EZobolmn

robotik ve mekatronik teknolojileri

IDea

KOMUTLAR



[Eyrobolmn

robotik ve mekatronik teknolojileri Komutlar
ICINDEKILER
GENEI BAKE ... e e 3
2 ISBASIC KOMULIAIT ..ttt e e e e e s 4
2.1 L [T g (6= 1 T= £ RPN 4
2.2 YOrumlar (COMIMENTS) ....eeeeeeiiiiieiee ettt ettt e et e e e e e e e e e e e e s aaebbeeeeeeeeeeaaaaaaaaaaaeaaaaaaan 5
2.3 SEMDONEr (SYMDBOIS). ...ttt ettt e e e e e e e e eeee e 6
2.4 [ F 1o Y= T o I (01T ) PP TR T RP U RPN 7
2.5 (o =Tol V2 | PP 8
2.6 (o (o TN U o 1] PP PUPURPTUR PR Q..
2.7 (o Lo TR T o 1 TP PP 10
2.8 L0 U 0= 4 PSP PTFRR 11
2.9 L0 11V2= 1o N (1 =T ) PSSP 12
2205 O B o To £ W] o BN = 1L o] o To | =Ty o) IS OO 13
7205 5 o -V (o [ SRR 14
P2 N o 1o | TN Y01 ST 4 PRSP 15
P2 B | A 1 1= I G (T G L) PP UPURTURPRR 16
P2 S | o To (= 1 4 o PP PRUPPPRPTR 17
2.15 et (ifade tAnIMIA) ......... e ettt e e e e e e e e e e e e e e ab e e eeees 18
P2 G T (011 VN (o [ U] PP 19
2.17  PAUSE (DEKIE) ...ttt et e e e e e e e e oo e oo e e ettt e e e e e e e e e e e e e e e e e aa e nnnanarene 20
2.18  PUISOUL (LM GONUEE) ...ttt ettt ettt et et e e aaaaa e e e s aa e e e nnnbesbeseeeeeeeeeeeas 21
Y225 LS B (=¥ To F- Vo [ €= U F= (o To Ko (U ) SO 22
3 AKIs Semas! Ve KOMULIAK ........coiiiiiiiiie e 23
3.1 Akis Semasi ile GOrsel Programlamas................eceoeeoiiiiiiiiiiiiiii e 23
3.2 BIOK EKIEMEK ...ttt et e e e e e e e e e e e e e e e e e e ene e eeeees 27
3.3 Bloklari Birbirlering Ba&Blamak...............eeeiiiiiiiiiiiii e 28
3.4 SEMDONEr (SYMDOIS) ... ittt ettt e e e e e e e e e e e e e e e e e eeennneees 31
v1.0 Agustos 2008

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



[Eyrobolmn

robotik ve mekatronik teknolojileri Komutlar

1 Genel Baks

Bu dokimandaDea yazilimi icerisinde yer alan rsBASIC ve Al§emasi tabanli yazilim

gelistirme araylzlerine ait komutlar ve kullangekilleri anlatiimaktadir.

rSBASIC derleyicisi Basic Stamp PBasic dili ile aylu olacaksekilde gelgtiriimis, bu
sekilde benzer denetimci kullanicilarinilbea uygulamalarina dgudan veya ufak

desisikliklerle gecebilmeleri hedeflensmtir.

Dokiimanda komutlar Turkce viagilizce kasitlari parantez icinde verilerek anlatignr.

Ornegsin: inc (artir) (inc, increment’in kisaltiimasidir)

iDea yazilimiwww.robotsan.com.tadresinden Ucretsiz olarak indirilebilmektedir.

Bu dokiimanDea yazilimi revizyon 1.0 kullanilarak hazirlargtm. Lutfen, web adresinden

guncellemeleri kontrol ediniz.

v1.0 Agustos 2008

Her hakki mahfuzdur. Yazili izin olmadan dokiimanlarg bir kismi kopya, kayit, basim veyaatiherhangi bigekilde c@altlamaz ve yayinlanamaz.
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[Eyrobolmn

robotik ve mekatronik teknolojileri Komutlar

2

rsBASIC Komutlari

2.1 Etiketler (Labels)

Etiketler program icerisinde belirli bélimlegaret etmek veoto, gosubgibi komutlarin bu
isaretli noktalara gonderme yapmalarinda kullanrirla

Etiketler kticik ve buyuk harf barindirabilir, anchiirkce karakter iceremezler.

Ornek 1

dongu: ‘ DONngu bdangic etiketi
high 1 ‘1 numarali ¢iki a¢
pause 1000 ‘1 sn bekle
low 1 “1 numarali ¢ikg kapat

goto dongu ‘ Belangica (dongu etiketine) geri don

Ornek 2
AnaDongu: “ Ana dongu BRngic etiketi

gosub MotorAc ‘MotorAc etiketine git

pause 1000 1 sn bekle

gosub MotorKapat MotorKapatetiketine git

pause 2000 ‘2 sn bekle

goto AnaDongu ‘ Bglangica (AnaDongu etiketine) geri don
MotorAc: ‘ Motor a¢ bglangi¢ etiketi

high 1 “1 numarali ¢iki a¢

return ‘ Bu etiketi/donguyu sonlandirip 1 sn leekbmutuna déner
MotorKapat:  Motor kapat tangic etiketi

low 1 ‘1 numarali ¢kt kapat

return ‘ Bu etiketi/dénguyl sonlandirip 2 sn leekbmutuna déner
v1.0

Agustos 2008
Her hakki mahfuzdur. Yazili izin olmadan dokiimanlarg bir kismi kopya, kayit, basim veyaatiherhangi bigekilde c@altlamaz ve yayinlanamaz.
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[Eyrobolmn

robotik ve mekatronik teknolojileri Komutlar
2.2 Yorumlar (Comments)

Yorumlar program icerisinde kullanici tarafindanlgibéndirici aciklama yazabilmek

amaciyla kullanilir ve derleyici tarafindan dikkalenmazlar.

rsBASIC derleyicisinde yorumlar kesmgaieti (') ile balar ve bulundgu satirin sonuna

kadar glevligini korur.

