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FIRST® Tech Challenge nedir?

FIRST® Tech Challenge, 6grencilere benzersiz ve tesvik edici bir deneyim sunmaya odaklanan égrenci
merkezli bir programdir. Her yil takimlar, bir dizi gérevi yerine getirmesi gereken otonom ve pilot tarafindan
calistirilan robotlari tasarladiklari, insa ettikleri, test ettikleri ve programladiklari yeni bir oyuna katiliyorlar.
FIRST® Tech Challenge ve diger FIRST® Programlari hakkinda daha fazla bilgi edinmek igin
www.firstinspires.org adresini ziyaret edin.

Duyarli Profesyonellik®

FIRST®, programlarimizin amacini tanimlamak igin bu terimi kullanir.

Duyarli Profesyonellik® , yiksek kaliteli isi tesvik eden, bagkalarinin degerini vurgulayan ve bireylere ve
topluma saygi duyan bir seyler yapmanin bir yoludur.

Bu kisa videoda Dr. Woodie Flowers'in Duyarli Profesyonelligi aciklamasini izleyin.


http://www.firstinspires.org
https://www.youtube.com/watch?v=F8ZzoC9tCWg&list=UUkWMXdRQr5yoZRz7gFYyRcw
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Robot Kablolamasina Girig

Bir robotun kablolamasi iki temel amaca hizmet eder. ilk amag, bir robot lizerindeki cihazlara elektrik
gucu saglamaktir. Ikinci amag, bir robotun kontrol sistemini olugturan bir¢ok cihaz igin bir iletisim agi
saglamaktir.

Kablolama sisteminin guvenligini ve organizasyonunu artiracak 6gelerin bir listesi asagidaki
sekildedir. En iyi performans igin turuncu renkle vurgulanan dégeler 6nerilir, ancak mavi renkle
vurgulanan 6geler onerilir. Bunlar FTC (FIRST Tech Challenge) Parca Kitine dahil degildir.

Topraklama kablosu Rezistif Topraklama Kayisi REV-31-1269 4,00% 1
Ferrit bobinler Ferrit Kablo Klipsleri REV-39-1224 2,00 % 4
Spiral tel kilif Spiral Kilif 7378K43 6,00 $ 10 ft.
XT30 Giic Dagitim Blogu REV-31-1293 10,00 $ 1

Grommet Cesitleri 9600K25 Serisi 7,00 % 100

irt cirth baglanti elemanlari 94985K41 2,009% ft basina.

Gecmeli Baglanti Elemanlari 94935K17 3,66 % ft basina.

62,65 9%

Takimlar, robotlarini kablolarken en iyi uygulamalari takip etmelidir. Bu, kablolarinin yerlestiriimesinin,
baglantilarinin ve gtvenliginin robot performansinin artmasina, kesintili elektrik sorunlarinin ortadan
kaldinimasina ve elektrik ve/veya sinyalle ilgili sorunlarin kolayca gideriimesine ve ¢ozulmesine
olanak taniyacagindan emin olmaya yardimci olacaktir.

Onemli not: Robotunuzun ayak izini, gerekli kablolama igin yeterli alan birakacak sekilde
yeniden tasarlamayi unutmayin.

Bu kilavuz, bir robotu dogru sekilde kablolamanin temellerini, kablolama guvenilirliginin nasil
artinlacagini ve kablolamayla ilgili donanim sorunlarinin nasil ele alinacagini gosterir.

Her zaman oldugu gibi, FTC Soru-Cevap Forumu ve Oyun El Kitabi kurallari, burada yapilan
Onerilere gore onceliklidir. Elektrik tesisati gérevine baslamadan 6nce litfen bu kaynaklara bakin.

NOT: Bu kilavuz, érneklerinde 6ncelikle REV Robotics Genisletme Hub'l kullanir, ancak yénergeler REV
Robotics Control Hub i¢in de ayni derecede gecerlidir. Bu Hub'lar, bir robotun motorlari, servolari ve
sensorleriyle "konugmak" igin kullanilan elektronik giris/cikis (veya "G/C") baglanti noktalari saglar. G/C
baglanti noktalarinin diizeni hem Genigletme Hub'i hem de Control Hub igin aynidir.

NOT: Genigletme Hub'i ile Control Hub arasindaki énemli farklardan biri, Genisletme Hub'i ile kullanilan
harici Android cihazi ve suricu istasyonuyla ayni kablosuz iletisim gorevini yerine getirmek igin Control
Hub'da kullanilan dahili Android cihazidir.
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https://www.revrobotics.com/rev-31-1269/
https://www.revrobotics.com/rev-39-1224/
https://www.mcmaster.com/wire-sheathing/spiral-sleeving/
https://www.revrobotics.com/rev-31-1293/
https://www.mcmaster.com/rubber-grommets/grommet-assortments/
https://www.mcmaster.com/hook-and-loop/hook-and-loop-3/hook-and-loop-5/
https://www.mcmaster.com/hook-and-loop/snap-together-fasteners/
https://ftc-qa.firstinspires.org/
https://www.firstinspires.org/resource-library/ftc/game-and-season-info
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Sekil 2: Control Hub Yapilandirmasi

1. En lyi Uygulamalar

1.1. Uygun Araglar
Dogru araglari kullanmak kablolama gdérevlerini kolaylastiracak ve sonu¢ daha guvenilir olacaktir.
Kendi 6zel kablolarinizi ve konnektorlerinizi yapmiyorsaniz, ihtiyaciniz olabilecek tek arag¢ kuguk bir
cift tel makas veya c¢apraz kesicidir. Bunlar fermuarlari kesmek icin kullanighdir. Kéta kesilmis
fermuarlar keskin bir nokta olusturur ve tehlike olusturabilir.



Kivriml baglantilari degistirirken veya yeniden yaparken, bir ¢ift tel siyiriciya ve muhtemelen 6zel bir
kivirma aletine ihtiyaciniz olacaktir. Tel siyiricilar, bakir tellerin higbirinin kesilmemesini saglarken
yahitimi farkh tel dlculerinden siyirmaniza izin verir. Genel sikma aletleri, yaygin kirek pabugclari igin
uygundur, ancak 6zel konnektérler (Anderson Guig Direkleri gibi) icin 6zel bir kivirici gerekebilir.

