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1 O-bOt Kontrol Karti Giri s ve Cikislari

Bu bo6limdeO-bOt Kontrol Kartina c¢ssitli giri s/cikis ¢evre birimlerini 6zellikle dnemli
mekatronik yapitdari olan algilayici ve eyleyicileri nasil glayabilecgimizi ve iDea
yazilimi ile birlikte kullanmayi goregez. Oncelikle O-bOt Kontrol Karti 'nin giris ve

cikiglarina bir g6z atalim.

o — S S WS WS W

Sekil 1 O-bOt Kontrol Karti Gstten gorugi.

O-bOt Kontrol Karti Uzerinde yer alan birimlere bir bakalim:
1 - Gug konnektori
2 - Glug kayngl secme anahtari
3 - USB konnektoru
4,5 - Motor konnektorleri
6 - Sayisal gig ¢ikis konnektorleri

7 - Analog girg konnektorleri
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O-bOt Kontrol Karti Uzerinde yer alan etiketlerin anlamlari:
- +V: Besleme arayltzudir. 4,8 — 6V guc kagirert! (+) girki.
- -: Besleme arayizudur. 4,8 — 6V guc kayneksi (-) girki.
- P1..P14:Algilayici ve eyleyiciler icin sinyal Qganti giris/cikiglaridir.
- (-): Besleme eksi (-) @antisidir.
- (+): Besleme arti (+) [gantisidir. Algilayici ve eyleyicileri beslemek nci

kullanabilirsiniz.

Latfen dikkat! O-bOt Kontrol Kartini En fazla 6V ile besleyebilirsiniz, bu glerin gillmasi

islemcinin yanmasina sebep olabilir.

Sekil 2 Gug anahtari konumlari.

O-bOt Kontrol Karti' ni USB lizerinden besleyebilirsiniz. Beslemeyi US®rinden yapmak
icin USB kablosunu taktiktan sonra acma kapamatanahSekil 1'deki konuma getiriniz.

Birim acilir acilmaz icerisinde yUkli olan progragaiistirmaya balayacaktir.
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O-bOt Kontrol Karti 'ni bagska bir kaynakla beslemek istiyorsaniz gmtmak icin tek
yapmaniz gereken V(+) — V(-) plantilari arasina gu¢ vermeniz ve A¢cma/Kapama Aaraint
“Harici kaynak” konumuna getirmektir. Birim agilagiimaz igerisinde yukli olan programi
calistirmaya balayacaktir. O-bOt Kontrol Karti 'na program yukleyebilmek icin USB
baglantisini kullanmaniz gerekmektedir. Bustzmtilari Sekil 3'de gorebilirsiniz:

Sekil 3 O-bOt Kontrol Karti gtic ve USB gkantilari.

Simdi de O-bOt Kontrol Karti 'nin P1..P14 numaral gifcikislar arasinda bgant

yapacgimiz mekatronik yapi tdari icin balanti semasina bakalim:

v1.0
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OhOt |iDea - Cilaglar |iDea - Givigler |PIC 18F2550 (Aciklama

F1 1 - RCé G00ms analog cdas

P2 2 - RC7 G00mas analog cdis

P3 3 - FE0 G00mA analog cdas

P4 4 - RE1 A00ms analog cidas

|3 5 frirsd EE2 TTL Sayisal Girig Cilag

Pé ] frirsd EE3 TTL Sayisal Girig Cilag

B7 7 pind EB4 TTL Savyisal Girig Cilag

PE 8 fitad EES TTL Savisal Gitig Cilag

e g9 pitf FEd TTL Sayrisal Girlg Cikag

P10 10 frirn? EEY TTL Sayizal Girig Cikas

P11 - readade (0 Ea0 10 bit Analog/Gayisal Cevirici (ADCD)
F12 - readade (1) Rl 10 bit Analog/Gayisal Cevirici (ADCD)
F13 - readade (D) Ral 10 bit Analog/3aysal Ceviricl (ADC)
F14 - teadade (3) RAS 10 hit AnalogfEayisal Cevitied (ADC)
P15 - - R&d Eallarubmamaltad,
Pla 16 - RAS LED 1
P17 17 - RO LED 2

Sekil 4 O-bOt Kontrol Karti  baglanti semasi.
O-bOt Kontrol Karti baglanti semasindaki sidtunlarda yer alan bilgilegodyle

deserlendirebiliriz:

- linci sutun (P1..P14p-bOt Kontrol Karti

yerlerini) géstermektedir,

Uzerinde yer alan etiketleri gdbaslanti

- 2nci ve 3uncu sutunla®-bOt Kontrol Karti 'nin ilgili baglantisinaiDea yazilimi

icerisindeki glestirmeyi verir. Orngin P1 ciksina ergmek icin yazilim icerisinde 1

sayisini kullanmalisiniz. P5 analog giveya P9 sayisal giii yazilim icerisinde O

numaral girgler olmakta ancak farkli komutlar ile okunmaktaahr{readadc ve pin).