Yorumlar icerisinde Turkce karakter kullanilabilir.

Ornek
dongu: * DOngl bdangic etiketi

high 1 ‘1 numarali ¢iki a¢

pause 1000 ‘1 sn bekle

low 1 “1 numarali ¢ikg kapat

goto dongu ‘ Bglangica (dongu etiketine) geri don

v1.0 Agustos 2008

Her hakki mahfuzdur. Yazili izin olmadan dokiimanlarg bir kismi kopya, kayit, basim veyaatiherhangi bigekilde c@altlamaz ve yayinlanamaz.
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[Eyrobolmn

robotik ve mekatronik teknolojileri Komutlar

2.3 Semboller (Symbols)

SembolleiDeayaziliminda sabit der, iBox sayisal gig atamalarina yonlendirmede (bacak

atamasgin0..7) ve dgisken atamalarinda kullanilirlar.

rsBASIC derleyicisinde sembol tanimlamasi isimbolyazilir, isim verildikten sonrasinda

esit isareti (=) ile atama yapllir.

Semboller program BEngicinda tanimlanir, tanimlama sirasinda rakaméaralt cizgi
kullanilabilir ancak Turkge karakter iceremezleren®ol kullanimi program hafiza

kullanimini artirmaz.

iDea tarafindansagida listelenen tanimlar desteklenir:

bayt: b0..b15kelime: w0..w15,noktali sayr. f0..f15,bacak: pin0...pin7

Ornek 1

symbol MotorA = 2 ‘ MotorA dgiskeni 2 dgeri ile sabit sayi olarak tanimlandi
symbol j = b0 ‘J dgiskeni bayt (byte) olarak tanimlandi

symbol Sensorl = w0 ‘ Sensorlgdéeni kelime (word) olarak tanimlandi
symbol Sensor2 = w1l ‘ SensorZsdgeni kelime (word) olarak tanimlandi
symbol Sicaklik = fO * Sicaklik d&iskeni noktall say (floating) olarak tanimlandi

symbol SolSensor = pin3  ‘ SolSensogdkeniiBox P12girisi olarak tanimlandi

Ornek 2
symbol Anahtar = pin2 “ Anahtar gigkeniiBox P11 girisi olarak tanimlandi
dongu: * DONngU hdangic etiketi
if Anahtar = 0 then ‘ if..then..else dongusgdeAnahtar “0” ise)
high 1 “1 numarali ¢ikI a¢
else ‘ dger durumda (ger Anahtar “1” ise)
low 1 ‘1 numarali ¢ilgn kapat
endif “end..if tanimlamasi sona erdi
goto dongu ‘ Bglangica (dongu etiketine) geri don
v1.0 Agustos 2008

Her hakki mahfuzdur. Yazili izin olmadan dokiimanlarg bir kismi kopya, kayit, basim veyaatiherhangi bigekilde c@altlamaz ve yayinlanamaz.
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[Eyrobolmn

robotik ve mekatronik teknolojileri Komutlar

2.4 backward (geri)

a ve b olarak tanimlangiBox motor c¢ikglarini geri cevirmek icin kullanilr.

Kullanim Sekli

rsBASIC

backward motor

Aciklama

- “motor” a veya b olabilir.

— amotoruBox P1 ve P2 ciklarina bglanmalidir.

— b motoruiBox P3 ve P4 ciklarina bglanmalidir.

- “pbackward a” komutu low P1, high P2 ilgd=serdir.
— ‘“backward b” komutu low P3, high P4 ilgd=gerdir.

Ornek
dongu: * DONngU bdangic etiketi
backward a ‘a motorunu geri cevir, P1'i kapatyPac
backward b b motorunu geri ¢evir, P3'U kapat,iPak;
pause 1000 “1 sn bekle
forward a “a motorunu ileri ¢evir, P1'i ag, P2kapat
forward b b motorunu ileri gevir, P3'U a¢, PA&apat
pause 1000 *1 sn bekle
halt a “a motorunu durdur, P1’i ve P2'yi kapat
halt b ‘b motorunu durdur, P3’'(i ve P4’U kapat
pause 1000 “1 sn bekle
goto dongu ‘ Bglangica (dongu etiketine) geri dén
v1.0 Agustos 2008

Her hakki mahfuzdur. Yazili izin olmadan dokiimanlarg bir kismi kopya, kayit, basim veyaatiherhangi bigekilde c@altlamaz ve yayinlanamaz.
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[Eyrobolmn

robotik ve mekatronik teknolojileri

2.5 dec (azalt)

Komutlar

Sembol ile tanimlanmibir degeri azaltmak icin kullanilir.