Kablolari kisaltirken veya uzatirken veya bir gu¢ dagitim veriyolu yaparken, bir havya ve isi
tabancasi yararl araglardir. Elektronik igler i¢in, sicaklik kontrollt bir Gta dnerilir ve tipik ¢capta isiyla
buzusme igin kiguk bir 1s1 tabancasi kullanilabilir.

Birden fazla kablo galistirirken (birkag servo kablo gibi), kablolara takildiklari noktada basit etiketler
uygulamak gelecekte zaman kazandirabilir. Bunlar, telin Uzerine katlanmig ve bir sharpie ile
adlandiriimis bant parcalari kadar basit olabilir.

T

Sekil 4: Tal Swanciar Sekil 3: Kablolari kesmek igin
kiiglik pense

Sekil 6: Yliksik Kiviricilar

Sekil 5: Tel Makasgilar

Sekil 7: Anderson Gli¢ Diregi
Kiviricilari

Sekil 8: igne Burunlu Pense

Sekil 10: Sicaklik Kontrol Cihazi

Sekil 9: Scrink sargi yalitimi igin Isi Tabancasi Havya/istasyon
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1.2. Gerilim Azaltma
Gerilim azaltma , bir kablo baglantisindaki gerilim miktarini azaltmak igin kullanilan tekniktir. Bizim
durumumuzda, bu baglanti tipik olarak iki pargali bir konnektordur. Uygun gerilim azaltma,
konnektorun fisinin ¢gekilmesini veya kablolarin konnektériin kendisinden kopmasini dnleyecektir.
Genel olarak, tum baglantilar uygun sekilde gerginlikten arindiriimalidir.

Kabloyu konnektdrden bir veya iki ing sabitleyin ve konnektor tarafinda biraz gevseklik birakin. Bu,
kablo Uzerindeki istenmeyen gerilimin konnektore zarar vermesini dnler ve istenirse test veya modul
degdisimi icin konnektdrun fisinin ¢gekilmesine izin verir. Bu, birkag fermuar ile kolayca yapilabilir.
Konnektdriin daha saglam bir sekilde monte edilmesi kabul edilebilir, ancak yalnizca ilgili tim
parcalar ayni zamanda saglam bir panele saglam bir sekilde monte edilmesi gerekir.

~—

L]
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Sekil 11: Gerilim Azaltma ve Tel Tutucular
A. Fermuarl kanal.

B. Teller ayrica motorlar gibi hedeflerine gére demetlenir ve ardindan diizgtin bir sekilde sarilir.

C. 12V pil, metal bir TETRIX braketi ve Velcro (pilin altinda) ile yerinde tutulur ve ana glg
konnektori de c-kanaliyla sinirlandiriimigtir. Gui¢ anahtari, parmak deligi olan bir yan kalkanin
arkasinda korunacak, kolay erisilebilir bir yere monte edilmigtir.

D. REV Genigletme Hub', ESD'yi (elektrostatik desarj) en aza indirmek icin metal kasanin
1/8" 6tesine uzanan plastik bir tabana monte edilmigtir.

NOT: Her kablo baglantisi olasi bir ariza noktasidir. Bu tim elektronikler igin gegerlidir.



1.3. Kablolarin ve Konnektorlerin Sabitlenmesi
Genel olarak, tim kablolar uygun sekilde sabitlenmelidir.

Kablolarin uygun sekilde sabitlenmesi:
e Android telefon ile baglanti hatalarini en aza indirin.
e Kablolarin sikisma noktalarina (6rnegin, iki disli arasina veya hareketli bir
mekanizmaya) hareket etmesini dnleyin.
e Saha elemanlari ve diger robotlarla dolasmayi 6nleyin.
e Bakim igin daha kolay erigim saglayin.
e Kablolama bilegenlerinin zorlanmasini onleyin.

Sekil 12: Kablolarin Sabitlenmesi

Bu aktarma organlari i¢in gui¢ ve enkoder telleri, motorlarin kendisinde gerilimi giderilmistir
Birbirine ve plastik sasi taban plakasina sabitlenmigtir.

Metalik sasi kirigleri, robot metal platformundan yuvarlanirken elektrostatik bosalmalari
onlemek igin plastik seritlerle yalitiimigtir.

o>

Kablolar, mag¢ sirasinda hareket etmelerini veya gevsemelerini dnlemek icin dizenli araliklarla
baglanmalidir (sabitlenmelidir). Kablolari bir robotun sabit pargalari boyunca gegirmek en iyisidir.
Fermuarlar, kablolari sabitlemek igin saglam bir yol sunar, ancak elektrik bandi veya Velcro® kayislar
da kullanilabilir.
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Sekil 13: Hat Igi Baglantilar

A. Uzun bir kolu yerlestirmek igin kullanilan servo uzatma kablolari grubu.

B. Her bir eslesen servo konnektor cifti, plastik bir 6rtli veya elektrik bandi ile sikica bir arada
tutulur.
C. Konnektoér demetinin her iki tarafi da bir fermuar ile sabitlenmistir ve ug efektdrin

(Grabber) kablolari gekmeden donmesine izin vermek igin bir servis dongusu olusturulmustur.

Bazi durumlarda, kablolarin uglarindaki konnektorler de yerine sabitlenmelidir. Bu, USB baglantilari

ve bazi 12V glg¢ konnektorleri igin gecerlidir. Bu konnektorler, gegici veya kalici kontrol kaybina
neden olabilecek titresime veya darbelere karsi hassastir.



Sekil 14: Hareketli Pargalarin Yakinindaki Teller

Bu robotta, birgok servo telin birkag digli ile donen bir kol ekleminden ge¢gmesi gerekiyordu.

Gevsek tellerin sikismasini dnlemek icin, teller demetlendi ve ardindan bolinmus bir kilifa (turuncu)
sarildi. Kilif bir ugta tabana, diger ugta kola sabitlendi. Telleri gerdirmeden kolun tam donusune izin
vermek icin ekstra kablodan olusan bir servis déngusu olusturuldu.

Konnektorler, fermuarlar veya Velcro® kullanilarak sabitlenebilir veya takimlar 3D baskili
konnektor baglantilarini kullanabilir. REV Robotics, REV Genigletme Hub'i igin bir USB konnektdr
kisittamasi saglar.

