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dc.descr�pt�on.abstract

Gezg�n robot, ver�len b�r yön ve konum boyunca hareket edeb�lme yeteneğ� olarak tanımlanab�len
gez�nmes�ne göre, otomat�k olarak hareket edeb�len, serbest programlanab�l�r veya özerk b�r araçtır. Bu tezde,
ver�len b�r görev� yer�ne get�rmek �ç�n gerekl� adımlan gerçekleyecek b�lg�sayar kontrollü b�r robot
protot�p�n�n denet�m yazılımı tasarlanıp, gerçekleşt�r�lm�şt�r. Bu amaçla d�ferans�yel sürüşlü ve dümen
mekan�zmalı olmak üzere �k� adet gezg�n robot model�n�n mekan�kler� �ncelenm�ş ve uzaktan kontroller� �ç�n
yazılımları gerçekleşt�r�lm�şt�r. Bu bağlamda, �lk bölümde, ülkem�zde de yen� b�r araştırma konusu olan
gezg�n robot kavramı tanımlanarak, tar�hçes� ver�lm�şt�r. Robot kol ve gezg�n robot �le �lg�l� yapılan robot
programlama d�ller� �ncelenm�şt�r. İk�nc� bölümde, tezde tasarlanıp, gerçekleşt�r�len gezg�n robot s�stem�n�n
denet�m yazılımı �le �lg�l� b�lg� ver�lm�şt�r. Nasıl b�r s�stem�n tasarlandığı, bu bölümde anlatılmıştır. Ayrıca
d�ferans�yel sürüşlü ve dümen mekan�zmalı gezg�n robotların mekan�k denklemler� ver�lm�ş ve k�ş�sel
b�lg�sayardan robotta bulunan denet�m kartına gönder�len komutların yapısı, bu bölümde açıklanmıştır.
Üçüncü bölümde, yazılımın gerçeklenmes�nde kullanılan Pascal temell� görsel b�r d�l olan Delph� kısaca
anlatılmış ve yazılmada kullanılan fonks�yonlar, kontroller ve özell�kler� �lg�l� b�lg� ver�lm�şt�r. Dördüncü
bölümde �se, tasarlanıp gerçekleşt�r�len gezg�n robot kontrol programının özell�kler� ver�lm�ş, çalışması
ayrıntılı b�r b�ç�mde anlatılmıştır. Tez�n son kısmında tasarlanan ve uygulaması yapılan gezg�n robot yazılımı
değerlend�r�lerek sonuçlar ve gerçekleşt�r�len programın ayrıntılı dökümü ver�lm�şt�r. Anahtar Kel�meler:
Gezg�n robot, d�ferans�yel sürüş, dümen mekan�zması, denet�m yazılımı.
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