Kullanim Sekli

rIsBASIC
decsembol
Ornek
symbol i = b0 ‘1 dgiskeni bayt olarak tanimlandi
i=20 ‘i deziskenine 20 sabit deri balangicta atandi
dongu: * DONngU bdangic etiketi
dec i ‘i deiskenini bir azalt
if i =10 then “if..then..else dongusigéz i = 10 ise)
high 1 “1 numarali ¢ikI a¢
else ‘ dger durumda (ger i 10’dan farkli ise)
low 1 “1 numarali ¢ilgi kapat
endif “end..if tanimlamasi sona erdi
goto dongu ‘ Bglangica (dongu etiketine) geri dén
v1.0 Agustos 2008

Her hakki mahfuzdur. Yazili izin olmadan dokiimanlarg bir kismi kopya, kayit, basim veyaatiherhangi bigekilde c@altlamaz ve yayinlanamaz.
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[Eyrobolmn

robotik ve mekatronik teknolojileri Komutlar

2.6 do .. until

Bir kod parcasinin tekrar etmesinin isterlddurumlarda kullanilir. (do until..loop)
veya (do .. loop until) dongusu icerisindeki kodrqaesi ifade gecerli olana kadar

calistinlir.

Kullanim Sekli

rsBASIC

do until ifade

loop

doifade

loop until

Aciklama
“ifade” mantiksal bir kagilastirmadir.

“do..loop until”, “for..next” ve “do until”den fakli olarak ifadenin dgru olup
olmadgini donginiin sonunda kdastirdigl icin en az bir kere déngu icerisindeki

kodu calstirir.

Ornek
symbol i = w0 ‘i dgiskenini kelime olarak tanimladik
i=5 ‘i deziskenine 5 sabit dgerini atadik
dountili<2 ‘1< 2 olana kadar loop’a kadakddu calstir
high 1 ‘1 numarali ¢ikl ag
deci “I'nin deggerini bir azalt
loop
do ‘1> 2 olana kadar loop’a kadarki kodu g
low 1 “1 numarali cilgt kapat
Inc i “I'nin degerini bir artir

loop until i > 2

v1.0 Agustos 2008

Her hakki mahfuzdur. Yazili izin olmadan dokiimanlarg bir kismi kopya, kayit, basim veyaatiherhangi bigekilde c@altlamaz ve yayinlanamaz.
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[Eyrobolmn

robotik ve mekatronik teknolojileri Komutlar

2.7 do .. while

Bir kod parcasinin tekrar etmesinin isterglddurumlarda kullanilir. (do while..loop)
veya (do .. loop while) dongusu icerisindeki kodgasi ifade gecersiz olana kadar

calistinlir.

Kullanim Sekli

rsBASIC

do whileifade

loop

doifade

loop while

Aciklama
“ifade” mantiksal bir kagilastirmadir.

“do..loop while”, “for..next” ve “do while”dan féli olarak ifadenin dgru olup
olmadgini donginiin sonunda kdastirdigl icin en az bir kere dongu icerisindeki

kodu calstirir.

Ornek

symbol i = w0 ‘i dgiskenini kelime olarak tanimladik

i=1 ‘i deziskenine 1 sabit dgerini atadik

do whilei< 2 ‘1< 2 oldgu surece loop’a kadarki kodu ggir
high 1 ‘1 numarali ¢ikl ag
inc i “i'nin degerini bir artir

loop

do ‘1> 2 oldgu sirece loop’a kadarki kodu gair
low 1 “1 numarali cilgt kapat
dec i “I’nin degerini bir azalt

loop while i > 2

v1.0 Agustos 2008

Her hakki mahfuzdur. Yazili izin olmadan dokiimanlarg bir kismi kopya, kayit, basim veyaatiherhangi bigekilde c@altlamaz ve yayinlanamaz.
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[Eyrobolmn

robotik ve mekatronik teknolojileri Komutlar

2.8 for .. next

Bir kod parcasinin tekrar etmesinin istergididurumlarda kullanilir. for..next
dongusu icerisindeki kod parcasi slamgic-son dgerleri arasinda tekrarlayarak
calistinlir.

Kullanim Sekli

rsBASIC

for degisken = balangic¢ to son

next

Aciklama

- ‘“baslangi¢” desiskenin ilk degeri, “son” son dgeridir.

— “degisken” istenilen son dgre ulgana kadar for..next arasinda yer alan kod
calistirihr. Her dongu cagtirilisinda “next” bolimune gelindinde dgisken bir
artirilir.

- “degisken” bayt veya kelime olabilir.

Ornek
symbol i = b0 ‘1 dgiskenini bayt olarak tanimladik
dongu: * DONngU bdangic etiketi
fori=1to 10 ‘10 kere 1 numarali ggkegip/kapatagaz
high 1 “1 numarali ¢ikI a¢
pause 500 “500 ms bekle
low 1 “1 numarali cilgl kapat
pause 500 ‘5600 ms bekle
next “1'yi bir artir, gerekli kqul salaniyorsa for déngistine git
goto dongu ‘ Bglangica (dongu etiketine) geri don
v1.0 Agustos 2008

Her hakki mahfuzdur. Yazili izin olmadan dokiimanlarg bir kismi kopya, kayit, basim veyaatiherhangi bigekilde c@altlamaz ve yayinlanamaz.
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[Eyrobolmn

robotik ve mekatronik teknolojileri Komutlar

2.9 forward (ileri)

a ve b olarak tanimlangiBox motor ¢ikglarini ileri cevirmek icin kullantlir.

Kullanim Sekli

rsBASIC

forward motor

Aciklama

- “motor” a veya b olabilir.