Sekil 15: USB Konnektér Montaji

Sekil 16: 3D Baskili Konnektér Montaji

MF’RST FOR INSPIRATION & RECOGNITION OF SCIENCE & TECHNOLOGY



Sensor/servo kablolarini uzatmak veya 12V DC glg kablolarini uzatmak igin birbirine bagli
konnektorler kullaniliyorsa, konnektorler birbirine sikica sabitlenmelidir. Elektrik bandi genellikle bunu
yapmanin en basit ve en etkili yoludur.

. L
Sekil 17: USB Kablolarini Stabilize Etme

USB fisi, 6zel bir kelepgenin eklenmesiyle sinirlandiriimigtir.

Dik acil bir USB konnektdrtntn kullaniimasi, kablolarin robot yapisinin yakininda tutulmasina yardimci
olur.

C. Disi USB-A konnektdr, titresimleri dnlemek ve telefon gikarildiginda kablonun serbest kalmasini
Oonlemek igin yerine fermuarla baglanmistir.

w >

NOT: Telefonu metal bir kirisin yanina yerlestirmek, kablosuz sinyal gliciini azaltabileceginden uygun
olmayabilir, ancak istenen kamera konumunu elde etmek i¢in de bir gerekliliktir.

Tellerin kisaltilmasi veya uzatilmasi gerekiyorsa, lehimleme saglam ancak kompakt bir ekleme
yontemi saglar. Bu durumda, tim lehimli baglantilar i1siyla daralan makaron ile korunmalidir. Biraz
buyuk boyutlu borular, iki kabloyu birbirine lehimlemeden 6nce uzunlamasina kesilmeli ve bir telin
Uzerine yerlestiriimelidir. Ardindan, boruyu yerinde tutmak i¢in kigultmek igin bir 1s1 tabancasi
kullanilabilir.

Birgok boyut ve renkte isiyla daralan makaron, Digi-Key veya Mouser gibi cogu elektronik
tedarikgiden satin alinabilir.



1.4. Kablolama Yonetimi

Duizgln kablolamaya yoénelik en dnemli adim, uygun kablo yonetiminin uygulanmasidir. Kablo yénetimi,
kablolarin gesitli elektrikli pargalara tanimlanmis bir yol boyunca demetlenmesini ve ydnlendirilmesini icerir.

H.-.f.

il

Sekil 18: Coklu Kablo Yénetimi Tiirleri

A. Bu robot, seviye dénusturtculer, glglendiriciler ve kablo uzantilari gerektiren birden fazla akttator
kullanir. Robotta mantiksal bir akig dizenlenerek ve ardindan mimkuin olan her yerde kablo kimeleri
paketlenerek ve kisitlanarak daginiklik ortadan kaldirilir.

B. Dort enkoder Seviye Konvertér, ana sasiye civatalanmis plastik bir plakaya monte
edilmistir. Bu donUsturiculere giden ve gelen kablolarin her iki tarafinda da gerilim
azaltici bulunmaktadir.

C. Anderson PowerPole konnektérlerinden gegcen motor kablolari demetlenir ve sabitlenir.

Servo PWM kablolari (ve uzantilari) duz bir demet halinde gruplandirilir ve beyaz Servo Booster Moduline
yonlendirilir. Booster Modulinden gelen teller demetlenir ve kol destedine ve déner kavrayiciya kadar uzanan
spiral bir kilif (sar) ile sarilir. Bir servis dongusu olusturulur ve bir taraftaki kola, diger taraftaki kavrayiciya
baglanir.
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Duzgun ve saglam kablolama saglamak i¢in agagidaki ipuglarini aklinizda bulundurun:

Kablolari sabit tutun.
Kablolari koruyun.
Mdmkudnse, tum kablolarin dogru uzunlukta oldugundan emin olun.
Ortak bir hedefe gidiyorlarsa kablolari bir araya getirin.
Kablolamayi daha kompakt hale getiriyorsa dik acgili USB konnektérleri kullanin.
Kablo ydnetimi donanimi kullanin.
o Kendinden yapigkanli kablo bagi baglantilar, tellerin deliksiz yuzeylere baglanmasina

yardimci olur.
o Grommetler, teli keskin kenarlardan kaynaklanan hasarlardan korur.
o Kablo kiliflar, takimlarin risk altindaki kablolari hizli bir sekilde korumasina olanak tanir.

Sekil 19: Kablo Yénetim Donanimi

1.5. Hareketli Pargalardaki Kablolar
Cogdu robot, ana surticlt sasisine gore hareket eden bir veya daha fazla bilesene sahiptir. Bu, déner
bir kol, uzayan bir toplayici veya bir atici doner tabla gibi seyler olabilir. Bu bilesenlere motorlar ve
sensorler takildiginda, baglanti kablolarinin harekete uyum saglayabildiginden emin olmak ¢ok
onemlidir. Kablolarin sikismamasini, bukilmemesini veya dolasmamasini saglamak i¢in alinabilecek
birkac 6nlem vardir.

Kisitlayici kablolar ilk savunma hattidir. Kisitlanmamis bir telin, bir bilegen digerini gegerken
yakalanmasi ve ¢ekilmesi muhtemeldir. Bununla birlikte, hareketli pargalar tamamen uzatildiklarinda
veya dondurulduklerinde genellikle "ekstra" kabloya ihtiya¢ duyarlar, bu nedenle parca geri
cekildiginde bu ekstra kabloyu planlamak énemlidir. Ekstra tel, telleri bir arada tutan ve 6ngorulebilir
bir hareket saglayan bir "servis dongusu" haline getiriimelidir. Bu demetlenmis teller, genigletilebilir,
spiral veya bolunmus bir kilif ile daha fazla korunabilir. Bu kilif, potansiyel sikisma/dolasma
noktalarinin yakininda hareket ederken tel demeti i¢in esnek bir dig koruyucu gorevi gorur.



Sekil 20: Hareketli Pargalarin Yakinindaki Kablolar

Ust motor, robot sasisine gore dénen hareketli bir kola monte edilmistir.

Motorun gli¢ ve enkoder kablolarinin (sari ve yesil fermuarlar) bir servis dongistinde
toplandigina dikkat edin.

C. Motorlara sabitlenmistir (beyaz fermuarlar). Bu, kol dondiglnde teller tizerinde kontroli
saglar ve higbirinin sikismamasini saglar.

@ >

1.6.  Pil Emniyeti
Pili dizgun bir sekilde sabitlemek icin yerlesim, konnektorler ve yontemler glivenligi saglayacak ve
pilin 6mrinu uzatacaktir.

