini
belirledik.




Tasarimin Evriligi

Tasarimin en son Kismi
kabataslak yapilan gizimi
programa aktarabilmek, bu
sureclerin hepsini 2 gun gibi
bir sUrede tamamlamaya
calisarak Uretim sUrecini
baslatmak.

Bizler kisa zamanda olusturdugumuz tasarimi kontrol ederek
son haline emin olduktan sonra Uretimini baslattik.

Hafif ama dayanikli olmasi amaciyla delikli lazer kesim sac
kullandik.

Robotumuzun asilacagl zaman diliminde top atmasinin daha
fazla puan kazandirdig disUnUIdUGU icin robotta asilma
mekanizmasi kullanmayi tercih etmedik.

Daha kisa sUrede daha fazla top atabilmek igin U¢lU bir atis
sistemi gelistirdik.

intake kisminda ise eski tasarimimiza gére daha az kapasiteli
ama dah guvenilir bir mekanizma sagladik.




intake

Tasarmm

Tasarim Sureci

« Yanlardaki pleksi ve lazer

kesim parcalar huni gorevi
gorerek oyun objesinin disari
kagmasini engeller.

Oyun objesi pimas boru ile
bumper arasina sikisarak
icine alir. Bu sayede topu
hazneye almis oluruz.

« UclU atis yapmamizi

saglayan bu sistemi intake
mekanizmasindan aldiktan
sonra shooterlara
yoénlendiriyoruz. Shooterlar
toplari sikistiriyor ve daha
sonra istedigimiz mesafeye
toplari ¢cikarabiliyoruz.

« Hem hizli hem de islevli

oldugu icin bu mekanizmayi
tercih ettik.



Ma

* Mekanik

1zeme Tedarigi

ilk basta malzeme tedarikini sponsorumuz Repkon
araciligi ile karsilamaya ¢alistik ancak zaman aksilikleri
sonucu malzeme tedarikini sponsorlarimizdan
karsilayamadik.

Daha sonra ise malzeme tedarikinde 6nceligimiz lazer
kesim oldu ve buna mekanik Uyemiz Alpaslan OZCELIK’in
babasi destek oldu ¢inky 2 hafta gibi bir sirede robotu
tekrar toplamayi amaglamistik.

Lazer kesim disinda kalan mekanik malzemeleri
mentorlerUmUz Hasan ULKER, mekanik kaptanimiz Defne
Duru PARLAK ve tasarim kaptanimiz Omer Cihan KARALA
yogunlukla Ustlendi.

Ozellikle imes gibi sanayi sitelerinden civata, somun,
kasnak vb. malzemelerin tedarikini sagladik.

Bu sayede hem lazer kesimler hem de diger malzemeler
elimize en kisa surede ulasti.




« Sasemizi 67x67 olarak
tasarladik ve lazer kesimden
celik sag ile Urettik.

« Delikleri robotun agirligi y
azaltmak icin agtik.

« Sasemizi en hizli ve dUzgUn
sekilde tasarlayarak
birlestirdik ve bu sayede
sasemizi toparladik.




« intake mekanizmamiz eski
robotumuz ile neredey yn
roller sisteme sahipti.

« Robotumuz daha az/topaldigi
icin hazne mekanizmamiz
eskisi gibi acilabilir degildi.

« intake roller zincir ile bas basi
kendini salip 6ne dUsUyor ve
donerek toplari bumper ile
pimas boru arasina
sikistirarak topu igine
alliyordu.

Shooter

« Shooterda kullandigimiz
pimas intakeden alinan topu
shooter kismina aktarmaya
yarar.

- Shooter ayni anda U¢ tane
atis yapabilmekte.

«/\Ayrica yanda gorinen FRC

kleri ile ayni yollar 3d
rinterdan basilmis ve isimizi




. Elektronik

Elektronik Semasi
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« Elektronik igin ilk olarak isimiz kullanacagimiz
malzemelerin sayisini belirlemek ve bunlara yetecek
alanlar hesaplayip yerlestirmelerini planlamak. Oldu

« VYerlerini belirledikten sonra kablo tur ve sayilarina, ek
ihtiyaglara ve malzeme listesi ¢cikarmaya baktik.




intake

« 2 neo kullandik.

- Kablolari vzattik.

« Kablolarin intake acildiginda
gerilmemesi i¢in olabildigince
dikkat ettik.

