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Robot k ol teknol oji si bir-ok sekt°rde 1ih
birt eknol oj i dir. Géengmegzde insanén fizi ksel
Bu noktada robot kolu devreye girer. Robo
artmasé hem de hata oranénén en aza indiri/l
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bul unan Sayén Do-. Dr . Ahmet Demir hocamé

ger-ekl ekmesinde her tg¢grl ¢ ol anajé sajl ayal

M¢hendi sli k Faa¢teesekk Ppekani @i 2&meészu nbaa yewn ¢ ¢
madd i ve manevi destekl erini bizl erden esir
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GKRKKk

Savunma veEnd ¢ stri yel sanayide yakanan gel i K
de¢Ker ¢l mesi vV e kalite arttéerél maséneéen am
kull anmaya zorunlu bérakmexkter. Robotl ar g,
Robot sistemlerin ok geni Kk kull aném alanl aré ol duj un
ufak ayréntélar °nem kazanméxkteér. Robot S i
de endg¢gstri sahal aréedeér . Kngiliz Robot Bir
(JIRA) gibi ul usal roboti k birliklerinin yayeénl
end¢gstriyel robotl arén tanéeméder. Robot si
Flhgi | ol ar ak robot tanéemé, Ameri kan Ro b«
yapetme. -eRobdti, gCPrevl eri yapmak maksadéyl
hareketl erl e; nesnel erin, gere-lerin ya da

I Kl evl] i bir manipe¢laterdegr (Candemir 2007,

Robot sistemlerin konttol er i nde y a da programl ar énd

yanl éxkl ekl ar , iLgi i alt sistemlerin -al exmn
k ol sistemine ait pn°®mati k piston tipindek
dol aye, me fcha mee t g ecleesn nlda@ hem -evresine zar
duruma gelebili. Bu nedenle, robot sistemlerer i si nde Kkull anél an byg
sistemlerin en hassas bi-imde kontrolleri

akeénmaslegar,cwe hat al aréndan meydana gel ecek al

kontr ol eden denetleyicilerle, kon®abothat as é
teknolojilerinin en pop¢l er @¢hemEMES | e ma
hemem her fabrikanén ¢retim bandénda, robot |
devam edecektir. Kkte bu - al é-kamaél kamaé&Esne ndea
eksenlir obot kol |l arée teori k olarak ineel efmbKki

-al ékma grafik ara y¢z¢ destekleyen yazeéel
teori k bilgiler uygul amat okrotla nbeun dtai p ebsitr etdea
en uygun robot k ol ol ar ak shbsealsiiryleetnimi kutyigrul a

yeterli verimi sajlamaktader.



1ROBOT KOLU NEDKR? NASIL ¢ALI kI R?

G¢e¢negmezde, Robot Kol |l ar e end¢gstriyel é
gel mi kti rn° nbitdirkolviek ,elpektri kIl i, - esistent, | i mo
end¢gstrinin bir-ok alanénda kull anél makt ac
Kol ubénun ¢exkitleri Nel erdir? Robotruldaol ubénu

cevap aranmaktader.

Roboti k kol , progr aml an abyalda komplekaebik a ni k
robotun bir par - aseée ol ar ak nitelendirebi
ayréel maz bir par-asé haline gel miktir. Kn.
azaltep ¢retim miktaréné ¢stsise@®@i Yypemre de

katke sajlamaktadeéer.

2. ROBOT KOL C¢EKKTLERK
Temel o If a rr&okbéobte kk o | -ekKi di varder .
2.1. ScaraRobot Kolu

Dol gu uygul amal aré ve mont aj uygul amal ar

¥zelli kle y¢ksesk hdz wd kikkat kagp&snetke edi r .
el ektrik motorl ar e, kol un kendi ekseni et
pn°matilkulmorntwrr. Bu motor kolun esnekl ik ka:

¥rnek kekil X

keki |l Robotkdiar a



2.2.Kartezyen Robot Kolu

X ,Y, Z eksenlerinde dojrusal ol arak ha
sahiptir. Sénérl anan al anda, bel irli nokt ;
kesetl e hareket eder . Mekani ke ybpdekh Dbegyl
cisimleri takémak i-i.n 1 deal robot koll ar é