— amotoruBox P1 ve P2 ciklarina bglanmalidir.
— b motoruiBox P3 ve P4 ciklarina bglanmalidir.
— “forward a” komutu high P1, low P2 ile@eserdir.
— “forward b” komutu high P3, low P4 iles@egerdir.

Ornek
dongu: * DONngU hdangic etiketi
backward a ‘ a motorunu geri cevir, P1’i kapatyPac
backward b ‘b motorunu geri cevir, P3'U kapat,iRak;
pause 1000 “1 sn bekle
forward a ‘a motorunu ileri gevir, P1'i a¢, P2kapat
forward b “b motorunu ileri ¢evir, P3'0 a¢, PAKéapat
pause 1000 “1 sn bekle
halt a “a motorunu durdur, P1’i ve P2'yi kapat
halt b ‘b motorunu durdur, P3’U ve P4'U kapat
pause 1000 1 sn bekle
goto dongu ‘ Bglangica (dongu etiketine) geri don
v1.0 Agustos 2008

Her hakki mahfuzdur. Yazili izin olmadan dokiimanlarg bir kismi kopya, kayit, basim veyaatiherhangi bigekilde c@altlamaz ve yayinlanamaz.
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[Eyrobolmn

robotik ve mekatronik teknolojileri Komutlar

2.10 gosub (alt program)

Program icerisinde alt bir programa gonderme yapigiakkullanilir.

Kullanim Sekli

rsBASIC

gosubalt-program

Aciklama

— “alt-program” bir etiket ismi olmalidir .
— Alt programdan geri donmek i¢in “return” komutu larilir.

— gosub fonksiyonlari gruplayarak tekrar eden program cpkarini alt bir
programda birlgtirmek icin kullanilr.

Ornek
dongu: * DOngU bdangic etiketi

gosub LEDYak ‘ LEDYak etiketli alt-programa git

pause 1000 “1 sn bekle

goto dongu ‘ Bglangica (dongu etiketine) geri don
LEDYak:

high 1 ‘Pl’e bgli LED'i yak

pause 500 “0,5 sn bekle

low 1 ‘Pl’e bgh LED’i sondur

pause 500 “0,5 sn bekle

return * alt-programi sonlandir, pause 1000 kinma don
v1.0 Agustos 2008

Her hakki mahfuzdur. Yazili izin olmadan dokiimanlarg bir kismi kopya, kayit, basim veyaatiherhangi bigekilde c@altlamaz ve yayinlanamaz.
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[Eyrobolmn

robotik ve mekatronik teknolojileri Komutlar

2.11 halt (dur)

a ve b olarak tanimlangiBox motor ¢ikglarini durdurmak icin kullanilir.

Kullanim Sekli

rsBASIC

halt motor

Aciklama

- “motor” a veya b olabilir.

— amotoruBox P1 ve P2 ciklarina bglanmalidir.
— b motoruiBox P3 ve P4 ciklarina bglanmalidir.
- “halt a” komutu low P1, low P2 ilesdegerdir.

- “halt b” komutu low P3, low P4 ileselegerdir.

Ornek
dongu: * DONngU hdangic etiketi
backward a ‘ a motorunu geri cevir, P1’i kapatyPac
backward b ‘b motorunu geri cevir, P3'U kapat,iRak;
pause 1000 “1 sn bekle
forward a ‘a motorunu ileri gevir, P1'i a¢, P2kapat
forward b “b motorunu ileri ¢evir, P3'0 a¢, PAKéapat
pause 1000 “1 sn bekle
halt a “a motorunu durdur, P1’i ve P2'yi kapat
halt b ‘b motorunu durdur, P3’U ve P4'U kapat
pause 1000 1 sn bekle
goto dongu ‘ Bglangica (dongu etiketine) geri don
v1.0 Agustos 2008

Her hakki mahfuzdur. Yazili izin olmadan dokiimanlarg bir kismi kopya, kayit, basim veyaatiherhangi bigekilde c@altlamaz ve yayinlanamaz.
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[Eyrobolmn

robotik ve mekatronik teknolojileri Komutlar

2.12 high (yuksek)

Bir sayisal cikgi yiksek duruma getirmek icin kullantlir.

Kullanim Sekli

rsBASIC

high cikis

Aciklama

- “cikis” 1..4 veya 9..19 arasinda birgbe olabilir. Bu dgerleriBox’ta P1..P4 ve
P9..P16 arasindaki gantilara kagilik gelmekte olup sayisal g§fcikis icin

ayriimustir.
Ornek
dongu: * DONngU hdangic etiketi
high 19 ‘P19'u a¢
pause 1000 *1 sn bekle
low 19 ‘P19'u kapat
pause 1000 “1 sn bekle
goto dongu ‘ Bglangica (dongu etiketine) geri don
v1.0 Agustos 2008

Her hakki mahfuzdur. Yazili izin olmadan dokimanléig bir kismi kopya, kayit, basim veyaediherhangi bigekilde ¢@altilamaz ve yayinlanamaz.
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[Eyrobolmn

robotik ve mekatronik teknolojileri

2.13 if..then (eger..ise)

Komutlar

Bir kod parcasinin belirli kallarda calgmasinin istengi durumlarda kullanihr. if

(eger) tanimindan sonraki kol dogru ise devamindaki bolim gié ise sonrasindaki

kod parcasi caftirilir.