« Kablolarin takiimamasi ve
dUzenli durmasi icin kablo bagi
ile tutturduk.

Shooter

5 neo kullandik.

« 4 tane shooter tekerleri digeri de %
rollerlar icin kullanildi burada da —
kablo kanallar kullanip kablo
dUzenlerine cok dikkat ettik.




' VEVAIII '

Otonom

Otonom olarak Pathplanner eklentisi ile otonom
senaryolarimizi  olusturduk. Bu olusturdugumuz
senaryolari ShuffleBoard’ da secerek maga otonomla
baslamayi planliyoruz. Her duruma karsilik bir otonom
plani ¢gizdik. Bu sayede ittifaklarimizla konustugumuzda
birbirimizle uyum icerisinde macga baslayabildik.

< Example Path




+ Yazihm +

+ Otonom

4+ .o *
+ . Bazi Otonom Orneklerimiz + +
e 1.adimdan 6nce shooter +
A\ mekanizmasi galisir daha sonra 4+ -
+ 4 ‘“"'L“%ﬁ i = hendegin altindan geqebilrgek icin
1 5 v hendegin 6nUne hizalanir. '
Eg i « 2.adimda toplorlr‘fbulunduéu
konuma gelir, i%oke acilirve 3.
- adimndaki konuma yonelir. R "+
: 2 « 3. adimda intake kapanir ve 4.
it konuma gelinir burada shooter
' +, calisir. 4 ¥
IS :: « 4.adimdan sonra tekrar *
_ 3 hendekten gecerek 5. konuma
+ 6 ulasir ve en son kendini 6. konumat
- getirerek otonom sUrUsUn 4 +
bitmesini bekler + 4+
<
L+ + -
« 1. adimda kendini ortalar ve shooter
- mekanizmasini ¢alistirir. Daha '
sonra 2. adima gider ve
+ beslemeden top alir, 3. adimda geri
1. adimdaki yere doner ve shooteri
aktif eder.

444 adimda toplari aldiktan sonra
yine 1.fd|mdo yerine donererek 5.
hareketinde de shooteri aktif eder.

. Dahasonra 6. adima ve 7. adima
4+ giderek toglorl alir.

3 00" )
+ 327.057)
+ ‘ '
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" VEVAIII

Swerve

Bu projede gelistirilen Swerve Drive Subsystem, robotun
sahada maksimum hareket kabiliyeti elde etmesini saglar.
D6rt bagimsiz swerve modulu sayesinde robot ayni anda
ileri-geri gidebilir, saga-sola kayabilir ve kendi etrafinda
doénebilir. Hareketler, sasi hizlarinin SwerveDriveKinematics
ile her teker icin ag¢l ve hiza d6nUstUrUlmesiyle kontrol edilir.
Ayrica Pigeon2 sensorU kullanilarak Ffield-oriented sUriUs
saglanir, béylece robot yonunden bagimsiz olarak sahaya

gore kontrol edilebilir.

Sistem, odometry ile robotun anlik konumunu surekli
hesaplar ve PathPlanner entegrasyonu sayesinde otonom
rotalari hassas bir sekilde takip eder. PID kontrol yapisi ile
stabil sUrUs saglanirken, alliance durumuna goére path’ler
otomatik olarak mirror edilir. Bu yapi robotun daha hizli,
dengeli ve profesyonel hareket etmesini saglar.

public SwerveModuleState[] getStates() {
SwerveModuleState[] states = new SwerveModuleState[4];

states[@] = leftFrontModule.getState();
states[1] = leftRearModule.getState();

states[2] = rightFrontModule.getState();
states[3] = rightRearModule.getState();

return states;

-l.
]

public SwerveModulePosition[] getModulePositions() {
SwerveModulePosition[] positions = new SwerveModulePosition[4];
positions[8] = leftFrontModule.getModulePosition();
positions[1] rightFrontModule. getModulePosition();
positions[2] leftRearModule. getModulePosition();
positions[3] rightRearModule.getModulePosition();
return positions;

et



NEVALI

Swerve

Sswerve Module swerve Module

Swerve Subsytem

Sswerve Module swerve Module

Swerve sisteminde Swerve Module, her tekerin
hizini ve agisini kontrol eden fiziksel parcadir;
yani tek tek tekerlerin nasil donecegini belirler.
Swerve Subsystem ise tUm modulleri birlikte
yoneten yapidir; sasi hareketini hesaplayip
modullere dagitir ve Pigeonz2 ile yon,
PathPlanner ile otonom sUrUs gibi genel
sistemi kontrol eder.