¥rnek kekil

k e k iKhrteZZ/en Robot Kolu



2.3. Silindirik Robot Kolu
Silindirik robot kol l ar é, kagekzyere tobotd ° n ¢ K
kol una g% rteneh &kraplhesti t esi daleamg¢shbakeirt:-ebBi
ve takeée g°revini yerine getirir. Koordinat
bir knal | saanlei p. dHeijdirlodliirk , pn° mati k vV e el e
bul unmaktader.
¥rnek kekil

k e k:iSllindik Robot Kolu



2. 4. K¢resel Robot Kol wu
Pol ar koordinatl @ robot kolu ol arak da

ol duj u i -in programlanabil mesi Eolk dar & n éKn
b¢eyekl ¢7¢ 1 1le késétlaner. Bu nedenl e hare
kull anél ér . Pres d°kg¢m, kaynak, e] me, b ¢ km

¥rnek kekil

kekiKlg rde s el Robot Kol u



2.5. Eklemli Robot Kolu

En ad°rner ekl emi ol an robot koludur. B u
pé¢sker me maki nel er i gi bi sekt°orl erde yay
serbestl ifji ekl em sayéséyla dojru o@ranteél

Hareket alanlaré yazélan programa g°re dej

¥rnek kekil

-
~ -
-

——— T e — - ——
-

BEL(KEMER)

k e k iEklems Robot Kolu

10
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3ROBOT KOLOG6UN KULLANI

Ar k Kaynaj e
Nokta Kaynaj é
Mal zeme Takeéma

M ALANLARI

Ot omasyonl u Makine Deste]ji

Boyama

Toplama, Paketleme

Montaj

Mekani k Kes me, Rodaj, ¢apak Al ma,
Tutkall ama, Yapékteérma, Cont al ama
gi bi bir-ok alanda robot koll ar e

11
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AKONVEY¥R BANT
Beyéek kapasitede yéj ma mal z eypamyveyaazs ¢r e k|
meyilleill et i mi s©°z konguesnue lollidkuljeu bzaanntalng, konvey?©
ol makt adeéer . Bu tip konvey®°rlerle kuru veya

Bantl é& konvey©°°rler géenegmegzde ©zel ltiakhled ma

yé]l ma mal zemel erin iletiminde bakareéel é bir
bir veya birka- tambur taraféndan hareket
Bantl é konvey®°r ¢n mal z e me nakl indeki
a-aykabilirgao wWekMlarkénda inkanedatendd&di yak
olarak 1000 0 0 i K - i 3 0 yiamidin hadmekedaréaprake(2 6ODOBN3 )
buge¢n 3 m geantklld JK onrdwee Yoo 0r0 @ t1/3HW) staadt d ea If i2
konvey®°rlerin bakl éca kull aném alanl ar é:

1. Maden ocakl ar é

2. Cevher hazérlama tesisl eri

3. D°k¢mhanel erde kum hazérl ama tesisl eri

4. Termik santraller

5. Li man y¢kl eme ve bokaltma tesisleri

6. Bogyeéek i nkaat kKantiyel eri

7. Hafriyat ve beton hazérlama tesislerinde
8. Kimya, kajét, -imento ve kKeker sanayinde
9. Tahél silolarénda

12



41BANTL I KONVEY¥RLERKN ELEMANLARI

Bir bantl é konvey®°r¢n ana el amanl aré genel

Yékl eme deégzeni

Bokaltma d¢zeni

1. Malzemeyi nakleden bant

2. Takéyece ve d°n¢k makaral ar e

3. Bak, kuyr uk, gergi ve saptérma tamburl ar
4. Tahri k d¢gzeni

5. Gergi d¢zeni

6. kasi

7.

8.

9.

Bant temizI|l eme d¢zeni
10.Di jer te-hizat

13



42BANTL I KONVEY¥RLERKN Y| KLEME SKSTEMLI

Bir bantl e konvey©°r¢gn Iyl bir Kekil de
ger - ekl ekmesi Kartteéer:

1. Bantl e konvey®°°r iyl bir kekilde y¢kl enme
2. Bantl & konvey®°r iyl bir kKkekilde bokaltel
Bantl & konvey®©bru kioknisthwykwsdkaaein vbe,rymekl iddii r
konvey®°rlere mal zeme genellikle bir ol uk
yayél maséené ve d°k¢l mesini °nl eyer ek, mu n t
Mal zemenin banda y¢kl emesilmaidr: bi | hassa ¢ -
1. Bant d¢gzgen bir kekilde ve bant eksenine
2. Banda gelen darbe ve akénma tesirleri as
3. Mal zemenin bant y°n¢gndeki hezée, bant hez

