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Biz Kimiz?

CODLAI TEKNOLQJI A.S.

CODLAI Teknoloji A.S.'nin temelleri, uzaktan egitimin zorluklarinin ve yetersizliklerinin belirginlestigi
pandemi déneminde atilmistir. Bu surecte, 6zellikle robotik kodlama ve benzeri uygulamali derslerde
mevcut altyapinin yetersiz kaldigi ve bu durumun verimlilikte ciddi dusuUslere yol actig
gozlemlenmistir. Bu sorunlari ¢6zme amaciyla, 2021 yilinda kurucularimizdan ve yuksek lisans
dgrencisi olan Samed Kaya, "Orta ve ileri Diizey Robotik Kodlama Egitimleri icin internet Odakli Sensér
Karti Tasarim ve imalat" baslikli tez calismasini gerceklestirmistir. Bu calisma ile birlikte, CODROB
markasinin ve ilk drinlerimizden olan loTBot ve sensdr modiillerinin temelleri atiimistir.

Ortaya cikan urdnler, piyasadaki eksiklikleri gidermenin yani sira yenilikci 6zellikleri ile de dikkat
cekmistir. 2022 yilinda Gebze/Kocaeli'de bulunan Kule Kalip Makina Sanayi ve Ticaret A.S./nin
ortakhgiyla, CODROB, daha genis imkanlara kavusmus ve yeni nesil programlanabilir robotlar,
"CODROB Editor" isimli gelismis program ve web platformununun ilk versiyonunu gelistirmistir.

CODROB Projesi, 2025 TUBITAK 1812 (BIGG) Programinin ilk cagrisinda kazanmis oldugu
‘Milkkemmelliyet Miihrii’ ile, Teknopark iISTANBUL bélgesinde “CODLAI TEKNOLOQJi A.S. olarak Ar-Ge
ve ticari faaliyetlerine baslamistir.

Bugun itibariyla, CODLAI , 3 farkl programlanabilir loT tabanl anakart, 20'den fazla sensér moduld
cesidi, programlanabilir araba, robot kol ve drone gibi trlnlerle genis bir Grin yelpazesi sunmaktadir.
TUm bunlarin yaninda yapay zeka destekli yeni nesil Urunleri, kodlama editoru ve egitim mufredayla
alandaki tum ihtiyaclara ¢c6zim olmayi hedeflemektedir. TUm Uretilen cihazlar icin 8grenim seviyesine
uygun mufredatlar ve drnek projeler olusturulmustur.

Gelecek Vizyonumuz
CODLAI olarak, gelecekte yapay zeka destekli yeni programlanabilir anakartlar, robotik yarismalarina
yonelik gelistirilebilir akill robotlar ve sanal gerceklik Gzerinden robotik kodlama gibi yenilikci konulara
odaklanmayi hedefliyoruz. Amacimiz, egitim teknolojilerinde dncli ve yenilikci ¢ozimler sunarak,
Ogrencilerin ve egitimcilerin en iyi deneyimi en verimli sekilde yasamalarini saglamaktir.

Misyonumuz

CODLAI Teknoloji A.S. olarak misyonumuz, egitimde teknolojiyi en etkin sekilde kullanarak 6grencilere
ve egitimcilere yenilikgi, erisilebilir ve etkili ¢6zUmler sunmaktir. Robotik kodlama ve uygulamali
derslerde kaliteyi artirarak, gelecegin teknoloji liderlerini yetistirmeyi amagliyoruz. Bu dogrultuda,
surekli gelisen Urln yelpazemiz ve egitim materyallerimizle, her seviyedeki 6grenicinin ihtiyaglarina
uygun, pratik ve ileri teknolojiye dayall egitim araglar saglamayi hedefliyoruz. Egitimde verimliligi
artirmak, teknolojik yenilikleri egitim dinyasina entegre etmek ve global &lcekte rekabet edebilir
uranler gelistirmek, temel ilkelerimiz arasinda yer almaktadir.