» ¥ % ¥ 9w



+ VEVAIII +

Intake

Intake’in acilip kapanmasini saglayan PIVOT Motor icin kayis kasnak yerine

zincir kullandik. Buda dis atma riskini azaltti.

m_rollerMotor = new SparkMax(kRollerMotorCANId, Motc

SparkMaxConfig rollerCfg = new SparkMaxConfig();
rollerCfg
.inverted(kRollerInverted
.idleMode(IdleMode.kCoast
.smartCurrentLimit(kRollerCurrentLimit);

m_rollerMotor.configure(rollerCfg,
ResetMode.kResetSafeParameters,
PersistMode.kPersistParameters);

==

PIVOT Motor icin Spark Max’in
ClosedLoopController adli kendi REV
kitUphanesinde bulunan PID
kontrolcUsUnU kullandik. Bu sayede belirli
bir tur donmesini sagliyor guvenli bir hizda
gerceklestiriyor.

Ayrica Motorda 1/80 oraninda redUktor
bulundugu icin 90 derecelik bir agiyi
gerceklestirirken aciyi 8o'le garpiyoruz.

X tusu — sadece r 11ar nivot'a dokunmaz

. A - | N R WU L

public Command deployRollerCommand() {
return Commands.startEnd(
() -> setRollerSpeed(kRollerSpeed),
() -> setRollerSpeed(speed: 0.0)
.withName(name: "Intake/Roller");

Roller Motor icin Intake fonksiyonu her
cagirildiginda Intake acik mi1 ? yoksa
kapali mi ? diye kontrol ediyor.

Bu duruma gore belirledigimiz hizda

donuyor yada duruyor.



+ VEVAIII +

Goriintii Isleme

Bizim robotumuz taret sistemi olmadigi icin APRIL TAG'i gorUp kendini
hizalayan bir shooterimiz yok. Onun yerine 3 10 shooter sistemini APRIL TAG'e

hizalayan bir sistem gelistirdik.

_________ P rnae e emar e g e ms g ee e aeae ey —

xSpeed
ySpeed

xSupplier.getAsDouble();
ySupplieP.getAsDouble()d

double leadOfset = vy * k;
leadOfset = MathUtil.clamp(leadOfset,-5.8,high: 5.0);

double correctHeading = targetHeading - leadOfset;

double omega = aimPID.calculate(swerveSubsystem.getHeading(),correctHea
if (!limelightSubsystem.hasTarget() || Math.abs(tx) < 1.8) { omega = 8;
if (Math.abs(vy) < @.2) { leadOfset = 8; } // YAVAS HIZSA SAYMA

omega = omega * 8.5;

Robot hem sase 6nUNU APRIL TAG’e
hizaliyor. Hemde robot hizaliyken
sUrUs

yapabiliyor. Bu sayede 3 U shooter
sistemimiz taret gibi calisiyor.
Bunu Limelight’tan aldigimiz
derece payini kullanarak
hizaliyoruz. Ve hizaladigimiz degeri
GYRO’da aklimizda tutuyoruz. Bu
sayede gérmeye devam edebiliyor.

Bu sefer Limelight’tan aldigmiz
uzaklik degeri ile shooter hizlarini
ayarliyoruz. Buda haraket
imkanimizi kolaylastiriyor. Hem
haraket edip hem hizada kalip
hemde atis yapabilmek buyuk
kolaylik sagladi.

public void RunShooterandIndexerFixed() E

B

ShooterMotorl.set(Constants.ShooterConstants.ShooterBaseSpeed);
ShooterMotor2.set(Constants.ShooterConstants.ShooterBaseSpeed);
ShooterFeaderl.set(Constants.ShooterConstants.FeaderBaseSpeed);
ShooterFeader2.set(Constants.ShooterConstants.FeaderBaseSpeed);

if (!reverseIndexer) {
indexerMotor.set{Constants.ShooterConstants.IndexerBaseSpeed ?
1 else {
indexerMotor.set{-Constants.ShooterConstants. IndexerBaseSpeed

1
&



+ VEVAIII +

Shooter

Robot 3 10 shooter sistemini kullaniyor. Robot tUm toplari ortadaki feederdan
alip roller motorlari ile uzaga firlatiyor.