- 4lncl situn ve aciklamal@-bOt Kontrol Karti  dis baglantisinin birim icerisindeki

mikrodenetimcide (PIC 18F2550) nereye glbaoldugunu ve bazi elektriksel

Ozelliklerini anlatmaktadir.

Lutfen dikkat!

O-bOt Kontrol Karti

semasina uymayl unutmayiniz!

baslantilarini yaparkerekil 5'te verilen bglanti

v1.0
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1.10-bOt Kontrol Karti Eyleyici Arayuzleri

O-bOt Kontrol Karti 'ni asagida orneklerini bulabileg@niz bircok eyleyicinin denetiminde

kullanilabiliriz:

- DC Motorlar,

- DC Fanlar,

- Solenoidler,

- Adim Motorlari,

- RC Servomotorlar.

Bu eyleyicilerin kontrolindeO-bOt Kontrol Kartl 'nin motor suricu veya P5...P10
arasindaki dier sayisal ciklar kullanilabilir. Takip eden bdlumlerde bu eyigleri nasil

kullanilabilecginize yonelik aciklayici bilgiler bulabilirsiniz.

1.1.1 Butunlesik Motor Siricusu ile Denetim

O-bOt Kontrol Karti icerisinde bir adet L293D motor sirtici entegresrmekte olup,
Kontrol Karti besleme gerilimini kullanarak strekli 600mA akiimitine kadar olan DC
motorlarn d@rudan surmek icin kullanabilegmiz P1-P4 etiketli cilglarina sahiptir.
Kontrol Karti Uzerinde P1, P2, P3 ve P4 ile isimlendirgniigzlantilar motor surici

cikiglarini gostermektedir.

DC Motorlar, P1..4 ciklari O-bOt Kontrol Karti icerisinde Sekil 6'te verilen bglanti
semasina uygun olarak motor suriicii ve mikrodenetiagiantilarina sahiptir. Orrgn,
iDea yazilimi ile mikrodenetimcinin 1 numarali ggkietkin duruma getirildiinde motor
surdcu cikgina dgrudan bgli olan P1 cikyi da etkin duruma getiriimekte ve bu gtk
Kontrol Karti besleme gerilimi uygulanmaktadir. P1..4 gdm aagidaki eyleyicilerin

denetiminde kullanilabilir:

- DC Fanlar,
- Solenoidler,
- Adim Motorlari.
Bu eyleyicilerle gercekigirilecek balantilara drnekler gagidakisekillerde yer almaktadir.

v1.0
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DC Motor
’\!—-

Sekil 7 O-bOt Kontrol Karti P1..4 motorlar icin 6rnek Beantilar.

P1..4 arasinda Bh eyleyicileri iDea yazilimi ile kontrol edebilmek icin kullanabilegimiz
komutlar gagida, bu komutlarin detayl kullanim bilgileri ifeea kullanim kilavuzunda yer

almaktadiriDea yazilimi ile denetim 6rneklerini ise uygulamal@tibminde bulabilirsiniz.

- high/low
- backward/forward/halt
Latfen dikkat! O-bOt Kontrol Karti P1..4 baglantilarinda L293D entegresi icin Uretici

tarafindan verilen limitlere uymayi unutmayiniz! rHair kanaldanO-bOt Kontrol Karti
besleme geriliminde azami 600 mA cekilebilir!

Lutfen dikkat! YOn kontrolu yapilamayan motorlar icin yalnizcaward ve halt komutlarini
kullanabilirsiniz. Backward komutunu kullanirsammotor ters yone donmeyecektir.

v1.0
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1.1.2 RC Servomotor Denetimi

O-bOt Kontrol Karti 'nin P5..P10 arasinda yer alan sayisal stakini kullanarak RC

servomotorlar kontrol edilebilir. Bunun icisagidaki sekilde gosterilen Gdantiyr yapmak

yeterli olacaktir:

(5V)

1-)

P5.10

e

RC Servomotor

Sekil 8 O-bOt Kontrol Karti P5..10 RC Servomotor i¢in 6rnekgbenti sekli.