Kullanim Sekli

rsBASIC

if..then\ elseif. then \ else\ endif
if...then goto (etiket)
if...and/or..then goto (etiket)
if...then gosub

if...and/or...then gosub

Aciklama

- if .. then ifadesi arasina glanmasi gereken kal yazilir. Orngin, a>b, a=pin1,

a=120 and b<100.

Ornek
symbol sl = pin2 ‘sl geskeniiBox P11 girisi olarak tanimlandi
symbol s2 =pin3 ‘ s2 geskeniiBox P12 girisi olarak tanimlandi
if s1=0 and s2=0 then ger sl ve s2 “0” ise
high 1 “1 numarali ¢ikI a¢
elseif s1=1 and s2=0 then g&r sl ve s2 “1”ise
low 1 ‘1 numarali ¢kt kapat
else “ yukaridaki iki keulda sglanmamssa
high 1 ‘1 numarali ¢ikl ag
pause 1000 1 sn bekle
low 1 ‘1 numarali ¢kt kapat
endif ‘end..if tanimlamasi sona erdi

v1.0

Her hakki mahfuzdur. Yazili izin olmadan dokiimanlarg bir kismi kopya, kayit, basim veyaatiherhangi bigekilde c@altlamaz ve yayinlanamaz.
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[Eyrobolmn

robotik ve mekatronik teknolojileri

2.14 inc (artir)

Komutlar

Sembol ile tanimlanmaibir degeri artirmak icin kullantlir.

Kullanim Sekli

rIsBASIC
inc sembol
Ornek
symbol i = b0 ‘1 dgiskeni bayt olarak tanimlandi
i=2 ‘i degiskenine 2 sabit dgeri bglangicta atandi
dongu: * DOngU bdangic etiketi
Inc i ‘i degiskenini bir artir
if i =10 then “if..then..else dongusigéz i = 10 ise)
high 1 “1 numarali ¢ikI a¢
else ‘ dger durumda (ger i 10’dan farkli ise)
low 1 “1 numarali ¢ilgi kapat
endif “end..if tanimlamasi sona erdi
goto dongu ‘ Bglangica (dongu etiketine) geri dén
v1.0 Agustos 2008

Her hakki mahfuzdur. Yazili izin olmadan dokiimanlarg bir kismi kopya, kayit, basim veyaatiherhangi bigekilde c@altlamaz ve yayinlanamaz.
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[Eyrobolmn

robotik ve mekatronik teknolojileri

2.15 let (ifade tanimla)

Komutlar

Ifade tanimlamak ve diskenler (semboller) tizerindglém yapmak igin kullanihr.

Kullanim Sekli

rsBASIC

let degisken = sembol
leta=b+5

Aciklam

a

— Degiskenler Uzerindesagida belirtilen matematikse§lemler yapilabilir:

-+ : toplama
- - . ¢clkartma
- ¥ : carpma
- : bélme
- & ve
- :veya
- A . xor
- %/ : mod bolumu (kalani verir)
-/ : nor
- N : Xnor
- inc/dec : artir/azalt
Ornek
symbol i = b0 ‘1 dgiskeni bayt olarak tanimlandi
symbol j = bl ‘ j dgiskeni bayt olarak tanimlandi
symbol k = f0 “ k dgiskeni noktall sayi olarak tanimlandi
leti=pinl ‘i degiskeni pin 1 (iBox P10) deerine gitlendi
letj=i*2 ‘] degiskeni icin deger atandi
letk=j/3 ‘ k dgiskenine dger atandi
v1.0 Agustos 2008

Her hakki mahfuzdur. Yazili izin olmadan dokimanléig bir kismi kopya, kayit, basim veyaediherhangi bigekilde ¢@altilamaz ve yayinlanamaz.
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[Eyrobolmn

robotik ve mekatronik teknolojileri Komutlar

2.16 low (dusuk)

Bir sayisal ¢ikgi disik duruma getirmek icin kullanilir.

Kullanim Sekli

rsBASIC

low cikis

Aciklama

- “cikis” 1..4 veya 9..19 arasinda birgbe olabilir. Bu dgerleriBox’ta P1..P4 ve
P9..P16 arasindaki gantilara kagilik gelmekte olup sayisal g§fcikis icin

ayriimustir.
Ornek
dongu: * DONngU hdangic etiketi
high 19 “P19u ag
pause 1000 “1 sn bekle
low 19 ‘P19'u kapat
pause 1000 “1 sn bekle
goto dongu ‘ Bglangica (dongu etiketine) geri dén
v1.0 Agustos 2008
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2.17 pause (bekle)

Belirli bir siire bekleme yapmak icin kullanilir.

Kullanim Sekli

rsBASIC

pausesure

Aciklama

“stre”, milisaniye olarak bekleme yapilacakgdmdir. 0 — 65535 deerleri
arasinda olabilir.

Ornek
dongu: * DOngU bdangic etiketi
backward a ‘ a motorunu geri cevir, P1’i kapatyPac
pause 1000 “1 sn bekle
forward a “a motorunu ileri ¢evir, P1'i ag, P2kapat
goto dongu ‘ Bglangica (dongu etiketine) geri don
v1.0 Agustos 2008
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2.18 pulsout (atim gbénder)
Sayisal bir ¢ikgtan belirli uzunluktaki (stredeki) bir atim gondeknicin kullanilir.

Kullanim Sekli

rsBASIC

pulsout ¢ikig, stre

Aciklama

“cikis” 9..16 arasinda bir ger olabilir. Bu dgerler iBox'ta P9..P16 arasindaki
baglantilara kagilik gelmekte olup sayisal gifcikis icin ayriimstir.