Shooter da birden fazla motor
bulunuyor. Ve montaj geregi bazi
e motorlar saat yénunun tersi
true; dénmeli. Bu yuzden ters olmasi
—_— gereken motorlara Reversed
false; ekleyip hepsinin tek bir mili
déndurmesini sagliyoruz.

ter Motor Inverted

-ﬁtatic final boolean ShooterMotorlInverted
static final boolean ShooterMotor2Inverted
static final boolean ShooterMotor3Inverted

T
false;

static final boolean ShooterFeaderlInverted
static final boolean ShooterFeader2Inverted

public void RunShooterWithDelayedFeader() {

Asil firlatan motora gelmeden 6nce [ it o e ol :
ShooterMotorl.set(Constants.ShooterConstants.ShooterBaseSpeed);
bir indexer motorumuz var. Ve biZ ShooterMotor2.set(Constants.ShooterConstants.ShooterBaseSpeed);
bu indexer motoru calistirmadan Lt s g ,
! if (!m_feaderTimerStarted) {
énce ana motoru 6nceden m_feaderTiner. reset();
m_feaderTimer.start();
gO|I$t|f|p optlmum hiza getlrlgoruz. e

e

Timeout ile ge¢ indexer motorl
[/ Siire dolmadiysa feader'lar beklir
if (m_feaderTimer.hasElapsed(Constants.ShooterConstants.kFeaderDe
ShooterFeaderl.set(Constants.ShooterConstants.FeaderBaseSpeed
ShooterFeader2.set(Constants.ShooterConstants.FeaderBaseSpeed
indexerMotor.set{Constants.ShooterConstants.IndexerBaseSpeed
* Constants.ShooterConstants.IndexerDirectionSign);

\=7§/“>
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« Stratejilerimizi belirlerken en 6nemli kisim driverin rahat etmesi oldu.
« Tus atamalarini yaparken her birini 6nce tek tek sonra ise beraber
deneyerek ilerlemeye calistik.




" *'Robotun Art1 ve Eksileri +'

Robotumuza SWOT analizi yaptik ve bu sayede robotumuza yonelik
stratejiler gelistirdik. Bu bize robotumuzda ¢ikabilecek sorunlari fark
edebilmemize ve sorunlarin kaynaklarini anlamaya yardim etti.

Uclii atig mekanizmasina * Otonomu ¢ok

§ahip olmamu. deneyemememiz
Istedigimiz yiiksekliklere  Aztop almamiz
ulagabiliyor olmamiz. « Kilo sinirina ¢ok yakin
Elektronik diizenimizin iyi olmamiz.(Agir bir robot

olmasi. olmamiz)
Sabit caligir olmas

Uyelerimizin kotii e Neo motorlarin zarar
durumlara kars1 gormesi durumunda yeterli
deneyimli, azimli ve pes neo olmamasi

etmemesi » Bazi kablolarin yedeklerinin
Robotumuzun olmamasi

sikintilarinin tahmin

edilebilir olmasi.




* t Degerlendirmelerimiz’ t

Deneyimler

“Bu yaptigim takim kaptanlig1 ve gecen sene
yaptigim es kaptanlik deneyimlerim biiyiik
sorumluluklar alabilmemi sagladi. Bu
sorumluluklar hem beni sosyal hem de teknik
acidan ¢okea gelistirdi.”

Diana RAMANOVICH

“Frc yi okulumuza gelen haydar hocadan
ogrendim ve hem mekanik hemde el igleriyle
ugrasmay sevdigim ic¢in Frc girdim ve 3 yildir
takimda mekanik boliimiinde gorev aliyorum ve
suandada mekanik kaptani olarak gorev
aliyorum ve bu yilki ilk yarigsmaya hig
unutmiycam ¢iinki yarisma aninda robotu
bastan toplamak zorunda kaldik”

Defne Duru PARLAK

“ I¢cinde bulundugum ii¢ y1llik FRC deneyimimde
yasadigim ilk boliim kaptanlig: bu yildi ve
sayesinde FRC seriivenimdeki en aktif seneyi
gecirdim. Ogrenci olarak katildigim bu son
yarisma benim ic¢in 0zel anlam tasiyor. FRC
seriivenimde en unutamayacagim an kesinlikle
2024 yilindaki pit alanina ilk girigim”

