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1 CIizGIIZLEYEN ROBOT

1.1 Genel Bilgiler

Cizgi izleyen robotlar, beyaz zemin Uzerine giziEgah veya siyah zemin Uzerine ¢izilen
beyaz renkteki cizgiyi CNY70, QRD1114 gibi optikgdayicilar yardimiyla gorup takip
edebilen robotlardir. Bu robotlargigm ve hobi amaclh kullanilabilege gibi endustride
malzeme tgnmasi gibi bircok alanda kullaniimaya els&dir. Cizgi izleyen robotlar cizilen
cizgiden yardim alarak (gizgiyi takip ederek) venmil iki nokta arasinda hareket etmeyi
amaclarlar.

Sekil 1 Cizgi izleyen O-bOt.

1.2 O-bOt'un Cizgi izleyen Robot Haline Getirilmesi

Elimizde mevcut olan bir O-bOt'u ¢izgi izleyen rddwaline getirebilmek icin tek yapmamiz
gereken iki adet RS-AK01/01-CNY Optik Algilayicitkini robotumuza monte etmek.

Sekil 2 O-bOt ve optik algilay kitleri (CNY70).
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1. Bunun icin 6ncelikle kitle beraber gelen vida vensmu resimdeki gibi birkgiriyoruz. Bu
islem, algilayicinin yere daha yakin olmasirglaa

- -

Sekil 3 Cizgi algilayiciya vida ve somunungbantisi.

2. Daha sonra kgantisi yapilmy olan kitleri resimdeki gibi O-bOfasesi tzerinde yerlerini
belirliyoruz:

Sekil 4 Kitlerin O-bOtsasesindeki yerlerinin belirlenmesi.

ONEML i NOT

Algilayici kitleri arasindaki uzaklik, ¢izgi izlegerobotlar icin en 6nemli unsurlardan biridir.
Bu uzaklgin takip edilen cizginin kalinina goére ayarlanmasi gerekir. O-b@isesi,
tzerindeki acikhklar sayesinde sizlere bu mesafayarlayabilme imkani sunmaktadir.
Boylelikle izleyecginiz cizginin kalinlgina gore algilayicilar arasindaki mesafeyi diigdz
gibi ayarlayabilirsiniz.
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Algilayicilar arasindaki mesafeyi ayarladiktan sotir somunla yerlerine sabitliyoruz.

Sekil 5 Algilayicilarin O-bOtsasesine sabitlenmesi.

3. Son olarak, algilayicilarin kablolarigasedeki deliklerden gegirerek O-bOt Kontrol Karti
ile baglantilarini yapiyoruz. CNY70 sayisal gikreren bir algilayici oldgu icin kontrol
kartinin sayisal gigicikis pinlerine b&lanmasi gerekir. Bu programda “P5” ve “P6”
pinleri tercih edilmgtir. Dilerseniz, program icerisinde gerekli gigklikler yapmak
kosulu ile bu bglantilari bgka sayisal gig/cikis pinlerine yapabilirsiniz.

ONEML i NOT

O-bOt Kontrol Karti ve sayisal gifcikislarin kullanimi ile ilgili detayl bilgiye “O-bOtle
Mekatronik Yapi Tglar” isimli dokiimandan ukabilirsiniz.

Sekil 6 Algilayicilarin kablo bglantilarinin yapiimasi.

Artik O-bOt’'unuz cizgi takip etmek icin hazir. Se#endi programinizi getirebilir, daha
yetenekli robotlar ortaya koyabilirsiniz!
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Sekil 7 Cizgi izleme yetengne sahip O-bOt.

1.3 Algoritma ve Programlama

Bu boélimde robotumuzu cizgi izleyerek bir noktaddigerine gotlrecek algoritmayi
olusturacak ve iDea'da yazilima dd&tireceiz. Yazilimimizin ¢akmasini robotumuz
Uzerinde deneyerek gorexize

Burada verilen 0rnek cizgi izleyen robot prograbeyaz zemin Utzerinde siyah gizgiyi takip
etmek Uzere hazirlangtir. Ancak dilerseniz, programda yapgoaz deisikliklerle siyah
zeminde beyaz cizgiyi de takip ettirebilirsiniz.

Cizgi algilayan robot algoritmasinda t¢ temel duruvandir. Bunlardan birincisi, robotun
¢izginin Uzerinde duzsekilde durmasidir. Bu durumda, robotun altindakr fe cizgi
algilayici beyaz zemini gorur (cizgiyi géren hergahir algilayici yoktur) ve robot cizginin
Uzerinde oldgu i¢in duz gitmesi gerekir.

Sekil 8 Cizgi izleyen robotun diiz durumu: cizginingsae solunda yer alan algilayicilar
cizgiyi algilamazlar.

Ikinci durum ise, robotun cizginin gma kaymasidir. Bu durumda, sol algilayici siyah
cizginin Uzerinde, gaalgilayici ise beyaz zeminin Uzerindedir. Bu dudanrobotun sola
donmesi gerekir: bunun igin sol motor (motor-a)igees motor (motor-b) ileri yonde
harekete gecirilmelidir.
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ONEML i NOT

Motor-a ile ayni yondeki algilayicinin sol, Motori#le ayni yondeki algilayicinin ise ga
algilayici oldgunu unutmayiniz!

Sekil 9 Cizgi izleyen robotun ¢izginin §ma kaymg durumu: sol taraftaki algilayici ¢izginin
Uzerindedir.

Uctinci durum ise, robotun c¢izginin soluna kaymasiBu durumda, saalgilayici siyah
cizginin Uzerinde, sol algilayici ise beyaz zemirerindedir. Bu kegulda robotun sza
doénmesi gerekir: bunun icin Motor-a ileri, Motorgkri yonde harekete gecirilmelidir.

Sekil 10 Cizgi izleyen robotun ¢izginin soluna kay@urumu: s taraftaki algilayici
¢izginin Uzerindedir.

