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Egim Hesaplayan Monster Robot Uygulamasi

Rampa tirmanirken motorlara diiz zeminde verildiginden daha fazla gli¢ verilmesi gerekebilir.
Bu durumda Monster buna kendisi karar verebilir. Ayni sekilde diiz zemindeki giig ile robotun
inis yapmasi beklenenden hizli inig yapilmasina oda robotun hizli bir sekilde yere garpmasina
sebep olabilir.

Bu uygulamada monster robot rampay!i taniyip motorlara daha fazla glicverir, inisi algilayip
motorlarin hizinidtsdrar.

Monster robotun kurulumunu tamamladiktan sonra MPU6050 Gyro sensorind robotun
onlne yakin bir yere entegresi yukari gelecek sekilde sabitleyip kablo baglantilarini oyle
yapalim. Gyro sensoriinii 6ne konumlandirmak egim degisimlerini daha hizl tespit etmek igin
gereklidir.
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Sag taraftaki 3 motorun (+) kutuplari Out 1'e (-) kutuplari Out 2'ye, sol taraftaki 3 motorun (+)
kutuplari Out 3'e (-) kutuplari ise Out 4'e baglayin. Motor slriict (L298N) tzerindeki Out1,
out2, out3 ve out4 cikislarini sirasiyla IN1,IN2,IN3 ve IN4 pinleriyle kontrol edecegiz. L298N
motor surlici kartimiz kanal basina 2A lik akim verebilmektedir. Motorlarimizi ¢ok
zorlamazsak robotumuz tim tekerleklerini kullanabilecektir. Sag motorlarin yon kontroli igin
IN1 ve IN2 pinlerini sensor shield lizerindeki sirasiyla D7 ve D8 dijital pine baglayin. Sol
motorlarin yon kontroll icin IN3 ve IN4 pinlerini ise D9 ve D10 dijital pine baglayin. Sag motor
hizkontroli icin ENA pinini D6 pine, sol motor hiz kontroli icin ENB pinini D11 pinine baglayin.
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Egim Hesaplayan Monster Robot Uygulamasi

Motorlari fotograftaki gibi 25- 30 cm'lik kablo ile lehimlemelisiniz. Beyaz uglari (+), siyah uglari
(-) kutup olarak kullanacagiz. Bu halde motorlarin beyaz kablolarina (+) siyah kablosuna (-)
kutbu bagladigimizda tekerlekler saat yoniinde donmektedir.

Egimin derecesini 6grenmekte kullanacagimiz ledlerin uzun bacaklarini sirasiyla A0, Al ve A2
pinlerine kisa bacaklariniise GND hatlarindan herhangi birine baglayalim.

MPU 6050 Gyro sensorinun VCC pini 5V, GND pini G pinine, SDA pini SDA, SCL pini ise shield
Uzerindeki SCL pinine devre semasinda gosterildigi gibi baglanmalidir. Ayrica INT pinini ise
shield Gizerindeki 2 nolu pine baglamaliyz.

Robotun Kodlanmasi
mBlock 5 yazihmini baslatip aygit kitiiphanesinden R.E.X ekleyerek kodlama asamasina
gecelim.
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Egim Hesaplayan Monster Robot Uygulamasi

Algoritmamiz su sekilde olacak;

1.Basla

2. Motorlaritanimla

3.Ivme dlceribaslat

4. Hizdegiskeniniolustur

5.ivme 6élcerioku

6. X ekseniagisalivme degeri90-110 araligindaise hizi 40 yap A0 ledini yak
7. X ekseniacgisalivme degeri110-130araligindaise hizi 50 yap Al lediniyak
8. X ekseniagisalivme degeri 130 dan bliylkse hizi 60 yap A2 ledini yak

9. X ekseniagisalivme degeri90 - 70 arasinda ise hizi 35 yap Al ledini yak
10. X ekseni agisal ivme degeri 70 den kiiglikse hizi 30 yap A2 ledini yak

11. Hizdegerinde ileri git

12.5.adimagit

13.Dur
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" Olay bloklarindan “REX
Baslatildiginda” blogunu kodlama
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“Motorlar” kategorisindeki Sag ve Sol Motor kontrol pinlerini tanimladigimiz bloklari sirasiyla
gorseldeki gibi “REX Baslatildiginda” blogunun altina stirtikleyip birakin. Devre semasindaki
pintanimlamalarini gerekli yerlere gérseldeki gibiyaziniz.

