MAS JAPS 7(3): 805-815, 2022

- Journal of pplied 3ciences
- Uygulamalr Bilimler Dergisi

DOI: http://dx.doi.org/10.5281/zenodo.7071170

5 Serbestlik Derceli Bir Kaynak Robotunun Xbox 360 Pc Wireless Joystick ile
Kumandas i¢in Arayiiz Programimin Hazirlanmasi

Niilifer GUNDOGAN?'" (Orcid 1D: 0000-0003-0519-2139), Cengiz DOGAN? (Orcid ID: 0000-0002-
1468-8462)
!Adiyaman Universitesi, Besni Ali Erdemoglu Meslek Yiiksek Okulu, Adiyaman
Harran Universitesi, Miihendislik Fakiiltesi, Sanlurfa
*Sorumlu yazar (Corresponding author): ngundogan@adiyaman.edu.tr

Gelis Tarihi (Received): 26.06.2022 Kabul Tarihi (Accepted): 28.07.2022

Ozet

Bu c¢alismada, bes eksenli bir kaynak robotunun kontrolii i¢in Microsoft Visual Studio C# 2010
editoriinde bir arayliz yazilimi hazirlanmis olup, bu yazilim icerisinde PC Uyumlu Microsoft Xbox 360 Pc
Wireless Joystick’i kullanabilmek igin program blogu hazirlanmistir. Bu yazilim ile kaynak uygulamasi
uzaktan kumanda edilebilmekte olup, kullanilan Joystick kaynak robotu el terminaline doniistiirilmiistiir.
Bunun igin ilk olarak Xbox 360 Kablosuz Joystick ve alicisi igin gerekli olan siiriiciiler bilgisayara
yiiklenmis olup, Microsoft Visual Studio C# programinda gerekli olan kiitiiphaneler de hazirlanan arayiize
eklenmistir. Daha sonra hazirlanan bu arayiizde kaynak uygulamasi ve kaynak robotu i¢in Joystick’te
kullanilacak butonlara ait kod bloklart C# editoriinde hazirlanmigtir. Bu kod bloklari ile Joystick’te
kullanilan butonlarin bir kismui ile robotun X, Y, Z, A ve B esenlerine uzaktan kumanda ile hareket
verilebilmektedir. Bunun yani sira bu butonlarin bir kismi ile de kaynak makinesini agma kapama, hareket
koordinatlarini kaydetme, robotu durdurup ¢aligtirma ve acil stop gibi eylemeler yapilabilmektedir. Robotlu
kaynak uygulamalarinda Joystick kullanimi ile hem kaynak¢inin sagligi korunmakta hem de kullanilan
diger el terminaline gore maliyetler oldukca azalmaktadir. Ayrica yazilimin milli olmasi ile iilkemiz
teknolojisine yenilik getirmesi ve katkida bulunmasi amaglanmigtir.
Anahtar Kelimeler: Joystick, Microsoft Visual Studio C#, arayiiz, robotlu kaynak

Preparing The Interface Program For Controlling 5 Degree of Freedom Welding
Robot With The Xbox 360 Pc Wireless Joystick

Abstract

In this study, an interface software was prepared in Microsoft Visual Studio C# 2010 editor for the
control of a five-axis welding robot, and a program block was prepared to use the PC Compatible Microsoft
Xbox 360 Pc Wireless Joystick in this software. With this software, the welding application can be
controlled remotely, and the Joystick welding robot used has been transformed into a hand terminal. For
this, the drivers required for the Xbox 360 Wireless Joystick and its receiver were first installed on the
computer, and the libraries required in the Microsoft Visual Studio C# program were also added to the
prepared interface. In this interface, which was prepared later, the code blocks for the buttons to be used on
the joystick for the welding application and welding robot were prepared in the C # editor. With these code
blocks, some of the buttons used on the joystick and the robot's X, Y, Z, A and B elements can be moved
with a remote control. In addition, some of these buttons can perform actions such as turning the welding
machine on and off, recording the movement coordinates, stopping and starting the robot, and emergency
stop. With the use of joysticks in robotic welding applications, the health of the welder is protected and the
costs are considerably reduced compared to other hand terminals used. In addition, it is aimed to bring
innovation and contribute to the technology of our country with the nationality of the software.
Keywords: Joystick, Microsoft Visual Studio C#, interface, robotic weldin
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GIRIS