(¢

Bant dé¢zgen bir Keki | kapasitgsipdeh éammadarak i s
fayddan €1 amaz ve bant kenar éndan mal zemenin

czellikle y¢kl emenin bant eksenine dik doj
tahribe ujradeje yer ye¢klaimeneérrdagesli @msén,
b°l gesinde mal zeme banda daima y¢ksekten
banda darbe kKkekyamareki DK gl meorh@zan@anén banc
bandén akénmaséna sebep olmarl.zeMmeéermmandEéasih
y°n¢égne do°ke¢gl melidir. Mal zeme @zZzfearmnkaey dz|

bir maltbegmansg ol ukur.

14



43KONVEY¥R BANDI NIN ¥ZELLKKLERK VE SEC¢I
D°kme ve par-a mal zemel er i bir bant i zZe

crekl i Bantl é& konvey©°rler, end¢gstrinin he

Q O

ne vardér. Takeénaml anail |1zienme Ibmdlak a naiuzod e y §

—+

a
ne veya k°m¢grde ol duju gibi par -m@at lhal i n
nvey©°rilesrodex@DOsenteti k bantlé konvey©r|l

=~

Kitlilik konvey®©°r si st emlgerliinkdeda r idlenje skii

o X !
O 9 < d® O D©

Il anél maséne gerektirmiktir. Konvey®©°r b
reket I -in gerekl:i ol an -ekme kuvvetine
tesirine, rutubete ve sécakl éegaeaadmgbhneéehkmeasi
y ¢kl enme b°l gesi nde dar be tesirine, rul
sar é&lnmam Ot or ¢ e] j | nkeuyvev e v e dantmairfuizdur .

mukavemet.i temin eden pamuk veya naylon v
t a b a kra dokumab bulunan lastik bantlary u k ar é d a k i Kartl ar é

sajl adekl aréndan dol ayé genik bir uygul ama

bir konvey®°r bandénén akajéeédaki ©°zellikler
1. Az nem - ekme

2. Y¢ksek mukavemet

3. De¢kegk °zgel ajérl ek

4. Az uzama

5. Tamburl ar a sar el ma vV e ol ukl akmadan dol
mukavemet

6. Ejrilik dejikmelerinden hasél olan alter
7. Mal zemenin akéndérécé tesirlerine mukave
8. Dar beyeday&kmrserk

9. D¢kegk ajerl ékta ve uzamada, enine ve boy
10.Ki my as al bilekenlerden etkil enmeme.

15



44KONVEY¥R BANT ¢EKKTLERK

Konvey©®°rlerde kullanélan bantl ar karkas
Bunlar dokima ©°r g¢lve b edltivkablaonrttl ar deéer . TS547 Kc
Standardédédndan kull anél an mal zemelerle ilg

senteti k mal zemeden dokununlikkerdow abey@aceel ik
ol abi hgm¢gzdse rkomaretylPanoandanalédpn, | avsan v
el yafl ar yé¢ksek dayanéeml ar é nedeni vyl e k u
mal zemel erin 2gebteriidlmirkiti TablSenteti k ipli
yé¢ksek ol masénar @mmehazliumamhtku yalnéz b
engel tekkil eder . Bu bakeéemdan pol yester

pamukl a birl i kt-eraydouparhua-méalyd ro.n HKeombk nezonl a

kull aneél ér .
, . ‘ Iplik Capr |Kopma Muk.| Uzama | Yogunluk
Mal Piyasa Ad :
azeme yasa At [mm] [N/mm] [%] [er/em’]
Pamuk 0.02 4-6 3-7 154
- Ravon -
Suni Ipek %, 0,01 - 4-6 9-20 1,50
Viskon 0.038
Polyamide Naylon > 0.007 7-9 16 - 28 1.10
’ Perlon
Dacron
Diolen
Polvester Treviro =0.007 75-95 11-13 .18
Terylen
Vesten
Polyvinyl Kuralon > 0,007 4-8 20-25 1.30
c Vinyol
Cam iplik 0,007 - 14.5 2-3 2.50
0.01
Celik kord 1-5 25 1-2 780
Tabl o 1: Ma llikkee me |l er i n ¥ze
Bant yapéménda yaygén ol arak kull anél an do
a) Doj alt famnk zamander bant i mal i nde k
dayanéeméneén art maseée, yé¢ksek nem -ekmesi |,
etkilen me s i czell ikl eri araséndadeéer .

b) Rayon Pamuktan bir mi ktar daha dayanékl ed

d¢eker . Ki myasal dayaneéeme pamuk il e ayneéd
boyut sal stabilitesi Ve k¢ftemMrieéki lggemme
konvey®r banté i malaténda kull anél maz.