Pil genellikle robotun en agir pargalarindan biridir ve yerlesimi, surulebilirlik ve stabilite Gzerinde
onemli bir etkiye sahip olabilir. lyi bir kural, kararlilik igin pili miimkiin oldugunca alcakta
yerlestirmektir. Cok yonlu tahrikler tum tekerleklerde sabit basing gerektirir, bu nedenle akuyu esit
agirlik dagilimina yardimci olacak sekilde konumlandirin.

Pillerin sarj edilmesi icin ¢gikariimasi gerektiginden, robota nasil monte edildiklerine daha fazla dikkat
edilmelidir. Gevsek bir pil hareketli parcalara takilabilir ve hasar gorebilir veya pil konnektorinu
cekerek robotun gu¢ kaybetmesine neden olabilir. Agir olduklarindan, piller robot manevra yaparken
serbestce sallanmak isteme egilimindedir, bu nedenle sabit olduklarindan emin olmak énemlidir. Bu,
pili yerinde sikica tutan mekanik bir "yuva" olugturularak elde edilebilir.
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Ayrica pile ve robota bagli Velcro ile veya pili gerceveye karsi tutmak igin bir Velcro kayis kullanilarak
da sabitlenebilirler.

Sekil 21: Pil Givenligi

A. REV Robotics diiz pil takimi, bir Genisletme Hub'inin yanina dikey olarak monte edilmigtir.

B. Pili gevsek bir sekilde sinirlamak i¢in 3D baskili bir kap olusturuldu ve robot dagitimi
sirasinda pilin disari firlamasini énlemek icin bir Velcro kayis eklendi.

NOT: Bir Kontrol Hub'l s6z konusu oldugunda, bu montaj yontemi Hub'in kablosuz adaptériine

giden ve gelen radyo dalgalarini engelleyebilir.

C. Guvenlik icin, pil konnektori (sart XT30 fisi), robottaki fermuarla baglanmig (sari) eslesen bir
konnektore takilir.

Bazi takimlar pillerini sabitlemek i¢in fermuar kullanir, ancak ekibin yalnizca bir pili yoksa, sarj
edilmek Uzere pil her ¢ikarildiginda bu fermuarlarin kesilmesi ve degistiriimesi gerekecektir. Her
seferinde degistirmek yerine "geri alinabilen" bir ydontem kullanmayi dusunuan. Fermuar kullaniliyorsa,
pilin i¢ baglantilarina zarar vermemek i¢in baglarin agiri sikilmadigindan emin olun.

Pilin montaj noktalarinin pilin veya pil kablolarinin yalitimini delmemesine veya kirmamasina da
dikkat edilmelidir. Pili kesebilecek keskin kenarlar olmadigindan emin olun.

1.7.  Pil Giivenligi
Piller enerji depolamak igin kullanilir ve bu nedenle bu enerjiyi gtivenli bir sekilde depolamak ve
yonetmek 6nemlidir. Asagidaki yonergeler her zaman kullaniimahdir:

e Guvenlik nedeniyle, piller sarj olurken gozetimsiz birakilmamalidir. Sarj islemi, arizali
pillerin agiri iIsinmasina ve yangin tehlikesi olusturmasina neden olabilir.

e Pilleri saklarken pil terminallerini korudugunuzdan emin olun. Pilleri, pil terminallerinde
yanliglikla kisa devreye neden olabilecek diger gevsek metal nesnelerle birlikte saklamayin
veya tasimayin.



e Hicbir kosulda her iki aku kablosunda da acikta uglar olmamalidir. Temas eden ¢iplak teller
kisa devre yapar ve pile zarar verir ve yangin tehlikesi olusturabilir.

1.8. 12V Gii¢ Anahtari
Tam FTC robotlarinda tek bir 12V gug anahtari gereklidir. Saha personeli tarafindan bu anahtara
hizli erisim gerekebileceginden, kolayca erigilebilir bir yere monte edilmelidir. Bu tipik olarak, robotun
disina yakin, disa donuk anlamina gelir. Bununla birlikte, anahtar, bir saha elemani veya baska bir

robotla temas yoluyla yanliglikla kapatilamayacak sekilde korunmalidir. iste bunu basarmanin bazi
yollari su sekildedir:

e Anahtari robotun sasi gevresinin disina monte etmeyin veya ayni hizada tutmayin.
Temel robot hareketinden temasi 6nlemek igin anahtari yukari dogru egin.
Anahtari, manuel ¢alistirma igin kiiguk bir agikliga sahip bir kapak plakasinin veya yan siperin
arkasina yerlestirin.

e Oyun pargalarinin anahtarin Gzerine digsmediginden emin olun.

Sekil 22: Glig¢ Anahtari Yerlesimi, Yan Kalkan ve Kasa Yalitimi

A. Burada gilg¢ anahtari, kolay kullanim igin disa bakacak sekilde TETRIX donanimi kullanilarak robot
cergevesinin igine monte edilmistir. Anahtar, kolay erisim igin bir delik agilmig seffaf (PETG) bir yan
kalkanin arkasindadir. Bu, anahtari kazara temastan korur, ancak yine de FTA'lara (FIRST Teknik
Danisman) mikemmel gorindrlik ve erisim saglar. Onayl glic anahtar etiketine dikkat edin.
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B. Yan kalkanlar ayrica dahili elektronikleri dolagmaya ve olasi ESD olaylarina karsi korumak igin
kullanilir. Ayrica, siyah kauguk kenar korumalarinin dairesel sasi plakalarini harici elektrik
temasindan koruduguna dikkat edin.

1.9. 12V Gii¢ Dagitimi
Robotun elektronik aksaminin tam islevselligini saglamak icin, sabit 12V glce ve tum 12V kablolama
icin yeterli akim kapasitesine sahip olmak énemlidir. FTC onayh 12V gui¢ bilesenleri, tipik bir robotu
desteklemek icin uygun konnektorler ve kablo Olguleri ile tasarlanmistir. Basit bir REV gug sistemi, bir
guc anahtari araciligiyla bir REV Genigletme Hub'ina sigortali pilden 12V sadlar. Glg, ust hub'dan
istege bagli bir alt hub'a zincirleme olarak baglanir.

