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AT tabanli Gelecek Lojistigi

Yalin lojistigin wve sturekli akisin artik
zor oldugu bir endistri 4.0 cagindayiz. Yapay
zeka sayesinde kamyonlar arasindaki
iletisim, dodru kamyonlarin dodgru zamanda
dodJru yere gonderildidi anlamina gelir. Asiri
optimizasyon ile katma degeri yiksek maksimum
islemde, sonuc¢ olarak enerji, =zaman ve yer

tasarrufu saglanir.

.,
L
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---------------------------------------------------------------------------------

Kendi kendini optimize eden
60zerk forkliftlerden olusan

bir filo, insan calisanlarinin

yvaninda calisabilir ve degisen
is taleplerine otomatik olarak uyum saglayabilir.
Her robot insan farkindalidi olan hareketli robot
olacaktir. Insan davranisini algilamak, izlemek ve
tahmin etmek icin gelismis bilgisayar vizyonu ve
yapay zeka ile donatilmistar.

Robotik araclar da kendi kendini optimize edecek,
zaman 1icinde kendi kendine toplanan verilerden

O0grenecek ve filolari herhangi bir zamanda robot
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ekleme veya cikarma secenediyle tamamen

O0lceklenebilir hale getirecektir.

Akilli Kamyonlarin Faydalari Nelerdir?

Akilla kamyonlar, operasyonumuzun tam
kontrolinde olmak icin dogru bilgilere erismemizi
saglar. Uygulama bile uzaktan harekete gecmemize

izin veriyor.
® Gelistirilmis makine kullanimi
1. Verimliligi artirmak @ Gelistirilmis siiriicii performansi

® Akilli kiyaslama

® Hiz kontrolu ile risk 6nleme

2. Giivenligi artirma ® Sokizleme

® Akilli sistemlerle kontroli elinizde tutun

® Daha uzun makine 6mri
3. Artan makine omri
® Daha uzun pil 6mri

4. Maliyetleri ® Dusuk isletme maliyetleri

disurmek ® Hasar ve sigorta masraflarindan kaginin

Akilh Forkliftlerin Temel Pargalari Nelerdir?

146



B  UBTECH

Sensorler ve isleme Uniteleri forklifleri
gittikgce daha akilli hale getirir. Ancak, mallari
kaldirmak ve tasimak icin bir forkliflerin temel
islevini asla unutmamaliyiz. u islevi
gerceklestirmek ic¢in, kamyonun her =zaman vyatay
konumda olan iki sert catali wvardir. Kaldirma
mekanizmasi calisma sirasinda yatay bir platform
saglayabildigi sirece, sert catallari degistirmek

icin bircok c¢cozim vardir.

Paralelkenar

Paralelkenar, iki c¢ift paralel tarafa sahip
basit bir dortlidir. Karsi taraflar esit
uzunluktadir ve karsi taraflar esit dederdedir.

Paralelkenarin bazi o6zel vakalari vardir:

® fEskenar dortgen - Dort tarafi esit uzunlukta

bir paralelkenar.

® Dikdortgen - DoOrt dik acili paralelkenar.

® Kare - DOrt tarafi esit uzunlukta ve esit

buyuklikte acilara sahip bir paralelkenar

(dik aczi).
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Sekil 11.1 Farkli Paralelkenarlar

-
U Paralelkenarlarin Ozellikleri

Paralelkenarlarin birkac¢ 0zelligi vardir, ancak
en onemli Ozelliklerden biri:
“Paralel olan iki ¢ift karsi taraf.”
Bu ayni zamanda tanimidir ve bu 0zelligi bir
forkliftin kaldirma platformunu insa etmek icin

kullanacagiz. Yapinin icinde, kenarlarin

uzunluklari saglam olduklari ic¢cin degistirilemez

Sekil. 11.2 Paralelkenarin farkli sekli

ancak kenarlarin birlestirme acisinil degistirerek

sekilleri degistirebiliriz.
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Sekil 11.1'de gosterildigi gibi, dort kirise
sahip bir paralelkenar insa ediyoruz: ayni
uzunlukta iki acik mavi ve ayni uzunlukta iki sari.

