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ABSTRACT

With the growing technology robots started to be
responsible for the duties of humans instead of
humans. In this study according to this duty a robot
system making chess moves on a chessboard with a
interface running on a computer is designed and
implemented.

Anahtar sozciikler: Robot, PIC16f877, satrang
1. GIRIS

Geligsen teknoloji ile birlikte robotlar insanlarin
yaptiklart igleri daha ¢ok iizerlerine almayr bir
gorev haline getirmiglerdir. Bu ¢alismada bu amaca
baglh olarak bilgisayarda c¢aligtirilan bir ara yiiz
yardimiyla yapilan satrang hamlelerini satrang
tahtast {izerinde gercekleyen bir robot diizenegi
tasarlanmigtir.

Calismada sirastyla satrang hamlelerini gergekleyen
robot dizgesini olusturan kullanici-robot arayiizii,
denetim-karar verme blogu ve hareket blogu-2
eksenli robot basliklar1 altinda incelenmistir. Robot
dizgesinin bloklar halinde gosterilimi Sekil 1’de
verilmistir.

2. KULLANICI-ROBOT ARAYUZU

Gergeklenen robot dizgesinin tasarim amact satrang
hamlelerini gerceklemektir. Bu hamleler sirasiyla

istenen tagin bulundugu konuma git
tas1 al

birakilacak konuma git

tas1 birak

adimlarindan  olusmaktadir.  Kullanicinin ~ bu
adimlar1 komutlarla tek tek girmesi yerine bir daha
rahat hareket edebilmesi i¢in bir arayiiz
olugturulmustur. Bu  arayliz; Delphi 7.0
programlama dilinde Dejan CRNILA tarafindan
olugturulmus olan “comport” adli bilesen ile yine
Delphi 7.0 dilinde yazilmig BSD (Berkeley
Software Distribution) lisansa sahip “chessboard”
adli bilesenin uygun bicimde birlestirilmesiyle
olusturulmustur. Bodylece oyuncular yapmis
olduklar1 hamleleri bire bir bilgisayar ekraninda
gorebilmektedirler. Ayrica arayliziin
olusturulmasinda kullanilan “chessboard” adli
hazir bilesen sayesinde oyuncularin taslarin
yapabilecegi hamleler disinda hamle
yapmasina(drn. Kale c¢apraz gidemez) izin
verilmemektedir. Olusturulan arayiiz Sekil 2’de
verilmistir.

Kullanilan arayiizdeki segenek ve butonlarin
gorevleri kisaca su sekilde 6zetlenmistir :

e Beyaz Tas Seti Ustte : Bu segenek ile siyah ve
beyaz taglarin yeri degistirilebilmektedir.

o Koordinatlar : Bu segenek ile oyun tahtasina
ait koordinatlarin gorilintiilenmesi
saglanmaktadir.

® Oyun Tahtas1 Cizgileri : Bu se¢enek ile oyun
tahtasina  ait  c¢izgilerin  gorilintiilenmesi
saglanmaktadir.

e 1. Oyuncu-2.0yuncu : Bu baslik altindaki
secenekler ile iki kiginin kargilikli oynamasi
veya bir kisinin bilgisayara karsi oynamasi
saglanabilmektedir.
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Sekil 2 Ara Yiiz Calistirildiginda Ekrana Gelen
Goriintii

Calismanin ileriki agamalarini bu segenekte sunulan
bilgisayara  karst  oynayabilme  secenegini
aktiflestirmek igin satran¢ hamlelerini hesaplayan
bir bilgisayar programimin yazimi olusturmaktadir
ve bu konu ile ilgili ¢alismalar devam etmektedir.

e Tas Seti : Bu secenek yardimiyla verilen
araylizde kullanilandan farkli iki tas seti ile
oyunun oynanmasina izin vermektedir.

° « Bu buton yardimiyla oyuncu
yanlis  yaptigmi  disiindigi
hamleyi geri alabilir.

Bu buton yardimiyla oyuncu geri

¢ > aldig1 hamleyi tekrar eski haline
getirebilir.
. Yeni Bu buton yardimiyla yeni oyun

baglatilir.

e AYARLAR : Bu buton yardimiyla seri port ve
iletisim ayarlar1 yapilabilmektedir. Bu ayarlar
sayesinde arayiiz tarafindan hazirlanan satrang
hamle komutlar1 seri iletisimle PIC’e
gonderilecektir. Bu butona tiklandiginda ortaya
¢ikan arayiiz ise Sekil 3’te verilmistir.
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Sekil 3 Seri port ve iletisim ayarlari i¢in
kullanilan arayiiz

COM Port : Bu segenek ile seri port segimi
yapilmaktadir.

e Baud Rate : Bu segenck ile seri iletisim hizi
belirlenebilmektedir.

e Data Bits Bu secenck ile seri olarak
gonderilecek veri biti sayisi belirlenmektedir.

e Parity : Bu secenck ile seri iletisimde eslik
bitinin  kullanilip  kullanilmayacagi  ve
kullanilmast durumunda tek veya ¢ift olarak
se¢imi belirlenmektedir.

e Handshaking : Bu secenek ile seri iletisimde
el sikismali veya el sikismasiz haberlesme
se¢imi yapilmaktadir.

Tasarlanan robot dizgesinin ¢aligsmasi esnasinda
seri haberlesme COMI1 portu iizerinden 2400 baud
hizinda 8-N-1 formatinda ve el sikismasiz olarak
gerceklestirilmistir.

e Baglan-Kes : Bu butonlar yardimiyla seri
iletisim aktif hale getirilmekte, istenen anda
seri haberlesme kesilebilmektedir.

e Ayarlan Kaydet : Bu buton yardimiyla seri
iletisim ayarlar1 kaydedilebilmektedir.