Bununla birlikte, yiksek akim yUkleri olan (¢ok sayida motordan) veya daha fazla sayida 12V
bilesene (Servo Gui¢ Modiilleri veya SPARK mini motor kontrolérleri gibi) sahip robotlar igcin 12V gti¢
dagitim veriyolunun kullaniimasi istenebilir. Bir gug veriyolu, tek bir giris gl¢ beslemesini alir ve bunu
birka¢ 12V ¢ikisa bdler, her biri glcu bir bilesenden digerine zincirleme baglamak yerine 6zel bir
cihaza gug saglayabilir.

Ozel bir kablo demeti olusturarak veya REV XT30 Gi¢ Dagitim Blogu veya Powerwerx'ten
Anderson Powerpole Gug¢ Dagitim Blogu (asagida gosterilmistir) gibi ticari bir gtic dagitim blogu
satin alinarak bir gu¢ veriyolu olusturulabilir.

Sekil 23: Gli¢ Dagitim Bloklari

1.10. Koruyucu Yan Siperler
Cogu FTC oyunu, Robottan Robota ve Robottan Oyuna 6de temasini igerir. Bu temas kasitli veya
tesadufi olabilir ve bazen robotunuzun i¢ isleyisine kadar uzanabilir. Hasari veya paraziti (ESD gibi)
onlemek igin, harici nesnelerin kritik dahili elektrikli bilesenlerle temas etmesinin dnlenmesi arzu
edilir.

Istenmeyen izinsiz girigleri &nlemenin popller bir yolu, robotunuza bir veya daha fazla yan kalkan
eklemektir. Bunlar iletken olmayan malzemelerden yapilmalidir. Robotunuza gug veya endustriyel
tasarim ogeleri eklemek igin de kullanilabilirler. Kalkanlar ayrica gevsek, oyun puanlama 6gelerinin
(toplar, bloklar vb.) robotunuza diismesini 6nlemek ve herhangi bir maksimum tutma hakkina karsi
saylimak icin de kullanighdir.



~ Pﬁmsr

Sekil 24: Yan Kalkanlar

Bu 6rnekte, yan siperler birgok isleve hizmet eder:
e Robotun i¢ igleyisini diger robotlarla temastan korurlar.

e Oyun pargalarinin (Glifler) robotun igine takilmasini énlerler.
e Gug anahtarini korurlar (sol alt).
e Tema dekorasyonu ve ekip tanimlamasi igin bir yuzey saglarlar.

Dayanikli, seffaf, plastik yan siperler, durum isiklari veya mekanizmalari i¢in dahili géranarlik saglamak
icin polikarbonat, PVC veya PETG kullanilarak yapilabilir.

NOT: Pleksiglas (Akrilik) yaygin olarak bulunan seffaf bir plastiktir, ancak oldukga kirilgandir, bu nedenle
koruyucu kalkanlar igin uygun olmayabilir.
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1.11. Wi-Fi ile ilgili Dikkat Edilmesi Gerekenler
Robot Denetleyici telefonu ve Kontrol Hub, Surlcu Istasyonu ile iletisim kurmak igin kablosuz bir radyo
kullanir. Asagidaki hususlara dikkat ederek telefonun ve hub'in yerlesimini segin:

e Telefonu ve Kontrol Hub'i robottan robota temastan korumak énemlidir. Telefonu veya Hub'i
robota fiziksel darbelerden korunan bir yere takin.

e Robotta, telefona veya Kontrol Hub'a giden veya gelen radyo dalgalarinin blytk metal
parcalari veya 12 V pil veya motor tarafindan engellenmeyecegi/yansitiimayacagi bir konum
segin.

e Robotta, telefona veya Kontrol Hub'a giden veya giden radyo dalgalarinin, 12V DC motor
tarafindan potansiyel olarak uretilebilecek elektromanyetik parazit tarafindan kesintiye
ugramayacag! bir konum segin.

o Telefonu plastik veya ahsap gibi bir yalitkan Gzerine monte ederek telefon ile robotun
metalik ¢cercevesi arasinda elektrostatik elektrik carpmasi riskini azaltin.

e Telefonun sarj, programlama ve acil durumlar igin kolayca erisilebilir oldugundan emin olun.

e Telefonun, gerekirse kameranin Vuforia igin kullanilabilir olmasi igin oturdugundan emin olun.

. - X

-

Sekil 25: Telefon Montaji

A. Robot Denetleyici telefonu, 3D baskili montaj kullanilarak yerinde tutulur.

B. Montaj pargasi, telefonu tim metal islerinden ayri tutan plastik taban plakasina civatalanmistir.

C. Bu montaj Thingiverse'dendir. USB konnektorl, 3D baskili montaj ile gerginligi giderir.

D. Telefonu REV Genisletme Merkezi'ne badlamak igin iki parcali bir kablo kullanilir. Bu, her iki cihazda da asinma
ve yipranma olmadan iki cihazin baglantisinin sik sik kesilmesine izin verir.

E. USB kablosuna bir ferrit bobin takilir ve Cift-Kilit ile yerinde tutulur. Genisletme Hub'i ayrica ek ESD bagisikligi

saglamak icin plastik bir taban plakasina civatalanmistir.



1.12. ESD Azaltma
Elektrostatik desarj (ESD) olayi, yUkll bir nesne (robot gibi) nétr (ylksiz) veya zit yUkll bir nesneye

bosaldiginda meydana gelir. ilgili yliksek voltajlar nedeniyle (onlarca kilovolta kadar), ESD olaylari
son derece yuksek elektrik akimi gecisleri Uretir. ESD'lerin nedeni hakkinda daha fazla ayrinti igin
FIRST'Un Belgesine bakin: Teknik Dokiman: ESD Azaltma Analizi, Eric Chin Ciddi bir ESD olayi
meydana geldiginde, kontrol sisteminin ¢aligmasi anlik, hatta tim mag¢ boyunca kesintiye ugrayabilir.
ESD'lerin olusumunu ve etkisini en aza indirmek i¢in 6nerilen birkag en iyi uygulama vardir. Bunlar
asagidaki gibidir:

1.12.1. Topraklama
Elektrik sisteminin robotun ¢ergevesine topraklanmasi, robotun gercevesi ile kontrol sistemi

elektronigi arasindaki sok riskini azaltacaktir. Topraklama kablosu, elektronik aksamin gergeve ile
ayni potansiyelde kalmasina yardimci olarak iki sistem arasindaki arklari 6nler. Kontrol sisteminin
elektronik bilesenlerini gerceveden yalitmanin yani sira, elektronik aksamin gergeveye topraklanmasi
bir ESD olayina kargl koruma saglayacaktir.

s’

Sekil 26: Topraklama Kablosu
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Sekil 27: Topraklama Kayisi

A. Topraklama kablosu, glg zincirindeki son Genisletme Hub'ina takilir ve robotun kasasinin metal
bir bilesenine civatalanir.

