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Bir tane ledin 1 saniye araliklarla yanip sonmesi istenmektedir. Bunun icin asagidaki sorular:
cevaplandirimz?

1) Gerekli Malzemeler nelerdir?

2) Devre semasi baglantilarim1 yapiniz.
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Kodlarmi yazimiz. 13. Pini kullanacak sekilde kodlarin1 yazimiz?
void setup(){

}
Void loop(){




Robot VE Robot mimarisi

Kazanimlar
1. Robot mimarisi gesitlerini listeler. 1'
2. Robot mimarisi gesitlerinin 6zelliklerini a¢ |
3. Robot turlerini listeler.

5.

Yapisal bilesenlerin gore






1.1. Robot nedir?

* Robot, mekanik sistemleri ve bunlarla iliskili kontrol ve algilama
sistemleriyle (sensorler) bilgisayar algoritmalarina bagl olarak akilli
davranan (yapay zeka) makinelerdir.

 ROBOT = ALGI + KARAR + EYLEM*



+ Robotik nedir?

* Robotlari kullanma sanati, bilgi tabani, nasil olacagini veya
yapilacaginin tasarlanmasi ve uygulanmasidir.
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* Hiiseyin R. BORKLU, 2010, Robotik Ders Notlari




1.2. Robot Kontrol Yontemler|

* Robotlarin hangi durumda ne yapacagina, ne tepki gosterecegine
karar verme islemine robot kontrolui adi verilir.

* Baslica robot kontrol ydontemleri:
1. Tepkisel Kontrol
2. Bilincli Kontrol
3. Karma Kontrol
4. Davranissal Kontrol



1.2.1. tepkisel Kontrol

* Etki-tepki prensibiyle calisir.
modeline gore calisir.

* ALGILAMA + HAREKET



1.2.2. bilincli Kontrol

* Once dustinen, ardindan islem sonucuna gore hareket eden robot
kontrol yontemidir.

modeline gore calisir.

* ALGILAMA + PLANLAMA + HAREKET ETME



1.2.3. karma Kontrol

* Tepkisel ve bilincli kontrol sistemlerinin birlesiminden olusur.
* Distinme ve hareket etme islemi paralel yaratalur.

- ALGILAMA + PLANLAMA + DUSUNME + HAREKET ETME




1.2.4. davranissal Kontrol

* Karma kontrole alternatif olarak sunulmus bir modeldir.




1.3. Robot Turleri ve Egitsel Amaclh Robotlar

e GUnUumuzdeki robotlari;

olarak siniflandirilabiliriz.

e Egitsel amacli robotlari ise ozellikleri nedeniyle ayri kategoride
inceleyecegiz.



1.3.1. uygulama alanina Gore Robotlar

Endistriyel Robotlar 7. Sanal Robotlar
Tibbi Robotlar 8. Ev Robotlari
Servis Robotlari 9. Eglence Robotlari

Askeri Robotlar
Uzay Robotlari

DRk WNR

Hobi ve Yarisma Robotlari



1.3.1. uygulama alanina gore robotlar

Endustriyel Gretimde kullanilan robotlardir.
En yaygin kullanim sekli robot kollardir.




1.3.1. uygulama alanina gore robotlar

Cerrahi operasyonlarda, ilac Uretiminde ve
dagitiminda, hastanelerde malzeme tasimak ve doktorlara
yardimci olmak icin tasarlanmis robotlardir.




1.3.1. uygulama alanina gore robotlar

Insanlar tarafindan yapilan tehlikeli ve zor
islerde insanlara yardimci olmalari icin tasarlanmis robotlardir.




1.3.1. uygulama alanina gore robotlar

Askeri kullanim icin tasarlanan robotlardir.
Bomba imha robotlari, insansiz hava araclari vs.




1.3.1. uygulama alanina gore robotlar

Uzay arastirmalarinda kullanilmak tzere
tasarlanmis robotlardir.




1.3.1. uygulama alanina gore robotlar

Hobi amacli tasarlanan robotlardir.
Sumo robotlar, cizgi izleyen robotlar, dronlar vs hobi robotlari
sinifinda degerlendirilebilir.




1.3.1. uygulama alanina gore robotlar

Fiziksel olarak bulunmayan, bilgisayar ortaminda
tasarlanmis robotlardir. Simulatérler, sohbet botlari ve cagri
merkezi botlari bu sinifta degerlendirilebilir.

Herhangi bir hizmette kullanilmayan, eglence
ve oyun arkadasligi icin tasarlanan robotlardir.

Evlerde kullaniimak Gzere tasarlanmis robotlardir.