16



c) Cam Rawgna g°re olduk-a dayaneékl édeér . C

yerl erde kull anél abil mesi bant i malinde seé
d) NaylonPolyamid Yéksek kKaglhnemamyg, akKkénmaya, yor
dayanéeme ©°zellikleri araséendadeéer . Aj ér |l éej ¢
kar kKén d¢ K¢k boyut sal stabiliteG¢wme mkegf e
bantl arénda % 20 oranénda kull anél maktadeér
e)Polyester Y¢ ksek dayaném, akénmaya ve yorul ma

nem -ekme ancak y¢kesakdadroyuKghtl erartdarbk il i ¢ e
itibaren bant dokumasé ol arak tercih edild@

kulaneéel ér .

f) ¢eNiiksek dayaném ve d¢kK¢gk uzamanén i ste
Kul l aneél markit a-déeluri. k artkerms a bér akmékt éer .
g) KevlarAramid ¢celi kten ki k at dayaneéekl e vV e

kar akterliesrt.i j¢ielsiekrtgein daha hafiftir ve pas]|

17



45 KONVEY¥R BANT TASARI M PARCALARI

y 4AW"
A ¥
| Vs

kekil 6, 7, (8Kon%v,eyP0, bhiIDt prasndree mamda eXt
Solidworksd e t asar |l anan par-al ar)

18



kekil 1% BanKonvey
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5. PROJEDE KULLANILAN MALZEMELER HAKKINDA TEMEL
BKLGKLER

5.1 Arduino

Arduino bir G/ ¢ karte ve Processing/ Wi
gel i ktirme ortaméndan ol ukan bir fiziksel
donanéménda bir adet At mel AVR mi kr odene

ATmega32u4 gi bi) vV e programlama ve dijer
el emanl ar bulunur . Her Arduino karténda en
16MHz kristal osiat o r (bazéel aréenda seramik rezonat
progr aml ama i -in hari ci bir programlayeéc

mi krodenetleyiciye °nceden bir bootl oader

5.1.1 Arduino Mega 2560

Atmega256(datashegt t abanl & bir Arduino kartede
Bunlarén 14 tanesi PWM - ékékeée UARTa(serak kul |
port), 1I6MHzk r i st al osillantteasge, UdSBapbtajr gi ri Ki ,
but onu MarddémoDuemi | anove vV e Di eci mil a
eklentilere(shield) uyumludur.

Arduino Mega 256Ar dui noMegadnén yerini alan gel i kn

k e k i ArduihalMega 2560

20


http://www.atmel.com/dyn/resources/prod_documents/doc2549.PDF

5.1.2Arduino Mega 2560¥ z e |l lii k1l er

Mikrodenetleyici ATmega2560
¢al ékma Ger|5V
Besl| eme 7-12V
(¥neril en)
Besl eme Vol|620V
Dijital 1/0 Pinleri 54 (14¢; PWM
Anal og Giri|le6
| /O Pinleril4mA
3.3V Pini A 50 mA
Flash Bellek 256 KB
bootl oader
SRAM 8 KB
EEPROM 4 KB
Cl ock Freka16MHZ
Tablo 2:Arduino Mega 256& z el | i k| er
5.1.3Arduino Mega 2560G ¢ - ¥zel | i kl er i
Arduino Mega 2560 USB 0den ileleeslemebitiri c i bi
G¢- kaynajé otomati k ol arak se-ilir.
Kart 62 0V arasénda bir hari ci kaynaktan Lk
besl eme kullanéléersa 5V -ékéek pini 5V ver
yukare bir haricisage¢v-ol kaynajeeg sk alt Pangélféarz
verebilir., Dol ayéséeyla 7 ila 12 Volt kull a
Arduino Mega2560 O0én di ] etos ekrairatll asdap

entegresihi | | an &l ma meé K-togeriareategéesi gerine ATun8ga16WLSB-to-

seri al

do°n¢Kt égr ¢écyg

21
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5.1.4Arduino Mega 2560Gi r i Kk ¢ékeéexkl ar é