“sure”, belirtilen stre icin cilgi yapilacak bglantidaki atimin uzunigunu
belirleyen dgerdir. 0 — 65535 dgerleri arasinda olabilir.

“pulsout” komutu genelde RC Servomotorlarin denetgim kullanilr.

Ornek
symbol i = b0 ‘1 dgiskenini bayt olarak tanimladik
dongu: * DONngU bdangic etiketi
fori=1to 100 ‘ Belirli sayida (100) atim uretknistiyoruz
pulsout 10, 500 ‘P10 cnda 0,5ms’lik bir atim goénder
pause 20 * 20 ms bekle
next “1'yi bir artir, gerekli kqul salaniyorsa for déngistine git
goto dongu ‘ Bglangica (dongu etiketine) geri don
v1.0 Agustos 2008

Her hakki mahfuzdur. Yazili izin olmadan dokiimanlarg bir kismi kopya, kayit, basim veyaatiherhangi bigekilde c@altlamaz ve yayinlanamaz.
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2.19 readadc (analog oku)

Analog gir kanallarindan 10 bit ¢ozinudrlikte analog sinyalimk yapmak icin

kullanilir.

Kullanim Sekli

rsBASIC

readadcgiris, desisken

Aciklama

“giris”, “0” ile “3” arasindaki bir dger olabilir. Bu dgerler iBox'ta P5-P8
arasindaki bglantilara kagilik gelmekte olup analog g#i okumak igin
ayriimustir.

- “degisken” analog sayisal dostiirme glemi sonucundaki dgrin saklandi
kelime semboltduir. 0-1023 (10bit/0-5V agahda) dgerleri arasinda olabilir.

Ornek
symbol mesafe = w0 ‘ mesafegegini saklayacgimiz desisken
dongu: * DONngU bdangic etiketi
readadc 0, mesafe  ‘ P5 analog@irait mesafe dgerini okuduk
if mesafe > 512 then ‘ mesafe 512’den blytkse (2a\blylkse)
forward a ‘a motorunu ileri gevir, P1'i a¢, P2kapat
else ‘ dger durumda (mesafe 512’den kicikse)
backward a *a motorunu geri ¢cevir, P1’i kapat,J$ag¢
endif
goto dongu ‘ Bglangica (dongu etiketine) geri dén
v1.0 Agustos 2008
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3 Akis Semasi veKomutlar
3.1 Akis Semasi ile Goérsel Programlama

Daha once akisemalari (flowchart) ile karlasmis, hatta kullanny olabilirsiniz. Basitce
anlatmamiz gerekirse, gksemasi farkli tirlerde olabilen belirli sayida blaktoluyur. Bu
bloklar, bloklar arasindaki ajigdsteren, @er bir deysle bir bloktan, sonraki adimda hangi
bloga gecilecgini belirten, yonlu cizgiler ile birbirlerine Ehdir. RS IDE’'de bloklar
arasindaki al kontrol uygulamasi icin kullaniimaktadir. Ornek lakis semasiSekil 2’te

verilmistir.

T Alas Semasi

A # T O G 0w o O I @B
Sec Moduller Genel Dallanma  Dénguler Temel G/C Motor  Zamanlama  Badla ¥lkle
<] 1l | (2]
Sekil 1 Akis semasi penceresi.
v1.0 Agustos 2008
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: basla :
@ L |
: dugme1 :

basili

w1y

: vak led1 :

Sekil 2 Ornek bir aky semasi.

Akis semasi penceresi iki bolume ayritm. Pencerenin Ust tarafinda arag paleti yer alir.
Pencerenin geri kalan kisimi ise bloklarin ygntdecegi calisma alanini olgturur. Akis
semasl penceresi aktif halde iken programin meninikg “Dizenle” ve “Goruntile”

basliklari eklenecektir (

Sekil 3). “Duzenle” menusundeki “Cama Alani...” segeng ile ¢alisma alaninin boyutu ve

arkaplan rengi dastirilebilmektedir (

Sekil 4). “Semboller” secer@ secildiginde aks semasinda kullanillacak sabitler ve

desiskenlerin tanimlanmasina olanalgkgyan diyalog kutusu gorunttlenir (

Sekil 5).

& RS IDE - [Akis Semasi]

o1 Dosya Diizenle BEsipid= Pencere  Yardm

& B v Izgars Crl+G

= : Tleri Sevive Bloklar

3 e - el Ly
Sekil 3 Duzenle bgigi.

v1.0 Agustos 2008
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Calisma alam

Dzellikler

Boyut: | hooo |[=x [ 1000 [f2]

Arkaplan Rengi: E

| tamem | | vesgec |

Sekil 4 Calsma alani ozellikleri.

Semboller - 0O X
Isim Tir Deger
1 |sabitt | Constant 123
il

[Toman ] [veees ]

Sekil 5 Sembol diizenleme ekrani.

“Duzenle” menusindeki “Moduller” secegiesecildiginde, robot platform tzerinde bulunan
kontrol kutusuna kh#anacak ek modullerin (gizgi algilayici moduli gibanimlanmasina

olanak taniyan diyalog kutusu gorunttlenir (

Sekil 6).

v1.0 Agustos 2008
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Modiiller - 0O X
Diifme w LED w I Gizgi Alglayia | I Cizgi Alglayia  |w
dugme1 led1 z0l zad
D - - D e - D = - D - -
[ Tamam I I Vazgec J

Sekil 6 Modul dizenleme ekrani.