Dort kirisin uzunluklari degistirilemez, eger bir

Sekil. 11.3 Kaldirma mekanizmasina bir 6rnek

kiris (acik mavi olan) dikey bir konumda tutulursa,
paralelkenarin sekli degistirilirken, karsi taraf
pozisyonu nerede olursa olsun her zaman dikeydir.

Yatay bir pozisyon elde etmek 1icin mantik
aynidir bir tarafi vyatay tutabiliriz, boylece
karsi taraf her zaman yatay olacaktir ancak sorun
ulasabilecedi en disik pozisyondur.

Bunu baska bir sekilde disinebiliriz. Hareketli
dikey tarafa sert bir baglanti uygularsak, bu sert
yvaplyl yatay bir konumda tutar ve her zaman yatay

bir sistem insa edilir.
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Make a Block x

Add an input Add an input Add a label
number or text boolean

Run without screen refresh

Cancel n

Sekil 11.4 UCode'da blok olusturma penceresi

w”
o ‘

‘\" » Alt program
Bilgisayar programlamasinda alt program, birim
olarak paketlenmis Dbelirli Dbir gdrevi yerine
getiren bir dizi program talimatidir. Bu birim daha
sonra sOz konusu gorevin gerceklestirilecedi her
yerde programlarda kullanilabilir.
Yazilim kodunda, sol komut cubugundan
“"Bloklarim" dan alt vyordam islevini  yerine

getirmek icin bir blok yapabiliriz. Sayi, metin

e N

Yukari kaldirabilen / indirebilen bir

“S Ana Gérev

forklift tasarlayain.

Yik kaldirma aracinin Urunleri kaldirmasi

\\ifin bir program tasarlayin. 4///
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veya boole mantigdi olarak bir girdi ekleyebiliriz.
Ayrica bloga ad verebilir ve bir veya daha fazla

etiket ekleyebiliriz.
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Tasarlamadan Once Diisiinmek
% Kaldirma mekanizmasini yapmak igin hangi
parcalara ihtiyacimiz var?
* Glic kaynadini vyapmak icin hangi ©parcalara
ihtiyacimiz var?
.

% Kaldirma mekanizmasini ve arac godovdesini nasil

monte edebiliriz?

Sekil 11.6 Ornek model

Oneriler
1. Arac govdesi olarak hareket etmek icin ders
10'dan iki tekerlekten cekisli araba modelini

kullanin.

2. Kaldirma mekanizmasini olusturmak icin

paralelkenar kullanin.
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3. Kaldirma “catallarinin " gic¢ kaynadgi olarak
hareket etmek ic¢cin servo motoru kullanin,
cinkl bir aci araliginda calismaya ihtiyacimiz

var.
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Yukari kaldirabilen / indirebilen ve

mallari tasiyabilen bir yik kaldirma araci

@v‘\

tasarlayin.

Degerlendirme

* Avanatajlar:

* Dezavantajlar:

% Gelistirmeler:
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WU
Kurulum

Olusturma adimlarinizi planlayin veya Kurulum
kilavuzunda saglanan referans modeli izleyerek

modeli olusturun.

155



Kodlama UBIECH

-

U
Programlama

Sahne modunda, karmasik bir programi

basitlestirmek igin yeni paketlenmis blok

paketleri tanimlayabiliriz.

define go forward

motor ID-

motor ID-

stopmotorID- 1«

stop motor ID- 2 »

define go backward

1+« ,rotates clockwise v , speed @ r/min

2 » rotates counterclockwise v , speed @ r/min

Isaret.

11.7 Kendinden tanimli Sekil. 11.8 Kendinden tanimlai

“ileri git” “geri git”

define lift up

€A angle mode: servo ID- 7+, rotates(-118°~118°) (@) , duration(100-5000) @R ms
-

Sekil. 11.9 Kendinden tanimli “yukari kaldirma”

define put down

€3 angle mode: servoID- 7 v, rotates(-118°~118°) () ., duration(100-5000) (Y ms

Sekil. 11.10 Kendinden tanimli “birakma”

Yeni bloklari (alt fonksiyonlar) tanimladiktan

sonra,

bunlari ne zaman ve nerede

gerceklestirilmeleri gerekiyorsa arayabiliriz.