CODLAI @2025 Tum Haklari Sakhdir.
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Neler Sunuyoruz?

STEM EGITIM KITLERI

CODLAI Uriinlerinden olusan egitim setleri ile
sifirdan ileri seviyeye robotigi ve elektronigi 6grenebilirsiniz!

PROGRAMLANABILIR ROBOTIK KITLER

Egitim kitleri ile olusturulan temellerin, robotik kitlerle pekistirmesini yapabilir, giincel hayatta
neyi, ne zaman, nerede ve nasil kullanabileceginizi 6grenebilirsiniz!

CODLAI EDITOR

Tum platformlarda kullanabileceginiz ¢ift dil destekli ‘CODLAI Editor’ programi ile, ister blok
tabanli ister metin tabanli programlama ve similasyon yapabilirsiniz. Ustelik yikleme
gerektirmeyen web editorde sizi bekliyor! Daha fazlasi icin: www.editor.codlai.com

GUNCEL MUFREDAT

CODLAI Urunleri sektérde yer alan 6ncu egitmenler esliginde hazirlanan ders programlari ve
ornek uygulamalari ile desteklenmektedir. Glncel, hatta gelecek vizyonuna sahip mufredati ile
egitimlerinize 1-0 6nde baslayin.

GUVENILIR ICERIKLER
CODLAI sitemizde bulunan érnek uygulama ve programlarimiz, uzman egitmenler tarafindan

hazirlanmis olup, mihendis ekibimiz tarafindan kontrol edilmistir. Yanlis bilgiler ile bilgi
kirliligine karsi dik bir durus sagliyoruz!

HER ZAMAN TAM DESTEK

CODLAI iirtinleri sadece ilk satisa kadar degil, her zaman sizinle. Uriinler hakkinda her tiirli
destek ve glincel icerikler bulabileceginiz www.codlai.com adresine sizleri bekliyoruz! Ayrica
Whatsapp canli destek hattimiz ile her zaman en hizli sekilde dénus alabilirsiniz.
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UYARI

Bu kilavuz icinde yazan bilgiler artnler ve yazilimlar da dahil olmak Uzere higbir bélimu
cogaltilamaz, iletilemez, kopyalanamaz, depolanamaz veya hicbir dile cevrilemez. TEDARIK
EDICILER (URETICILER VE SATICILAR) BU KILAVUZDAKiI HATA VEYA EKSIKLERDEN VE
KULLANICI KULLANIMINDAN DOGABILECEK HASARLARDAN SORUMLU TUTULAMAZ. Bu
kitapciktaki resim ve ¢izimler érneklendirme amaclidir. Asil Gran gérunumleri gesitli sart ve
kosullara bagli olarak degisiklik gosterebilir. Bu kilavuzun icerigi haber veya teyide muhtag
olmaksizin degistirilebilir.

1.Giris
1.1 Yonetmelige Giris

e CEUyumu

Bu cihaz ev ve ofis kullanimina uygundur. CE Damgasi, Avrupa Birligi kurallarina uygun
oldugunu onaylar:

o Elektromanyetik Uyumluluk (EMC) Yénetmeligi 2014/30/EU

o DusUk Voltaj Yonetmeligi 014/35/EU (A2:2013 ile esit)

o Radyo ve Telekomunikasyon Terminal Ekipmanlari (R&TTE) Yonetmeligi 1999/5/EC

Bu cihaz en fazla 35 *C ortam sicakliginda calistirilabilir. 5*C'den dusuk veya
40*C'den yuksek sicakliklara maruz birakmayiniz. PiL VE GUC ADAPTORLERI
YERINE YANLIS UYGULAMALAR HALINDE PATLAMA RiSKi VARDIR. LUTFEN
URUNE TANIMLANMIS PiL VE ADAPTORLERI TALIMATLARA UYGUN SEKILDE
KULLANINIZ.