“Goruntile” mentsundeki “lzgara” secemale calisma alanindaki 1zgara gié araliklarla
yerlestiriimi s olan noktalar) gosterilir veya gizlenirlléri Seviye Bloklar” seceri ise genel
kullanim haricinde daha ileri seviye uygulamalardaiyac duyulabilecek bloklarin

kullanilabilmesine olanak glmakta veya kullanicidan gizlenmektedir.

» W T G w6 O o W

Sec | Modiiller Genel Dallanma Du'jngljler Temel G/C Motor  Zamanlama — Badla Yikle

Sekil 7 Arag paleti.

Akis semasini tanimlamak icin ara¢ paletindeki aracldiakumaktadir (

Sekil 7). “Se¢” araci blok ve onlari birbirlerine @ayan cizgileri segmek, “B#a” araci
bloklari birbirlerine bglayan cizgileri gizmek, “Yukle” araci ise gksemasini RSPic’e
yuklemek icin kullanilir. Dger araclar (“Moddller” haricinde) aksemasina farkl tirlerden
bloklar yerlatirmek icin kullaniimaktadir. Moduller aracina Hdsginda, moddllere yonelik
bloklari iceren yeni bir arac paleti goruntuler§ekil 8). Bu paletten ana palete geri donmek
icin “Geri DONn” araci secilmelidir.

A ' b ( o &

Sec LED Robot Seti Temel Alglayiclar Geri Dan

Sekil 8 Moduller paleti.

v1.0 Agustos 2008
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3.2 Blok Eklemek

Akis semasina yeni bir blok eklemek icin, 6ncelikle gpatetinden ilgili blok kategorisine ait
ara¢ secilmelidir (6rngn, “Genel”). “Dallanma” araci haricindeki tum aftagla, ¢ama
alaninin sol tarafinda bloklarin kendilerini iceikey bir palet goriintilenecektig€kil 9).

. AEAR:

SeC Modiller | _(_E_n;l_jel__ | Dallanma [

S

{Basla |

W

Son

el -=

ifade

Aralt

Sekil 9 Blok paleti (dikey).

Blok paletinden herhangi bir blok secildikten sogaisma alaninda herhangi bir noktaya
farenin sol tyu ile tiklandginda, o noktaya secilen tirde yeni bir blok ygitdecek ve ger
blogun parametreleri varsa paremetreler ile ilgili digakutusu gorintilenecektir. Ornek
olarak verilmg olan “Bgla” blogu ve “Dallanma” blgu eklendginde goéruntulenen ilgili
parametre diyalog kutusiekil 10’da gdsterilmgtir. Eklenmg olan blok otomatik olarak secili
hale gelecek ve ara¢ paletinden dee€ araci aktif hale gececektir. Secili bloklar dort
kosesinde yer alan kirmizi kiguk kutular ilgaietlenmgtir. “Se¢ araci aktif iken cabma
alani Uzerinde bp bir alana farenin sol $u ile tiklandginda bloklar Uzerindeki segim
kaldirihr; ezer herhangi bir bigun tzerine tiklanirsa o blok secili hale gelir. Blok secili
iken Uzerinde farenin sol guna basip tubasili iken fareyi surikleyerek I@on konumunu
degistirebilirsiniz. Eger blgsgun parametreleri varsa, farenin safuule blggun Gzerinde cift
tiklama yapildginda ilgili diyalog kutusu gorunttlenir. Béon Gizerinde gatusa basildginda
cikan menutdenOzellikler” secengi secilerek blgun sekli ve rengi dgistirilebilmektedir

(Sekil 14). Yerlatiriimis olan bir bl@u silmek icin blok secili iken klavyeden “Deletel/Si

v1.0 Agustos 2008
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tusuna basilmasi veya “Duzenle” menusunden “Sil” segiem secilmesi ve ¢ikan soruya

olumlu yanit verilmesi yeterlidir.

~ =
Eger... =
Mantksal ifade:

ciime]

i Tamam I[ Iptal

Sekil 10 Parametre diyalog kutusu.

Gzellikler

Gartntileme Ozelider!

seki: | TN v |
Arkaplan Renagi: E’

——— —

Sekil 11 Blok 6zellikleri

Her aks semasinda mutlaka bir adet “Ba’ blogu bulunmalidir. Bu blgu yerlstirmek icin

arag paletinden “Genel” kategorisini se¢melisiniz.

3.3 Bloklari Birbirlerine Ba glamak

Calsma alanina yerkgirilmis olan bloklari birbirlerine bEamak icin “Bgla” araci
kullaniimaktadir. Bloklar birbirlerine sadece gtenti bacaklarindan Ig&anabilirler. Bu
baglanti bacaklari blgun cevresinde ufak siyah daireler ile gostertmi (Sekil 12a).
Bloklarin girdi ve cikti olmak tGzere iki farkh tde ba&lanti bacaklari olabilir. Eer balanti
baca& bloga blok yonunde bir ok ile gganiyorsa girdi baga, blok yoninden ¢ikan bir ok ile
baglaniyorsa ¢ikti bagadir. Sadece girdi ve ¢iktl bacaklarini birbirleribglayabilirsiniz; iki
girdi bac&ini veya iki ¢cikti bacani kendi aralarinda birbirlerine lamak mumkun da&ldir

ve denendiinde kullanici bir hata mesaji ile uyarilacaktiBagla” araci aktif iken, bir

v1.0 Agustos 2008
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baglanti bacginin dairesine farenin solgw ile tiklandginda, ¢izgi ¢cizme moduna gegilir. Bu
modda iken fare hareket ettirildikge secgrlan bglanti bacgindan farenin o an bulungu
noktaya mavi renkli gecici bir ¢izgi cizilir. Bdanmak istenen @er blazun ilgili bacainin
dairesine tiklanginda iki blok birbirine bglanms olur ve aralarinda siyah renkli kalici bir
cizgi cizilir (Sekil 12b). Arag paletinden klea bir ara¢ secilene kadar “gla” araci aktif
olmaya devam eder, dolayisiyla yukaridaklemleri tekrar ederek yeni plantilar

olusturabilirsiniz.