2o o~
r~rounw S e EE
EZEE B2e Guee
Ecce pe £ &5 BWEE
[ 22 T XXX ER
09500 agqnoall hhnarrdd

e -
S 993583490 [daarapa 1
ssss-F l—b—o—!—b—)—E’E ¢¢E§55mv,
SEfmmzmzace EEEEICC
200072 Rananans 22222922
Pt ow vmmhnero Lorcanna

-
QEEEZI ITITwOwwww EZEEEEEE
sy e LA CUILILIE  Shivsvoret worveons
PR o or S e e ey
TEETEO® NONTONTO TrTeee
000000 GOO00A00

~~~~~ “Ext Memory addr bit 0 D2: :PA1
o : tPA3
:PAS
tPA7
:PC6
:PC4
:PC2
:PCO
:PG2

Ext Memory addr bit 1
Ext Memory addr bit 3
Ext Memory addr bit 5
Ext Memory addr bit 7
Ext Memory addr bit 14
Ext Memory addr bit 12
Ext Memory addr bit 10
Ext Memory addr bit 8
ALE Ext Mem

: PG 0 | Wr Ext Mem

:PL6

:PL4|*PWM 5B

: PL 2| T5 external counter
:PLO|ICPT4

: PB 2| SPI MOSI
:PBO|SPISS

mmmmmm

wlhuwuwuw
adoaooaoo

k e k i: Arduhd®Mega256@i r i Kk ¢ékekl ar é

54 dijital girick si & kpid@Mode(),dgitatWrite(y, i ni n
vedigitalRead(f onksi yonl agiér ikwmmekagw@&lodaalk kull aneé
-al ékeéerlar ve her pin maksi mum50&kOmpul gi r i K
up diren-1-eri (normal de bajlantéséz) varde
de mevcuttur:

1. Seri:0 (RX) ve 1l (TX); Seriall: 19 (RX) ve 18 (TX); Serial2: 17 (RX) ve 16
(TX); Serial3: 15(RX) ve14(TX).Seri data al mak (RX) ve g
kull anél ér. 0 v eAThegploUAUSB-toiTTLEBeyin € z amanda
entegresinifi bkz. bir ¢¢pinbakie&)bajhéedéee.

2. Harici Kesme:2 (interrupt0), 3 (interruptl), 18 (interrupt5), 19 (interrupt4), 20

(interrupt3),ve 21 (interrupt2).Bu pi nl er hari ci kesmel er i

kenar, y¢kselen kenar kesmel eri gi bi

PWM:0t013.8bi t PRNK -adalagWnte()f onksi yonu kul |l aneé

4. SPI:50(MISO), 51 (MOSI), 52 (SCK),53(SS).Bu pinlerSPlk ¢t ¢ phanesi
kull anél arak SPI il etikim kurul maseéneée
headerdanal kul | anél ér

5. LED:13.13 nolupinde bir LED bulunmaktadér
LOW edil dijinde s°ner.

6. TWI: 20(SDA) and21(SCL). Wirek ¢t ¢ phanesi kull anél ar ak

w

o
"
Q)

sajlayabilir

7. Meg2 56 006én her biri 10 bit -0 zeéenerl gktoe
05V araléejéenda -aleéexkeéerl ar ama AREF pini
referans gerilim aralejée dejiktirilebil:i

22


http://arduino.cc/en/Reference/SPI
http://arduino.cc/en/Reference/Wire

5.1.5Arduino Mega 2560Pr ogr aml a mas é

Ardui ngapPEO6i nden progr &malradméry.azBd @&tml oyas
yarayan kod par-asé)odoe ¢zeéeriandeyg®l ikre.n dK s
czerinden direkt ol arak mikrodenetl eyiciyli

5.2. Servo Motor

5.2.1.Servo Motor TemelFonk si yonl ar &

Servo motorun -al ékma prensibi, gelen darb
veril en bl ok di yagr ame, servo mot or un ge
a-ékl amaktadeéer. Kstenen konum il e . servo
Kompensat®°r ise gelen bu bilgiyi dé¢zenl er

Mot orun kKanzémana bajl é ol maséndan dol aye
el de edi | ir. kafta bajl é ol an potansi yorm

sajl amakt éer .

Darbe Istenen
Kodu Pozisyon

"+ )—] Kompensator H Motor {—+ Sanziman }——'

(R &

Potansy

yometre

keki6:$ervo motorun -al @&kma Kemasé

5.2.2.Tower Pro MG996R RC Servo Motor