1.2 Guvenlik Talimatlari

N Y

AN

Bu cihazi manyetik alanlarin yakininda kullanmayiniz. Aksi takdirde cihazin
performansini olumsuz etkileyebilir.

Cihazda ya da herhangi bir bileseninde problem oldugunu dustnuyorsaniz
, l teknik servis ekibine danisin. Ariza durumunda cihaz teknik servis tarafindan

tamir edilmelidir. Lutfen kendiniz tamir etmeyin.

Cihaza carpma, darbe, disme veya itme vesileleriyle cok fazla miktarda baski
uygulamayin.Bu cihaza ve/veya bilesenlerine zarar verebilir, tahriplere yol
acabilir.




Cihazi dogrudan gunes isina maruz birakmayin. Yuksek sicakliktaki ortam
kosullarindan uzak tutun ve yuksek sicakliktaki yluzeylerle temas ettirmeyin.

Cihazinizi direk bir sivi ile temas ettirmeyin. Yagmur ve nemli ortamlarda
birakmayin ve bunlara maruz kalmasini engelleyin. Gok gurultulu sagnak yagis
gibi kosullarda trtnun gu¢ adaptoranu fise takili birakmayin.

Cihazi, aksesuarlarini, bilesenlerini ve ambalajlarini bogulma ve yaralanma
riskini engellemek icin bebeklerin ve cocuklarin ulasamayacagl yerlerde
kullanin ve saklayin.

e ArmBot’u kullanmadan 6nce dogru olarak monte edildiginden emin olun.

e Kurulumu duz, temiz ve genis bir alanda yapin.

e Kurulum esnasinda c¢ocuklari ve evcil hayvanlari ve parcalardan uzak
tutun.

1.3 Kilavuz Bilgileri

®
N

DIKKAT: Bu isaret ve uyari mesaji kullanici givenligi icin dikkat edilmesi
gereken 6zel kurallari belirtir.

Cihazinizi ilk defa kullanmadan énce bu orjinal kullanim klavuzunu ve birlikte
verilen guvenlik uyarilarini okuyun ve uyarilari dikkate alin. Bu klavuzu daha
sonra tekrar kullanmak ya da sonraki kullanicilarina iletmek Uzere saklayin.




2. Temel Bilgiler

2.1 Genel Bakis

Resim 1 - ArmBot

ArmBot robotik projelerinizde kullanabilmeniz icin icin Codlai Ar-Ge ekibi tarafindan tasarlanmis
gelistirilebilir, mekanik bir aragtir. ArmBot 4 eksene sahip olup, oldukg¢a genis bir kullanim cesidine
sahiptir;

e Minibot ile donatilabilir ve otonom hareket edebilir.

¢ Minibot ile donatilip lotBot, bilgisayar, telefon ve tabletten kontrol edilebilir. (Wi-fi ile)

e Direkt olarak lotBot ile kontrol edilebilir.

e Gelistirilebilir platforma sahip olmasi sebebiyle ¢esitli sensorlerle donatilabilir.

e Urdnin tamami 3D baski ile Gretilmistir. Bu sayede parcalari kendi 3D Yazicinizda uretebilir,
hatta gelistirip yeni 6zellikler ekleyebilirsiniz. CarBot’un kurulumu oldukga basit ve pratiktir.

Bu 6zelliklerinin yani sira Codlai editérde ArmBot icin 6zel blok secenekleri bulunmaktadir.