Gilinlimiizde tiretimde verimliligi
arttirmak, maliyeti azaltma, seri iiretimi
arttirmanin yani sira kaliteyi yiikseltmek,
daha temiz, giivenilir ve agir ¢alisma
kosullar1  hafifletilmis is imkanlar1
saglamak iizere bir¢ok iiretim alaninda
hizla kullanilmaya baslanan robotlar,
kaynak teknolojisinde de genis bir
uygulama sahasi bulmustur. Kaynak
robotlari 1k olarak 1970 yilinda elektrik
diren¢ nokta kaynaginda kullanilmistir.
Daha onceden robotun hareketlerinde
kullanilan hidrolik tahrikli sistemler
kaynaktan beklenen yiiksek hassasiyet
gibi konularda yetersiz ve kisitlayici
olmustur. Bunun {iizerine bir 10 yil
gecikme ile elektrik tahrikli kaynak
robotunun Uretimi ile ark kaynak
yontemleri de kaynak robotlar1 ile
yapilabilir olmustur (Tirker, 2015).
Sanayide imalat ve montaj vb. gibi
islemlerde bircok kaynak uygulamalari
yapilmaktadir. Bundan dolay1 yapilan
kaynagin kalitesi, verimliligi, esnekligi,
kaynagin yapilma kolaylig1 ve siiresi gibi
faktorler {reticiler arasinda rekabeti
arttirmaktadir. Tiim bu faktorler ve
bunlar gibi bir¢ok etkenlerden dolay1
kaynak islemlerinde de robota dayali
kaynak uygulamalarina olan ragbeti
arttirmaktadir. Robotlu kaynak
sistemlerinde yapilan kaynak ile kaynak
telinin bir buguk katinda tekrar edilebilir
hassasiyetteki kaynak kalitesine sahip
birlestirmeler elde edilir. Robotlu
kaynak uygulamalarinda, elle yapilan
kaynaga gore dort kata kadar daha hizli
kaynak uygulamasi yapilabilir (Egilmez,
2005). Robotlu kaynak uygulamalarinda
en cok kullanilan yontemlerden biri
punta kaynagi olup, MIG/MAG, TIG ve
plazma kaynaklar1 da robotlar ile
basariyla yapilabilmektedir (Egilmez,
2005). Kullanlan ~ ark  kaynak
yontemlerinde kaynagin devamli olarak
yapilabildigi MIG-MAG ve TIG gazalti
kaynak yontemleri endiistriyel robotlar
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tarafindan ¢ok 1yi yapilabilmektedir.
Ozellikle kaynak operatdrlerinin bazen
cok tehlikeli ve zor calisma sartlarinda
kaynak yapiyor olmalar1 veya kaynak
operatOriiniin  erisemeyecegi ¢alisma
ortamlarinda  kaynak  yapilmasinin
istenmesi, yapilan kaynagin kalitesi,
verimliligi, esnekligi, kaynagin yapilma
kolaylig1 ve siiresi gibi faktorler kaynak
robotlarinin kullanimin1 6nemli dlciide
tesvik etmistir (Ttrker, 2015). Robotlu
kaynak sistemlerinde yapilan kaynak ile
kaynak telinin bir buguk katinda tekrar
edilebilir hassasiyetteki kaynak
kalitesine sahip birlestirmeler elde edilir.
Robotlu kaynak uygulamalarinda, elle
yapilan kaynaga gore dort kata kadar
daha hizli kaynak uygulamasi yapilabilir
(Egilmez, 2005). Bir otomatik kaynak
robotu; robot goévdesi, kontrol birimi,
bilgisayar, kaynak  makinesi  ve
joystickden  olusmaktadir.  Kaynak
robotu kontroliinde kaynak torcuna
yorliinge boyunca hareket verebilmek
icin kontrol iinitelerine ve programlara
ihtiya¢ vardir. Kontrol Kkartlar1 ve
yazilimlar sayesinde elektrik sinyalleri
ve elektronik parcalardan elde edilen
veriler iglenerek ¢ikis  birimlerine
gonderilir ve kaynak otomatik olarak
istenilen yoriingede yapilir. Robotlu
kaynak islemi esnasinda takip edilen
kaynak yorlingesi, 0gretme (teaching)
programi ile belirlenir. Operator,
robotun kaynak yapilmak istenen
yoriingedeki  koordinatlart  ve  bu
koordinatlarda uygun olan kaynak
parametrelerini kaynak robotu yazilimi
yardimiyla ayarlar. Ayarlanmis olan bu
koordinatlarda robotun kontrol iinitesine
kaynak  yapilacak olan  yoriinge
ogretilmis olur. Kaynak i¢in gerekli olan
tor¢ ilerlemesi, hizi, moment gibi
degerler de ayarlandiktan sonra kaynak
yapilmaya hazir hale getirilir (Tiirker,
2015). Kaynak robotu uygulamalarinda
kontrolor, programlanabilen ve veri
giris/gikist yapilabilen farkli uygulama
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pencerelerine sahip operator ara yiiziine
sahiptir. Bu kontrolérlerin - kullanim
acisindan  en  kolayr  Ogretim  /
programlama ara yiizii ve liriin / operator

