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BalanceBot

BalanceBot, REX karti Gzerinde bulunan MPU6050 sensdri sayesinde degisen cevresel faktorlere karsi
dengede kalabilen REX robotudur.

Peki BalanceBot Nasil Dengede Kalir ?

BalanceBot'un dengede kalmasi icin gesitli algoritmalar kullanilabilir. Biz BalanceBot'u dengede tutabilmek
icin PID algoritmasini kullanacagiz.

PID (Proportional, Integral, Derivative) Algoritmasi Nasil Galigir?

Geri besleme ile giris sinyaline gelen verinin, giris sinyali ile olan farki bulunur. Bu fark hatayi olusturur. Hata
sinyali PID denetleyicisine gdnderilir ve hata sinyaline g farkl katsayt ile Gg farkh formal uygulanir. Daha sonra
tekrar ¢ikis sinyaline génderilir. Bu slire¢, hata minimuma indirilene kadar bir déngu i¢erisine alinir.
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reference signal

0 2 4 6 8 0 12 14 16 18 20

REX karti Gizerinde bulunan MPU6050 (gyro/ivme) sensori ile cevresel faktorler hesaplanarak PID’ye gdnderilir.
PID, BalnceBot'un dengesini saglamak igin gerekli islemleri gerceklestirerek ¢ikis sinyali retir.
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Kurulum Adimlan

BalanceBot icin Gerekli Malzemeler

DC Motor 2 adet
REX 8in1 Anakarti

MPU 6050 Modiilu

# M3 Somun 6 adet
h # M3 x 6 mm Vida 4 adet

Y % M3 x 8 mm Vida 8 adet

P M3 x 30 mm Vida 4 adet
_ # M3 x 25 mm Disi - Disi Aralayici 8 adet

_—l M3 x 50 mm Disi - Disi Aralayic1 4 adet
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Pleksi Pargalar

°
B3 4 adet

B3
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B3 2 adet

M3 Somun 2 adet

{‘Z
<]
—e M3 x 30 mm Vida 2 adet
DC Motor
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M3 x 50 mm Disi - Digi Aralayici 4 adet

i

J
M3 x 8 mm Vida 4 adet
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M3 x 25 mm Disi - Disi Aralayici 4 adet

M3 x 8 mm Vida 4 adet

& o

’—~MPU 6050 Moddilu
M
: o/
Elektronik kartlar icin herhangi bir kisa devre

durumunu 6nlemek igin, liitfen plastik

vidalari ve aralayicilari kullanin.

. '—. M3 x 12 mm Disi - Disi Aralayici

REX 8in1 Anakarti

4

\—‘ M3 x 8 mm Vida 2 adet



M3 x 8 mm Vida 4 adet

T

REX 8in1 Anakartlo—; '

M3 x 8 mm Vida 4 adet
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MPU6050
1

1
Motor 1

Motor 2



Devre Semasi

Pleksi pargalar kurduktan sonra, devre kurulumunu asagidaki semada gdsterildigi sekilde yapabilirsiniz.

MPU6050
Motor A - B Slot Motor C - yuva
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REX Anakart Pin Diyagrami
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olatile baol

. Output;
1D pidi&input, &output, Bsetpoint

npuInterrupt

false;

Arduino Kodlar

Kp. ki ke,

DIREC

Kodun tamamina ve gerekli olan
kattphanelere gitmek icin
QR kodu okutunuz.
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