ROMANYA'YA YOLCULUK!
Prof. Liliana Calugaru

Konu: BT
Bashk Romanya'ya Siire: 2 saat
Yolculuk!

Ders: ders dist

Amaclar Genel yeterlilik *: 1. Gergek robotlar1 programlamanin farkli baglamlarinda bilisimsel
diistinmeyi uygulamak
Ozel yeterlilik 2: 1.1 Uzaysal hareket icin robotik cihazlar calistirmaya yonelik
algoritmalarin test edilmesi
Ozel vyeterlilik ®1.2 Robotlar1 kodlamak igin farkli durumlarda algoritmalarin
kullanilmast
Etkinligin amaci : Renk sensorlerinin yardimiyla onceden belirlenmis basit bir rota
boyunca hareket eden bir robotu kodlamak.

Anahtar ogeleri: Ayrigma; Desen tanima; Soyutlama; Algoritma tasarimi;

Yas grubu 12-14 ani

Ogrenme Simif Etkinlik tiirii:

durumlari:

Kaynaklar : Robot kitleri (mikrokontrolor, sensorler, motorlar, servo motorlar, roleler, portlar,

aktiiatorler vb.), teknik kitap, kit 6zellikleri, islevsel sema, diziistii bilgisayarlar, rota,
ortak tilkelerin bayraklari.

IMilli Egitim Bakanhgi'nin 3393 / 28.02.2017 sayili Karari ile onaylanan Ulusal Sanat Egitimi Ogretim Programi V1. sinifa gére.

Zayni fikir
3ayni fikir
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Gelisim

Sorun tamimu:

e Ogretmen dgrencilere ¢alismanin, bir robotun farkli yonlerdeki hareketlerini kontrol etmek ve sensorler tarafindan okunan degerleri
anlamak icin kullanilan algoritmalarin yazilmasi ve test edilmesinden olustugunu anlatir. Ogrenciler bir robotun mekanizmalarini
calistirmak icin kullanilan algoritmalari tanimlayacaklardir (6rnegin, "Romanya'ya Yolculuk" goérevini tamamlamak icin ¢izgiyi
(6nceden belirlenmis yolu) takip edecekler.

e Ogrenciler takim halinde ¢alismak isterler. Her takim robotu kendi iilkelerinden (Tiirkiye, Ispanya, Italya) Romanya'ya seyahat edecek
sekilde kodlayacak.

BEN . Ayrisma:
1. Robot tasariminda kullamlan algoritmalari, tasarimindan 6nceki ayri bir adim olarak analiz edin, aciklayin ve anlayin.
a. Gorevler, varig noktasinin se¢ilmesini, en uygun rotanin ayarlanmasini, rotanin/rotanin takip edilmesini, hareket salinimlar1 varsa
rotaya geri donmeyi, hedefe ulasildiginda hareketi durdurmay1 gerektirir.
b. Karsilasilan kosullar nedeniyle gerekirse seyahat kurallarinin degistirilmesi.
2. Robotu programlamak icin algoritmanin yazilmasi
a. Her takim, saglanan bilesenlere bagli olarak robotun geometrisine, bilesenlerin islevselligine, pasif ve aktif bilesenlerden olusacak
elektronik devrelere karar verecek.
b. Islevsel bloklari, kullanimlarini hedefe ulasma yolu ile iliskilendiren bir algoritma ile baglamak, kaynak kodu tarafindan yansitilan
bir programla sonuglanacaktir. Kaynak kodu, ESP 32 islemci iceren Arduino platformu tarafindan ¢alistirilacaktir.
3. Programin kaynak kodunun yazilmasi
Sensor sayisi, sevk motorlarinin sayist ve bunlarin sensor bilgileri araciligiyla kontrolii dikkate alindiginda asagidaki kaynak kodu
sonuglari ortaya ¢ikar:
// Arduino Cizgi Izleyen Robot Kodu

#define enA 5//Enablel L293 Pin enA
#define in1 6 //Motorl L293 Pin inl
#define in2 7 //Motorl L293 Pin inl
#define in3 9 //Motor2 L293 Pin inl
#define in4 10 //Motor2 L293 Pin inl
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#define enB 8 //Enable2 L293 Pin enB
#define R_S 4//ir sensorii Sag
#define L_S 2 //ir sensorii Sol

gecersiz kurulum(){
pinMode(R_S, INPUT);

pinMode(L_S, INPUT);
pinMode(enA, CIKIS);
pinMode(inl, CIKIS);
pinMode(in2, CIKIS);
pinMode(in3, CIKIS);
pinMode(in4, CIKIS);
pinMode(enB, CIKIS);
digitalWrite(enA, YUKSEK);
digitalWrite(enB, YUKSEK);
gecikme(1000);}

gecersiz dongii() {

if((digitalRead(R_S) == 0)&&(digitalRead(L_S) == 0)){forward();}
if((digitalRead(R_S) == 1)&&(digitalRead(L_S) == 0)){turnRight();}
if((digitalRead(R_S) == 0)&&(digitalRead(L_S) == 1)){turnLeft();}
if((digitalRead(R_S) == 1)&&(digitalRead(L_S) == 1)){Stop();}

ky

gecersiz ileri(){

digital Write(in1, YUKSEK);
digitalWrite(in2, DUSUK);
digital Write(in3, DUSUK);
digitalWrite(in4, YUKSEK);}
gecersiz doniis Sag(){
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digitalWrite(in1, DUSUK);
digital Write(in2, YUKSEK);
digitalWrite(in3, DUSUK);
digital Write(in4, YUKSEK); }

gecersiz dontisSola(){

digitalWrite(inl, YUKSEK);
digital Write(in2, DUSUK);

digitalWrite(in3, YUKSEK);
digitalWrite(in4, DUSUK); }

gecersiz Durdur(){

digital Write(in1, DUSUK);
digitalWrite(in2, DUSUK);
digital Write(in3, DUSUK);

digitalWrite(in4, DUSUK);
b
4. Onceden belirlenen rotada seyahat etmek

Rotay1 takip etmek igin robotu USB kablosuyla bilgisayara baglayin, uygun COM'u baglayin, islemciyi baglayin, kodu kontrol edin ve
ardindan Arduino platformuna yiikleyin. Kodu yiikledikten sonra robotu yola yerlestirin ve ilerlemesini takip edin.

I1 . Desen Tamima: rota, robotlar

Her gruba kitler verilir, robotlar yapilir, baslangi¢ noktalari ile belirlenen varis noktasi arasindaki rotalar takip edilir.
I11. Soyutlama:

Ogretmen her asamanin anlamini vurgular.

Ogrencilerin dogru algoritmay1 yazmalar1 durumunda robot planlanan rotay: takip edecektir.

v . Algoritma f tasarim:

1. Tlerlemek

forllrd
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3. Saga doniin

2. Sola cevirin L*E A *{

4. Durmak Stop

Degerlendirme: Farkli girdiler i¢in robot performansini analiz etme

Beklenen sonuclar: Dogru robot tasarimi, programlanmasi, dogru yonlendirme.