Egimi hesaplayacak olan ivme sensériinii tanimlamak icin Sensérler kategorisindeki ivme
oOlgeribaslat blogunun asagidaki gorseldeki gibi stirtikleyip birakalim.




Egim Hesaplayan Monster Robot Uygulamasi

REX Sag Motor IN1(+): @@ IN2() : @) EN-A: D6 +

T REX Sol Motor IN3(+): @) N4 : @) en-B: D11 w

B ivme Olgeri Baglat

ivme 6lceri tanimladiktan sonra motorlarin hizlarini tasiyacagimiz degiskeni olusturmaliyiz.
Degiskenler kategorisinde Bir degisken olustur digmesine tiklayarak asagidaki gérseldeki gibi
degiskenin adiniyazip Tamam diigmesine basalim.

Yeni Degisken

Yeni degisken ismi:

® Bitin kuklalar icin

Sadece bu kukla icin

ivme sensdriimiiz siirekli olarak okunacak ve okunan deger matematiksel bir sinamaya tabi
tutulacak. Bu islemleri sonsuz dongu icinde gergeklestirecegiz. Bunun igin Kontrol
bloklarindan siirekli tekrarla blogunu alip kod bloklarimizin en altina takalim.




Egim Hesaplayan Monster Robot Uygulamasi

R.E.X Baglatildiginda

REX Sag Motor IN1(+): @) IN2(): @) En-A: D6 +

REX Sol Motor IN3(+): @) iNa-): @) EN-B: D11+

ivme 6lceri okuyarak eksenlerdeki agisal ivme degerlerini aliyoruz. Ciinkii bir sonraki adimda
bu acgisalivme degerini karsilastirarak hiz degerimizi belirleyecegiz.

R.E.X Baslatildiginda

REX Sag Motor IN1(+): @) N2 : @) En-A: De v

REX Sol Motor IN3(+): @€)) IN4(-) : @) EN-B: D11 w
.

B ivme Olceri Baslat
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Elde ettigimiz Agisal ivme degerlerini kiyaslayarak hiz degiskenini ayarlayacagiz. Aynianda iki
kosul da gerceklesmeyecegi icin her bir kosulu bir 6nceki kosulun saglanamadigi durumda
kontrol ettirecegiz. Bu ayni zamanda robotumuzun yaziliminin daha saglikh calismasini
saglayacaktr. Kontrol bloklarindaki Eger ise degilse blogunu ivme &lceri oku blogunun altina
yerlestirelim.




Egim Hesaplayan Monster Robot Uygulamasi
N

tatiepms REX Baglatildiginda
=4
REX Sag Motor IN1(+): (@) IN2(): @) EN-A: D6+
rarla

Matoria

REX Sol Motor IN3(+): @) N4 : @) en-B: D11
B ivme Olceri Baslat
surekli tekrarla

B ivme Olgeri Oku

ilk kosulumuz X ekseni ivme &lcer degerinin 90 ile 110 arasinda olma durumu. Bu durumda
robot diiz zeminde gidiyor seklinde algilanip motorlar 40 glicte calistirilacak. Asagida
gorseldeki gibi karsilastirma opeatorlerini dogru bir sekilde kodunuzdaki uygun yere
yerlestirin.