Oyun Kilavuzu, FIRST onayli, ticari olarak uretilmis bir kablonun kullaniimasini gerektirir:

e Cerceveden asiri akimin akmasini dnleyen uygun boyutta bir hat i¢i dirence sahiptir.
e Bir kullanicinin yanlislikla robotun gergevesine sicak (12V) bir hat baglamasini énlemek
icin tasarlanmis anahtarli bir baglantiya sahiptir.

1.12.2. Eerri
Bu gecmeli veya yerlesik bilesenler, bir ESD olayinda gortlenler gibi akim artiglarini engeller. Bu
gecmeli veya yerlesik bilesenler, bir ESD olayinda gorilenler gibi akim ani yikselmelerini engeller.
Bunlari, elektrikli bilegenlerde hasar ve/veya bozulma riskini azaltmak i¢in sensér kablolari, kodlayici



kablolari ve servo kablolari Gzerinde kullanin. Motorlardan ve elektrostatik desarjlardan kaynaklanan
hat parazitini azaltmaya yardimci olmak i¢in dahili veya harici ferrit bobinlere sahip yuksek kaliteli,
blendajli, USB kablolari kullanmak en iyisidir. Jikleler agir olabileceginden, kablolara asiri mekanik
baski bindirmelerini dnlemek igin kisitlanmalidir.

—-—

Sekil 28: Ferrit Bobinler

1.12.3. Kablolarin Yerlestirilmesi
Kontrol Sisteminin elektronik aksami agikta metal veya zayif yalitima sahip olabilir. Bu bilesenler

metal ¢ergeveye ¢ok yakin yerlestirilirse ve gergeve lzerinde bir yik birikirse, bir ESD olusabilir.
Ornegin, REV Robotics Genisletme Hub ve Kontrol Hub tarafindan kullanilan 4 telli sensér kablolart,
zayIf yalitiml plastik konnektorlere sahiptir. Robotun metal ¢ergevesi Uzerinde bir yUk birikirse ve

sensor kablosunun ucu gerceveye ¢ok yakin yerlestirilirse, bir sok meydana gelebilir ve bu sok bir
Hub'in 12C baglanti noktasini bozabilir ve hatta zarar verebilir.

Benzer sekilde, bazi servo uzatma kablolari, uygun sekilde izole edilmedikge veya yalitiimadikga
ESD'ye kargl savunmasiz olabilecek metal kisimlarina sahiptir.

Elektronik sistemin bu hassas alanlarini gergeveden uzaklastirmak (3/8" veya 10 mm'den daha buyuk
bir hava boslugu ile) ESD kesintisi riskini azaltmaya yardimci olabilir.

Bu alanlari yalitmak igin elektrik bandi kullanmak esit derecede etkili olabilir ve daha kolay olabilir.

MF’RST FOR INSPIRATION & RECOGNITION OF SCIENCE & TECHNOLOGY



Sekil 29: Seviye Degistiriciler

Bu seviye degistiriciler, NeveRest Motor Enkoderlerine arayliz olusturmak icin kullaniimaktadir.
A. Dort motor, dort kodlayici gerektirir. Vites modiilleri, ESD olaylarini en aza indirmek icin plastik bir
brakete monte edilmis ve ardindan sasiye civatalanmigtir.
B. Modiullere giden ve modullerden gikan teller, konnektorlere gerilim azaltma saglamak igin
sinirlandiriimistir ve kablolar minimum yer kaplayacak sekilde demetlenmistir.

1.12.4. Disariya acikta kalan metallerden kacinin
Bir robotun iletken dis (¢cevre) kisimlarinin iletken olmayan bir malzeme ile kaplanmasi, farkl bir

elektrik potansiyelindeki iletken bir nesneye dokunma ve bir ESD olayini tetikleme riskini azaltir.
Ahsap tamponlar, elektrik bandi ve diger iletken olmayan kaplamalarin timu etkilidir.

1.12.5. Tekerlek Hususlari
Takimlar farkh tekerleklerin artilarini ve eksilerini aragtirmalidir. Bazi malzemeler ve tekerlek

tasarimlari statik yik birikimini etkileyebilir. Ornegin Mecanum tekerlekleri, diger tekerlek tirlerinden
daha fazla statik Uretebilir.



1.13. Siiriicii Istasyonu
Tdm kablolama sorunlari robotta degildir. Strlict kabini ayrica diizgiin ¢galismasini saglamak igin

guvenilir baglantilara sahip olmasi gereken birka¢ bilesene sahiptir. Telefonlarini ve oyun
kumandalarini bir avug gevsek parca olarak yarisma alanina getiren birgok takim, daha dnce kontrol
kaybi ile ilgili sorunlar yasayacaktir veya bir mag sirasinda. Bir oyun kumandasi kablosu ¢ekilirse,
kontrol cihazinin robotla iletisimi durdurmasina neden olacak kisa bir USB baglantisinin kesilmesine
neden olabilir. Bu, kritik bir zamanda robotun kontrolinin kaybedilmesine neden olabilir.

istikrarli ve tutarli calismayi saglamak igin Driver Station telefonunu, USB hub'ini ve Oyun Kumandasi
konnektorlerini saglam bir taban plakasina monte etmeniz 6nerilir. Bu taban plakasi metalik
olmamalidir (ahsap veya plastik) ve ayrica oyun kumandalarini saklamanin kolay bir yolunu
saglayabilir. Ogeler taban plakasina Velcro®, fermuar, Cift Kilit ve hatta sicak yapistirici ile
tutturulabilir. TUm konnektorler gerilimi azaltiimalidir.

Sekil 30: Siiriicii Istasyonu

A. Oyun kumandalari 3M Dual Lock kullanilarak tahtaya baglanir, ancak herhangi bir cirt cirt sistemi
kullanilabilir.

B. Telefona giren Mikro USB konnektorl gerginligi giderir. Telefonu sarj etmek igin kolayca
cikarilabilecek kadar serbest kabloya sahiptir.