Omer Cihan KARALA




* t Degerlendirmelerimiz’ t

Deneyimler

“FRC bu zamana kadar katildigim hig¢ bir
robotik yarismaya benzemiyor. Bu zaman kadar
bir ¢cok yarismada gorev aldim ancak FRC gibi
biiylik bir organizasyon gercekten biiylileyici bir
deneyim. Ilk sezonuum olmasina ragmen

gercekten
Hasan Kayra SARIKAYA

“FRC’ye katildigim ilk sene yasadigim heyecan
ve mutlulugu asla unutamayacagim. FRC’nin
milkemmel ortamini biitiin 6grencilerin
tadabilmesini amacliyorum. Kendimi
gelistirdigimi gordigim ve sorumluluklarin
onemini anladigim bir sezondu.

Sudenaz SENTURK

“Kiicgiikliigiimden beri robotik kurslardan
yarismalara, farkli takimlardan farkh projelere
gectim, hep bir seyler 6grendim ama nerede
kullanacagimi tam bilmiyordum. FRC o
parcalar1 birlestirdi. Yazilimdan tasarima her
alanda kendimi gorebildim. Gece 4'e kadar
ugrasarak gecirdigim o ilk yarigsma gecesini hala
unutmadim, O an bir seylerin yerine oturdugunu
hissettim. Bu takim, o birikimin sonunda bir
anlam kazandig: yer oldu.”

Mustafa OZDIL



* t Degerlendirmelerimiz’ t

“Bu sezon ikinci sezonunda ve su anda kadar
cok guizel deneyimler elde etim . Takimda
elektronik bolimiindeyim ve bu alanda kendime
kattiklarim o kadar fazla ki bu takimda ve FRC
de olmaktan ¢ok mutluyum.”

Beytullah Berk DIZKIRICI

“FRC’de mekanik alanina olan ilgimle ii¢ yi1ldir
yer aldigim takimimda deneyim kazaniyorum.
Bu siirecte takimimda mekanik tiyesi olarak
robot yapim asamalarinda gorev aldim. Takim
calismasina uyum saglayarak sorumluluklarimi
yerine getirdim ve kendimi gelistirdim.”

Alpaslan OZCELIK

“FRC’de kiiciikliigiimden beri merak duydugum
yazilim boliimiiyle ilgili iki senedir deneyim
kazandim. Ilk senemde kazandigim gecen
sezonki deneyimlerim sayesinde bu yil driver
olarak gorev yapmak istedim. Driver olabilmeyi
kendime uygun gordiim ve takimimda beni
destekledi. Bu y1l kazandigim en biiyiik
deneyim kesinlikle ilk mag¢imdi asla
unutmayacagim.”

Emrullah SOYLER
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1.Hafta 10 Ocak - 16 Ocak

Ne Yapmayi Planladik?
« Game manuel okuma
- Gegmis sezonlari inceleyerek benzer sezonlardan ilham alma
- Benzer sezonlardaki basarili robotlarin ortak yonlerini bulma
- Herkesin bireysel olarak gérevlere uygun tasarima ait eskiz
calismalarini istedik.

Ne Yaptik?
- Gegmis sezonlari inceledik, benzer sezonlar bulduk.
- Benzer sezonlardaki robotlarin ortak 6zelliklerine baktik.
- Robot hakkinda kagida ve tahtaya gizimler olusturduk.
« Kit Bot ile gelen malzemelerin Solidworks ortaminda gizimini
gerceklestirdik.

Degerlendirme
« Genel olarak robotumuzda intake mekanizmasinin nasil olacagina
karar vermistik. Haznenin genisleyen bir formatta olmasi da
aklimizdaydi.
Fotograflar

M‘; S
Basarili Robotlar
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Basarili Intake Mekanizmasi
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2.Hafta 17 Ocak - 23 Ocak

Ne Yapmayi Planladik?
- Tasarimi ilerletmek
Eksik egitimleri tamamlamak
Atélyenin dUzenlenmesi ve genel eksikliklerini degerlendirmek
Robotun alt sasesini eksiksiz ¢alistirmak
Alt sasenin hazirlanarak otonomunun test edilmesi

Ne Yaptik?
« Tasarimi ciddi oranda ilerlettik.
- Takima yeni dahil olan Uyelerin eksik egitimlerini tamamladik.
- Atolyeyi duzenlerken bolUumlere ait (mekanik, elektronik vb.) mevcut
malzemelerin listesini ¢ikardik.
- Calismalara paralel olarak yazilim ekibi mevcut saseye uygun
otonom kodlarini hazirladi ve denemelerini gerceklestirdi.