R.EX Baslatildiginda

REX Sag Motor IN1(+): (@) IN2(-): @) EN-A: D6 »
REX Sol Motor IN3(+): @) N4¢): @) En-8: D11 w
E lvme Olgeri Baslat

sirekli tekrarla

B ivme Olceri Oku
eder{
deglse

ve

Hemen ardindan biylktir ve kiclktlir operatorlerinin karsilasirma alanina Sensorler
kategorisinden X ekseni Acisal ivme degeriblogunu siiriikleyip birakalim.




Egim Hesaplayan Monster Robot Uygulamasi

Bioidar Ariudng ©

R.EX Baslanldiginda @
REX 533 Motor IN1(+): ) N2(-): (€] EN-A: D6
REX Sol Mictor IN3(+): @] iNac) - @) EN-B: D11+

B ivme Olceri Basict

surekli tekrarla
E ivme Olgeri Oku

efjer Q} @ B Agsalivme X Ekseni v degeri < @)

B Agisal fvme X _Ekseni * degeri

o

Bu kosul saglandiginda algoritmanin 6. adimina gore Hiz degiskeni degerimiz 40 olacak ve AO
pinindeki ledi yakacagiz. Degiskenler kategorisindeki Hiz 'in degerini 40 yap blogunu ve Pinler
kategorisindeki A0 pinini 180 olarak ayarla blogunu Kosul dogru ise galisacak komutlar alanina
surtkleyip birakahm.
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Baglat

X ekseni agisal ivme degeri 110 ile 130 arasinda oldugunda hizi 50 yapip Al e bagl ledi agmak
icin Eger ise Degilse blogunun turuncu bir yerinde SAG TIKLAYARAK goérseldeki gibi kopyasini
¢ikartip kendi degilse alanina takiyoruz.




Egim Hesaplayan Monster Robot Uygulamasi

Arg

Blyuktir ve kigUktir operator bloklarindaki 90 't 110 ile 110 ise 130 ile degistiriyoruz.
Ardindan ayni teknikle X ekseni agilsal ivme degeri 70 den biyik 90 dan kiigikse seklindeki
kosulumuzu da kopyasini ¢ikartarak degilse alanimiza takalim ve gerekli sayisal degisiklikleri
de asagidaki gorseldeki gibiyazalim.

Simdi ise X ekseni agisal ivme degeri 130'dan biyuk oldugunda hizi 60 yapacagiz ve A2 ledini
yakacagiz, degilse X ekseni acisal ivme degeri 70'den kigukse ise hizi 30 yapip A2 ledini
yakacagiz. Gerekli komutlari asagidaki gdrseldeki gibi Eger ise Degilse Blogunun igine islemler
bloklarindan gereklioperatorlerialarak hazirlayahm.




Egim Hesaplayan Monster Robot Uygulamasi

Hiz degiskeninin degerini buraya kadar hazirladigimiz kodlar ile ayarladik. Son olarak bu hiz
degiskenini robotumuzun ileri gitmesi icin kullanacagiz. Asagidaki gorseldeki gibi Strekli
tekrarla blogunun icine en alt kisima ileri Git % 50 giicte blogundaki 50 sayisi yerine Hiz
degiskeni deger blogunu sirikleyip birakalim.

Acisal jvme X Ekseni w degeri = g we ﬂ Agisal me

Hz* i a yap
\1 * pinini olarak ayarla

B Dhesjigiocsn Olugtur

eger l Agisal ivme X Ekseni v dederi > m S8
Hize i @ yap
|_H¢ AZw® pinin olarak ayarla
degilse

eger ﬂ- Agisal lvme X Ekseni »  degeri < @ ise

v (@
LE_: A2 % pinini @ olarak ayarla

REX llen Git v %

Kod bloklarinin son hali asagidaki gorseldeki gibidir.
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REX Sag Motor IN1(+): () N2(): @) EN-A: DE v
REX Sol Motor IN3(+): (] ma(): @ en-: D11 v

B ivme Olgeri Baslat

E ivme Olgeri Oku
eger n Agisal vme X Ekseni v degeri > @ ve l Agisal lvme X Ekseni v degeri < m ise

