Engelden Kacan Robot

OGRETMEN KILAVUZU

Kategori Robotik ve Kodlama Sire Uzun proje (5-7 ders)

Seviye Orta Hedef Temel bilgisi olan orta seviye lise 6drencileri

Amacg

* Algila-karar ver-hareket et déngusunu gluvenli robot davranigina donustirmek.

Problem durumu

» Hareketli robot ¢carpismadan ilerlemek icin 6nlindeki engeli algilamalidir

Kazanimlar
» Mesafe verisini hareket kararina baglar.
* Motor hareketlerini fonksiyonlastirir.

» Kaginma davranigini test eder.

Hazirhk

» Engelden Kagan Robot icin érnek girdileri, glivenlik sinirlarini ve test dlgitlerini dersten dnce kontrol etmek.

Arag¢ / malzemeler
* Robot sasesi

* Arduino

* HC-SR04

» Motor surtcu

» DC motorlar

» Uygun batarya

Uygulama

1. Saseyi kur.

2. Motorlari ayri test et.

3. Sensori dogrula.

4. Hareket fonksiyonlarini yaz.

5. Kaginma akisini ekle.

Test agsamasi
1. DUz duvar
2. Dar kdse

3. Sensorin algilamadigr yumusak/egik ylizey

Olasi hatalar ve ¢oziimler

» Motor yonii ters: Girdiyi veya baglantiyi tek tek dogrula; degisiklikten sonra ayni testi yeniden calistir.
« Batarya zayif: Girdiyi veya baglantiyi tek tek dogrula; degisiklikten sonra ayni testi yeniden ¢alistir.

» Sensor kor noktasi: Girdiyi veya baglantiyi tek tek dogrula; degisiklikten sonra ayni testi yeniden calistir.

Sinif ici e@itim materyali « Sayfa 1



» Donus slresi yetersiz: Girdiyi veya baglantiyi tek tek dogrula; degisiklikten sonra ayni testi yeniden galistir.

Givenlik
« {lk motor testinde tekerlekleri kaldirin.

« Batarya kutuplarini ve siirtici akim sinirini kontrol edin.

Ogretmen yonergeleri

* Hazir ¢6zimi vermeden 6nce 6grenciden tahminini ve denedidi adimi agiklamasini isteyin.

» Sonucu yalniz galisiyor/calismiyor olarak degil; test kaniti ve agiklamayla degerlendirin.

Gelistirme oOnerileri
« Servo Ustinde sensor
 Rastgele yon sec¢imi

* Hiz kontrolU

Kaginma algoritmasi

Motor surlci modeli pin ve yon fonksiyonlarini degistirir; kod iskeleti kullanilan karta gére tamamlanmalidir.

/I L298N 6rnegi: baska siricllerde pin ve lojik degisebilir.
const int trig = 12, echo = 11, ena = 5, enb = 6;
constintin1=7,in2=8,in3 =9, in4 = 10;

void hareket(int sol1, int sol2, int sag1, int sag2, int hiz) {
digitalWrite(in1, sol1); digitalWrite(in2, sol2);
digitalWrite(in3, sag1); digitalWrite(in4, sag2);
analogWrite(ena, hiz); analogWrite(enb, hiz);

}

float mesafeOku() {

digitalWrite(trig, LOW); delayMicroseconds(2);
digitalWrite(trig, HIGH); delayMicroseconds(10); digitalWrite(trig, LOW);
long sure = pulseln(echo, HIGH, 30000);

return sure == 0 ? -1 : sure * 0.0343 / 2;

}

void setup() {

pinMode(trig, OUTPUT); pinMode(echo, INPUT);
pinMode(ena, OUTPUT); pinMode(enb, OUTPUT);
pinMode(in1, OUTPUT); pinMode(in2, OUTPUT);
pinMode(in3, OUTPUT); pinMode(in4, OUTPUT);

}

void loop() {

float cm = mesafeOku();

if (cm > 0 && cm < 20) {

hareket(LOW, LOW, LOW, LOW, 0); delay(200);
hareket(LOW, HIGH, LOW, HIGH, 140); delay(400);
hareket(HIGH, LOW, LOW, HIGH, 140); delay(450);

} else { hareket(HIGH, LOW, HIGH, LOW, 150); }

}
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