3.BOLUM

ROBOTIK PROGRAMLAMA 1

ROBOT NEDIR?

Robot Kol Kombi Camasir Makinesi

Hangileri
Robottur?

Kanstinei - Cirpici IMutfak Robotu
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Yukaridakilerden hangilerinin robot olduklarini distintyorsunuz? Birlikte tartisalim.

Robotu nasil tanimliyoruz?

Bir robot, ¢evresini algilayabilen, karar vermek icin hesaplamalar yapabilen ve
gercek diinyada eylemler gerceklestirebilen 6zerk (otonom) bir makinedir.
(kaynak: https://robots.ieee.org/learn/what-is-a-robot/)

Ozerk: Bir (ist organa bagl olmakla beraber ayri bir yasayla kendini yénetme yetkisi
olan (kurulug, devlet vb.), muhtar, otonom. (kaynak: tdk sozluk.gov.tr)

Bu tanima goére yukaridakilerden hangilerinin robot oldugunu digstuntyorsunuz?

ROBOTIK NEDIR?

Robotik kavrami ise makine muhendisligi, bilgisayar muhendisligi, elektrik elektronik
muhendisligi ve kontrol ve otomasyon muhendisliginin ortak ¢alisma alanini tanimlar.

(kaynak: https://www.muhendisbeyinler.net/robotik-nedir/ )


https://robots.ieee.org/learn/what-is-a-robot/
http://sozluk.gov.tr
https://www.muhendisbeyinler.net/robotik-nedir/

Goruldiga gibi robotik, genel olarak programlamayi, elektronigi, mekanigi ve
tasarimi kapsayan ortak bir calisma alanidir.

SISTEM NEDIR?

Cevresinden aldidi girdileri, belirli bir stregte isleyip ¢ikti veren butinsel yapilardir.
Bu tanima gore sistemin Ug¢ bileseni bulunur. Girdi, isleme slreci ve gikiti.

SISTEM
BILESENLERI

Solunum Sistemi - Muhasebe Sistemi - Yonetim Sistemi - Bilgisayar Sistemi

ROBOTIK SISTEM NEDIR?

Robotun 6zerk (otonom) olarak calisabilmesi igin, ¢evresini algilamasi (girdi --> algilayici -
sensor) ve bu algilama sonrasi elde ettigi veriyi isleyerek hesaplamasi (mikrodenetleyicinin
islemesi) ve programlandigi sekilde sonuglar Uretebilmesi (¢iktl) gerekmektedir. Burada da
bir sistemin bilesenlerini gbrebiliyoruz.



ROBOTIK SISTEMLER

Robotik sistemler demigken, otomasyon kavramina da deginelim.

Otomasyon Nedir?

ingilizce'de automation sézciudu
kendi kendine hareket eden
anlamina gelmektedir.

Gunimizde, otomasyon kKisaca
endistri, bilim veya yonetim
alanlanndaki islerin, insan gtcu ile
dedil, otomatik olarak makinelerle
yapilimasi olarak aciklanabilir.(*)




Yar1 Otomasyon - Tam Otomasyon

Eger bir otomasyon sistemi, insan
guciund yodun olarak kullanmyor ise
yari otomasyon, makine gicini
yogun olarak kullaniyor ise tam
otomasyon olarak adlandinliyor.

VEX SANAL EGITIM ROBOTU
vr.vex.com (Scratch3 tabanl bloklarla sanal egitim robotu programlama)

Pen Built-In Gyro + Location Sensing

Electromagnet i

Down Eye 50mm Diameter Wheels Front Eye + Distance Sensor

Right Bumper Sensor Left Bumper Sensor

Vex sanal egitim robotunda surUs rotasini gizebilmesi igin bir kalem, oyun
alanlarindaki diskleri tagsimak ve birakmak igin bir miknatis, renk, parlaklik ve gizgi
algilayan bir alt kamera, nesne algilayan ve dnindeki nesneye olan uzakligi mm


http://vr.vex.com

cinsinden Olgen bir 6n kamera, bir konum sensoru ve ¢arpmayi algilayan 6n tampon
sensorleri bulunmaktadir. Robotun tekerleklerinin ¢api 50 mm’dir.
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1-) Arayuz Turkge degilse buradan degistirebilirsiniz.

2-) Scratch’ten alisik oldugumuz gibi yine sekmeler halinde bloklar gruplanmistir.
Robotu programlamak igin farkli bloklarla da karsilasiyoruz.

3-) Dosyamizi buradan adlandirabilir ve Dosya menusunden bilgisayarimiza
kaydedebiliriz. Daha sonra kayith dosyalari yine Dosya menusiunden galisma alanina
getirebiliriz.

4-) Gerekli bloklari bulup bu alana tasiyarak robotu programlayabiliyoruz.

5-) Farkli oyun alanlarina buradan ulasabiliyoruz.
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ilk uygulamada Vex robotumuzu énce 200 mm ileri-geri, daha sonra 400, 600 ve 800 mm
ileri geri ilerletecek ve rotasini gizecek sekilde programlayalim.

Robotumuzun yukaridaki gorevi, bir de degisken tzerinden gerceklestirecegi sekilde, nasil
programlayabiliriz?
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Her bir karenin 200 mm uzunlugunda oldugunu fark ettiniz mi?

Simdi de tampon (¢carpma) sensoéri ve mesafe sensériini kullanacagimiz bir uygulama
yapalim. Tampon senséru ¢carpmayi algilar. Buna gére dnce, tampon carptiginda duracak
sekilde ve sonra da mesafe sensoril, 6ninde 100 mm’den az bir uzaklikta bir duvar veya
nesne bulursa duracak sekilde programlayalim.

Solfampon =  basildi mi? ‘Dlana kadar tekraria
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https://drive.google.com/file/d/13gWkbdpYWwrQPeq_hbo7g6OHbl0hIW0K/view?usp=sharing
https://drive.google.com/file/d/18dP-EphstvDzURPrTLSXIJUwEAFNBUSX/view?usp=sharing
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Vex hareket ederken uzaklik (distance) bilgisinin degistigini fark ettiniz mi? Benim
denemelerimde robotum, dnce duvara ¢arptiginda sonra duvara 95 mm kaldiginda durdu.