1.3.2. Hareket Mekanigine Gore Robotlar

All Types of Robots by tocomotion

Sabit Robotlar 11. Siirii Robotlar AIP. = T | r[\
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Tekerlekli Robotlar 12. Modiiler Robotlar
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1.3.2. Hareket Mekanigine Gére Robotlar

Sabit bir eksen Uzerinde hareket edebilen, strekli
tekrarlanan gorevleri yapmak lGzere tasarlanmis robotlardir.

Cartesian Robots Cylindrical Spherical SCARA Articulated

STATIONARY
ROBOTS
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1.3.2. Hareket Mekanigine Gére Robotlar

Pozisyonlarini tekerlekleri vasitasiyla
degistirebilen robotlardir. Hareket yetenegini tekerlekler
vasitasiyla kazandirabilmek, diger sistemlere gére daha kolay ve
dusuk maliyetlidir.

Single Wheel 2 Wheeled 3 Wheeled 4 Wheeled
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WHEELED
ROBOTS




1.3.2. Hareket Mekanigine Gére Robotlar

Paletler vasitasiyla hareket yetenegi
kazandiriimis robotlardir. Tekerlekli olmasalar da tekerlek
sistemine benzer bir yapiya sahiptirler. Arazi kullanimlari icin
elverisli robot cesitlerindendir.

Tracked Robots

g




1.3.2. Hareket Mekanigine Gére Robotlar

Hareket yetenekleri ayaklar vasitasiyla
kazandiriimis robotlardir. Tekerlekli robotlara gére daha Ustin ve
daha karmasik bir yapiya sahiptirler. Ayak sayilarina gore kendi
icerisinde siniflandirilirlar.

LEGGED
ROBOTS




1.3.2. Hareket Mekanigine Gére Robotlar

Suda hareket edebilen robotlardir. Uzak kontrol
edilebilenleri oldugu gibi otonom calisabilen cesitleri de
mevcuttur.

Kanat, pervane ya da balonlari ile havada asili
kalip, hareket edebilen robotlardir.

SWIMMING ROBOTS FLYING ROBOTS
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1.3.2. Hareket Mekanigine Gére Robotlar

Cok yonlu hareket yetenekleri sayesinde her tirlG
zorlu alanda ilerleyebilen bu robotlar arama kurtarma
faaliyetlerinde kullaniimaktadir.

Genellikle gbévdeleri silikondan yapilan bu
robotlar. El, kol gibi parcalari elektrik sinyalleri ile uyarildiginda
sekil ve pozisyon degistirebilen robotlardir.

SOFT ROBOTS SNAKE Robots
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1.3.2. Hareket Mekanigine Gére Robotlar

Top seklindeki robotlardir. Kar,

kum gibi zeminlerde tekerlekli robotlara gore daha iyi performans
sergilerler. Bilimsel amach kullanilanlari oldugu gibi glinimuzde
eglence amacli olarak kullanimi yayginlasmaktadir.

Benzer fonksiyonlara sahip bircok robotun bir
araya gelmesiyle olusur. Fonksiyonel olarak basit tasarlanmis
robotlardir.

Robotic Balls SWARM ROBOTS




1.3.2. Hareket Mekanigine Gére Robotlar

Birden fazla hareket mekanigine sahip
robotlardir.

Robotik sistemi cesitli robotik parcalara
ayrilmis robotlardir. Yeni kosullara gére kendilerini yeniden
vapilandirabilen robotlardir.

MODULAR ROBOTS HYBRID Robots




1.3.2. Hareket Mekanigine Gére Robotlar

Mikro hassasiyetle islem yapabilen biayuk
robotlari ve mikrometre boyutlarinda olup mikro hassasiyetle
islem yapabilen robotlardir. Tip alaninda kullanilan robotlardir.

Nanometre boyutlarinda tasarlanmis robotlardir.
Nanoteknoloji, biyoteknoloji ve biyomedikal alanlarinda kullanilan
robotlardur.

MICRO Robots NANO Robots




1.3.2. Hareket Mekanigine Gére Robotlar

Mikro denetleyicileri kullanilmadan, temel
elektronik bilesenleri ile tasarlanmis robotlardir.*

*http://www.robotiksistem.com/mobil_robot_cesitleri.html



1.3.3. Egitsel amacl Robotlar

* Robotlar egitimde daha cok STEM egitimini desteklemek icin
kullaniimaktadir.

» Ogrencilerin kesfetme, elestirel disiinme, problem ¢cdézme ve
sosyal becerilerini gelistirme konusunda katki saglamaktadir.

Engieerin Math
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1.3.3. Egitsel amacl Robotlar

Ogrencilerin kendi robotlarini
tasarlamalari ve onlari programlayarak harekete gecirmeleri icin
birbirine kolayca baglanabilen parcalardan olusan robot setleridir.




1.3.3. Egitsel amacl Robotlar

Ogrencilerin kendi robotik kollarini programlayabildikleri, montajli
veya montajsiz olarak satilabilen disik maliyetli setlerdir.




