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Kuxrulumu




DESTROYER KURULUMU
Destroyer, 6niline ne ¢ikarsa ¢iksin asabilecek yetenege sahip bir robottur. Barindirdigi palet sistemi sayesinden zorlu

arazi kogullarinda takilmadan yoluna devam edebilir. Bluetooth teknolojisi ile kontrol edebilmek igin kodlayabilir

farkli ek paketlerle robota farkli 6zellikler ekleyebilirsiniz.

Kullanilacak Pargalar:

RO1 RO2 8 tane R0O3
2 tane R0O4 2 tane RO5 R0O6
RO7 RO8 6 tane D01

12 tane D02

4 tane Saft Tutucu

60 adet Palet Baklasi ve Mili

Baglanti Elemanlan




M3 Somun 50 mm Disi Erkek Metal Aralayici
M3 Fiberli Somun 45 mm Disi Erkek Metal Aralayici
M3x6 mm Vida 20 mm Disi Erkek Metal Aralayici

M3x10 mm Vida

15 mm Disi Erkek Metal Aralayici

M3x30 mm Vida

6 mm Disi Erkek Metal Aralayici

M3x50 mm Vida

30 mm plastik aralayici

5 mm plastik aralayici

Elektronik bilesenler

Arduino Nano

HC SR-04 Ultrasonic Mesafe Sensor

Arduino Nano Sensor Shield

250 Rpm Dc Motorlar

L298N Motor Siiriict Karti

10 cm Disi — Digi Jumper Kablo

10 cm Disi — Erkek Jumper kablo

10 cm Erkek — Erkek Jumper kablo

30 cm Disi — Disi Jumper Kablo

6’li Kalem Pil Kutusu ve AA Kalem Piller

Arac-Gereg ve Sarf Malzemeler

Yildiz Tornavida, Elektrik Bandi, Cift tarafli kopuk bant

1. Adim : Robotun kurulumuna paleti cevirecek dislileri yaparak basliyoruz. 4 tane motora takmak igin 4 tane pleksi
disli yapacagiz. Asagida gérmis oldugunuz pargalar bir motor igin hazirlayacagimiz disli teker igin gereklidir. D02
kodlu pleksi dislinin deliklerinden 20 mm aralayiciyi gegirip M3 somun ile sikalim. Bu islemi 3 delik igin tekrar edelim.

2. Adim: 20 mm aralayicilarin Gizerinde diger D02 kodlu pleksi digliyi yerlestirip 20 mm disi erkek aralayicilar ile
sabitleyelim.




3. Adim: Motor saftinin tutucusunun deliklerinden 3 tane M3x6 mm vida gegirip 20 mm aralayicilarin uglarina denk
getirecek seklinde yerlestirin ve vidalari sikarak disli tekeri tamamlayin. ilk 3 adimi kalan 3 tekerlek icin tekrarlayarak
4 tane disli tekerlek yapin.

4. Adim: Gévdeye monte edilecek 2 adet sabit disli tekerlek yapacagiz. Pleksi dislilerden birine 20 mm’lik
aralayicilardan M3 somun kullanarak yerlestirelim.




5. Adim: Diger pleksi disliyi 20 mm aralayicinin tizerine yerlestirip M3x6 mm vidalar ile sikip sabitleyelim. Bu islemi
diger disliler iginde tekrarlayarak gévdeye monte edecegimiz disli tekerleri tamamlayalim.

6. Adim: RO5 kodlu pargalara az 6nce hazirladigimiz disli tekerleri monte edecegiz. M3x50 mm vidaya 6nce DO1 kodlu
pargadan iki tane gegirelim.




7. Adim: Hemen ardindan 30 mm plastik aralayiclyi 50 mm vidaya gergirip disli tekerin ortasindan gegirin.

8. Adim : D01 kodlu pargay! plastik aralayicinin tizerine gegirin. Ardindan 5 mm plastik aralayiciyi gegirin.

9. Adim: RO5 kodlu pargadaki delikten tekerlekteki 50 mm vidanin ucunu gegirip arkasindan fiberli somun ile iyice
sikin.

10. Adim.: Sikma iglemini tamamladiktan sonra ikinci tekeri diger RO5 kodlu parcaya monte etmek igin 6. Adimdan
itibaren islemleri tekrar edin.