ara yiiziidiir, diger adiyla el terminalidir.
El terminali (ing: teach pendant),
manipiilatoriin ~ uzaktan  kontroliinii
saglayan bir aractir (Sekil 1).

Sekil 1. Teach Pendant, SmartPAD, Ogretme Paneli, El Terminali, Kumanda ve Programlama El Cihazi

YONTEM
Bu c¢alismada  Sekil 2’de
gosterilen kaynak robotunun kontrolii

icin Microsoft Visual Studio C# 2010
programinda hazirlanmis bir arayiiz
programi ile kaynak yapilmaktadir.

Sekil 2. Kaynak robotu govdesi

Bu arayliz, robota ait kaynak yoriingesini
kinematik hesaplarini yaparak istenilen
koordinat veri girislerine gore olusturma,
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kontrol {initesine bu verileri gondererek
motorlara hareket verme islemi, kaynak
makinesini elektronik ve elektriksel
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baglantilarim1  yonetip kaynagt hem
otomatik hem de manuel ag/kapa
islemleri ve hem robotun hem de
kaynagin uzaktan kontroliinii yapabilme
gibi islemleri barindiran bir yazilimdir.
Microsoft Visual Studio C# editoriinde
hazirlanan arayiiz programi igerisinde
Mach3 fonksiyonlar1 kullanilmigtir. Bu
arayliz programi kullanilirken Mach3
programi da arka planda ¢aligmaktadir.

Bu  programlarin  hazirlanmasinda
Mach3  programina ait nesneleri
kullanmak i¢in bu nesnelere ait OEM
numaralarmin degerlerinden
yararlanilmistir. Ayrica hazirlanan bu
OEM numaralarim1 kod halinde C#
editériinde ve makro yazilimlarinda
script olarak kullanabilmek i¢in bunlara
ait  Visual Basic  scriptlerinden
faydalanilmistir ( Sekil 3).

# e

NOGO1XOYDZOAO0BO
NOGO1X0Y0ZOAO0BO
NOGOIX0Y0Z010A0B0

‘Tors Role Baglant Geometrik Sekiller Olugturma fleri Kinematik Kayit iglemleri
baglant agik
TORC AG
com

TORG KAPA CYCLE START VETORG

Sekil 3. Microsoft Visual Studio C# editoriinde hazirlanan arayiiz programi

Hazirlanan bu araytiz ile tiim bu islemler
bilgisayara bagl bir klavye tarafindan
yapilabilirken PC Uyumlu Microsoft
Xbox 360 Kablosuz Pc Wireless Joystick
ve alicist (Sekil 4) tarafindan uzaktan
kontrollii ~ kablosuz  baglanti  ile
yapilabilmektedir. Bir kaynak el
terminalinin  yapabilecegi islemlerin
bircogu bu arayliz yazilimi ile PC

Uyumlu Microsoft Xbox 360 Kablosuz
Pc  Wireless Joystick tarafindan
yapilabilmekte olup hazirlanan bu
arayiiz gelistirilebilme kolaylig1 olan bir
yazilimdir. Bunu yani sira maliyet
acisindan Xbox 360 Kablosuz Pc
Wireless Joystick, el terminaline kiyasla
cok daha ucuzdur.