Cizgiyi takip ederek, gitmek istegimiz noktaya geldiimizi gbstermek igin birsaret daha
ekleyerek parkurun sonunda, normal cizgiye dik akacizilecek bir cizgiyle robotumuzu
durdurmak mumkinddr. Robot bu c¢izgi Uzerine gefdle, her iki algilayici siyah rengi
gorerek programimiza ekleygmaiz komutlar ile durdurulabilir.
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ke J

Sekil 11 Cizgi izleyen robotun ¢izginin sonunda durdurulmasl ve sg taraftaki
algilayicilar siyah cizgi tzerindeler.

Programlamaya gecmeden oOnce, soyietiz tim bu durumlari akisemasi yontemi ile
cizmek, programi yazmamizamasinda ¢ok yardimci olacaktir.

2 Saniye Bekle

L

Robot Diz mi? DUZ GIT
Robaot Gizginin Sadinda m? SOLA DO
Robat Cizginin Solunda mi? sada Don

ki sensdr de Siyah

Cizgi Uzerinde mi? %3¢

Sekil 12 Cizgi izleyen robotun algoritmasi.
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Cizgi izleyen robot algoritmasina gore yazgmsBasic programina bir 6rnekagida
gosterilmitir;

pause 2000 'Robot harekete gegmeden 6nce 2 saniye b ekle.

sensor: 'Cizgi algilayicilari kontrol et

if pin2=0 and pin3=0 then ileri 'Sa § ve sol algilayicilar beyaz zeminde

mi? Oyleyse 'ileri' programina git.

if pin2=1 and pin3=0 then soladon 'Sol algilayici siyah, sa g algilayici
beyaz zeminde mi? E ger Oyleyse 'soladon’ programina git.

if pin2=0 and pin3=1 then sagadon 'Sa § algilayici siyah, sol algilayici

beyaz zeminde mi? E ger Oyleyse 'sagadon' programina git.

if pin2=1 and pin3=1 then dur 'Her iki algilayici siyah zeminde mi? E ger

Oyleyse 'dur' programina git.
goto sensor 'Algilayicilar tekrar kontrol et

ileri: 'Her iki algilayici beyaz zeminde ise robot ¢izgiden ¢ikmami stir.
Bu yiizden diz gitmesi gerekir.

forward a 'Motor a'yi ileri yonde harekete gegir

forward b 'Motor b'yi ileri ydnde harekete gecir

pause 10 '10 ms bekle

goto sensor 'Yeni durum icin algilayicilar kontro | et.
soladon: 'Sol algilayici ¢izginin tizerinde, sa § algilayici beyaz zeminde
ise robot gizginin sa gindadir. Sola dénmesi gerekir.

backward a 'Motor a'yi1 geri ydonde harekete gecir.

forward b 'motor b'yi ileri yonde harekete gecir

pause 10 '10 ms bekle

goto sensor 'Yeni durum icin algilayicilar kontro | et.

sagadon: 'Sa g algilayici ¢izginin Gzerinde, sol algilayici beyaz zeminde
ise robot cizginin solundadir. Sa ga donmesi gerekir.

forward a 'Motor a'yi ileri yonde harekete gegir

backward b 'Motor b'yi geri yonde harekete gegir

pause 10 '10 ms bekle

goto sensor 'Yeni durum igin algilayicilari kontro | et.

dur: 'Her iki algilayicida siyah ¢izgi Gizerinde ise robotu durdur.
halta  'Motor a'yi durdur.

haltb  'Motor b'yi durdur.

pause 10 '10 ms bekle.

goto sensor 'Yeni durum icin algilayicilar kontro | et.

end 'Programin sonu.

Sekil 13 Cizgi izleyen Robot Programi.
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Programi iDea ile yazdiktan ve O-bOt ile USBglbatisini yaptiktan sonra “YUKLE”
simgesine tiklayarak programi O-bOt’a yukleyebhitira. O-bOt artik ¢izgi izlemek icin hazir!

"% iDea - [F:\robotsan\Birimler\Yaziim\iDea\idea v1.5\0rnekler\Cizgilzleme. bas] [Z]@
[ Dosya Dlzenle Pencere  ‘Yardim -8 X%
)|as| | |

|

Derle | ¥ikle

pause Z000 'Fobot harekete gegmeden dnce 2 saniye bhekle.

1
2
3 sensor: 'Cizgi algilayicilari kontrol et

4 if pin2=0 anrd pin3=0 then 21leri '%ag ve sol algilayicilar beyaz zeminde mi? dyleyse 'ileri' programina git.

5 if pin2=1 and pir3=0 then soladen 'S0l algilavici siyah, sad algilavici beyaz zeminde wi? Efer Oyleyse 'soladon' programina git.
& if pin2=0 and pir31 then sagaden 'Sad algilavici sivah, sol algilavicl beyaz zeminde wi? Efer &dyleyse 'sagadon' programins git.
7
=1
9

if pin2=1 and pin3=1 then dur '"Her iki algilayicil siyah zeminde wi? Eder Oyleyse 'dur' programing git.
goto sensor "Algilayicilarl cekrar kontrol et

10 dileri: 'Her iki algilayicl bevyaz zeminde ise robot gizgiden gllmwamistir. Bu yilzden dilz gitmesi gerekir.

11 forward a 'Motor a&'wi ileri yonde harekete gegir.

1z forward b 'Motor b'wi ileri yinde harekete gegir.

13 pause 10 '10 m= bekle

14 goto sensor 'Yeni durum igin algilayicilari kontrol et.

15

16 soladon: 'S0l algilayicl gisginin iigerinde, sad algilayici beyaz zeminde ise robot gisginin sadindadir. Sola dimmesi gerekir.

17 backward a2 'Motor a'wl geri vonde harekete gegir.