Tower Pr o MG996R mekani zmal ar é@éné

ge-1 ¢
Futaba kumandalarla tam uyumludurRé& ar a- 1 aréenézda kull anab
sélbiar-ok mikrodenetleyiciden alabilecejini
projelerinizde de kolayl ékla kullanabilirs
Tem di kil eri metal dir . Servohornlareée ve d
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523 ServoMotor¥ zel | i kl er
Boyut 4x2x3.6cm.
Aj érl ék 55 gr.
Hez @ 4.8V. |[0.15 sn/60A
Hez @ 6V. 0.13 sn/ 60A
Zorlanma Torku @ 4.8V |13 kglLcm.
Zorlanma Torku @ 6V 15 kglkcm.
Kabl o Uzunl ul28cm.
Tablo3:Ser vo Motor ¥zel

k e ki Tower Pro MG996R RC Servo Motor

24
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5 3. TCS3200 Renk Sens®°r¢ Karte

TCS3200 RenmkAOSe nfsLC°Sr32,00 sens°r -iopi ve 4 |
czere tam bir TrCeSBk2 Od0e d d ket °nreg de¢dre.y se t ¢m g°or
Test «keridi ok uma, renge , lqltbrasyon veerenk dyam a , or
gi bi uygul amal arda kull aneéel abilir.

531TCS3200 Renk ®$eabPrkl &arte

1. Girik vobwvajeée : 2.7 V

2. Aray¢z  Dijital TTL

3. Programlanabilir ve tam °I| -ekl:i -ékexk fr
4. Mi krodenetleyiciler ile dojrudan il etiKki
5. Boyut !l ar e 28. 4x28. 4mm

kekil 1BCS3A2002Renk Sens®°r¢ Karté
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6. PROJEDE KULLANILAN MALZEMELER

2 adet Arduino Mega 2560

5 adet servo motor

4 adet Arduinamicroservo motor (SG90)

5 adet rulman

1 adet potansiyometre

1 adet DC motor

Baj | aintied ajrumper kabl ol ar
Konvey®°r bant

. Tasarémén ol ukturul maseée
10.TCS3200 Renk Sens®°r¢ Kar
11.Mont aj i -in kullanélan d

©CoNoOk~wdPE

i -in 3D yazeéeceé
t é
i ]

(o]l

er bajlant

7. TASARIM

Tasa ém da kul |l anedlaic@awornkasl zead ene FPezeeil I1$ @ rkd ke,
tasareéem ge¢zellifjgi ve hareket kabiliyeti di

tasaréemé 360 derece d°nme ve her y°nde har
a

tutul acak par-a veya mal zemeni ak tkuerkd linduek t
¢izilen el emanl ar par-al ar halinde mont a
don¢gkt gr el megkt gr . tcekareéelan par-alar cévat
bajl antélaré yapél mék ve 1. Ser vnot ampoét oirl awe

ederek hareket kolayl éjé ve sajlamlejeée saj

Konvey®°r bant tasar anuel uda 3sDo |pirdiwotrekrs ddae

done¢gkt gr el megkt gr . Tasar ém ol ukturulurken
kol aweé ép&r - al aréen kolayca renkler halinde
konvey®r bant da par-alaréen ge-i Kini kapat

Tem tasarém birlexktirilirken 50x100 cm |

robot pbolkwomvale&r bant czerine yerlexktirec

Konmuktur .
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MT’E;I’WPM“ Qasm@-F-o0- @8- - OE -

kekil 21, 22, 23: Robot Kol Solidw
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8. MONTAJ ve BAJLANTI LAR

Arduino 1l e servo motor ve renkdaekels®°r ¢ a

erkek ve 40 adet erkek i K i jumper kabl oyl a sajl anméxkt é

i se genel ol arak cévata ve somunla, az mik

kekil 24: Komvey®€r Bant M
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kekil 25, 26: Konvey®°r Bant, Robc
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