1.3.3. Egitsel amacl Robotlar

Temel dizeyde ozelliklere ve algilayicilara sahip montajlanmamis
sekilde satisa sunulan dusuk maliyetleri robotik kitlerdir.

Arduino Robot Araba Kiti




1.3.3. Egitsel amacl Robotlar

Egitim
amacli olarak, acik kaynak donanim ve acik kaynak yazilim araclari
ile tasarlanmis robotik setlerdir.



1.4. Egitsel Robotta Mekanik Bilesenler

 Egitsel robotlarda kullanilan mekanik bilesenler;
 Sasi (govde veya iskelet)
* Mekanik kollar
e AktUatorler
* Robot mekanik yapisal bilesenler
* Baglanti parcalari
* Hareket-eylem bilesenleri



1.4.1. Yapisal Bilesenler (Govde-Iskelet)

* Robotun govdesini, ana yapisini olusturan, diger bilesenleri
Ustinde tasiyan govde, iskelet gibi yapilardir. Plastikten, metalden
veya her ikisinden de yapilabilmektedir.

1. Saseler
2. Mekanik Kollar, Aktuatorler
3. Robot Mekanik Pargalari



1.4.1. Yapisal Bilesenler (Govde-Iskelet)

Robot gdvdesini olusturmak icin kullanilan cesitli tlirde
plastik veya metalden yapilmis delikli, montaja hazir plakalardir.




1.4.1. Yapisal Bilesenler (Govde-Iskelet)

Robotun bir nesneyi tutmasi,
kaldirmasi, suruklemesi, yukari-asagi, sag-sol hareketi yapmasi
icin kullanilan mekanik bilesenlerdir.




1.4.1. Yapisal Bilesenler (Govde-Iskelet)

Robota ve
robot govdesine ekleme yaparak
robotik platformu istenilen sekilde
olusturmayi amaclayan yapisa
bilesenlerdir.
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1.4.2. Yapisal Bilesenlerin Gorevleri

* Yapisal bilesenlerin ana gorevleri, robot icin ana tasiyici yapiyi
olusturmaktir.

* Robotun gelistirilmesine, eklemeler yapilabilmesine olanak saglar.
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Egitsel Robotlarin
Bilesenleri-1

Kazanimlar
1.  Montaj bilesenlerini listeler.
2.  Montaj bilesenlerinin gorevlerini aciklar.

3.  Hareket-eylem bilesenlerini listeler.

4. Hareket-eylem bilesenlerinin gorevlerini aciklar.
5.  Buton, anahtarlar ve konektor bilesenlerinin gérevlerini aciklar.

6. Gug Bilesenlerini listeler.

C. Volkan YILDIZ - bilgisayar bilimi - Eylil 2018



icindekiler

* 2.1. Montaj Bilesenleri
e 2.2. Mekanik (Hareket-Eylem) Bilesenleri

e 2.3. Elektromekanik Bilesenler
e 2.3.1. Baglanti Bilesenleri
e 2.3.2. Glic Bilesenleri




2.1. Montaj Bilesenleri

* Robotu meydana getiren bilesenleri gévdeye veya birbirine
baglamak i¢in kullanilan elemanlardir. (vida, somun, pul, percin
VS.)

* Montaj bilesenleri tim bilesenleri birbirine baglayarak
hem de




2.2. Mekanik (Hareket-Eylem) Bilesenleri

* Robotun hareketini saglamak icin gerekli mekanik yapiyi saglar.
* Tekerler, Paletler, Ayaklar...

farkl hareket
bilesenleri tercih edilmektedir.




2.3. Elektromekanik Bilesenler

* Egitsel robotlarda kullanilan elektromekanik bilesenler;
; Butonlar, anahtarlar, klemens, konnektorler...
; Pil, akd, batarya...
; DC, servo, step motor...



2.3.1. Baglanti Bilesenleri

Uzerine basildiginda, robottaki veya yazilimdaki
dnceden belirlenmis mekanik veya elektronik bir stirecin
baslamasini, sonlanmasini veya kontrollinu saglayan kontak
mekanizmalarndir.




2.3.1. Baglanti Bilesenleri

Elektrikle calisan butln sistem ve devrelerde,
devreyi acip-kapatmaya yarayan elemanlardir.




2.3.1. Baglanti Bilesenleri

Robotun yapisinda kullanilan
elektronik bilesenlerin birbirine baglantisi icin kullanilan kablo
baglanti yapilaridir.




2.3.2. gic Bilesenleri

Kimyasal enerjinin depolanabilmesi ve elektriksel forma
donustirulebilmesi icin kullanilan kiclk hacimli temel glc
kaynaklaridir.