15 forward » 'motor b'wi ileri yOnde harekete gegir.

19 pause 10 10 ms bekle

20 goto sernsor 'Yeni duruw igin algilayicilaril kontrol et.

21

2z sagadon: 'Sad alogilayicl gizginin dlzerinde, sol algilayici beyaz zeminde ise robot gizginin solundadir. Sada dommesi gerskir.

23 forward a 'Motor a'wi ileri yinde harekete gegir.

z4 backward » 'Motor b'wi geri yinde harekete gegir.

Z5 pause 10 '10 m= bekle

6 goto sensor 'Veni durum igin algilavicilari kontrol et.

27

28 i 'Her iki algilavicida Sivah glezgi lzerinde ise robotu durdur.

29 halt a 'Motor a'yl durdur.

30 halt b 'Motor b'yi durdur.

31 pause 10 10 ms bekle.

3z goto serpsor 'Veni durwa igin algilayicilarl kontrol et.

33

34 end 'Progrsmin sonu.

<] fm | [2]

Sekil 14 Programin iDea ile yazilmasi.
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2 ENGELDEN KACINAN ROBOT

2.1 Genel Bilgiler

Dogada hemen hemen her canlida gorilen engellerdennsalglemi, robotlarda da en ¢ok
kullanilan ve uygulamasi bulunan 6zelliklerdenditi Engeli tespit etmssii yine algilayicilar
(Sharp mesafe algilayicisi gibi) aragyla yapilir. Engelden kaginmagslemi diger
programlara da dahil edilebilir. Orgie; cizgi izleyen bir robotun 6niine herhangi bilgeh
¢itkmasi halinde durmasslemi c¢izgi izleyen robot programina engelden kagimabot
programinin eklenmesi ile altwrulabilir. Engelden kaginan robotlarin genel ambaelirlenen
bir alan icerisinde higbir yere carpmadan harekaeé&tir.

Sekil 1 O-bOt’'un 6niindeki engelleri algilamasi ve engeberédacmasi: 6nindeki engeli
gorince duz gidiyorken engelden kaginagsiklde yon dgistirmesi.

2.2 O-bOt'un Engelden Kacginan Robot Haline Getirilmesi

Elimizdeki bir O-bOt'u engelden sakinan robot haliddnigtirebilmemiz icin, O-bOt’a bir
adet SHARP GP2Y0A21 uzaklik algilayicisi eklemeyaterli olacak.

Sekil 2 O-bOt ve uzaklik algilayici.
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1. Oncelikle, algilayiclyr O-bOtasesi tizerindeki araliklargekildeki gibi dik konumda
yerlestiriyoruz:

e

Sekil 3 Uzaklik algilayicinin O-bOt’a yerjérilmesi.

2. Algilayiciyr yerlstirdikten sonra, hareket esnasinda yerinden oynasaigin resimdeki
gibi iki adet vida ve somun ile sabitliyoruz:

Sekil 4 Algilayicilarin sabitlenmesi.

3. Algilayiciy sabitledikten sonra artik tek yapmargereken, algilayicinin kablosugase
Uzerindeki deliklerden gecirerek O-bOt Kontrol Kada balantisini yapmak. Uzakhk
algilayicisi, analog c¢ikiverdigi icin O-bOt Kontrol Kart’'nin analog giglerinden birine
baglanmasi gerekir. Bu programda, “P11” pini tercihilmdstir. Ancak dilerseniz
programda gerekli dgsiklikleri yaptiktan sonra istediniz bir baka analog gige
baglayabilirsiniz.

ONEML i NOT

O-bOt Kontrol Kartl ve Analog Giglerin Kullanimi ile ilgili detayl bilgiye “Mekatraik
Yapi Talari” isimli dokiimandan ukabilirsiniz.
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Sekil 5 Algilayicinin O-bOt kontrol kartina gkantisi.

Ve robotunuz artik engelden kagcinmak i¢in hazizd8ibu programi galirebilir veya kendi
programinizi yazarak daha yetenekli robotlar ydpainiz!

Sekil 6 Uzaklik algilayici takilnmg O-bOt.

2.3 Algoritma ve Programlama

Burada verilen program, bir yonde diz olarak ilgle robotun 6nine bir engel ¢ikmasi
halinde 90 derece sola donerek yonungidiemesi slemini yapmaktadir. Robot, yoninu
degistirdikten sonra hareketine kafgliyerden devam eder.

Engelden kaginan robotun temgkvi, dninde engel olup olmagini kontrol etmek ve elde
edilen bilgiler dgrultusunda yapaga harekete karar vermektir. Oniinde engel yok ieg il
yonde duz olarak hareket edegeE oninde engel varsa Motor-a geri, Motor-b ilginge
hareket ederek robotu yakil olarak 90 derece sola déndurir. Sonrasigga engel yok ise
robot ileri yondeki hareketine devam eder. Robateybir engelle karlasirsa, engelden
kurtuluncaya kadar sola donmeye devam eder.

Buradaki en dnemli nokta, robotun engele ne kaddtayacaidir. Yani, robot engele ka¢
santimetre yakkdiktan sonra 6ntindekinin bir engel ofgunu anlayacadir. Bu deerler
program icerisinde belirtilngtir ancak herhangi bir uzunluk birimindegiléir. Bu deserlerin
nasil elde edild@ini anlamak icin uzaklik algilayicisi okuma denéyiaygulanmasi gerekir.
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2.3.1 Uzaklik Algilayicisi Okuma Deneyi

Bu deney uzaklk algilayicilarin nasil galgini ve nasil dgerler Urettgini anlamak igin
yapilimstir. Uzaklik algilayicisi dgerleri “debug” komutu ile bilgisayara aktariimakta
deserlerini gérebilmemiz sganmaktadir. Bu deneyirsamalari @agida yer almaktadir:

1. Algilayiciyi, O-bOt Kontrol Kartinin analog gsterinden birincisine (P11) k#andiktan
sonra @agidaki programi yukliyoruz:

symbol mesafe=w0 'mesafgidkeni tanimlandi,
kontrol: 'kontrol déngusd,

readadc 0,mesafe 'mesafeden bilgileri oku,
pause 1 'dgerlerin okunmasi igin gerekli gecikme,
debug 'bilgileri bilgisayara aktar,

pause 500 ‘artarmglemini her 500ms'de bir yap,
goto kontrol 'algilayiciyi tekrar kontrol et

2. Programi yikledikten sonra, O-bOt ile USBglamtisini kesmeden, bilgisayarinizdaki
“HYPER TERMINAL” programi ile algilayicinin Urefli degerleri gérmek artik
mudmkun. Bunun icin 6ncelikle Hyper Terminal progranbglatiyoruz;

BASLAT>PROGRAMLAR>DONATILAR>ILETISIM>HYPER TERMINAL
@) prooram Erisim ve Varsaylarlarm Ayarla
Windows Katalodu
Windows Update

B3.Plaver FREE

|ﬂﬁ Doniakilar
-'@ Microsoft Office » | EI Hesap Makinesi
| < Belgeler Pl windows Live % W Paint

Programlar

Avarlar 4
&ra
| Yardim ve Destek

Calshir. ..

m
c
e
7]
o)
>
(=]
o
=
0.
>
n
=
[=)
=)
i
.:
i

4 Basiat TELCE
Sekil 7 Programin bgatiimasi.

3. Program bglatildikta sonra gerekli ayarlamalar yapiimalidgekil 8'deki gibi acilan
pencere ile dokiimanin adini belirliyoruz.
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Baglanti Tanim

[ Tamanm H iptal ]

Sekil 8 Dokiimana isim verilmesi.

4. Daha sonra acllan pencerede, O-bOt Kontrol Kartimamgi port'a bgl oldugunu
bildirmemiz gereklidir. Bu pencereden sonra aci@mi pencerede ileim Ozellikleri
gorulmektedir. “Tamam” butonunu tiklayarak ayarlaigiemlerini bitiriyoruz.

Baglan AR COM3 Dzellikleri
B aglant Moktas: dparlan |
Sanivedeki bit B
. . S . zapisn |
Cevirmek. istedigimz telefon numarasinin avontilani ginn;
Veri Bitlert: | g v
Uke/Bolge: | Tirkipe (30] v
Esk: | Yok |
Alan kodu: b
Dur Bitleri: | 1 7
Telefon no: | | _ |
g : ) ki denetimi: | D Al
Ej"galimken Smart Link 56K Yoice Modern w aeh=iie |[Jonanm. B
Smart Link. 56K Voice Modern
[ —
TEF‘.#'IFI' ['ingock] _ ] .
[ T amarm ] [ iptal ]

Sekil 9 Port belirlemeglemleri.

Bu basamaklardan sonra, ekranda surekli olarak degarler gorinecektir. Bu gerler
mesafe algilayicisindan alinan bilgileriglemci tarafindan doéndirilmesiyle elde edilen
sayllardir. Yani bu sayilar goudan algilayici tarafindan dretiimez. Algilayié@nindeki
engelin uzakfiina gore cikindan O ile 5 volt arasinda glelk gerilim deserleri Uretir.
Islemci ise analog giglerine uygulanan bu farkli @erlerdeki voltaj seviyelerine gore 0 ile
1023 arasinda sayilar Uretir, bu sayilar prograkulanilarak mesafe gerleri belirlenir.
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ONEML i NOT

Algilaticidan aldgl voltaj bilgileri ile islemcinin Uretmg oldusu deserlerin santimetre
turinden cevirisini gosteren grgdéi ve matematiksel formullere “Mekatronik Yapisfea”
adli dokiimandan wabilirsiniz.

“& robotsan - HyperTerminal

Dosya Digzen GArindm  Ara  Akkanm Yardim
w;317:0;0;0;0;0;0;0:;0;0:0:0;0;0:0;0; =~
E;@.@@;@.@@;@.@B;@.@@;B.@@;@.@@;@.@@;B
w;309;0;@;0;@;@;@;@;0;@;0;@;0;@;@;@;
E;@.ﬁ@;@.@@;@.@ﬁ;@.@@;ﬁ.@@;@.@@;@.@@;@
wESl@;B;B;EI;@;B;B;B;B;B;B;B;B;B;B;B;
E;@.@@;@.@@;@.@B;@.@@;B.@@;@.@@;@.@@;@.
wESl@;E];E];E];@;@;@;@;0;@;@;@;@;@;@;@;
E;@.@@;ﬁ.@@;@.ﬁ@;@.@9;@.@@;@.@@;@.@@;@.
wESl@;ﬂ;@;@;@;0;@;@;9;@;0;@;@;@;0;@;
E;@.@@;@.@@;@.@@;@.@@;@.@@;@.@@;@.@@;@

< >v

00:00: 18 badlarld Otoalgla 2400 8-h-1

Sekil 10 HyperTerminal ile algilayici deri okuma.

ONEML i NOT

Windows Vista gletim sistemi, Hyper Terminal programini destekldipeicin Vista isletim

sistemini ile ¢cakan kullanicilarin Hyper Terminal programi yerineuTHY” isimli programi

kullanabilirler. PUTTY, kicuk boyutlu, ¢gtli isletim sistemlerinde calabilen strimleri
bulunan acik kaynak kodlu Ucretsiz bir program alapnternetten indirilebilir.

Daha 6nceden de giadigimiz gibi programlamaya gecmeden dncesakmasini ¢ikarmak,
karisikliklari 6nleyecgi gibi programda da hata yapma olgsri azaltacaktir.