RC servomotorlari kontrol edebilmek icin gereklinaari “pulsout” komutunu kullanilarak

iDea yaziliminda uretebilir. Orrggn, asagidaki yazilim ile bir RC servomotorun belirli bir

konuma gelmesi gtanabilir.

v1.0
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Ornek RC Servomotor Denetim Yazilimi

symbol i = w0 "i dgiskenini (word/kelime) olarak tanimladik
for i=1to 100 ' Belirli sayida (100) atim Uretknistiyoruz
pulsout 5,100 ' P5’e gh Servomotorun gide@ konum (100)
pause 20 " Atimi gonderdikten sonra kisa e ®iékliyoruz
next

1.1.3 Harici Motor Sirtct Kullanimi

O-bOt Kontrol Karti 'nin P9..P16 arasindaki sayisal gl&rini kullanarak harici motor
suruculer ile ¢gtli motorlari kontrol edebiliriz. Orngn, robotsan Urini RS-MDO01 ve RS-
MDO02 motor sdriculeri ile 600mA veya 2A limite kadaircok motor kontrol edilebilir.

Bunun icin yapiimasi gerekendanti sekli asagida yer almaktadir:

(P5) 11 Ml DC Motor | ]
(Fb) 12 2
(F7) I3 3
(PEY 14 Tvl4
DC Wlotor
-Bot Kontrol Iiotor :l
Karti Slriici

Motor stirtict
kayna gi
DC Motor

" Meotor Siruci

P8 P7 P6IRS

“s.,,

DC Motor

v1.0

Her hakki mahfuzdur. Yazili izin olmadan dokimanlaig bir kismi kopya, kayit, basim veyaetiherhangi bigekilde c@altilamaz ve yayinlanamaz.

10



[ﬁobotmn

robotik ve mekatronik teknolojileri

Sekil 9 O-bOt Kontrol Karti P5..10 harici motor suriict icin drnekgkanti sekli.

P5..10 arasindaki sayisal gikri motor suriculerin giglerine bagladiktan sonra motorlari
kontrol edebilmek icirD-bOt Kontrol Karti 'na buttnlgik motor strictyt kontrol egiimiz

gibi standart high/low komutlari ile callabilir.

1.20-bOt Kontrol Karti Algilayici Arayuzleri

O-bOt Kontrol Karti 'ni  asagida Orneklerini bulabileg@niz birgcok algilayicinin

okunmasinda kullanilabilir:

- Mikro-anahtarlar,

- Optik algilayicilar,

- Manyetik algilayicilar,
- Kizilétesi algilayicilar,
- Potansiyometreler,

- Fotodirengler.

Bu algilayicilarin bglantilari icin O-bOt Kontrol Karti 'nin sayisal ve analog ggteri
kullanabilir. O-bOt Kontrol Karti 'nin P11.P14 arasindaki glantilari 0-5V aralginda
analog cikgl algilayicilar icin, P5..10 arasindakighantilar ise sayisal cigi algilayicilar
icin kullanabilir. Takip eden bolimlerde bu algilerarin nasil kullanilabileggne yonelik

aciklayici bilgiler bulunabilir.

v1.0
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1.2.1 Mikroanahtar Kullanimi

Mikroanahtarlar ile temel olarak dokunma algilatiebBu algilayicilari O-bOt Kontrol

Karti ile kullanabilmek icin gagidakisekildeki gibi bir ba&lanti yapilabilir.

[5 gmknhm
e

Sekil 10 O-bOt Kontrol Karti P5..10 mikroanahtar igin érnekdanti sekli ve bir

mikroanahtar.

Sekilde gormg olduzgumuz 6rnek mikroanahtarin 3ganti bacgi vardir:
- COM: Ortak (Common)
- NO: Normalde acik (Normally Open)
- NC: Normalde kapali (Normally Closed)

Ornek olarak yukaridaki devreemasindaki mikroanahtarin COM ve NO ugclarini
kullandgimizi diglnelim. Normal durumda (anahtara basmgadizda) mikroanahtarimiz
acik durumda ve P5..10'un ghxi 5V olmaktadir. Anahtara bagtmizda ise COM ile NO
arasindaki bganti sglandi icin mikroanahtarimiz kapali durumda olurnba sonucunda
P5..10'un dgeri OV olmaktadir.