Degerlendirme
« Otonom sUrUs denemeleri yaparken 6zellikle sag 6n rotasyon

carklarinda yalpalama oldugu ve normalin UstUnde ses ¢ikardigi
tespit edildi.

- Tasarimda dUzeltilecek kisimlar ve yapilacak eklemeler tespit edildi

Fotograflar
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3.Hafta 24 Ocak - 30 Ocak

Ne Yapmayi Planladik?

Swerve’lerin yaglanmasi

Tasarimi son haline getirmek

Eksik malzeme listesinin belirlenmesi ve malzemelerin siparisi
Elektronik devrelerde gerekli iyilestirmeleri yapmak

Ne Yaptik?

Tasarimi genel hatlariyla son haline getirdik.

Elektronik semaya gére tum baglantilar kontrol edildi.

PDH’da olusan “Channel Read Error” arizasi ile ilgili yapilan
arastirmalar sonucunda CSA cipinde bozukluk oldugu tespit edilerek
konuyla ilgili olarak REV Robotics’le iletisime gecildi. UrinUn bu
sekilde kullanilmasinda bir sikinti olmadigl anlasildi.

Eksik malzemeleri belirledik ve siparisini verdik.

Swerve’ler yaglandi.

Degerlendirme

Gayet verimli bir hafta gecirdik. Planlanan her sey yapildi.

Fotograflar
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4.Hafta 31 Ocak - 6 Subat

Ne Yapmayi Planladik?
« Ana hatlari kesinlesen robot icin bumper ve pleksilerin hazirflanmasi
- Eski sasedeki yamuklugun giderilmesi
- Elektronikte iyilestirmelerin yapilmasi

Ne Yaptik?
- Sanayide bumper icin saglam ama ayni zamanda hafif olan tahtalar
hazirlatildi, pleksiler tasarimdaki dlgUlere uygun kestirildi.
« Mevcut sasedeki yamuklugun giderilebilmesi igcin tum profiller
degistirildi.
« Elektronik iyilestirmeleri icin yeni radio, cancoder ve kullandigimiz
NAVX yerine PIGEON siparis edildi.

Degerlendirme
« Genel olarak yogun ama sorunsuz bir haftaydi.

Fotograflar




5.Hafta 7 Subat - 13 Subat

Ne Yapmayi Planladik?
« Swerve’lerin yalpalama sorununu ¢ézme
« Yazilimin gérintU isleme yapmasi
- Tasarima gore yazilimda intake ve shootera ait kodlarin
hazirlanmasi

Ne Yaptik?
« Swerve’leri tamamen s6kUp mazota yatirdik.
- intake ve shooter kodlari hazirlandi.

Degerlendirme
« Swerve’lerin s6kUlmesi ve toplanmasi ¢ok uzun sUrdugu igin bu
hafta geriye dUstik.
« Ozellikle yazilimin donanimla beraber test edilmesinde
planlanandan ¢ok geride kaldik.

Fotograflar
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6.Hafta 14 Subat- 20 Subat

Ne Yapmayi Planladik?
« FRC tarafindan paylasilan “Teftis Kontrol Listesi’nin g6z 6nUne
alinmasi
« Gamemanuele gelen revizyonlarin incelenmesi
« Alt sasenin hemen toparlanilarak yazilim testlerinin yapilmasi

Ne Yaptik?
« Alt saseyi topariladik.
« Yazilim testlerini yaparak eksiklerini tespit ettik ve iyilestirmeye
gittik.

Degerlendirme
« UrUn tedarikinde yasadigimiz gecikmelerden dolayi robotun Ust
mekanizmasi henUz yapilamadi.

Fotograflar




7.Hafta 21 Subat - 27 Subat

Ne Yapmayi Planladik?

« Robot Ust gévdesinin acil olarak tammamlanmasi ve robotun yazilim
ekibine teslim edilmesi

« Asilma mekanizmasinin ¢alismasi i¢in bumperde revizyon yapilmasi

Ne yaptik?

« Tasarimdaki hazne ve besleme kisimlarinin kesimlerini yapmak igin
reklam panolarindan artan malzemeleri kullandik.
- Hazne montaiji yapildi

« Asilma mekanizmasinin oldugu yénde bumperin orta kismi kesildi.