2.3.2. gic Bilesenleri

Elektrik enerjisini kimyevi enerjiye cevirerek
depolayan ve depolanan kimyevi enerjiyi istendiginde elektrik
enerjisi olarak disari verebilen, pillerden daha glclu enerji
kaynaklaridir.



https://www.diyadinnet.com/YararliBilgiler-1378&Bilgi=ve

2.3.2. gic Bilesenleri

Pillerin bir araya gelerek olusturduklari pil
gruplarina batarya denir. Robotlarda, tablet ve bilgisayarlarda
yaygin olarak kullanilir.




Egitsel Robotlarin

Bilesenleri-2

Kazanimlar
1.  DC Motorlarin gorevlerini aciklar.

2.  Servo Motorlarin gorevlerini aciklar.

3.  Adim (Step) Motorlarin gorevlerini agi\iav

4.  Motor Siricu Katlarinin gérevlerini ag:klatr.

C. Volkan YILDIZ — BiLGiSAYAR BiLiMi — Ekim 2018
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Icindekiler

e 2.3.3. Hareket Bilesenleri e Kaynaklar
 2.3.3.1. DC (Dogru Akim) Motorlar

e a. Fircali DC Motorlar
* al. Reduktorlii DC Motorlar
e a2. Rediiktorsiiz DC Motorlar

* Fircali DC Motor Suricu Kartlari

* b. Fircasiz DC Motorlar

e 2.3.3.2. Servo Motorlar
e 2.3.3.3. Step Motorlar

e Usb-Uart Ceviriciler

» Motorlarla ilgili Cesitli Terimler




2.3.3. Hareket Bilesenleri

, robotun hareket etmesi icin kullandigimiz bilesenlere
(tekerler, paletler, ayaklar...)

e Uc tiir motor vardir;
1. DC Motorlar

2. Step Motorlar

3. Servo Motorlar



Motorlarla ilgili Cesitli Terimler

: Motorun déonme momentidir. Ayni devirde donen iki motorda
torku daha bluyuk olan daha cok agirlik tasir ve daha gucltdur.

: Motorun bir dakikada tamamladigi devir sayisidir. rpom degeri
yuksek olan motorlar daha hizlidir.

: Motorun tam bir turudur.



2.3.3.1. DC (Dogru Akim) Motorlar

* Dogru akim elektrik enerjisini dairesel mekanik enerjiye donusturen

makinelerdir. Robotun hareketi icin kullanilan temel bilesenlerden
biridir.

* Motorun icinde yer alan sargilara elektrik akimi uygulandiginda, yine
motorun icerisinde bulunan sabit miknatislara zit yonde olusan
manyetik kuvvetin etkisi ile hareket etme prensibine dayanir.



2.3.3.1. DC (Dogru Akim) Motorlar

* En eski ve en sik kullanilan DC motor tipidir. Sarjli el matkaplarindan
oyuncak arabalara kadar bircok farkli alette kullanilir.




2.3.3.1. DC (Dogru Akim) Motorlar

Motora uygulanan gerilimin buyutkligu ve yoni
degistirilerek yapilabilir.
Bunun icin populer olarak
kullantlr.



2.3.3.1. DC (Dogru Akim) Motorlar

Bu
ylzden performans beklenen uygulamalarda kullanilan motorlarin
fircalari kolayca degistirilebilecek sekilde tasarlanir. Ayni zamanda bu

fircali motorlarin



2.3.3.1. DC (Dogru Akim) Motorlar

tercih edilen

gibi projeler icin idealdir.

* Motorun miline baglanan bir
cikis hizi dusurilerek elde
edilen




2.3.3.1. DC (Dogru Akim) Motorlar

gerektiren
gibi cihazlarda cogunlukla redlktorsiz
DC motor kullantlr.




2.3.3.1. DC (Dogru Akim) Motorlar

e Motorun istersek,
uygulanan gerilimin yoninu degistirmemiz
gerekir. Bu islem icin ise ismi verilen

devrelere ihtiyacimiz vardir.

* Hazir olarak H-kdprusu devresini ve diger devre
elemanlarini barindiran en pratik ¢c6zim olan
tercih edebiliriz.




2.3.3.1. DC (Dogru Akim) Motorlar

* Fircali motor yapisinin tam tersidir. Miknatis kismi motorun milinde
bulunur ve sargilar (yani bobinler) sabit durur.




2.3.3.1. DC (Dogru Akim) Motorlar

 Fircasiz DC motorlar, rotorlarinin cesidine goére
veya olarak
adlandirilirlar.

Inrunner Outrunner




2.3.3.1. DC (Dogru Akim) Motorlar

Fircali motorlarin aksine, bobinlere uygulanan gerilim icin
, surtiinmeye bagli

* Fircasiz motorlar, model araclarda
oldukca sik kullantlir.