16

v1.0

Her hakki mahfuzdur. Yazili izin olmadan dokiimanl&ic bir kismi kopya, kayit, basim veygetiherhangi bigekilde
¢ogaltilamaz ve yayinlanamaz.



[Z//-t,obotmn

robotik ve mekatronik teknolojileri

BASLA

2 Zaniye Bekle

1

CUZ T

Senzsord Oku

Fobotun Sniinde Engel

armI? SOLA DO —

Sekil 11 Engelden kaginma algoritmasi - Al§emasi.
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Engelden kaginan robot programi;

pause 2000 '2 saniye bekle

symbol mesafe=w0 'mesafe de gi skeni tanimlandi

goto duzgit 'robot 6ncelikle diiz gidecek, 'duzgit’ programina git
kontrol: 'mesafe algilayici kontrol programi

readadc 0,mesafe 'Mesafe algilayiciyl oku ve de geri "mesafe" isimli

degi skenin icerisine yaz
pause 1 'de gerin okunabilmesi icin gerekli sureyi bekle

if mesafe>512 then 'E ger engele yakla stk 12cm kadar yakla silmi  ssa;
goto soladon 'Robotu sola déndir

else 'E ger engel yoksa veya uzaktaysa

goto duzgit 'Robotu diiz hareket ettir

endif 'if blo gunun sonu

goto kontrol 'Algilayiciyi tekrar kontrol et

soladon:  'Robotu sola déndiren program
backward a 'Motor a'yi geri hareket ettir
forward b 'Morot b'yi ileri hareket ettir

pause 800 '800ms bekle

halt a 'Motor a'yi durdur

halt b 'Motor b'yi durdur

pause 10 '10ms bekle

goto kontrol "Yeni durum icin sensori kontrol et

duzgit: 'Robotu diz ilerleten program

forward a 'Motor a'yi ileri hareket ettir

forward b 'Motor b'yi ileri hareket ettir

pause 10 '10ms bekle

goto kontrol 'Algilayicinin yeni durumunu kontrol et

end 'programin sonu.

Sekil 12 Engelden Kacinan Robot Programi.
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Programi iDea ile yazdiktan ve O-bOt ile USBglaatisini yaptiktan sonra “YUKLE”
simgesine tiklayarak program O-bOt’a yukleyebitirsi O-bOt artik engelden kac¢inmak icin
hazir!

‘= iDea - [F:\robotsan\Birimler\Yaziim\iDea\idea v1.5\0rnekler\EngeldenKacinan.bas] E]@
[] Dosya Dizenle Pencere  Yardim - O x
3ot o |

1 pause 2000 'Z saniye bekle

=

3 symbhol mesafe=wd 'mesafe dediskeni tanimlandl

4

5 goto duzgit 'robot dncelikle dilz gidecek, 'duzgit' programina git

&

i kontrol: 'mesafe algillaylicl kKontrol progratml

5 readadc 0,mesafe 'Mesafe algillayiclyl oku ve deferi "mesafe” isimli dediskenin igerisine vyas

9 pause 1 'dederin okunsbilmesi igin gerekli sireyi bekle

10

11 if mesaferS512 then 'Eder engele yaklasik licm kadar yaklagilmigsa:

12 goto soladon 'REohotu sola dindir

13 else 'Efer engel yoksSa veya uzaktaysa

14 goto duzgit 'RBobotu dilz hareket ettir

15 endif 'if hlofunun sSonu

16 goto koxtrol 'ALlgilaviciyvl tekrar kontrol et

17

15 soladon: 'Robotu sola dondilren program

19 hackward 3 'Motor &'yl geri hareket ettir

20 forward kb 'Morot b'yi ileri hareket ettir

21 pause SO0 'B00m=s bekle

2 halt =z 'Motor &'yl durdur

23 halt &k 'Motor b'yi durdur

Z4 pause 10 "10ms hekle

Z5 goto kontrol 'Teni durum igin sensdril kontrol et

26

27 duzgit: 'Bobhotu dilz ilerleten program

28 forward a 'Motor a'vi ileri hareket ettir

Z9 forward kb 'Motor b'yi ileri hareket ettir

30 pause 10 "10ms hekle

31 goto kontrol 'Algilavicinin wyeni durumunu kontrol et

32

33 end 'programin Sonu.
<] 1 | [

Sekil 13 Programin iDEA ile yazilmasi.
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3 DUVAR TAK iP EDEN ROBOT

3.1 Genel Bilgiler

Duvar takip eden robotun amaci, sol tarafindakg(ldyici sol tarafina takildi igin) duvari
belli bir mesafeden takip etmektir. Algilayicinierini desistirerek sg tarafindaki duvari da
takip ettirmek mumkundur. Takip sirasinda robotuwaddan airi derecede uzakjemamasi
veya aIrl derecede yakindmmamasi gerekir. Robotun, duvari izlemesi isteniteasafe
deserleri programda belirtilngtir. Bu dezerleri degistirerek mesafeyi ayarlamak mumkdndar.
Ayrica bu programda ek olarak engelden kacingteami de dahil edilmtir. Robot, 6nline
takilan algilayici aracgyla engelleri algilar. ger dninde engel varsa robot durur. Engel
kaldirildiginda ise glevine kaldgl yerden devam eder.

sekil 1 O-bOt’'un duvari takip etmesi ve engellerden kacsima

3.2 O-bOt'un Duvar Takip Eden Robot Haline Getirilmesi

Elimizdeki O-bOt'u duvar takip eden robot halinetigaeek icin sol tarafina bir SHARP
GP2YO0A21 uzakhk algilayicisi takmak yeterlidir akcburadaki programa ayni zamanda
engelden kacinma 6zgiieklendgi icin, ayni algilayicidan robotun 6n tarafina @inhak
gerekmektedir.

Sekil 2 O-bOt veuzaklik algilayicisi.
20

v1.0

Her hakki mahfuzdur. Yazili izin olmadan dokiimanl&ic bir kismi kopya, kayit, basim veygetiherhangi bigekilde
cogaltilamaz ve yayinlanamaz.