P5..10 arasinda pl mikroanahtarlarin acik veya kapall durumlaribea yazilimi ile
okuyabilmek icin “pin2..7” komutu kullanilabilir. &erimiz 0V ise pin2..7 tarafindan 0
olarak okunur, dgerimiz 5V ise pin2..7 tarafindan 1 olarak okunurnédin, yukaridaki
Ornekte anahtar “kapall” ise pin2 = 0, anahtarKage pin2=1 bilgisini elde edegi. Bu
komutun detayll kullanim bilgileri iséDea kullanim kilavuzunda yer almaktadir. Pull-Up
direncinin bglanmasi ile ilgili bilgi icin “Referans Direnci vePull-Up, Pull-Down

Direngleri” bolimune bakiniz.

v1.0
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Sekil 11 Mikroanahtar veD-bOt Kontrol Karti  baslantisi.

1.2.2 Optik Algilayici Kullanimi

Robotsan uriini CNY70 optik algilayicilarin yer gidgizgi algilayici karti bu algilayicilara
ornek olabilir. Bu algilayicilariO-bOt Kontrol Karti ile kullanabilmek igin gagidaki
sekildeki gibi bir b&lanti yapabiliriz.

ey [ {] sv
o [3 { ] owD
®5.10y [ 3 {7 vout

Sekil 12 O-bOt Kontrol Karti P5..10 optik algilayici igin 6rnek glanti sekli.

v1.0
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P5..10 arasinda pl optik algilayicilarin acik veya kapali durumtariDea yazilimi ile
okuyabilmek icin “pin2..7” komutunu kullanabilegie. Ornesin pin2 = 0 ise algilayici
“kapall — 6ninde bgey var”, pin2 = 1 ise anahtar “agik — 6nu acik'gtsini elde edeggz.

Bu komutun detayh kullanim bilgileri is®ea kullanim kilavuzunda yer almaktadir.

Luatfen dikkat! Manyetik, kizilotesi algilayici ve benzeri bircoKgidayiclyr benzer
yaklssimla O-bOt Kontrol Kartr'na ba&layabilirsiniz. P5..10 b#lantilan arasinda TTL
seviyesinde bir uyari ofturmaniz yeterli olacaktir!

1.2.3 Uzaklik Algilayici Kullanimi

Uzaklik algilayicilar onlerindeki engel ile arasaid mesafeye 0-5V arasinda analog bir
voltaj deseri atar. Bu voltaj dgerini iDea yazilimi O ile 1023 sayilari arasinda sayisal bir
desere cevirir. Orngin: 0V=0, 5V=1023, 2.5V=512...vs

Bu algilayicilari O-bOt Kontrol Karti ile kullanabilmek icin bir sonraki sayfadaki
sekildeki gibi bir b&lanti yapilabilir.

Sekil 13 O-bOt Kontrol Karti P10..14 uzaklik algilayici icin érnek@anti sekli.

P10..14 arasinda Pla analog cikgh algilayicilar iDea yazilimi ile okuyabilmek igin
“readadc” komutu kullanilabilir. Orrign “readadc 0,uzaklik” komutu, 0 numarall yani P41’
bagli algilayiclyr okuyarak okunan deri sayisallstirip “uzaklik” isimli degiskene
atayacaktir. Bu dgskenin degeri O ile 1023 arasinda bir geerdir.

v1.0
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1024. Dolayisiyla P5
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Yukaridaki grafik Sharp GP2Y0A21 uzaklik algilagicun engelle arasindaki mesafe ile o

mesafeye gore vergi voltaj deseri grafigidir.

kullanac&imiza gelirsek, mesela uzaklik algilayici P5’e yukaki sekilde gosterildii gibi

bagli ve engel ile algilayici arasindaki mesafe 28dsum Grafikten bakarak 28cm'nin P5

baca&inda 1V olgturdusunu gortriz. Yukarida bahsgithiz gibi “readadc 0,uzaklik”

komutunu kullaniyoruz. P5

uzaklhk

1.2.4 Potansiyometre ve Fotodireng Kullanimi

Potansiyometre ve fotodirencle®-bOt Kontrol Karti

sekildeki gibi bir b&lanti yapabiliriz.

v1.0
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(5V) Fotodirenc (5V)
(P11.14) (P11.14) Potansiyometre
Referans
) Direnc )

Sekil 15 O-bOt Kontrol Karti P11.14 fotodireng ve potansiyometre igin Orneildoati

sekli.