2.3.3.1. DC (Dogru Akim) Motorlar

Dogrudan gerilim verilerek kullanilamazlar. Fircasiz
motorlar
Motor ve suricu kartlarinin




2.3.3.2. Servo Motorlar

* Genellikle sahiptirler.
ve o herhangi baska bir komut gelmedigi sirece
dusunulerek tasarlanmislardir.




2.3.3.2. Servo Motorlar

* Servo motorlar, icerisindeki yine
Bu motorlara icinde
, motor milinin dénls miktarini élcen
ve

bulunur.




2.3.3.2. Servo Motorlar

e Servo motorlar PWM (Pulse Width Modulation) sinyal ile calisirlar.
PWM ile gelen sinyal
anlamina gelir.
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2.3.3.2. Servo Motorlar

Motorun pozisyonu edilebilir.
Hareket icin

(0°-180°) bulunmaktadir.



2.3.3.3. step Motorlar

ve saglayan, adim adim
hareket eden motorlardir. Hassas konumlandirma isteyen
ve gibi cihazlarda kullanilirlar.




2.3.3.3. step Motorlar

Cok hassas pozisyon ve hiz kontrolu, dustk devirde
yluksek tork.

Verim, geribildirim mekanizmasi barindirmadigindan
harici konum limitlemeye gerek duymasi. Maliyetleri ylksektir.



kaynaklar

* https://maker.robotistan.com/dc-motor-cesitleri-nelerdir/
* https://maker.robotistan.com/rc-servo-motor-nedir/

* https://maker.robotistan.com/step-motor-nedir/

* https://www.instructables.com/id/Complete-Motor-Guide-for-
Robotics/

* http://www.robotiksistem.com/motorlar_motor_cesitleri.html



PLACA ZUM:
CEREBRO

SENSORES
0JOs, 0IDOS
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EGITSEL ROBOTLARIN
BiLESENLERI-3 &

ACTUADORES:
EXTREMIDADES

BATERIAS
COMIDA

KAZANIMLAR
* Kablosuz iletisim bilesenlerini aciklar.
*  Sensor cesitlerini listeler.
* Sensor cesitlerinin gorevlerini aciklar.

* Robotik gelistirme kartlarini listeler.

* Robotik gelistirme kartlarinin gérevlerini aciklar.

vnyz.xyz A0



ICINDEKILER

* 2.4. Kablosuz Iletisim Bilesenleri

e 2.5. Sensorler (Algiyacilar)

e 2.5.1. Sensor Cesitleri

e 2.5.2. Bazi Sensorlerin Calisma Prensipleri

* 2.6. Sensorlerin Mikrodenetleyiciler Ile Haberlesmesi
e 2.7. Robotik Gelistirme Kartlari

e 2.7.1. Robotik Gelistirme Karti Cesitleri

e 2.7.2. Arduino Shield

e Kaynaklar




2.4. Kablosuz lletisim Bilesenler

* Robotun kontrol edilecegi, programlanacagi aygitlara kablosuz olarak
baglanabilmesi icin kullanilan haberlesme bilesenleridir.

* WiFi

* Bluetooth

* RF (Radyo Frekans)

» Digerleri (NFC, Xbee, ZigBee...)



2.4. Kablosuz lletisim Bilesenler

* a. WiFi
* Robotik veya elektronik sistemleri kablosuz olarak internete baglamak icin
kullanilan modullerdir.

* Robotik sistemlerin internete baglanmasini saglayarak nesnelerin interneti
(Internet of things —loT)* projelerinde kullanilmalarina olanak saglar.

e 2.4 GHz ve 5 GHz frekanslarinda calisir.

*Gomulu sistemlerin internet tzerinden birbirleri ile haberlesmek icin kullandigi aga verilen genel addir.



2.4. Kablosuz lletisim Bilesenler

* a. WiFi

* WiFi modulleri kullanarak, robotunuza bagl sensor verilerini alip internet
uzerinden paylasabilir. Internet Gzerinden belirli kontroller yaparak robotunuzun

calismasini programlayabilir ya da direk kendi modeminiz Gzerinden robotunuzu
kontrol edebilirsiniz.

(@)




2.4. Kablosuz lletisim Bilesenler

b. Bluetooth

Bluetooth bir kablosuz haberlesme
protokoludir. 1-2 metre gibi dusik
mesafelerde etkindirler.

(

e Dosya transferi, ses aktarimi ve sanal COM
portu gibi uygulamalarda kullanilir.

2.4 GHz frekansinda calisir.



2.4. Kablosuz lletisim Bilesenler

c. RF (Radyo Frekans)

RF modiiller (radyo frekans modyilleri) iki cihaz arasinda radyo frekansinda
sinyaller iletmek ya da almak amaciyla kullanilan ktctk elektronik araclardir.