C. Telefon tutucusu, USB hub'i ve konnektorlerin timu, itis kakis nedeniyle baglantilarinin
kesilmesini dnlemek i¢in yerine sabitlenmistir.

D. Bu géruntiler, ince bir kontrplak levhadan yapilmis bir strlicl istasyonunu géstermektedir (metalik
olmayan herhangi bir malzeme kullanilabilir).
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2. Gug Sistemlerinin Uyarlanmasi

2.1. Kablo ve konnektér tiirleri

Sekil 31: XT30 Konnektdrler (Erkek ve Digi)

REV Robotik: REV sistemi, gug¢ kablolari igin XT30 konnektorlerini kullanir. Bu konnektorler RC arag
endustrisinde kullanilir ve tekrarlanan baglanti ve baglanti kesme dongulerine dayanacak sekilde
tasarlanmistir. Bu konnektorlerin Anderson PowerPoles ile degistiriimesi gerekli degildir. Bununla
birlikte, REV Robotics donanimiyla birlikte saglanan XT30 konnektdrleri arasinda ara sira baglanti
kopukluklari olduguna dair guvenilir raporlar olmustur.

XT30 baglantinizin gevsek olabileceginden supheleniyorsaniz, baglantiyi dikkatli bir sekilde fiziksel
olarak inceleyin. Konnektdrlerin birbirine tam olarak oturdugundan ve ayirmaya galistiginizda
konnektdrler arasinda hafif bir tutma oldugundan emin olmak i¢in kontrol edin. Ayrica, XT30
konnektorlerinden baglanan gug kablolarinin uglari sallandiginda gucun kesilmediginden emin olmak
icin kontrol edin. Gevsek bir baglanti bulursaniz, bozuk kabloyu degistirin veya bozuk konnektor
Hub'a takiliysa REV Robotics ile iletisime gegin.

Birincil konnektorleriniz olarak Anderson PowerPoles'u kullanmay tercih ederseniz, Hub'a bir
XT30/Anderson PowerPole donusturtcu kablosu takabilir ve gerilimi dizgun bir sekilde
azaltabilirsiniz. Bu donusturucu Hub'a takildiktan sonra yerinde birakilabilir ve pil, Anderson
PowerPole baglantisi kullanilarak baglanabilir veya baglantisi kesilebilir. Bu, XT30 konnektorlerinin
yasadigl asinmay azaltacaktir.

Uyari: Girig DC gucunun polaritesini tersine gevirmeyin. REV Robotik Hub'lar yerlesik ters
polarite korumasina sahip olsa da, ters polarite gucu uygulandiginda hasarl Hub'lara dair
guvenilir raporlar olmustur.



Sekil 32: Ters Polarite

2.2. Adaptor Yapmak

Takimlar, pillerindeki konnektorleri degistirmek ve yerlerine daha guvenilir konnektorler takmak
isteyebilir. Takimlar bunu yapmayi segerse, eski baglayicilar yararli olabilir.

Sekil 33: Anderson PowerPole ve XT30 Konnektérleri

istenmeyen konnektdrleri pilden gikarirken, kablolari konnektoriin ucuyla ayni hizada kesmeyin.
Bunun yerine, konnektore bagli 1/2" uzunlugunda bir kablo birakin.

2.3. Anderson PowerPoles'u Kurma
Asagidaki adimlar, Anderson PowerPoles'in bir pile nasil kurulacagini agiklar (TETRIX, REV ve

mevcut MATRIX). Ayni adimlar, Anderson PowerPoles'u herhangi bir kabloya kurmak igin
degigtirilebilir.
1. Sigortayi akliden ¢ikarin.

Sekil 34: Sigortanin Cikarilmasi
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2. Kablolardan birini takili Tamiya konnektortine yakin bir yerde kesin. Montaji
zorlastiracak veya imkansiz hale getirecek sekilde akiye veya sigorta muhafazasina
¢ok yakin kesmeyin.

3. Kabloyu Anderson PowerPole ozelliklerine gore soyun.

e
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Sekil 35: Kabloyu Soyun

4. Konnektdru kabloya kivirin. Bunu yapmadan 6nce kablonun dogru yénde oldugundan emin
olun - Gug Direklerinin dogru sekilde baglanmasi gerekir.

Lﬂ
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Sekil 36: Kivrimli Konnektér ve Kirmizi Muhafaza

5. Plastik muhafazayi takin.

NOT: Kirmizi muhafazayi arti kabloya ve siyah muhafazayi eksi kabloya takin.
6. Kalan kablo Uzerinde 2'den 5'e kadar olan adimlari yineleyin.
7. Bitisikteki kirmizi ve siyah muhafazanin yan kilitteme mekanizmasini kaydirin.

NOT: Kirmizi arti yukseltilmis taraf, siyah eksi girintili tarafa kaymahdir.

Sekil 37: Muhafazanin Dogru Yénii

8. Kirmizi muhafazayi diger kirmizi muhafazaya kaydirin ve oturtun, siyah muhafazalar icin
tekrarlayin.

9. Varsa, sigortayi yeniden takin.

10.Pil sarj cihazindaki proseduru tekrarlayin.



3 Mantik Duzeylerini Uyarlama

3.1. Seviye Degistiriciler
Entegre devrelerde mantik igin yaygin olarak kullanilan iki voltaj seviyesi vardir (REV Robotik
Genigletme Hub'indaki gipler gibi): 5V ve 3.3V. REV Genigletme Hub'l 3.3V mantik duzeylerini
kullanir, ancak Modern Robotik cihazlar 5V mantik duzeylerini kullanarak ¢aligir. REV Robotics
Genisletme Hub ile 5V Modern Robotics 12C sensorlerini kullanmak istiyorsaniz, sunlara ihtiyaciniz
olacaktir:
e Sensodre ve sensorden gelen sinyalleri donustlirmek icin mantik seviyesi donusturiculeri
(Seviye Degistiriciler olarak da bilinir).
e REV Robotik Sensér Adaptér Kablosu (REV-31-1384) 5V sensoru lojik seviye
donusturtclye baglamak igin.
e Tam bir aciklama REV Robotics Genisletme Hub Baslangi¢ Kilavuzu 'nda bulunabilir

Sekil 38: Mantik Seviyesi Déndistliriiciisii

MF’RST FOR INSPIRATION & RECOGNITION OF SCIENCE & TECHNOLOGY


https://docs.revrobotics.com/duo-control/adding-more-motors/adding-an-expansion-hub
https://docs.revrobotics.com/duo-control/adding-more-motors/adding-an-expansion-hub

| |
Sekil 39: Seviye Degistiriciler

Bu seviye degistiriciler, NeveRest Motor Enkoderlerine arayliz olusturmak i¢in kullaniimaktadir.