Potansiyometre ve fotodirenclerin ghantilarini da P11..14 arasinaglaamamiz lazim,
yukarida uzaklik algilayicida bahsgitniz gibi P11..14'te olkan analog voltaj dgerini

“readadc” komutu ile 0-1023 arasindaki bigdee ceviriyoruz.

Aranizda “fotodireng ve potansiyometre nedir, ge2yarar?” diyenleriniz olabilir, onlar igin

ufak bir bilgi verelim.

Potansiyometre Uc¢ uclu gisken bir direnctir, ortadaki ayar cugunu dondurdikce P11..14

arasina verg voltaj degeri O ile 5v arasinda dssir.

Fotodirenc gigin miktarina gore dgskenlik gosteren bir direnctir, mesela birakialtinda
1kOhm dgerinde, hafif karanlik bir ortamda 10kOhmgdendedir ve gigin miktarina gére
diren¢ degeri desismektedir. Bu fotodirengi yukaridakiekilde goéruldigu gibi bir bgka
direncle beraber kullanmaliyizsik desistikce, fotodirencin dgeri desisecek ve bu sayede
P11..14 deki deer desismis olacak.

v1.0
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Sekil 16 O-bOt Kontrol Karti P10..14 fotodireng ve potansiyometre igin 6érneidua|
seKili.

Peki dger direnci neden kullandik? Bunun icin potansiyoem@h calgma mantgina bir

g0z atip buradan LDR igin kullargmiz direncin glevini anlamaya ¢ajalim.
Referans Direnci ve Pull-Up Pull-Down Direngleri

Sekildeki potansiyometrenin direncini 1Q0kabul edelim. Potansiyometreyi 5v
C ile beslersek tizerinden gececek olan akim 5V/1000y05A= 50 mA olacaktir.
B Potansiyometrenin C ucundan gigerilimine baktgimizda soldaksekil i¢cin 5V

gOrartz. Cunku batin gerilim A ile B noktas! arammdigmektedir.

A Potansiyometreyisekildeki konuma cevirgimizde ise c¢ikg geriliminin C
< hoktasi ile B noktasi arasindasdii gerilim oldgunu gorebiliriz. Burada A
B noktasi ile C noktasi arasindaki direnggeline R1, C noktas! ile B noktasi
arasindaki direnc gerine ise R2 dersek potansiyometrenin toplam direa&R1+R2 olur.
Devreyi yine 5V ile beslegdimiz icin devreden gecen akim 50mA olacaktir. Ctaskile B
noktas! arasinda gén akim ise R2x50mA olacaktir. C noktasinin potarsetrenin tam
ortasinda oldgunu varsayalim. Bu durumda R1=50W R2=50W olaca&ukis gerilimi ise
50Wx50mA=2500mV=2,5 V olacaktir. Burada dikkat etnie gereken nokta Anoktasi ile

C noktasi arasinda gn gerilim ile C noktasi ile B noktas! arasindaestigerilimin

v1.0
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toplami A noktasi ile B noktasi arasina uygutadiz gerilime it olacaktir. Yani VAC +
VCB=VAB =5V

Son olarak potansiyometreyekildeki konuma getirgimizde C noktas! ile B
noktasi arasinda hicbir direng kalmayacak, bu yiZule iki nokta arasinda higbir

C
g 7 +—gerilim dismesi gozlenmeyecektir. Cikgerilimi olarak OV okunacaktir.

Buradan da gordiiimiz gibi ciksta bir gerilim okuyabilmek icin cikibacai ile referans
baca& (Ornekteki B noktasi) arasinda bir gerilimsdigsi olmasi gerekmektedirsiga
duyarli direng (LDR) ise bunu tek pna sglayamaz. Bu yuzden LDR ile toprak arasina
bir referans direng I@amamiz gerekir. Buekilde LDR'nin dgeri desistikce referans
diren¢ Uzerinde dien gerilim de dgsir. Bu sayedesiga bal olarak bir gerilim dgeri

elde etmy oluruz.