Radyo frekansi Uzerinden haberlesmek icin gorus alani gerekli olmadigi icin optik
haberlesmeden (kiziltesi gibi) dnce tercih edilir.

Garaj kapilari, kablosuz alarm sistemleri, endustriyel uzaktan kumandalar gibi
kicuk ve orta buyuklukte uygulamalarda tercih edilirler.



2.5. Sensorler (Algiyacilar)

* Robot projemizde isik, sicaklik, mesafe gibi fiziksel buytklukleri elektrik
sinyallerine donustiirmek icin sensorleri kullaniriz.

* Robotik sistemin duyu organlari olarak degerlendirebiliriz.




2.5.1. Sensor Cesitleri

* a. Beslenme ihtiyaclarina Gére
* al. Aktif Sensorler
* a2. Pasif Sensorler

* b. Giris Buyukluklerine Gore
* Mekanik, Termal, Elektriksel, Manyetik, Isima, Kimyasal

 c. Cikis Buyukluklerine Gore
* cl. Analog Sensorler
 c2. Dijital Sensorler



2.5.1. Sensor Cesitleri

a. Beslenme Ihtiyaclarina Gére Sensérler

e al. Aktif Sensorler,

* Sinyallerini kendileri Uretip bu sinyalin dis ortamla etkilesimlerini 6lcen
sensorlerdir. Bu ylzden enerji gereksinimi fazladir. Zayif sinyalleri oldukca hassas

bicimde olcebilirler. Ornegin;
* Engel Kacinma Algilayicilari
* Hareket Algilayicilar
* Ultrasonik Uzaklik Algilayicilar




2.5.1. Sensor Cesitleri

a. Beslenme Ihtiyaclarina Gére Sensérler
* a2. Pasif Sensorler,

* Cevrelerinden aldiklari sinyalleri lcen sensérlerdir. Ornegin;
* Alev Algilayicilar
* Dokunma Algilayicilar
* Konusma, Ses Tanima Algilayicilari

* Renk Algilayicilar
w
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2.5.1. Sensor Cesitleri

b. Giris Buiyuklliklerine Gore Sensorler

* bl. Mekanik: Uzunluk, alan, miktar, kitlesel akis...

* b2. Termal: Sicaklik, is1 akisi...

* b3. Elektriksel: Voltaj, akim, direncg...

* b4. Manyetik: Alan yogunlugu, manyetik moment, gecirgenlik...

* b5. Isima: Yogunluk, dalgaboyu, polarizasyon...

* b6. Kimyasal: Yogunlasma, icerik, oksidasyon/redaksiyon, pH miktari...



2.5.1. Sensor Cesitleri

c. Cikis Buyukluklerine Gore Sensorler
cl. Analog Sensorler
» Algiladiklari fiziksel buytlikluleri analog sinyal olarak ileten sensorlerdir.

* Orantili olarak degisen (akim(4maA...20mA) veya gerilim(0V...5V) gibi) degerler
uretirler.

* Bu tipteki sensorler dijital olarak calisan robotik gelistirme kartlarimiza (Arduino
UNO) baglayabilmek icin analog-dijital ceviriciler (ADC) kullanilir.



2.5.1. Sensor Cesitleri

c. Cikis Buyukluklerine Gore Sensorler

c2. Dijital Sensorler

e Veri donuistiirme ve veri aktariminin dijital olarak gerceklestigi elektronik
sensorlerdir.

 Ornegin; bir digital pusula 0 ile 359 derece araligini kapsayan 9 bit’lik sinyal
gonderebilir.

 Cesitli haberlesme protokolleri (12C, SPI, OneWire vb.) araciligiyla bilgisayar
(mikroislemci) ile konusurlar.



2.5.2. Bazi Sensoérlerin calisma prensipleri

Ultrasonik Sensor

eeeeeeeeeeeeeeee




2.5.2. Bazi Sensoérlerin calisma prensipleri

Infra-Red (Kizilotesi) Sensor

Er(

No object present - no IR light detected by sensor

Object present - reflected IR light detected by sensor

Lightly colored objects reflect more IR light

Darker colored object reflect less IR light



2.5.2. Bazi Sensoérlerin calisma prensipleri

Passive Infra-Red (PIR) Sensor (Hareket Algilayici)

N’I Lens




2.6. Sensorlerin Mikrodenetleyiciler ile
Haberlesmesi

 Algilayicinin voltaj girislerinin Arduino'nun Vin (+Volt) ve Gnd (-Volt) pinlerine
baglanmalari gerekmektedir.

i

DIGITAL (PWM ~)

°
= 0@
=TX

{Rxmm ARDUINO




2.6. Sensorlerin Mikrodenetleyiciler ile
Haberlesmesi

 Algilayicilar analog veya dijital ¢cikis vermesine bagli olarak Arduino kartinin
Analog (A0, Al...) veya Dijital(2, ~3, 4...) cikislarina baglanmalari

gerekmektedir.