»

+

>

O
‘ @ © .
°°

M

A

Sekil 4. PC Uyumlu Microsoft Xbox 360 Kablosuz Pc Wireless Joystick ve alicist
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Microsoft Visual Studio C# programi ile
hazirlanan arayliz programi kaynak
robotuna ait 3 birimi ayn1 anda kontrol
edebilmektedir. Birincisi robota ait
eksen hareketlerini saglayan Mach3
kontrol  karttm1  ve  programini
yonetebilmekte, ikincisi kaynak
uygulamasint yoneten Arduino kartinin
yazilimint ve kaynaga ait hiz, ivme ve
ilerleme gibi parametreleri
ayarlayabilme, tglinclisii ise Joystick
kumandasina ait kontrol yazilimudir. ilk
olarak PC Uyumlu Microsoft Xbox 360
Kablosuz Pc Wireless Joystick ve alicist
icin gerekli olan siiriiciiler (driver) PC’de
Aygit denetimi penceresinden yiiklenir.
Bu C# editoriinde hazirlanmig arayiiz
programi igerisinde robotun kontrolii
icin gerekli tim kod bloklari, Joystick
kumanda i¢in hazirlanan kod bloklarinin
igerisinde hazirlanmistir. Hazirlanan bu

kodlar ile robot ve kaynak kontrolii, hem
manuel hem de Joystick ile uzaktan
kumanda ile yapilabilir. Sekil 5’de de
gorildigi tizere Microsoft Visual Studio
C# programi ile hazirlanan arayliz
programinda, kullanilacak Xbox
Joystick’e ait her tus bir eylemi yerine
getirmek i¢in kodlanmistir. Eger kaynak
manuel yapilacaksa arayiiz programinin
Xbox resminin tizerinde “Joystick (NO
Connected)” ifadesi yazar. Eger kaynak
Xbox ile uzaktan kumandali yapilacaksa
bu ifade “Joystick is Connected” olarak
goriintiilenir. Hazirlanan bu araytizdeki
kodlarin bir kismi robotun uzaktan
kontroliinii yapabilmek icin arayliz
programi igindeki Joystick program
blogu i¢inde Joystick’e ait butonlara
atanmistir. Cizelge 1°de, Joystick’in
hangi butonlarma hangi gorevlerin
atandig1 gosterilmektedir.

8 Baslat dogmesi

9 Sag tetik

10 Sag yass: dugme

s Soly

digme

6 Sol tetik dUgmesi

7 Kilavuz dogmesi

orivat

string DpadEnglish = "}

rivate void Floystick_Check_Data()
Gethach3Instance();
DpadEnglish - "Left 73
H

Gethach3Instance();

private 0jw.Cloystick m_Cloy = new Ojw.Cloystick(Oiw.Cloystick._ID_8); // Joystick beyani
i r m_CTmr_Joystick = new Ojw.CTimer(}; // Oyun cubuBunun baglantisini periyodik clarak kontrol etmek icin zamanlayicl

if (m_Cloy.IsDown{Cjw.Cloystick.Padkey.Button7) 1= true & m_Cloy.IsDown(Oju.Cloystick.Padkey,Buttong) 1= true & m_Cloy.IsDown(0jw. Cloystick

if (m_Coy.TsDown(Ojw.Cloystick.Padkey POVRight) == true & m_Cloy.IsDown(0jw.Cloystick.Padkey . POVLeFt) 1= true)

_mInst.DoOEMButton(3@8);//388 Oem list de X++ butonun degeridir.
txtDroX.Text = _mInst.GetOEMDRO(8@@).Tostring();//868 Oem 1ist de X ekseni degeridir.

else if (m_Cloy.IsDown{0jw.Cloystick.Padkey . POVLeft) == true & m_Cloy.IsDown(0jw.Clo;

_mInst.DoOEMButton(307);//308 Oem list de X-- butonun degeridir.
txtDroX.Text = _mInst.GetOEMDRO(82@).ToString();//868 Oem list de X ekseni degeridir.

stick.Padkey.POVRight) != true)

(b)
Sekil 5. C# editoriinde yazilan arayliz programinda, Joystick ile kontrol i¢in (a) Form goriintiisii ve
Joystick tuslari (b) hazirlanmis kodlarin bir kismi
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Cizelge 1. Robota ait sabit eklem uzunluklar