11. Adim: Robotun gévdesini hazirlamaya baglayalim. RO1 Parca kodu Ustte olacak sekilde montaja baslanir. Her
motor i¢in R03 kodlu pargadan iki tane kullanilir. Motorlarin kutuplari sasenin igine bakacak sekilde RO1 pargasinin
Usttine konulur. RO3 kodlu pargalar RO1 kodlu sasenin altindan gegirilir. M3x30 mm vidalar motor ve R03 kodlu
motor tutuculardan gegirilir. Vidalarin uglarina M3 somunlarla sabitlenir.

12. Adim: Robotun Ust kismini toplamak i¢in RO2 kodlu parga. 15 mm aralayicilar R02 kodlu parganin Gstiinden
takilir. Parganin alt tarafindan M3 somun ile sabitlenir. Bu kisimda pil ve elektronik modiiller yer alacak.




13. Adim: Aralayicilari yerlestirdikten sonra R06 kodlu parcayr 15 mm aralayicilarin tizerine yerlestiriyoruz. 45 mm’lik
aralayicilar ile parganin sabitlenmesini saglyoruz.

14. Adim: Alt sase ile st sase birlestirilir. Motorlarin baglantisini yaptigimiz RO1 kodlu pargaya 50 mm aralayicilari
takiyoruz. Altindan M3 somun ile sikiyoruz.




15. Adim: R02 kodlu pargadan ve R06 kodlu pargadan Sag ve sol motora ait kablolar duizenli bir sekilde uygun
deliklerden gegirilir.

16. Adim: RO2 kodlu sekizgen pleksi alt saseye monte ettigimiz 50 mm aralayicilarin Gzerine yerlestirilir ve M3x6mm
vidalar ile sabitlenir. Ancak vidalari tam sikmamaliyiz. 1-2 tur cevirmek simdilik yeterli. 4 kdsede bu islemi yapalim.
Ustte kalacak sekizgen pleksi 1-2 mm kadar hareket edebilmeli. Giinkii iki pleksi arasina bir sonraki asamada R04 ve

RO5 kodlu pargalar yerlestirilecek.




17. Adim: Alt ve st sase pargalarinin arasina R04 ve R05 kodlu pargalar yerlestirilir. R04 kodlu pargayi RO1 ve R02
nolu parcanin arasini hafifce aralayarak capraz bir sekilde sokuyoruz. Once (st disleri sonra alt disi oturacak sekilde
itip yerine, motorun hemen dibine kadar gelecek sekide dikkatlice oturtuyoruz. Ardindan diger tarafa da ayni islemi
uyguluyoruz.

18.Adim: RO5 kodlu pargayi da alt ve st pleksileri hafif aralayarak capraz bir sekilde aralarina sokuyoruz. Once alt
taraftaki tirnagi gegirip daha sonra Ustteki tirnaklari deligine oturmasini sagliyoruz. Diger taraf igin de ayni islemi
tekrar ediyoruz.




19. Adim: Son olarak R02 kodlu parga ile RO1 kodlu pargayi sabitlemek igin az 6nce gevsek biraktigimiz M3x6 mm
vidalari sikarak iglemi tamamliyoruz.

20. Adim: Robotumuzun 6n tarafinda Mesafe sensoriinu tagiyacak RO7 kodlu pargayr monte edecegiz. M3 somunlari
RO4 kodlu parganin Gzerine yerlestiriyoruz. RO7 nolu parganin deliklerine M3x10 mm vidalari yerlestirdikten sonra
pleksi pargalari oturtup vidalari sikiyoruz.

21. Adim: HC SR-04 sensoriinii Arduino Nano Shield’a takabilmek igin 4 tane 30 cm’lik disi- disi jumper kablonun
uglarina 4 adet disi-erkek jumper kabloyu takip elektrik bandiyla saglamlastiralim. Hangi renk kablolarin hangi renk
kablolarla birlestigini ve hangi pin’in hangi renk kablo ile baglandigini bir kenara not edelim.




22. Adim: Sonrasinda sensoéri pinler yukarida kalacak sekilde R07 kodlu pargaya icten yerlestirelim. Kablosunu iterek
robotun arkasindan gikmasini saglayalim. Sonrasinda bu kabloyu R02 ve R0O6 nolu parganin deliklerinden gegirerek en
Ust yerlestirecegimiz RO8 kodlu pargaya kadar uzatacagiz.

23. Adim: RO6 kodlu parganin Ustiine daha 6nce anahtaladigimiz 6’li pil kutusunu yerlestirecegiz. Pil kutusunun
icinden pilleri gikartiniz ya da anahtarin kapali konumda oldugundan emin olunuz. Pil kutusunun altina gift tarafli
koplk banti yapistirip soyunuz ve R06 yiI tam ortalayacak sekilde yapistiriniz.