Pull-Up ve Pull-Down Direngleri

Mantiksal girg kullanan bglantilari “dalgalanir” bicimde birakmamak gerek¥ani bu
giriste ya 1 dgeri olmahdir ya da O dgri olmalidir. Mikroanahtar icin vergimiz devre
semasinda 10kW'luk pull-up direncini devreden c¢Hsak anahtarin acik oldu durumda
P girislerinde hicbirsey olmayacaktir. Bu da devreyi cevredeki girtliileagi cok hassas
bir hale getirir. DKKAT! Giri ste hicbirsey olmamas: gigin toprak seviyesinde olgunu
gostermez. Bu devreye pull-up direncglagarak P giginde O veya 1 dgerinin her zaman

olmasini garantilergioluruz.

O-bOt Kontrol Karti' nda referans direncleri ve pull-up, pull-down dilkemini bgslamak
icin Ozel kisimlar vardir. Buralara higbir aletetiya¢ duymadan bu direncgleri
baglayabilirsiniz.

v1.0

Her hakki mahfuzdur. Yazil izin olmadan dokimanlait bir kismi kopya, kayit, basim veygatiherhangi bigekilde ¢g@altlamaz ve yayinlanamaz.

18



[ﬁobotmn

robotik ve mekatronik teknolojileri

Sekil 17 O-bOt Kontrol Karti Diren¢ Balantisi.

Bu balanti noktalarinda “GND” topi@a, “VDD” besleme gerilimini ve P ile etiketlengi
noktalar ise bgl bulunduygu bacgl gostermektedir. Orrggmizde algilayiclyr P11'e direnci
P11 ile besleme gerilimi arasinagtamistik. Yukaridaki sekilden bu bglantinin nasil

gorandigiune bakabilirsiniz.

v1.0
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2 Ornek Uygulamalar

2.1 DC Motor Denetimi

iki adet DC motoru cift yonlii hareket ettirebilmeini gerekli 6rnek bir progrargekil 18'de

gOsterilmitir. Bu programi denemek icin motorlardan bir tanesuclarini P1-P2'ye ((-)

Toprak bglantilarini kullanmaniza gerek yoktur),gdr motorunuzun uclarini da P3-P4 ile

isaretli klemens ciklarina bglayiniz. ProgramO-bOt Kontrol Karti 'na yiukledikten sonra

her iki motorunda saniyede bir yongigirdigini gorebilirsiniz.

Ko

“ iDea - [C:\iDea\motordene. bas] E]@
=

[] Dosya Dilzenle Pencere ‘fardim

= |ofta | |

(@
Derle | ikle

1
2
3
4
5
[}
-
g
=]

10
11
12
13
14
15
16
17

motordene:

high 1
low =
high 3
low 4

pause 1000 ' 1 sn bekle

low 1
high 2
low 3
high 4

pause 1000 ' 1 sn bekle

goto motordene ' [(motordene etiketine) baza don

F1' i ag
P2'vi kapat
P3' 1 ag
P4' 1 kapat

Fl' i kapat
F2'wi ag
F3' i1 kapat
F4' i ag

Sekil 18 O-bOt Kontrol Karti ile entegre motor surticiyt kullanarak DC motonsgir

Biraz 6nce yap@imiz programi hazir olarak kullanabilgomiz forward ve backward

komutlari ile aagidaki sekilde, grafik araylzinid kullanarak da devam egikillerdeki gibi

yapabiliriz.

v1.0
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“ iDea - [C:\iDea\motordene.bas] E]@
[ Dosya Dizenle Pencere  Yardim - a8 X
& | ofta| 1| S
o)
Derle | ikle

1 motordene:

2

3 forward a ' P1'i ag, P2'yi kapat

4 forward » ' P3'd1 ag, P1'idl kapat

3

& pause 1000 ' 1 sn bekle

7

=] bhackward 2 ' Fl1'i kapat, P2'vyi ag

9 bhackward bk ' F3'il kapat, P4'il ag

10

11 pause 1000 ' 1 sn bekle

1z

13 goto motordene ' (wotordene etiketine] baga din
{] I | [)]

Sekil 19 ileri (forward)/geri ( backward) komutlariile entegre motor suriictyu kullanarak DC

motor sirme.