Xbox iizerindeki tus Aciklama
X++ Sag Yon Ok tusu Motor X ekseni saga hareket yonii
X-- Sol Yo6n Ok tusu Motor X ekseni sola hareket yonii
Y++ Yukart Y6n Ok tusu Motor Y ekseni yukar1 hareket yonii
Y-- Asagi Yon Ok tusu Motor Y ekseni agagi hareket yonii
Z++ Sol Analog Stick Sola Motor Z ekseni saga hareket yonil
Z-- Sol Analog Stick Saga Motor Z ekseni sola hareket yonii
At++ Sol Analog Stick Yukari Motor A ekseni saga hareket yonii
A-- Sol Analog Stick Asag1 Motor A ekseni sola hareket yonii
B++ Baglat Diigmesi Motor B ekseni saga hareket yonii
B— Geri Diigmesi Motor B ekseni sola hareket yonii
STOP X Diigmesi Robotun hareketini durdurur.
KAYIT Y Diigmesi Robotun hareketlerini nokta halinde kaydeder
START A Diigmesi Robotun hareketini baglatir
RESET B Diigmesi Acil stop
TORC AC Sol Tetik Diigmesi Kaynak Makinesi Elektrik Akimi Ag
TORC KAPA Sag Tetik Diigmesi Kaynak Makinesi Elektrik Akimi Kapat
Kaynak mekanizmasinda kollara mekanizmas1  tasarimi ve  imalati
X, Y, Z eksenlerinde lineer hareket yapilmistir.

vermek icin bir step motor-vidali mil

Sekil 6. Step motor ile bilyali somun, vidali mil ve rulman baglantisi

Sekil 7. Robota ait kizak, lineer rulman baglantilari
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Bu mekanizma da motora verilen donme
hareketi, motorun kaplinle bagl oldugu
vidali mil mekanizmas1 ile ileri-geri
harekete dondstiiriiliir (Sekil 6-7). Bu
sayede kollara ileri geri hareket verilmis
olur. Dolayisiyla hazirlanan arayiiz
programda robotun yataydaki kolunun X
ekseninde saga hareketi icin Joystick’te
Sag Yon Ok tusuna, sola hareketi igin
Sol Yon Ok tusuna basilir. Robotun
dikeydeki kolunun yukar1 Y eksenindeki
hareketi i¢in Joystick’te Yukar1 Yon Ok
tusuna, agagi1 hareketi icin Asag1 Yon Ok
tusuna basilir. Robotun Z eksenindeki
kolunun saga sola hareketi i¢in
Joystick’te Sol Analog Stick Sola ve Sol
Analog Stick Saga tuslarina basilir.
Kaynak robotunun dikeydeki kolunun ug
kismina, torcun hem ileri geri hem de

zig-zag kaynak dikisi saglayabilen
motorlar  baghdir. Bu motorlarin
eksenleri A ve B olarak

isimlendirilmistir. A eksenindeki motora
Joystick ile pozitif (+) ve negatif (-)
yonde donme hareketleri verebilmek i¢in
Joystick’te Sol Analog Stick Yukar1 ve
Sol Analog Stick Asag tuslarina basilir.
B eksenindeki motora Joystick ile pozitif
(+) ve negatif (-) yonde donme
hareketleri  verebilmek  icin  ise
Joystick’te Baslat Diigmesi ve Geri
Diigmesi tuglarina basilir. Robota tiim bu
hareketleri verirken ayn1 zamanda
yapilan  hareketlerin  koordinatlarini
nokta nokta bir text belgesine kayit
etmek icin Joystick’te Y diigmesi
kullanilmalidir (arayiizde belge otomatik
kayit i¢cin hazirlanan kodlarm bir kismi
“d:\\" + Convert.ToString(i) + ".txt";
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i++7). Bu text belgesi, hazirlanan
araylizde her belgeye kayit edildiginde
0’dan baglanarak say1 olarak verilmis
belge isminin sayisini otomatik olarak
birer birer arttirarak isimlendirme yapip
D:/ dizinine kayit edilecek sekilde
kodlar1 yazilmistir. Dolayisiyla belge
kayit i¢in Joystick’te Y tusuna
basildiginda numaralandirilmis sekilde
belge ismi atamast yapilarak
kaydedilmek istenen her belge otomatik
isimle D:/ dizinine kaydedilir. Belgeye
ait isimlendirme 0’dan baglayan say1
olarak verilmis olup (d:/0.txt gibi) bir
baska hazirlanan belgenin kayit isminde
ise  bu numara otomatik olarak
arttirillacak sekilde ayarlanmigtir
((d:/1.txt  gibi). Hazirlanan arayiiz
programinda  kaynak  uygulamasi
esnasinda herhangi bir sebep ile robotun
hareketlerini durdurmak veya durdugu
yerden tekrar baslatmak i¢in Joystick’te
X ve A Diigmesine basilmalidir. Acil
stop icin ise Joystick’te B Diigmesine
basilmalidir. Kaynak makinesine manuel
olarak miidahalede bulunup acip
kapatmak icin ise Joystick’te Sol Tetik
Diigmesi ve Sag Tetik Diigmesine
basilmalidir. Tiim bu islemlerin diginda
Joystick’in diger tuslarma herhangi bir
gorev atamak istersek bu gorevin
C#’daki kodlarini program blogu olarak
hazirlayabiliriz. Bu arayiiz programi ile
motorlarin bulundugu eksen degerleri es
zamanli olarak G kodlar1 halinde
kaydedilip text dosyas: halinde kayit
edilebilmekte ve motorlar hareket
ettirilebilmektedir (Sekil 8).
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N 9 GO1 X 29 06451821 17428 W= 1 9333333299399