/‘E_JJ:J,J,JEJ_IEJJ_J OO000000

o o __° ° DIGITAL (PWM ~) ﬁo’ INTORE A I
e e 2 2 2 L
L . allrs
% UNO ° o DIGITAL (PWM ~) F
e £ TX I —

{Rxmm ARDUINO



2.7. Robotik Gelistirme Kartlari

* Mekanik, elektromekanik ve elektronik sistemlerin veya bunlarin bileseni olan
robotlarin kontroli icin kullanilirlar.

Uzerinde 8, 16 veya 32 bit mikrodenetleyicilerin bulundugu cesitli fiziksel
boyutlarda temelde mini bir kart seklinde elektronik platformdur.

e Kartlara gore farklilik gostermekle beraber kart ile bilgisayar arasindaki baglanti
icin genellikle USB iletisim birimi kullanilmaktadir. Dahili Wi-Fi veya bluetooth
parcasi olan cesitleri de bulunmaktadir.



2.7.1. Robotik Gelistirme Karti Cesitleri

* Arduino gibi mikrodenetleyici kart formunda veya Raspberry Pi tek kart
bilgisayar seklinde olabilirler.




2.7.1. Robotik Gelistirme Karti Cesitleri

-Arduino

* Arduino interaktif projeler gelistirmek icin kullanilabilir. Degisik anahtarlar ve
sensorlerden girdiler almak ve 1siklari, motorlari ve diger fiziksel cikislari kontrol
etmek genel kullanim amacidir.

e Arduino projeleri tek olabilir ya da bilgisayarinizdaki bir yazilimla haberlesebilirler.




2.7.1. Robotik Gelistirme Karti Cesitleri

-Raspberry Pi

* Raspberry Pi kartlari kredi karti boyutunda ve distk maliyetli bir mikro
bilgisayarlardir. Raspberry Pi kartlarina klavye, fare ve monitoér baglayarak bir
bilgisayar olarak kullanabilir ya da gomulu bir yazilim atarak istediginiz her hangi
bir projenizin yoneticisi olarak kullanabilirsiniz.




2.7.1. Robotik Gelistirme Karti Cesitleri

-Arduino ve Raspberry Pi Arasindaki Fark

* Arduino daha uygulama tabanl, yuksek tepki hizina sahip bir mikrodenetleyici
karti iken,

* Raspberry Pi daha uist seviye bir platformdur ve 6ziinde islem guicu yiiksek ama
tepkiselligi dusuk bir bilgisayardir.



2.7.2. Arduino shield

* Robotik gelistirme kartlarinin 6zelliklerini gelistirmek, yeni fonksiyon ve
ozellikler kazandirmak veya kolayca diger kart yapidaki bilesenleri eklemek icin
kullanilan, dogrudan mikrodenetleyici kart tGzerine takilabilen farkli tir ve cesitte

shield bulunmaktadir.

- Ethernet Shield- - Dokunmatik LCD Shield-



kaynaklar

* https://maker.robotistan.com/kablosuz-haberlesme-teknolojileri/
* http://www.robotpark.com.tr/Kablosuz-iletisim

* https://maker.robotistan.com/robot-kontrolculeri-sensorler/

* http://www.robotiksistem.com/sensor_nedir_sensor_cesitleri.html
* http://www.robotpark.com.tr/Arduino-Kartlari
 http://www.robotpark.com.tr/Raspberry-Pi-Kartlari

* http://diyot.net/sensor-cesitleri-nelerdir/

* https://www.elprocus.com/types-analog-digital-sensors/
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BLOK TABANLI PROGRAMLAMA ILE

ARDUINO

KAZANIMLAR
Blok tabanli yazilimlarin temel yapisini ve ozelliklerini aciklar.
Blok tabanli programlama yapilarinin calisma mantigini agiklar.

e Gelistirme yapilan bilgisayarla robot arasinda baglanti olusturur.
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3.1. BLOK TABANLI PROGRAMLAMA

* Blok tabanli programlama ortamlari sayesinde hicbir metinsel kod

kullanmadan, surukle birak yontemi ile program kodlamak
kolaylasmistir.

vold setup()
Arduino Programi {

pinMode (13, OUTPUT) ;
}

siirekli tekrarla

[, Y T — SRR

ro_saniye bekle {
r s— - digitalWrite (13, HIGH);
@ STl DUSUK ™ A¥ETe) delay(1000) ;

r — ) digitalWrite (13, TLOW);
o saniye bekle delay(1000) ;




3.2. mBlock PROGRAMI

* mBlock, Arduino projelerinde programlamayi ve
etkilesimli uygulamalar olusturmayi kolaylastiran
grafik ara yuzlu gorsel programlama yazilimi ve
ortamidir. Scratch tabanh olarak hazirlanmistir. program

imagine
—

* Fiziksel dinya ile etkilesim icinde interaktif
uygulamalar (oyun, hikaye, animasyon) ve kablosuz
olarak programlanabilen robotlar olusturmak icin
moduler ve gelistirilebilir sekilde tasarlanmistir.