[E//_r,obolmn

robotik ve mekatronik teknolojileri

1. O-bOt'u duvar takip eden robot haline getirnyemi “Engelden Kaginan Robot” ta
yapilan §lemlerle tamamen aynidir. Oncelikle uzaklik algitakarinin  yerlerini
belirliyoruz. Daha sonra somun ve vidalarla yererisabitliyoruz. Yalniz burada
yapilacak olan tek dgsiklik; resimde goruldgu gibi, 6ndeki algilayicinin, destek
tekerlesinin diger tarafina takilmasidir.

Sekil 3 O-bOt tGizerine uzaklik algilayicilarinin takilmasi.

2. Bu deneyde kullangimiz uzaklik algilayicisi analog c¢skveren algilayici oldgu icin O-
bOt Kontrol Kart'nin analog gigine balanmalidir. Bu programda “P11” ve “P12”
baglantilar tercih edilmgtir. Ancak dilerseniz programda gerekligigklikleri yaptiktan
sonra algilayicilari istegliniz bir bgka analog gige ba&layabilirsiniz.

ONEML i NOT

0O-bOt Kontrol Karti ve analog pinlerin kullanimeiilgili detayli bilgiye “Mekatronik Yapi
Taglari” isimli dokiimandan ukabilirsiniz.

Bu islemlerden sonra, artik duvar takip eden robotumazrhSizde bu programi ggirebilir
veya daha kapsamli algoritmalar gluwrabilirsiniz.

Sekil 4 Duvar takip ede®-bOt.

21

v1.0

Her hakki mahfuzdur. Yazili izin olmadan dokiimanl&ic bir kismi kopya, kayit, basim veygetiherhangi bigekilde
¢ogaltilamaz ve yayinlanamaz.



@//-t]obotmn

robotik ve mekatronik teknolojileri

3.3 Algoritma ve Programlama

Burada ornek olarak verilen algoritmada duvar tadpn robot, 6ncelikle 6ntindeki algilayici
vasitasiyla herhangi bir engelle fakarsiya olup olmadiini kontrol eder. Eer engel varsa
durur, yoksa duvari takip etmeyeslza. Robot, 6ntiinde herhangi bir engel olngadbilgisini
aldiktan sonra yan algilayiclyr kontrol etmeysléave belirtilen mesafe arginda duvari
takip eder. Eer robot duvara sari sekilde yaklgmigsa Motor-a ileri, Motor-b geri yonde
hareket ederek robotu duvardan uzstiktea. Robotun duvardansau derecede uzakjmasi
durumunda ise Motor-a geri, Motor-b ileri yondeigalak robotu duvara yakfarir. Takip
hareketi esnasinda bir engelle skiagilirsa robot hemen durur, engel kaldirgicida ise
hareketine kalgn yerden devam eder. Programinsalemasi gagidaki gibidir;

BASLA

2 Sanive Bekle

n Sensdri Kortral Bt

obotun Sniinde Engel

“ar mit 2

“an Senzori Kontral Bt

Robot, Takip Ettidi Duvara
“akinlagt mi?

Duvardan Uzaklagarak,
istenilen Mesafeye Git

Rokot, Takip Ettidi
Duvardan
Uzaklagh mi?

Duvara Yaklagarak,
istenilen Mesafeye Git

Dz Git

Sekil 5 Programin Aky Semasi.
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Duvar Takip Eden Robot Programi;

pause 2000 ‘Robot harakat etmeden 6nce 2 saniye bek le

symbol yansensor=w0 "yansensor" de gi skeni tanimlandi (Yandaki uzaklik
algilayict icin)

symbol onsensor=w1 "onsensor" de gi skeni tanimlandi. (Ondeki uzaklik

algilayict icin)

anakontrol: 'Algilayicilari kontrol et

readadc 0,onsensor 'Ondeki algilayicidan bilgile ri oku

pause 1 '‘Okuma isleminin gercekle smesi i¢in 1 ms bekle

if onsensor>512 then 'Robotun dniinde engel var mi? Varsa,

goto dur "dur" programina git(Robotu durdur)

else "Yoksa;

goto kontrol "kontrol" programina git(di ger algilayiciyi kontrol
etmek icin)

endif 'if blo gunu sonlandir

kontrol: "Yan algilayicinin kontrol i slemi

readadc 1,yansensor 'Yan algilayicidan bilgileri o ku

pause 1 '‘Okuma isleminin gercgekle smesi icin 1 ms bekle

if yansensor<300 then soladon 'E ger robot duvardan uzakla smissa "soladon"
programina git

if yansensor>400 then sagadon 'E ger robot duvara yakla smissa "sagadon”
programina git

if yansensor>300 and yansensor<400 then duzgit 'E ger robot duvara paralel

ve istenen mesafedeyse "duzgit" programina git
goto anakontrol 'Algilayicilari tekrar kontrol et.

dur: 'Robotu durduran program,

halta 'Motor a'yi durdur

haltb 'Motor b'yi durdur

pause 10 '10 ms bekle

goto anakontrol "Yeni durum icin algilayicilari te krar kontrol et.

duzgit: 'Robotu duz ilerleten program,

forward a 'Motor a'y ileri yonde cali stir

forward b 'Motor b'yi ileri yénde cali stir

pause 10 '10 ms bekle

goto anakontrol 'Yeni durum ic¢in algilayicilari ko ntrol et

soladon: 'Robotu sola dondiren program

backward a 'Motor a'yi geri yénde cali stir

forward b 'Motor b'yi ileriydnde cali stir

pause 10 '10 ms bekle

goto anakontrol 'Yeni durum icgin algilayicilari ko ntrol et

sagadon: 'Robotu sa §a dondiren program

forward a 'Motor a'yi ileri ydnde cali stir

backward b 'Motor b'yi geri yonde cali stir

pause 10 '10 ms bekle

goto anakontrol 'Yeni durum igin algilayicilari ko ntrol et

end 'programin sonu.
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Programi iDea ile yazdiktan ve O-bOt ile USBglaatisini yaptiktan sonra “YUKLE”
simgesine tiklayarak programi O-bOt’a ytkleyehifiiz. O-bOt artik duvar takip etmek icin
hazir!