—

“oycre

Start

' Hold
(space)

KOORDINAT GIR I
M

Sekil 8. C# edltorunde yazﬂanarayuz programlnda Joystlck ile kontrol i¢in hazirlanmis G kodlarmln bir
kismi ve Mach3 programindaki goriintiisii

Asagidaki kodlar Joystick’teki Y tusu ile
yapilan nokta halinde koordinat
kayitlarinin yapildigi program ve X tusu
ile yapilan Mach3 dosya yiikleme
program bloguna ait C# editoriinde
hazirlanmis kodlardir:

if
(m_CJoy.IsDown(Ojw.CJoystick.PadKe
y.Button4) == true)

/)Y Joystick tusu Mach3 Nokta Nokta
Kayit

{IblY.ForeColor=Color.Red;

C++;

double[] xx31 = new double[100];
double[] yy31 = new double[100];
double[] zz31 = new double[100];
double[] aa31 = new double[100];
double[] bb31 = new double[100];
GetMach3Instance(); if (_minst != null)
{x31[0]=Convert.ToDouble(txtDroX.Te
xt);
x31[c]=Convert.ToDouble(txtDroX.Tex
0;
y31[0]=Convert.ToDouble(txtDroY.Tex
0;
y31[c]=Convert.ToDouble(txtDroY.Tex

t);
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z31[0]=Convert.ToDouble(txtDroZ.Tex
t);
z31[c]=Convert.ToDouble(txtDroZ.Text
);
a31[0]=Convert.ToDouble(txtDroA.Tex
t);
a3l[c]=Convert.ToDouble(txtDroA.Tex
t);
b31[0]=Convert.ToDouble(txtDroB.Tex
t);
b31[c]=Convert.ToDouble(txtDroB.Tex
t);

deltax31[c] = (x31[c] - x31[c - 1]) / 10;
deltay31[c] = (y31]c] - y31[c - 1])/ 10;
deltaz31[c] = (z31][c] - z31[c - 1]) / 10;
deltaa3l[c] = (a31[c] - a31[c - 1]) / 10;
deltab31[c] = (b31[c] - b31[c - 1]) / 10;
bb31[1] = 0.1;

for (it = 0; ii <= 10; ii++)

{xx31[ii] = deltax31[c] * ii + x31[c - 1];
yy31[ii] = deltay31[c] * ii + y31[c - 1];
zz31[ii] = deltaz31[c] * ii + z31[c - 1];
aa3l[ii] = deltaa31[c] * ii + a31[c - 1];
/1 bb3[ii] = deltab3[k] * ii + b3[k - 1];
if (ii > 0)

{if (bb31[ii - 1] <0)

{bb31[ii] = -1 * bb31[ii - 1]; };
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if(bb31[ii-1]>0){ bb31[ii] = 1 * bb31[ii
-1]1-0.2;};

1
listBox4.Items.Add(Convert. ToString(xx
31[iil));

listBox1.ltems.Add(" N " + "0" + " GO1"
+ " X " + Convert.ToString(xx31[ii]) +
"Y "+ Convert.ToString(yy31[ii]) + " Z
"+ Convert.ToString(zz31[ii]) + "A" +
Convert.ToString(aa31[ii]) + " B " +
Convert.ToString(bb31[ii])+ " f1000");}
label25.Text = Convert.ToString(c); }