2.2 Ebatlar
Koli Ol¢us :30 cm x 25 cm x 10 cm (Demonte Gonderilmektedir)
Kurulu Olculer :30cmx25cmx15cm

Urin Agirlig) :168 gr




3. ArmBot Montaj ve Parca Listesi

Sag Parmak (2)
Civata (15)

>Glipper Cita (4)
>Glipper Disli Sag (8)

Sol Parmak (3)

3 »Glipper Disli Sol (7)
Gomuli Somunlar i@

Servo Motor 4 (11) Servo Vida (13)

Servo Vida (13)

»Servo Motor 3 (11)

Servo Motor 2 (11)

Servo Kol (12)
Servo Vida (13
Servo Civata (18)

Omuz Sase (1)

Omuz Sase Dislisi (5)
Ana Sase Kablo Kanali
Ana Sase (9)

Civata (14)
ArmBot Devre Karti (16)

Servo Motor 1 (11)

Servo Vida (13)
Ana Sase Kapak (17)

Resim 2 - ArmBot iskelet

OGE NO. PARCA MIKT. | OGE NO. PARCA MIKT.
1 Omuz Sase 1 15 M3 8 mm Civata 3+1
2 Sag Parmak 1 16 ArmBot Devre Karti 1
3 Sol Parmak 1 17 Ana Sase Kapak 1
4 Glipper Cita 2 18 Servo Civata 4
5 Omuz Sase Diglisi 1 19 30 cm Haberlesme Kablosu 1
6 Glipper Sase 1 20 15 mm YSB Vida 4+1
7 Glipper Disli Sol 1 2 Siyah Cirt Kelepge 2+1
8 Glipper Disli Sag 1
9 Ana Sase 1
10 Kol 1
11 Servo Motor (3x Eksen 1x Glipper)] 4
12 Servo Kol 3+1
13 Servo Vida 8
14 M3 12 mm Civata 5+1




4. ArmBot Montaj Talimatlar

4.1 Mekanik Montaj

Onceki bélimde montaj parcalari verilmistir. Asagida verilen talimatlarda kullanilacak parcalar
parantez icinde verilmis ve montaj yapmayi kolaylastirmak icin her adim resimlerle desteklenmistir.
Latfen adimlari sirasiyla izleyin.

NOT: Aracin motor baglantilari yapildiktan sonra vidalarin sikilmasini tavsiye ederiz. Robot kolun
vidalarini gcok sikmayiniz bu eksenlerin hareketlerine engel olacaktir. Sonuna kadar cevirip birakmak
yeterli olacaktir.

1. Omuz sase (5) ve ana sasenin (9) civata deliklerini Ust Uste getirip ana sasenin altindan civata (14)
ile sabitleyin. Omuz sasenin civata deliginde bulunan gomull somun sayesinde iki parca bir arada
duracaktir. Ana sasenin (9) altinda servo motora (11) uygun bir yuva bulunmaktadir, bu yuvaya
servo motoru (11) yerlestirin ve vida (13) ile sabitleyin. ArmBot kartini (16) ana sasenin i¢ine vida
(13) ila sabitleyin.

Resim 3 - Montaj Asamasi - 1




2. Ana saseye (9) sabitlenen servo motorun carki sasenin Ustunden goérlnecektir. Bu ¢arka omuz
sase dislisini (5) takip civata (18) ile sabitliyoruz, boylece servo motorun 1. ekseni (sag ve sol)
kolaylikla hareket ettirebilecek. (Kalibrasyon icin sayfa 12 madde 5.1'ye bakiniz.)

Resim 4 - Montaj Asamasi - 2

3. Omuz sasede (5) bulunan servo motor yuvasina motoru (11) takip vida (13) ila sabitleyin. Kolda
(10) bulunan yuvalara servo kollarini (12) yerlestirip kola vida (13) ile sabitleyin daha sonra kolu (10)
omuz sasede (5) bulunan servo motorun c¢arkina takip civata (15) ile sabitleyin. Bu adimda 2.
eksenimizi (yukari ve asagl) bitiriyoruz. Servo motorun kablolarini ana saseden (9) gecirin.
(Kalibrasyon icin sayfa 12 madde 5.2'ye bakiniz.)