3.3. mBlock PROGRAMININ YUKLENMESI

* mBlock yaziliminin giincel sirimuint (mBlock 5(Beta) veya mBlock 3)
http://www.mblock.cc/mblock-5-software/ adresinden, kullanilacak
isletim sistemi (Windows, Mac, Linux...) secilerek tcretsiz olarak
indirilebilmektedir.

* Indirdikten sonra kurulum dosyasi (.exe) calistirilarak kurulum
gerceklestirilir ve kullanilmaya baslanabilir


http://www.mblock.cc/mblock-5-software/

3.4. mBlock PROGRAMININ

‘E} mBlock - Based On Scratch From the MIT Media Lab(v3.4.11) - Baglantry kes - Kaydedilmedi

(1)

ARAYUZU

Dosya Duzenle Baglan Kartlar Uzantilar Lisan Yardim 2)
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© sayisal pini yap
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ultrasonik €Y tetik pini okuma pini
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3.4. mBlock PROGRAMININ ARAYUZU

1. Programa veya bagladigimiz Arduino'ya ait cesitli ayarlamalari
yapacagimiz menuler bulunur. Dosya, Duzenle, Baglan, Kartlar,
Uzantilar, Lisan ve Yardim menduleri bulunmaktadir.

E mBlock - Based On Scratch From the MIT Media Lab(v3.4.11) - Baglantiy kes - Kaydediln
Dosya Dazenle Baglan Kartlar Uzantilar Lisan  Yardim Q,'

M| Untitled N



3.4. mBlock PROGRAMININ ARAYUZU

mBlock programlama ortami, diziler (blok kategorileri), sahneler
(dekor), figtirler (kilik, kukla) ve seslerden olusan bir yapi icerisinde
sunulmaktadir. Burada diziler, sahneler, kiliklar(kukla) ve seslere ait
dizenlemeleri yapariz.

tes - Kaydedilmedi

—

F . LAaler
[ [



3.4. mBlock PROGRAMININ ARAYUZU

Sahne icerisindeki sanal robot (kukla) yer almaktadir. Programin
calismasina dair 6n izlemeyi buradan yapariz.

M) Untitled m g °
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3.4. mBlock PROGRAMININ ARAYUZU

4. Sahne (dekor) ve sanal robot (kilik, kukla) secimi yapilmaktadir.

X: 240 ¥. 180 :

Kuklalar Yeni kukla Q’ / ﬂ (o] !

: - 4

o) ‘

1Sdahpe M-Panda ‘
ekar

Yeni dekor: ‘

@/ e E



3.4. mBlock PROGRAMININ ARAYUZU

5. Programlama ortamini
olusturan blok yapilari bulunur.

* Hareket * Olaylar
* GOruinum * Kontrol
* Ses * Algilama
* Kalem * Islemler

e Veri&Blok e Robotlar




3.4. mBlock PROGRAMININ ARAYUZU

6. Programin kod bloklari ile yazildigi calisma alanidir.

X -18
y: 13

Arduino
B sirekli tekrarla

€B sayisal pini OIS vap

).

€ saniye bekle

¥

€® sayisal pini yap
}

€ saniye bekle




3.5.mB
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* Robotun programlanmasi ve kontrol edilmesi icin kablolu (USB) veya
kablosuz (Wifi, Bluetooth...) olarak baglanmasi gerekir. Kullanilacak
robot hangi baglanti tlrtuni destekliyorsa o secilmelidir.

USB Baglantisi

Wifi Moduli Bluetooth Modili



3.5. mBlock ILE ARDUINO ARASINDA

BAGLANTI KURMA

* Baglan menusu robotun mBlock
programlama ortamina baglanmasi
icin kullanilabilecek secenekleri
barindirmaktadir.

* Seri port secenegi robotun USB
kablosu ile bilgisayara baglanmasi
icin kullanilmaktadir.

» Baglanti gerceklestirildiginde
bloklarin Gzerinde yer alan kirmizi
noktanin rengi yesile donmektedir.

Baglan Kartlar Uzantilar Lisan Yardim

Seri Port »
= Bluetooth

2.4 Seri »

Ag »

Aoygit Yazihim Gancellernesi
Warsayilan Prograrmi Sifirla
Foygit Yazihirmin Ayarla

Kaynaga Bak

Arduine 50rdcdsa'nd yakle
F s\

J verissiok

Arduino ¥