basla basla

i r

Sekil 12 Cizgi modu.

Mevcut bglantilari silmek icin dnce ara¢ paletinden “Secaani aktif hale getirmek
gerekmektedir. “Se¢” araci aktifken, bir glanti bacginin dairesine farenin sol du ile
tiklandgindan o bagza bal olan c¢izgi secili hale gelir. Segili ¢izgi kirai renk ile
gosterilmektedir §ekil 13). Cizgi secili iken klavyeden “Delete/Situsuna basarak veya
“Duzenle” menusunden “Sil” secegiai secerek cizgiyi silebilirsiniz. B#anti cizgileri
bloklar hareket ettirildiinde otomatik olarak hareket eder ve bir blok siignde o bl@a
bagli olan cizgiler de blok ile birlikte silinir.

v1.0 Agustos 2008
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basla

sola dan

Sekil 13 Secili b&lanti gizgisi.

v1.0 Agustos 2008
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3.4 Semboller (Symbols)

SembolleriDea yaziliminda sabit deer, iBox sayisal gig atamalarina yonlendirme (bacak

atamasgin0..7) ve degisken atamalarinda kullanilirlar.

Semboller program BkEngicinda tanimlanir, tanimlama sirasinda rakaméaralt cizgi

kullanilabilir, ancak Turkce karakter iceremezler.
Sembol kullanimi program hafiza kullanimini artimna

iDea Akis Semasini kullanarak sembol tanimlamak icin aractpale “Dizenle” menisu
altinda “Semboller” sec¢imi yapilir ve gelen diyal&gtusunda istenilen atamalar yapilir.

AtamalariDea rsBASIC yazilimi ile uyumludur.

Ornek 1

iDea rsBASIC orng
symbol MotorA = 2 ‘ MotorA dgiskeni 2 dgeri ile sabit sayi olarak tanimlandi
high MotorA  MotorA ¢iksl (2 numaraliBox ¢ikisl) a¢

Yukarida verilen 6rngn Akis Semasinda uygulamak icigagidaki adimlar yurataltr.
1. Yeni bir Akis Semasi yaratilir.
2. Arag paletindebizenleMenusu altind&embollersegilir.

3. Gelen diyalog kutusunda gaarafta yer alanEkle digmesine basilaralSembol
Duzenle diyalogu acilir ve Sekil 1'deki gibi duzenlenir. Tamanma basilarak
cikildiktan sonraSekil 2'deki gibi ekran gorulir ve bu ekrandamamsecilerek
sembol tanimlamalemi tamamlanir.

v1.0 Agustos 2008

Her hakki mahfuzdur. Yazili izin olmadan dokiimanlarg bir kismi kopya, kayit, basim veyaatiherhangi bigekilde c@altlamaz ve yayinlanamaz.

31



EZobolmn

robotik ve mekatronik teknolojileri Komutlar

Sembol Diizenle Dlil@
fsim: |Motors

Tir

* sabit B

 Bayt [- ctomatik - ~ |
" Kelime ,—_|
" Bacak |—:|

" Mokkal Sayi l—_|

Tamam | Yazges |

Sekil 1 Sembol Dizenldiyalogu.

Lsil i eder EKe...
Diizerle
sil

Tamam Vazgec

Sekil 2 Sembollediyalogu.

4. MotorA deserini yuksek duruma getirebilmek igin ara¢ paleéindemel G/C dikey
Blok paletindenYUksek »bologu secilir. Yiksek x blgunda sembol olarak MotorA
deseri Bu slemden sonraSekil 3'te gosterilen Sembol/Zesken se¢ ekraninda
oldugu gibi MotorA degiskeni segilir.

v1.0 Agustos 2008
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Sembol/Degisken Sec g|§|@

Deder:
—I- SembolfDegisken
Tamarm | Wazgeg | Diizenle, .. |

Sekil 3 Sembol/Dgisken Segliyalogu.

Komutlar

5. BASIC orneini tamamlayabilmek icin Arag paletinden Genel sagyapilarakBasla

ve Sonbloklari ile Sekil 4’teki aks semasi hazirlanir.

# iDea - [C:XiDea\SembolDeneme.fch]

oo Dosya Digenle  Gordntile Pencere  Yardim

q‘]iﬁll:l]%j

k w

Sec Modiiller

e
L

Q

Zamanlama

= -

Temel GIC

53

Dallanma

Genel Dangiler

J?

Badla

o«

Yilkle

——
Alcak
bagla

Yilksek
e

Abim génder I
g B . witksek Maokord |

At oku

Say

n
PiM Ginder son

uuuuuu

|2

|

Sekil 4 Sembol deneme AkiSemasi Orngi.
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