Resim 5 - Montaj Asamasi - 3




4. Glipper sase (6) kisminda bulunan motor yuvalarina servo motorlari (11) yerlestiriyoruz. Bu
motorlarin sabitlenmesini kollarda bulunan servo kol vidalari (13) ile saglayacagiz bu sebeple bu
motorlari saseye vidalamamiz gerekmiyor. Bu parca tzerindeki motorlar 3. eksen hareketini (yukari
ve asagl) ve 4. eksen (tut-birak) hareketi olan parmaklarin hareketini saglayacak. (Parmak hareketini
saglayan servo motorun kablo baglantilari hazir bir sekilde génderilecektir.)

Resim 6 - Montaj Asamasi - 4

5. Sag gripper dislisine (8) servo kolunu (12) yerlestirip vida (13) ile ¢carka sabitledikten sonra civata
(15) ile servo motora sabitleyin. Sol gripper dislisini (7) sag disliye uyacak sekilde takip gripper
saseye clvata (15) ile sabitleyin. (Disliler ayni hizada ve ¢arkin son kademesinde olmalidir.) Gripper
citalarini (4) gripper saseye (6) civata (15) ile sabitliyoruz. Sag parmagi (2) sag glipper dislisine (8),
sol parmagi (3) sol gripper dislisine (7) civata (14) ile sabitliyoruz. Gripper citalarini parmaklara
civata (15) ile sabitliyoruz. Sasede ve parmaklarda gomuli somunlar bulunmaktadir bu sayede
montaj kolaylasacaktir. (Kalibrasyon igin sayfa 12 madde 5.4'ye bakiniz.)

Resim 7 - Montaj Asamasi - 5




6. Gripper saseyi (6) ve kolu (10) civata (18) ile birlestirin. (Kalibrasyon icin sayfa 12 madde 5.3'ye
bakiniz.)

Resim 8 - Montaj Asamasi - 6

7. Motor baglantilarini yaptiktan sonra, ana sase sabitleme (17) parcasini ana saseye (9) vida (13)
kullanarak sabitleyin. (ArmBot zemine sabitlenmek isterse vida (20) kullanilarak sabitlenebilir.)

Resim 9 - Montaj Asamasi - 7




4.2 Elektronik Montaj

1. Ana saseden (9) gecirdigimiz servo motor kablolarini resimdeki sekilde takin. (Yanlis baglanti
olursa ArmBot dlzgln calismayacaktir.) 3

Montaj yaparken,
kab_lo renklerine
dikkat ediniz!

3. O0muz (Servo-3) 2.Parmak( Servo-4)

€ vAYd3S !'] UEN

| | |
~

140

SEPVO 2 iSER\'e 1

1. D6nel Eksen (Servo-2) 4. Dirsek (Servo-1)

Resim 10 - Montaj Semasi

2. Kablo karmasasini 6nlemek ve Urdnin daha rahat hareket etmesini saglamak igin kutu iceriginde
bulunan kelepgeler (21) ile kablolari duzenleyin. (Resimde uygun bir érnek verilmistir.)

Resim 11 - Uriiniin Bitmis Hali




5. Kalibrasyon

ArmBot’un istenilen sekilde ¢alismasi icin motor agilarinin dogru sekilde ayarlanmasi gereklidir. Bu
ayarlamalar Codlai editérden kolayca yapilabilir. Motorlarin eksen ayarini teker teker yaptiktan
sonra test yazilimi ile genel kontrol yapin. Bu ayarlar montaj esnasinda yapilmali. (Montaj kisminda
buraya yonlendirileceksiniz.) Asagida Codlai editér programi icin ArmBot kalibrasyon bloklari
verilmistir. Bloklarda goéruldugu uzere “loO" butonuna her basildiginda eksenler sirasiyla
belirledigimiz agilar arasinda hareket edip belirledigimiz sifir konumuna geri gelecektir.
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Resim 12 - Codlai Editér ArmBot
Kalibrasyon Bloglari




5.1 Dénel Eksen Kalibrasyonu

Ana sasenin (9) servo motorunun montajindan sonra ArmBot devre kartinda (16) servo 2. yuvaya
takildigindan emin olun. Codlai editéru kullanarak MiniBot’a kalibrasyon yazilimini atin ve ArmBot
devre kartina baglayin.