24. Adim: Pil kutusundan gelen — ucu ve Anahtardan gelen + ucu motor siriclye iletebilmek igin iki tane 10 cm lik
erkek-erkek jumper kabloyu uglarina takalim ve elektrik bandiyla saglamlastiralim. Kurulumun son kisminda bu uglari
motor slriicliye takacagiz.




25. Adim: Simdi elektronik modullerimizi hazirlayip RO8 kodlu pargaya montajini yaptiktan sonra gévdemizin en
ustiine yerlestirecegiz. Arduino Nano’yu sensor shield’a yerlestirelim. Ardindan M3x10 mm vidalari deliklerinden
gegirip alt tarafindan M3 somunlari sonuna kadar gegirelim. Bu somunlar R08 ile Shield arasinda aralayici vazifesi

gorecek.

26. Adim: RO8 kodlu parcaya gorseldeki gibi shield’i yerlestirip alt taraftan M3 somunlar ile sikilagtiralim.

27. Adim: R0O8 kodlu parganin diger tarafina ise L298N motor siirticti kartini monte edecegiz. Bunun igin 4 tane 6 mm
disi erkek aralayici, 4 tane M3x6 mm vida ve 4 adet M3 somun kullanacagiz. Asagidaki gorsellere gére montaj
islemini tamamlayiniz.




28. Adim: Son olarak elektronik moddlleri sabitledigimz R08 kodlu pargayi 45 mm aralayicilarin tizerine M3x6mm vida
kullanarak sabitleyelim. Ardindan motor sirtictiniin hemen yanindaki bogluktan sag motor, sol motor ve motor
sUrlictistine gug girisi icin anahtardan gelen jumper kablolar gegirelim.

29. Adim: Anahtarladigimiz pil kutusundan gelen sensor shield i¢in 6nceden hazirladigimiz Barel jag ucunu shielda
takalim. Ardindan uzun kablolari ise aralayicilarin etrafindan dolayarak ag/kapa anahtarini uygun bir yere elektrik
bandi ile sabitleyelim.

30. Adim: Motorlardan g¢ektigimiz kablolari motor sirilcliye asagidaki gérseldeki gibi yerlestirip vidasini saat yéniinde
cevirerek sikistiriniz.




31. Adim: Anahtardan gelen + ve — kutuplari tasiyan jumper kablolari motor suriicliye asagidaki gorseldeki gibi
takalim. Ardindan Sensér shield’in Gzerindeki GND pinlerinden herhangi birini disi erkek 10 cm’lik jumper kablo ile
motor siirlicliniin GND klamensine yerlestirelim. Tornavida ile Ust taraftan klamenslerin vidalarini iyice sikalim.

32. Adim: Sag motor kontroli igin ENA:6 IN1:7 IN2:8, Sol motor igin ENB:11 IN3:9 IN4:10 pinlerine Nano shielddan
disi disi 10 cm’lik kablolari ¢ekebiliriz. Mesafe sensériinden gelen Trig Pini 3 Echo pini 4 Vcc pini V Gnd pini ise shield
tizerindeki G pinine takilir. Kablolarin daha derli toplu durmasi igin siyah elektrik bandi veya plastik kelepge ile

toparlayabilirsiniz.




33. Adim: ilk 3 adimda hazirladigimiz 4 adet disli tekerlegi takin.

34. Adim: Paleti hazirlamak igin bir bakla ve bir mil alip birbirine gegirelim.

35. Adim: ikinci baklayi alip birinci baklaya taktiginiz mile gegirin.




36. Adim: Bir palet toplamda 30 bakladan olusmaktadir.Tim baklalari birlestirdikten sonra diger taraf icinde paleti
tamamlayin.

37. Adim: Paletleri disli tekerleklere takiyoruz. Destroyer kodlanmak igin hazir. Dilerseniz HC-06 bluetooth modulu
takip telefonunuzdan kontol edin. Dilerseniz Oniindeki mesafe sensérii sayesinde otonom olarak hareket etmesini
saglayin.




Kilavuzun iceresinde bulunan tiim kodlara,
alt tarafta bulunan QR kodu akilla
cihaziniza okutarak, ya da kisa linki
tarayicinizda aratarak projenin ornek

kodlarina erisebilirsiniz.

youtube.com/robotistan

[=] s [m]
[=]

forum.robotistan.com

Robotistan Elektronik Ticaret AS

maker.robotistan.com
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info@robotistan.com - www.robotistan.com
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