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Peki BalanceBot Nasıl Dengede Kalır ?

PID (Proportional, Integral, Derivative) Algoritması Nasıl Çalışır?

BalanceBot
BalanceBot, REX kartı üzerinde bulunan MPU6050 sensörü sayesinde değişen çevresel faktörlere karşı
dengede kalabilen REX robotudur.

BalanceBot’un dengede kalması için çeşitli algoritmalar kullanılabilir. Biz BalanceBot’u dengede tutabilmek
için PID algoritmasını kullanacağız. 

Geri besleme ile giriş sinyaline gelen verinin, giriş sinyali ile olan farkı bulunur. Bu fark hatayı oluşturur. Hata
sinyali PID denetleyicisine gönderilir ve hata sinyaline üç farklı katsayı ile üç farklı formül uygulanır. Daha sonra
tekrar çıkış sinyaline gönderilir. Bu süreç, hata minimuma indirilene kadar bir döngü içerisine alınır.
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REX kartı üzerinde bulunan MPU6050 (gyro/ivme) sensörü ile çevresel faktörler hesaplanarak PID’ye gönderilir.
PID, BalnceBot’un dengesini sağlamak için gerekli işlemleri gerçekleştirerek çıkış sinyali üretir. 

1.5

1

0.5

0

0 2 4 6 8 10 12 14 16 18 20

.............................................................

......................................................................................................

..........
..........

..........
...

Ki

Kp

Kd reference signal



Kurulum Adımları 
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Required Components to build BalanceBot

M3 Nuts 6 pcs.

M3 x 8 mm screw 8 pcs.

M3 x 30 mm screw 4 pcs.

M3 x 25 mm female spacer 8 pcs.

Rex 8in1 MainBoard

Gear motor 2 pcs.

Gear motor wheel 2pcs. M3 x 6 mm screw 4 pcs.

M3 x 50 mm female spacer 8 pcs.

MPU 6050 Modülü

BalanceBot İçin Gerekli Malzemeler
DC Motor 2 adet

REX 8in1 Anakartı

M3 Somun 6 adet

Sarı DC Motor Tekerleği 2 adet M3 x 6 mm Vida 4 adet

M3 x  8 mm Vida 8 adet

M3 x 30 mm Vida 4 adet

M3 x 25 mm Dişi - Dişi Aralayıcı 8 adet

M3 x 50 mm Dişi - Dişi Aralayıcı 4 adet
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Required Parts 

B3

B2
B3 4 pcs.B3 4 adet

Pleksi Parçalar
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B2

M3 x 30 mm Screw 2pcs.

B3 2pcs.

M3 Nuts 2pcs.

DC Gear Motor

B3 2 adet

M3 Somun 2 adet

M3 x 30 mm Vida 2 adet

DC Motor
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M3 x 8 mm Screw 4pcs.

M3 x 50 mm Female Spacer 4pcs.M3 x 50 mm Dişi - Dişi Aralayıcı 4 adet

M3 x 8 mm Vida 4 adet
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M3 x 8 mm Screw 4pcs.

M3 x 25 mm Female Spacer 4pcs.

M3 x 8 mm Screw 2pcs.

M3 x 12 mm Female Spacer 2pcs.

MPU 6050 Module

REX MainBoard

M3 x 25 mm Dişi - Dişi Aralayıcı 4 adet
MPU 6050 Modülü

M3 x 12 mm Dişi - Dişi Aralayıcı

Elektronik kartlar için herhangi bir kısa devre
durumunu önlemek için, lütfen plastik
vidaları ve aralayıcıları kullanın.

M3 x 12 mm Dişi - Dişi Aralayıcı

REX 8in1 Anakartı

M3 x 8 mm Vida 2 adet

M3 x 8 mm Vida 4 adet
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M3 x 8 mm Screw 4 pcs.
M3 x 8 mm Screw 4 pcs.

B1

M3 x 8 mm Vida 4 adet
M3 x 8 mm Vida 4 adet

REX 8in1 Anakartı



12

Motor 1

Motor 2

MPU6050



Pleksi parçaları kurduktan sonra, devre kurulumunu aşağıdaki şemada gösterildiği şekilde yapabilirsiniz.

Devre Şeması

Motor A - B Slot Motor C - D yuva

MPU6050

Motor 1
Motor 2
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yuva



REX Anakart Pin Diyagramı

AÇMA/KAPAMA

IR Sensor

Motor-A

Motor-B

Harici Batarya

Servo-1

Servo-2

Mikro - USB

I2C

Ultrasonik Sensör

Motor-C

Motor-D

Servo-3

Servo-4

MPU6050

BUZZER

ESP-32
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                                     Arduino Kodları

Kodun tamamına ve gerekli olan
kütüphanelere gitmek için

QR kodu okutunuz. 
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REX DOC Shop.robotistan/RexGitHub