' iDea - [d:\BelgelerimiDesktop0-bOt ProgramlariiDuvar Takipiduvar takip. bas]

[ Dosya Digenle Pencere  Yardim -8l x

& fhil:_l |

(L
Derle | ¥ikle

5L pause Z000 'Robot harakat etmeden Snee 2 saniye bekle e
2
3 symbol yamnsensor=wd '"yansensor” defiskeni tanimlandi. (Tandaki uzaklik senséril igin.)
4 symbol cnsensor=wl '"onsensor” dediskeni tanimlandz. (Ondeki uzaklik sensoril fgdn)
5
=] anakontrol: 'Sensdrleri kontraol et,
T readade 0,onsensor 'tOndeki sensdrden bilgileri oku,
=] pause 1 'Ckuma isleminin gergeklegmesi igin 1 ws bekle
=] if omsensorr512 then 'Robotun Sniinde engel wvar mi? Varsa:
10 goto dur '"dur” prograwina git(Robotu durdur).
11 else 'Yoksa;
1z goto koxntrol '"kontrol™ programina git (Difder sensoril kontrol etmek igin) .
13 endif 'if bhlofunu sonlandir.
14
15 kontrol: 'Yan sensdriin kontrol iglemi,
16 readadc 1,yensenscor 'Yan sensdrden bilgileci oku,
17 pause 1 'Okuma isleminin gergeklegmwesi igin 1 mws bekle,
16 if yansensor<i00 then soladon 'Efer robot duvardan uzaklagmilgsa "soladon™ programina gitc,
19 if yansensorri00 then sagadeon 'Efer robot duvara yaklasmissa "sagadon” programina git,
20 if yvansensor>3i00 and vansensopr<d00 then duzgit 'Efer robot duvara paralel ve istenen mesafedeyse "duzgit” programina oo
21 goto anakontrel ' Sensdrleri tekrar Kontrol et.
22
23 dur: 'Robotu durduran progrsm,
29 halt @ 'Nocor &'vil durdur,
25 halt b '"Motor b'wi durdur,
28 pause 10 '10 ms hekle E
27 goto gngkontrol 'Yenl durum igin sensdrleri tekrar kontrol et.
28
25 duzgit: 'Robotu dilz ilerleten program,
30 forward & 'Motor a'yi ileri wyionde galigtir,
31 forward b 'Motor b'wyi ileri vinde galigtir,
32 pause 10 '10 m=s hbekle
33 goto gngkontrol 'Yeni durum igin sensorleri kontrol et,
34
A5 anladant ' Baharn anla dfndiiren nraoeam i
3 ] #
Sekil 6 Programin O-bOt ile yazilmasi.
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4 1SIK TAK iP EDEN ROBOT

4.1 Genel Bilgiler

Sada ve solda olmak Uzere iki adgtkialgilayicisi (LDR) bulunan bu robotun amasgigin
geldigi yone dg@ru hareket etmektir.sik sg algilayiciya déilyorsa sga, sol algilayiciya
disuyorsa sola, her ikisine de giyorsa ileri yonde hareket edegdf hicbir algilayiciyastk
dismuyorsa, robot durur. Bgekilde robotu karanhk bir ortamda bir el fenem ikontrol
etmek mimkundur.

Sekil 1 Isik takip eden O-bOt.

4.2 0O-bOt'un | sik Takip Eden Robot Haline Getirilmesi

Elimizde mevcut olan bir O-bOt'yik izleyen robot haline getirmek igin yapmamiz dere
tek sey, O-bOt’a iki adetstk algilayicisi (LDR) eklemek.

Sekil 2 O-bOt ve §1k Algilayicilar.

1. Oncelikle, sik algilayicilarini resimdeki gibi O-bOt’a playoruz. kik algilayicilar analog
cikis veren algilayicilardir ve O-bOt Kontrol Karti’'namalog girlerine b&lanmalidirlar.
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Bu programda “P11” ve “P12” tercih edilghir. Ancak dilerseniz programda gerekli
degisiklikleri yaptiktan sonra istediniz baska bir analog gige balayabilirsiniz.

ONEML i NOT

O-bOt Kontrol Karti ve analog pinlerin kullanimeillgili detayl bilgiye “Mekatronik Yapi
Taglari” isimli dokiimandan ukabilirsiniz.

Sekil 3 O-bOt Kontrol Kartinagik algilayicilarin bglantisi.

2. Daha sonra algilayicinin kablolarini O-b@sesinin 6nindeki delikten gecirerek O-bOt’a
bir bocek goruntisu verilebilir. Buslem hem algilayicilari havada tutmamizi, hem de
dahasik bir robota sahip olmamizi @ar. Tum bu glemlerin ardindan O-bOt, artikik

takip etmeye hazir!

Sekil 3 Isik izleyenO-bOt.
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4.3 Algoritma ve Programlama

Istk takip eden robotun lc¢ temel durumu vardir. Brdda birincisi; iki algilayiciya dasigin

dismemesidir ve bu durumda robot duracakkinci durum isegigin iki algilayicidan birine
dismesidir. kik sa algilayici Uzerine diiilyorsa robot sg, sol algilayici tzerine gilyorsa
robot sola doner. Uglincti ve son durum iggin her iki algilayici tizerine de giresidir. Bu
durumda ise robot duz olarak ilerler.