Komutlari yiritmek icin didgmelere de

tiklayabiliriz.
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Isaret. 11.11 Digmeleri cadiran kendinden tanimli bloklar

Upload (yikleme) modunda, entegre bir program

tasarlayabiliriz.
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angle mode: servo ID- 01 « | rotates (-118°~112°) @ , duration @ ms

stop motor ID-

- x
stop motor ID- Initialization :
1. put down the forks,
2. truck keeps stop.
3. define a variable "i” and set its initital value to 0
v x
tell if i quals to 0, then i plus 1
£
- X
=8 2000 millisecond « | truck moves forward for 2 seconds

motor ID- 02 « | rotates counterclockwise »

wait @) millisecond v

wait (€L milisecond v

stopmotorID- 01 »

stopmotorID- 02 «

£

stopmotorID- 01 »

stop motor ID- 02 »

Sekil. 11.12 Upload modunda &rnek program

Yuk kaldirma aracini sirmek ig¢in kendi

programinizi tasarlayin!
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&

ol Yarisma

Litfen yarismaya katilmadan once

programinizi upload modunda yikleyin.

En i1yi kumandan S N 88T al?

l. Esyalaas catallar Iy (Vka AGEER ¢ RIS
SO Dc1irli bifg a8@niEds/yin Ve
pPridiring

B O  1ER 1/ ) I i SO S C A S 1 T
mallarl kadidk1 11 S yerini
deg®8€irin.

hl. . micdde | ¢yl Bl rlestir.

Tpucghari

TTHEOgRa M1 VUKEEeVIN S meSafeyi ve yaRl
teg@ edin, paramgtreleri ayarlay¥n

ve'lal 1M Ol and @8- dar tekrarldying
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x5 Anlama

1) Akilli yuk kaldirma araclarinin avantajlari

2) Asagidaki sekillerden hangisi paralelkenar

degildir?

b Beceriler

1) Yik kaldirma araci tasarlayabilme
2) Yik kaldirma araci ile urinleri yukari/asagzi

indirebilme ve tasiyabilme

<o Elestirel Diisiinme

Meydan okuma goérevini nasil tamamladin?
Modeli olustururken hangi sorunlarla

karsilastiniz? Onlari nasil c¢cozdin?

Oz-degerlendirme Tablosu

S/N ltem Star Rating
My performance

1 in the project * * * * *

(Learning behavior)

2 My learning ability 72{ * * * *
3 My learning results * * * * *




Ders 12

Gorev

Akilh YUk Kaldirma Araci
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Yapay Zekanin Uc Seviyesi

1996'da IBM'den Deep Blue bilgisayari o
zamanki satranc sampiyonu Kasparov'u yendi.
O zamandan beri insanlar makineyi yenemedi.
Boston Dynamics'den Big Dog gibi robotlar
veya kendi kendini slUren arabalar, algilanan
zeka acisindan insanlara gittikcge

yvaklasiyor, cunkili bu robotlar derin sinir

.
k3 .
R o
.....
-----------------------------------------------------------------------------------------------------------------

Yillar slren gelisimden sonra, yapay zekanin ana
alanlarinin komputasyonel (hesaplamali) zekass,
algilama zekasi ve bilissel zeka oldugu artik

sektdorde yaygin olarak kabul edilmektedir.
-

‘ Bu Ug Alan Nedir?

1. Komputasyonel Zeka

Depolamayil hizli bir sekilde
hesaplama ve ezberleme
yetenegidir. Yapay zeka 1ile

ilgili c¢esitli teknolojilerin

gelistirilmesi esit degildir.
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Su anda, bilgisayarlarin gic ve depolama
kapasitesini hesaplamada avantajlari vardir.

2. Algil Zekasa

Bu zeka gdbrme, duyma ve dokunma algisidir. Hem
insanlar hem de hayvanlar, cesitli akilla
algilarla doga ile etkilesime girebilir. Kendi
kendine giden araclar, lazer radar gibi algilama
cihazlari vyapay zeka algoritmalari kullanarak
algisal zekaya sahiptir.

3. Bilissel Zeka

Bir deyis vardir: "zeka anlamak ve distunmek." Bu
yetenek nedeniyle insanlarin dilleri, kavramlari
ve akil yuUritmeleri vardir. Dolayisiyla, biling,
aki1l yluritme ve kavramlarin hepsi insan bilissel

zekasinin gorinumleridir.
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