Hze i @ yep
AD » pinini @ olara
degilse
eger i Agisal ivme X Ekseni v degeri > ve i Agisal ivme X Ekseni v degen < @ ise
bz v i @) yep

Al w  pinini @ olarak ayarla
degilse
eger E Acsalivme X Ekseni v dederi > m ve E Acsalivme X Ekseni v degeri

Hiz » i@y&p
& a1v pinini @) o

i Agisal ivme X_Ekseni v degeri

Hz» i @ yap
& AZw pinini @ olarak ayarla
degilse
efer B Acsalivme X Ekseni v degeri

A2 v pinini @ olarak ayarla

lleri Git*+ % Hiz Gicte

Hazirladigimiz kodlari artik
robotumuza yuikleyebiliriz. Usb
kablosunun bir ucunu Arduino nano'ya
diger ucunu ise bilgisayarimiza
' X bagliyoruz.




Egim Hesaplayan Monster Robot Uygulamasi

Yiukleme modu aktifken baglan butonuna tiklayarak tim baglanilabilir aygitlari goster
secenegini isaretliyoruz. mBlock yazilimi otomatik olarak CH340 cipli kartinizin bagh oldugu
COM port numarasini oraya getirecektir. Baglanti saglanamaz ise agclilir listeden diger COM
port numaralarini segebilirsiniz.

”on

Baglanti saglandiginda, “baglantiyi kes” ,"ayarlar”
ve “Yikle” butonlar aktif olur. Yikle butonuna
basarak kodu robotumuza yikleyelim.

Mod anahtan (%)

[t Yikle

'/E.-’? Baglantiy kes;:l

L

uzant

f:f @ Ayarlar ;l

Robotun Calistiriimasi

Kodlar yikledikten sonra gli¢ baglantisini yapin. Pilden Motor siriciye giden kablolar
baglanti semasina gore yapildiktan sonra kodlari calisirmak icin en son Arduino Nano Sensor
Shield in gli¢ baglantisijagina pilden gelen uclari takin. Kodlar hemen calismaya baslayacaktir.
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Olasi Problemler Ve Coziim Yollari

Robotunuz ileri komutuile geri gidiyorsa;

Motor siriici lizerindeki OUT1 ve OUT 3 iin motorlarin (+) kutbuna, OUT 2 ve OUT 4 {n
motorlarin (-) kutbuna bagh olmasini saglayin. Ayrica Robotun sagindaki motorlarin stirtci
izerinde OUT1 ve OUT2 ye solundaki motorlarin ise OUT3 ve OUT4 e baglandigindan emin
olun.

Robot rampa yukari gikarken yavaslyor, rampa asagiiniste hizlaniyorsa;

Gyro sensoriinden degerler ters geliyor demektir. Bunun sebebi gyro sensoriiniin gorselde
gosterildigi gibi konumlanmayisidir. Sensoriiniinziin Pinlerinin baglandigi taraf robotun ig
tarafina, arkasina bakacak sekilde , vidalarin ise ug tarafa gelecek sekilde entegrenin ise Ustte
olacak sekilde yerlestirmelisiniz.

Robota enerji verdiginizde Motor siirlicli, Shield ve Arduino Nano Uzerindeki ledler yaniyor
ancak hi¢ hareket etmiyorsaya da hep sabit hizda gidiyorsa;

Motorlarin ENA ve ENB pinlerinin dogru baglandigindan ve pin tanimlamalarinin kod
bloklarinda dogruyapildigindan emin olun.

Son olarak yerlestirdigimiz ileri git %50 glicte blogunu ve igerisine Hiz degiskeni blogunu
yerlestirildiginden emin olun.




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

Mustafa Kemal AVCI (icerik) - Fadil PALA - Mehmet AKCALI (Editor) - (Mehmet Nasir KARAER (Grafik)

info@robotistan.com - www.robotistan.com
Phone: 0850 766 0 425
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