ONEML i NOT

Motor-a ile ayni yondekisik algilayicisinin sol, Motor-b ile ayni yondekik algilayicisinin
sg algilayici oldgunu unutmayiniz. Programlama sirasindasaldlecek hatalari en aza
indirgemek ve karmgkligl 6nlemek icin yine programi yazmaya gecmeden g@mogramin
akis semasi ¢ikariimalidir.

BASLA

2 Sanive Bekle

Sensdrleri Oku

Izik Sal Senzdre mi SOLA DON

Diigiyor?

Izk Sad Sensdre mi sada Don

Digineory?

ILERI GiT

Igik Her iki Sensdre mi
Diigiyar?

ki Sensdrede gk

Diigmiyor mu? DUR

Sekil 4 Programin Aky Semasi.
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Istk Takip Eden Robot Programi;

pause 2000 '2 sn bekle

symbol solsensor=w0 'Sol algilayici tanimlandi
symbol sagsensor=w1l 'Sa g algilayici tanimlandi

kontrol: 'Algilayicilari kontrol et

readadc 0,sagsensor 'Sa § algilayiciyr oku, de
degi skenin icerisine kaydet

pause 1

readadc 1,solsensor 'Sol algilayiciyi oku, de

degi skenin icerisine kaydet

pause 1

if solsensor>250 and sagsensor<250 then soladon 'E
ve sa gal sikdi smuyorsa,'soladon’ programina git
if sagsensor>250 and solsensor<250 then sagadon 'E

if sagsensor>250 and solsensor>250 then duzgit 'E
di sliyorsa 'duzgit' programina git

if sagsensor<250 and solsensor<250 then dur 'E
di smuyorsa 'dur' programina git

goto kontrol 'Algilayicilar tekrar kontrol et

soladon:  'Robotu sola déndiren program
backward a 'Motor a'yi1 geriye hereket ettir
forward b 'Motor b'yi ileriye hareket ettir
pause 10 '10 ms bekle

goto kontrol "Yeni durum igin algilayicilari kontr

sagadon:  'Robotu sa ga donduren program
forward a 'Motor a' yi ileri hareket ettir

backward b 'motor b'yi geri hareket ettir

pause 10 '10 ms bekle

goto kontrol 'Yeni durun icin algilayicilari kontr

duzgit: 'Robotu diz ilerleten program
forward a 'Motor a' yi ileri hareket ettir
forward b 'Motor b'yi ileriye hareket ettir
pause 10 '10 ms bekle

goto kontrol "Yeni durun icin algilayicilari kontr

dur: 'Robotu durduran program

halt a 'Motor a'y1 durdur

halt b 'Motor b'yi durdur

pause 10 '10 ms bekle

goto kontrol 'Yeni durun icin algilayicilari kontr

end ' Programin sonu.

vesolal sikdi smiyorsa,'sagadon’ programina git

geri 'sagsensor' isimli

geri 'solsensor' isimli

ger sola | stk di  slyorsa

gersa gal sikdi siyorsa

ger iki algilayiclya

ger iki algilayiciya 1

ol et

ol et

ol et

ol et

I sik

sik

Sekil 5 Isik takip eden robot programi.
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ﬂobotmn

robotik ve mekatronik teknolojileri

Programi iDea ile yazdiktan ve O-bOt ile USBglaatisini yaptiktan sonra “YUKLE”
simgesine tiklayarak programi O-bOt’a yukleyebitira. O-bOt artik gik takip etmek icin
hazir!..

B iDea - [GAO-bOT Programianilgs Takipleik takip. bas]

& | &
Compils | |
1 -~
Z pausp 2000 'E #r bekls
- |
4 symbol solsapnsorswld " Sol =spsdr tanimlsnc
5 gymbiol 3458808 op=w] Fagl senpic Eanlmlandy
&
T konkrol: 'Bensorieri konveol et
B readado -{_s;g‘snﬁsor Smdy sanadril oku, dederl |segeenscr! isiwll defigkenin igerisine kaypdec.
a pause ©
ig readgado 1, ,80laapsor "Sol senpoEd  oku, dederl aolsensor' 1simll cegigkahln LgerlFlne kayder.
11 pause I
13
i3 it solzenacrriSl and fagFenact<=50 then e
14 if sagmansors>2L0 and solsensorLiSi then ) PEmmgr
15 At sageepaor>l50 and gollsnsor»250 then
18 it sagsenaopdltl and sclsensor{iS0 then
i7 goto kontrol '=ensiclerl tekrar Eontrol et
ig
i85 soladon: 'Fobhotu =ola doodiicen program,
a0 backward 2 'I ¥
21 formard & Mot
22 phuses 10 ‘10 m= bekle
23 goto kontrel ' Tenhl durum 1cin Senadtlsrl Eoncrol ec
24
25 Fagadon: ' Robor
F4 forward a
aT backward b '
8 pause 10 '10 o
8 goto komtrol '7 tgin sen=orler: kooncrol mc
a0
31 cdumgh@ty 'Robotu dix ilecleten pEOgTEm
3z forward a 'Hotor a' w1 ileri harsker =coir,
I3 forward » ‘Mozor b'yl ilerivye bBa
14 pause 10 @ bekie
LE3 goto kontrol 'Yeni durun igin sensérlerl Esontrol st S
L] ¥
Sekil 5 Programin iDea ile yazilmasi.
29
v1.0

Her hakki mahfuzdur. Yazili izin olmadan dokiimanl&ic bir kismi kopya, kayit, basim veygetiherhangi bigekilde
cogaltilamaz ve yayinlanamaz.



ﬂobotmn

robotik ve mekatronik teknolojileri

iDea Yazilimi ve O-bOt kullanarak, sadece gerekidiiler bilgenleri
eklemeniz, robot programlamak icin yeterli.

Robot programlamak hi¢ bu kadar kolay olmstrht

“#ersey Yaraticlifinizin

Sumrlannda...”
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