}

else

{IblY.ForeColor = Color.Black;}

if
(m_CJoy.IsDown(Ojw.CJoystick.PadKe
y.Button3) == true)

// X Joystick tusu Mach3 File Load

{
GetMach3lInstance();timer4.Enabled
true;

if (_minst 1= null)

{_mInst. DOOEMButton(169);
String[]sitesDizi2=new
String[listBox1.Items.Count];
listBox1.ltems.CopyTo(sitesDizi2, 0);
System.10.File.WriteAllLines("C:\\User
s\\pc\\Desktop\\"+ Convert.ToString(n)
+ ".txt", sitesDizi2);

textBox4.Text=
"C:\\Users\\pc\\Desktop\\"+Convert.
ToString(n) + ".txt";
minst.LoadFile(textBox4.Text);
textBox4.Text=_miInst.FileName();
listBox2.Items.Add(textBox4.Text);

}

Tim bunlarin disinda bu c¢alismada
kullanilan Mach3 programi ve kontrol
kart1 tarafindan desteklenen el carklari
da kullanilmaktadir. Buna ragmen bizim
calismamizda sadece Mach3 programi
kullanilmamis olup kaynak kontrolii i¢in
Aurdunio gibi baska kartlar ve
yazilimlar1 da C# editoriinde yazilan
arayiiz programi icerisinde yonetilmekte
oldugundan ve bu el carklar1 sadece
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Mach3 programinda c¢alisip C#’da
hazirlanan arayliz programinda
calismadigindan bu ¢aligmadaki kaynak
robotunda kullanimi1 yeterli
olmamaktadir.

Robotlu kaynak sistemlerinde kablosuz
uzaktan erisimli kaynak islemlerinde,
hem kaynak operatoriiniin giivenligi
saglanmakta ve saglig1 korunmakta, hem
de calisma ortamin da olusabilecek
tehlikelere  karst  6nlem  alinmasi
saglanmaktadir. Bu ¢alismada, kaynak
yoriingesinde hareket saglayan tiim
gorevler Visual Studio 2010 C#
programinda hazirlanan arayiiz programi
ile olusturularak G Kodlarin1 metin
belgesi halinde ¢evrilmek amaciyla
Mach3 programimi1 destekleyen bir
kontrol karti, her bir eksene ait step
motor ve motorlara hareket verecek olan
striicliler  kullanilmaktadir.  Kaynak
robotunun hareketi i¢in hazirlanan
arayliz programinda, ayni zamanda
Mach3 programma ait scriptler de
kullanmistir. Aslinda hazirlanan bu
arayuz sadece robot kaynak
uygulamasinda degil tiim robotlu
uygulamalara uyarlanabilecek nitelikte
geligtirilebilir ~ bir  program  olma
ozelligine de sahiptir.

SONUCLAR

Bu calismada tasarimi ve imalati
yapilmis kaynak robotunun kollarina,
tor¢  tastyict  Unitesine  hareket
verebilmek ve kaynak ile ilgili bir takim
islemleri yapabilmek icin Microsoft C#
editoriinde  bir  arayiiz  programi
hazirlanmigtir. Bu arayiiz programi
icerisinde, kaynak yontemini uzaktan
kontrol edebilmek, kaynak operatoriiniin
saghgmmi  ve giivenligini  saglamak
amaciyla bir Joystick program kod blogu
hazirlanmistir. Bu sayede operatdriin
kaynaktan olusan zararli gazlarin
etkisinden ve olabilecek herhangi bir
tehlikeden korunmasi amac¢lanmistir.
Ayrica bir¢ok robotlu uygulama igin
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olduk¢a az maliyetli Xbox 360 Joystick
gibi bir kumanda kullanilarak, bu
kumandanin kendimize ait olan yazilim1
olusturulmustur. Bu yazilim ve Xbox
360 Joystick kumanda, diger kaynak
makinelerinde olduk¢a maliyetli olan el
terminallerinin  yapabilecegi  bir¢ok
uygulamay1 yapabilecek ve
gelistirilebilme niteliginde olan bir
yazilimdir. Bu anlamda da iilkemiz
teknolojisine  katki  saglayabilecek
nitelikte bir yazilim olma o6zelligine
sahiptir. Bu ¢alismada yazilan arayiiz ile
verilen yoriingede kaynak robotunun
uzaktan  kontrollii  olarak  kaynak
yapmasi saglanmigtir.
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