Servo Motorlu Otomatik Bariyer

OGRETMEN KILAVUZU

Kategori Robotik ve Kodlama Sire 3—-4 ders saati

Seviye Orta Hedef Temel bilgisi olan orta seviye lise 6drencileri

Amacg

* Sensor girdisini kontrollii mekanik harekete dontstirmek.

Problem durumu

« Bir gecis bariyeri nesne yaklastiginda acilmali ve alan bosalinca kapanmalidir

Kazanimlar
* Servo agisini kontrol eder.
» Mesafe kararini harekete baglar.

* Mekanik sinirlari test eder.

Hazirhk

» Servo Motorlu Otomatik Bariyer igin 6rnek girdileri, glivenlik sinirlarini ve test dlgtitlerini dersten dnce kontrol etmek.

Arag¢ / malzemeler
* Arduino

+ HC-SR04

* Mikro servo

* Harici uygun besleme

« Karton bariyer kolu

Uygulama

1. Servo'yu yiksiz test et.
2. Sensorl dogrula.

3. Acik/kapali agllari belirle.

4. Sistem kodunu birlestir.

Test agsamasi
1. 15 cm altinda agiima
2. Nesne sabitken agik kalma

3. Nesne cekilince kapanma

Olasi hatalar ve ¢gozumler
« Servo titriyor: Girdiyi veya baglantiyi tek tek dogrula; degisiklikten sonra ayni testi yeniden galistir.
* Yetersiz besleme: Girdiyi veya baglantiyi tek tek dogrula; degisiklikten sonra ayni testi yeniden calistir.

» Acl mekanik siniri asiyor: Girdiyi veya baglantiyi tek tek dogrula; degisiklikten sonra ayni testi yeniden galigtir.

Giuvenlik
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» Parmaklari hareketli koldan uzak tutun.

» Besleme sinirlarini veri sayfasindan kontrol edin.

Ogretmen yoénergeleri
» Hazir ¢6zimu vermeden dnce 6grenciden tahminini ve denedigi adimi agiklamasini isteyin.

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

Gelistirme onerileri
* Butonlu acil durdurma
* LCD sayag

* RFID arastirmasi

Sensor-servo kodu

Servo akimi karti etkileyebilir; kullanilan servoya uygun besleme ve ortak GND gerekir.

#include <Servo.h>

Servo bariyer;

const int trig = 9, echo = 10;

void setup() { bariyer.attach(6); bariyer.write(0); pinMode(trig, OUTPUT); pinMode(echo, INPUT); }
void loop() {

digitalWrite(trig, LOW); delayMicroseconds(2); digitalWrite(trig, HIGH);

delayMicroseconds(10); digitalWrite(trig, LOW);

long sure = pulseln(echo, HIGH, 30000); float cm = sure * 0.0343 / 2;

bariyer.write(sure > 0 && cm < 15 ? 90 : 0); delay(250);

}
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