4. Yaygin Sorunlar ve Sorun Giderme:

4.1. Baglanti Sorunlari
e Donanim Sorunlari
o Bir robotu kablolamadan once, tum modullerdeki baglanti noktalarini kontrol

ettiginizden emin olun. Modul portlarindaki pinlere zarar vermek mumkunduar. Bu
durumda moduld kullanmayin. Onarim igin Ureticiye geri gonderilmelidir.
e Ters Teller

o Genisletme Hub'l ve Kontrol Hub, servo kablo renklerini hizalayan ¢ renk kodlu
sembole sahiptir.

o Siyah, kirmizi ve beyaz kablolari Hub'daki renk kodlu sembollerle eslestirdiginizden
emin olun.

o Servo uzantilar ve ayiricilar Uzerindeki baglantiyi da kontrol edin.



Sekil 40: Renk Kodlu Semboller

4.2.  Hub ve Telefon lletisimi Sorunlari

Android telefon ve denetleyiciler arasinda gegen sinyaller parazite duyarlidir. Bir USB kablosunun
yanina bir motor gug¢ kablosu veya servo kablosu yonlendirilirse, kesinti sorunlarina yol acabilecek
istenmeyen bir sinyale neden olmak mimkundur.

5. Ek Kaynaklar

Onceki dort bélimdeki ¢oziimlerin ve kablo yénetimi ipuglarinin dikkatli bir sekilde dahil edilmesi, daha
saglam elektrik sistemi performansi saglamali ve robot glvenilirligini artirmalidir. Kablolama bilgilerini
daha da artirmak isteyen takimlar igin asagidakiler yararli olabilir:
e _NASA Sikma, Kablolari Birbirine Baglama, Kablo Demetleri ve Kablolama Kilavuzu
tarafindan saglanan temel kablolama talimatlari REV Robotik onun i¢in Genisletme
Hub'i Kontrol Sistemi.
e FIRST, Android tabanli teknoloji hakkinda daha fazla bilgi arayan takimlar i¢in de ¢esitli

kaynaklara sahiptir: https://www.firstinspires.org/resource-library/ftc/robot-building-resources

MF’RST FOR INSPIRATION & RECOGNITION OF SCIENCE & TECHNOLOGY


https://standards.nasa.gov/standard/nasa/nasa-std-87394
http://www.revrobotics.com/
https://docs.revrobotics.com/duo-control/adding-more-motors/adding-an-expansion-hub
https://docs.revrobotics.com/duo-control/adding-more-motors/adding-an-expansion-hub
https://www.firstinspires.org/resource-library/ftc/robot-building-resources

Ek A — Kaynaklar

Oyun Forumu Soru-Cevap
https://ftc-qa.firstinspires.org/

FIRST® Tech Challenge oyunu Soru-Cevap forumundaki sorulari ve cevaplari sifre olmadan herkes
gorintuleyebilir. Yeni bir soru géndermek icin, ekibiniz igcin benzersiz bir Soru-Cevap sistemi kullanici adiniz ve
parolaniz olmalidir.

Goniillii Forumu

Gondllaler, ETCTrainingSupport@firstinspires.org adresine e-posta géndererek role 6zel goniilli forumlarina
erisim talep edebilir. Bdylece rollintize 6zel forum bashgdina erisim elde edeceksiniz.

FIRST Tech Challenge Oyun Kilavuzlari
Bolim 1 ve 2 - https://www.firstinspires.org/resource-library/ftc/game-and-season-info

FIRST Genel Merkezi Etkinlik Oncesi Destek

Telefon: 603-666-3906
Pazartesi —

Cuma 08:30 —

17:00

E-posta: Firsttechchallenge@firstinspires.org
FIRST Web Siteleri
FIRST ana sayfa — www.firstinspires.org
EIRST Tech Challenge Sayfasi — FIRST Tech Challenge ile ilgili her sey igin.

FIRST Tech Challenge Gonulld Kaynaklari — Toplum génulluligu kilavuzlarina erismek igin.

FIRST Tech Challenge Etkinlik Programi — Bolgenizdeki FIRST Tech Challenge etkinliklerini bulun.

FIRST Tech Challenge Sosyal Medya
FIRST Tech Challenge Twitter haber glincellemeleri i¢cin FIRST Tech Challenge Twitter hesabini takip edin.

FIRST Tech Challenge Facebook haber giincellemeleri icin FIRST Tech Challenge sayfasini takip edin.
FIRST Tech Challenge YouTube Kanali — Egitim videolari, oyun animasyonlari, haber klipleri ve daha fazlasini igerir.

EIRST Tech Challenge Blogu FIRST Tech Challenge topluludu igin, olagandistii gbniilliilerin taninmasini da igeren
haftalik makaleler!

FIRST Tech Challenge Takim E-posta Toplulugu— takimlar i¢in en son FIRST Tech Challenge haberlerini igerir.
Geri bildirim
Olabilecek en iyi sekilde destek materyalleri olusturmaya ¢alisiyoruz. Bu kilavuz hakkinda geri bildiriminiz varsa, litfen
firsttechchallenge@firstinspires.org adresine e-posta génderin. Tesekkurler!



https://ftc-qa.firstinspires.org/
mailto:FTCTrainingSupport@firstinspires.org
mailto:FTCTrainingSupport@firstinspires.org
https://www.firstinspires.org/resource-library/ftc/game-and-season-info
mailto:FTCTeams@firstinspires.org
http://www.firstinspires.org/
http://www.firstinspires.org/robotics/ftc
http://www.firstinspires.org/node/5146
http://www.firstinspires.org/team-event-search
https://twitter.com/FTCTeams
https://www.facebook.com/FTCTeams
https://www.youtube.com/user/FIRSTTechChallenge
http://firsttechchallenge.blogspot.com/
http://www.firstinspires.org/node/4311
mailto:firsttechchallenge@firstinspires.org
mailto:ftcteams@firstinspires.org
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