RC Servomotor Denetimi

Asagidaki orneklerdgD-bOt Kontrol Kartinin P10 bglantisina bgh bir RC servomotoru 0,5
sn araliklarla iki farkl konuma yonlendiregie. Bu drneklerde, RC servomotorlarin bir aracta

gaz kelebgini cektigini veya bir robot kolun eklemlerine gla olduklarini digunursek

yaptgimiz islemle bu mekanizmalari iki farkli yere hareketretii olacaiz.

v1.0
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21



ﬂobotmn

robotik ve mekatronik teknolojileri

" iDea - [C:\iDea\servo. bas]

[] Dosya Diozenle Pencere  Yardim - 8 x
& |olt| | B
[
Detle | ikle
1  symbol i=wi 'i dedigkenini wordi/kelime olarak tanimladik
2
3 sServo:
q for i =1 to 30 '30 atim dretmek igin for dingilsil kullaniyoruz
5 pul=sout 10, 120 '"P10'a hadli servomotorun gidecedi konum: 180
& pause 10 "Atiml ginderdikten sonra 10 ms beklivoruz
7 next
=]
9 pause 5S0O0 '0.5 sanive bekliyoruz
10
11 for i=1 te 30 'fukaridaki islemlerin aynilisinl yaplyorus
12 pulsout 10, =20 'Bu zgefer servomotorun gidecedi konum: 90
13 pause 10
14 next
15
16 pause 500 '0.5 =saniye hekliyoruz
17
18 goto serve 'servo etkiketine dinilyoru=.
19
<] | 3
Sekil 20 pulsout komutunu kullanarak servo motor denetimi.
v1.0
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2.2Cizgi Algilayict Okumak

O-bOt Kontrol Kart’ nin P6 sayisal ggine bir c¢izgi algilayici bgadigimizi ve bu
algilayicinin durumuna goére (0/1 olmasina gore) LgBkip sondurmek icin yapacaklarimiz

asagidaki orneklerde yer almaktadir.

¥ iDea -0l x|
[ | Doswa Digenle Pencere Yardim -|E|5|
@
Derle | Yikle

1 AlgilaviciTest:

2

3 if pin¥1 then 'Fo (pin3d) 1 ise

4 high 1& '"LED'i yak

5 else 'Diger duruwmda (FP&/pin3i=0 ize)

] low 16 '"LED'i sondir

7 endif "if...then (eder..ise) tanimlamsasi sona erdi

&

9 goto AlgilayiciTest 'Baga Din
4| | |

Sekil 21 Optik algilayict durumuna gére LED c¢gdirma orngi.

2.31sitsel ve Gorsel Uyarilar Kullanmak

O-bOt Kontrol Karti tzerinde yer alan iki ayri LED'i nasil kullanalwégimize yonelik

ornesi asagidaki programda gorebiliriz.

v1.0
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#iDea =10l =]
[ | Dosya Digenle Pencere Yardim ;Iilll
| .3 e[
e |
Derle | Yikle

1 LEDTest:

2

3 gosub onaliéz '"Pla'ya bagli olan LED'i vyak

4 pause 1000 'l sanive hekle

5 gosub onvedi '"P17'we badli olan LED'i wak

6 pause 1000

7

g goto LEDTest

=

10 onralti:

11 high 16

12 low 17

13 return

14

15 onryecdl:

16 low 16

17 high 17

15 return
1| ]

Sekil 22 O-bOt Kontrol Karti Gzerindeki iki LED'in kullanimi.

2.4 Analog Uzaklik Algilayict Okumak

O-bOt Kontrol Karti’ nin P10 analog ggine Sharp GP2D12 uzakhk algilayici

bagladigimizi ve bu algilayicidan elde githiz analog verilere gére LED'i acip kapatmak

icin yapacaklarimiz @gidaki ornekte yer almaktadir. Bu Ornekte uzakligilalyicidan

yaklasik 15cm’nin altinda bir dg&er okundgunda LED yaniyor, 15cm’nin tstinde bir

degser okundgunda ise LED kapaniyor.

v1.0
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-

"+ iDea - [C:\iDea\analog_okuma.bas]

==X

[] Dosya Dizenle Pencere  Yardim

@|:ﬁ|l:l|&|

e

Detle | Yikle

analog okuma:

symhol mesafe = w? 'mesafe dederini wordi/kelime olarak tanimladik

readade U, mesafe 'mesafe dederini Pll'den okuduk

'mesafe 300 dan bilyilkse uzaklik 15cm den digik demektir
'mesafe 300 dan kigilkse uzaklik 15cm den hilyilk demektir
if mesafe=300 then

high 16 '"LED'i wvak
else

low 16 'LED'i sondilr
endif

goto analog ockuma 'engel etiketine geri don

Sekil 23 O-bOt Kontrol Karti ile Analog Okuma.
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