Degerlendirme

- Bu hafta mevcut gecikmelerden dolayi robotu bir an 6nce yazilim
ekibine teslim etmek icin tUm ¢cabamizi sarf ettik.

Fotograflar
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8.Hafta 28 Subat - 5 Mart

Ne Yapmayi Planladik?
« Robotun elektronigini saglamlastirmak ve emin olma
- inspection listesini kontrol etme
« Yazilmi bitirme
- Robotu test etme

Ne Yaptik?
« Elektronigi saglamlastirdik.
« Yazilimi ilerlettik.
« Robotu test ettik.
- inspectioni kontrol ettik.(Dikkatsiz)

Degerlendirme
« Bu sUrecte sase dlgUlerinin gegen sezon ile fark edecegini
dUsUnmedigimiz icin inspection kagidini atlayarak ilerlettik. Bu
bUtun takim Uyelerinin aldigi en etkili derslerden oldu.

Fotograflar




9.Hafta 6 Mart - 8 Mart Bosphorus Reginoal

« Robotumuz hayal ettigimiz performansi gosteremedi ¢UNKU
inspectionda hata yaptik.

« Bu hatamizi geg fark ettik ve robotumuzu 3 pargaya ayirdik bu sireg
cok zorlu oldu ve cevredeki herkes ¢ok sasirdi ama biz emindik.
Robotumuzu topladik ve maga ¢ikardik ancak ittifaklara segilmedik.
Asil mUhendisligin azimle olacagini hepimiz biliyoruz.

+ Biz pes etmedik ama elinde sonunda bir hatamiz vardi. Cok emek
verdigimiz i¢in kendimize gUvendik, mentodrlerimizle beraber
yetkililerden rica ettik onlarda kabul etti.

« Bu sUrecte hizi ve kesin adimlar atmaliydik éncelikle kayit
basvurusunu yatirabilmek icin sponsor bulmali ve tasarimi lazer
kesime vermeliydik.

Fotograflar




10.Hafta 9 Mart - 15 Mart

Gok kisa bir sUre icinde bastan robot yapmamiz gerektigi icin planlama
yapmadan ilerledik.

- Burada tasarim netligini kazandi

- Daha sonra bayram olmasi sebebiyle yogun olan ve is ailmak
istemeyen lazer kesimciler sebebiyle arkadasimizin tanidigina
lazerleri yapilmalari igin yolladik.

« Ayrica yarismaya katilim Ucretimizi ¢ikarabilmek icin sponsorlaria
iletisim kurduk. Paranin buyuUk bir kismini hallettik

Degerlendirme
- Bu hafta ¢ok 6nemli iki olayi hallettik, paranin boyuk bir kismini
toplayinca ve tasarimi lazere verince asiri rahatladik. Bu sayede en
azindan biraz da olsa sorumluluklarimiz hafifledi.

Fotograflar
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11.Hafta 16 Mart - 22 Mart

« Lazer kesimleri teslim aldik.

« Robotun mekanigini tamamladik.

« Elektronigini icin lazim olacak malzemeleri(kablolari vs.)
ayarladik.

« Mekanigi toplanan her pargcanin yazilimini adim adim
hazirladik.

Degerlendirme
« Bu hafta normal olarak stresli gecti ama takim olarak kriz
yoénetimlerimizi basari ile gegmeyi basardik. Robotun mekanigini
pleksi disinda topladik.

Fotograflar
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12.Hafta 23 Mart - 29 Mart

« Bu hafta, gecen hafta lazer kesimini birlestirdigimiz robotun
elektronigini bitirdik.

« Ayrica impact sunumunu, mUhendislik dosyasini ve tanitim
dosyasini gelistirdik.

« Ayrica 3d printerden bastigimiz parcalarin yedeklerini aldik.
« Yazilimin test sUrUslerini yaptik.

« Robotumuzu sahada denedik.

- Bumper’in boyamasini tamamladik.

Robotumuza yarismadan dnce inspection kontrolU yaptik. Robotumuz
agirhik sininini gectigi icin son anda degisiklik yapmak zorunda kaldik,
yedek neo motoru ve rollerlari soktUk. Yerine kumas kullandik(Fotograf
cekmeye vakit bulamadik)

Fotograflar
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