Yazilim devreye girdiginde motor 90° olacaktir. Motor bu durumdayken Omuz sase dislisini (5)
takin. Parcga gorseldeki gibi durmalidir. (Servo Motor 0° - 90° - 180° arasi seyahat edebilecektir.)

Resim 13 - D6nel Eksen Kalibrasyon Pozisyonu
5.2 Omuz Kalibrasyonu

Omuz sasenin (1) servo motorunun montajindan sonra ArmBot devre kartinda (16) servo 3. yuvaya
takildigindan emin olun.

Yazilim devreye girdiginde motor 90° olacaktir. Motor bu durumdayken kolu (10) takin. Parcga
gorseldeki gibi durmalidir. (Servo Motor 0° - 90° - 180° arasi seyahat edebilecektir.)

Resim 14 - Omuz Kalibrasyon Pozisyonu




5.3 Dirsek Kalibrasyonu

Glipperin sasenin kol tarafindaki (6) servo motorunun montajindan sonra ArmBot devre kartinda
(16) servo 1. yuvaya takildigindan emin olun.

Yazilim devreye girdiginde motor 90° olacaktir. Motor bu durumdayken glipper saseyi takin. Parca
gorseldeki gibi durmalidir. (Servo Motor 0° - 90° - 180° arasi seyahat edebilecektir.)

Resim 15 - Dirsek Kalibrasyon Pozisyonu

5.4 Parmak Kalibrasyonu

Glipper sasenin parmak tarafindaki (1) servo motorunun montajindan sonra ArmBot devre kartinda
(16) servo 4. yuvaya takildigindan emin olun.

Yazilim devreye girdiginde motor 90° olacaktir. Motor bu durumdayken glipper dislilerini (7 - 8)
takin. Parca gorseldeki gibi durmalidir. (Servo Motor 0° -110° arasi seyahat edebilecektir.)

Resim 16 - Parmak Kalibrasyon Pozisyonu




ARMBOT KURULUM
KILAVUZU

"HERKES iCIN ROBOTiK KODLAMA"

CODLAI TEKNOLQJI A.S.

Teknolojinin hizla ilerledigi bu donemde, robotik ve kodlama becerileri gelecegin en degerli
yetkinlikleri arasinda yer aliyor. CODLAI Teknoloji A.S. olarak, sizleri bu heyecan verici
dinyaya adim atmaya davet ediyoruz.

CODLAI ile Gelecegi Kodlayin

Misyonumuz, egitimde teknolojiyi en etkin sekilde kullanarak, 6grencilere ve egitimcilere
yenilikci, erisilebilir ve etkili ¢c6zimler sunmaktir. Bu kitap, sadece teorik bilgi sunmakla
kalmaz, ayni zamanda pratik uygulamalarla robotik kodlama becerilerinizi gelistirir.

Gelecegin Teknoloji Liderleri Siz Olun

Robotik kodlama ve uygulamali derslerde kaliteyi artirarak, gelecegin teknoloji liderlerini
yetistirmeyi amacliyoruz. Surekli gelisen Urun yelpazemiz ve egitim materyallerimizle, her
seviyedeki 6grencinin ihtiyaclarina uygun, pratik ve ileri teknolojiye dayali egitim araclari
sunuyoruz.

CODLAI Teknoloji A.S.
"Egitimde Yenilik¢i CozUmler, Gelecege Guclu Adimlar"

www.codlai.com

9 Pendik / ISTANBUL b4 info@codlai.com lk\+90 (536) 593 65 84

CODLA

TECHNOLOGIES

2025 ;)
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