Arayiizde oyunun akisi ise su sekilde islemektedir:
oyuna ilk olarak beyaz taslar yani 2. Oyuncu
baslamaktadir. Oyuncular tarafindan yapilan
hamleler Hareket Listesi’'ne yazilmaktadir. 2.
Oyuncu hamlesini yapmasinin ardindan GONDER
butonuna basarak tasin alinacagi ve birakilacagi
karenin koordinatlarin1 PIC’e gondermektedir. 2.
Oyuncunun hamlesinin ardindan sira 1. Oyuncuya
gelmektedir. Ayni sekilde 1. Oyuncunun yaptigi
hamle Hareket Listesi’'ne yazilir ve GONDER
butonu ile tasin alinacagi ve birakilacagi
koordinatlar PIC’e goénderilir.Daha sonra sira yine
2. Oyuncuya gelmekte ve oyun sonuna kadar
islemler bu sekilde devam etmektedir.

3. DENETIM — KARAR VERME
BLOGU (PIC16F877)

Gergeklenen robot dizgesinde kontrol ve karar
verme islemleri PIC 16f877 mikrodenetleyicisi
tarafindan gerceklestirilmektedir [2]. Tasarlanan
dizgede PIC oyuncularin hamlelerini arayiiz
yardimiyla aldiktan sonra bu hamlelerin yapilmasi
icin 2 eksenli robotun yapmasi gereken hareketleri
hesaplamakta ve hesaplanan degerlere bagl olarak
¢ikis portu yardimiyla hareket bloguna gerekli
komutlar1 gondermektedir.

PIC’i programlamak i¢in kullanim zorlugundan
dolay1 assembly yerine Basic temelli PICBasic Pro
programlama dili tercih edilmistir.



PIC ile bilgisayarin seri portu arasindaki baglanti
seri veri kablosu yardimiyla yapilmistir. Bu
baglanti i¢in kabloya ait konnektorde ¢esitli
degisikler yapilmustir.

4. HAREKET BLOGU-2 EKSENLI
ROBOT

Hareket blogunda satrang hamlesi olarak kabul
edilen her bir kareye x-y koordinatinda erisme ve z
eksininde tast alip birakma islemi 2 eksenli bir
robot tarafindan gerceklestirilmistir [3],[4]. x ve y
dogrultularindaki hareketleri saglayan eklemler
adim motorlar1 kullanilarak gerceklenmistir. X
ekseni dogrultusunda hareketi saglayan adim
motoru tek kutuplu hibrid tipte,y ekseni
dogrultusunda hareketi saglayan adim motoru ise
tek kutuplu sabit miknatishdir [1]. Eklemlerdeki
yiiklerin ~ azaltilmas1 amaciyla motorlar x-y
yoniindeki hareketleri mil dislerine bagli makara-
kayis sistemi ile aktarmaktadir.

Her bir motorun 1 adim atmasi durumunda x ve y
dogrultularindaki  hareketin ne kadar oldugu
deneme-yanilma yontemiyle belli sayida deneme
sonucunda motorlara belli adim sayilarinda
dondiirme komutu verilerek ve koordinatlardaki yer
degistirme kumpas ile Olgiilerek belirlenmistir.
Kullanilacak satran¢ tahtasinda her bir karenin
boyutu yaklastk 3 cm olarak belirlenmis, her iki
adim motorunun 1 birim kare yer degistirmesi igin
ka¢ adim atmasi gerektigi hesaplanmis ve bu
degerler program yaziminda kullanilmstir.

Adim motorlarmi siirmek i¢cin ULN 2004 entegresi
kullanilmustir. Stirticti devresi Sekil 4°te verilmistir.
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Sekil 4 Adim motorlari siiriicli devresi

Hareket blogunda taslart alip koymak igin-z
yoniinde hareket amaciyla bir DA motoru
kullanilmigtir. Motorun konum denetimi asagi
yonde tasin yiiksekligi ve yukari yonde tasima
yiiksekligi esas alinarak hazirlanan iki sinir anahtari
tarafindan saglanmaktadir. Kullanilan DA motoru
siirmek i¢in kullanilan L293B entegresi ve baglanti
sekli Sekil 5°te verilmistir.

En son olarak robot istenen konuma geldikten sonra
tast alip birakma islemi yapilmasi gerekmektedir.
Bunun i¢in tutucu olarak kiskag,vakumlu pompa ,
kanca gibi aletler olabilmektedir. Bu gibi aletlerin
kullaniminda olusacak zorluklardan dolayr tutucu
olarak elektromiknatis tercih edilmistir.

N

+5V —-——-—[\ CHIP ENABLE 1 IL.']
DO =] 2 inPuT " ]
6 ? !' ouTPUT 1 "-]
.
L GND l|']
dc
S GND ':]
R i ...L 4{& ouUTPUT 2 "]
—J_ 01—{“ INPUT 2 \U]
f_z Ve 9 F

+12v
Sekil 5 L.293B ile DA Motoru Siiriicii Devresi

Kullanilan taslar metal birer dama tas1 seklinde
tasarlanmistir. Kullanilan elektromiknatis
enerjilendiginde  hamle yapilacak  tas
yakalanmakta, enerji kesilerek hamle yapilacak tas
istenen noktaya  birakilmaktadir.  Kullanilan
elektromiknatis, siirmek igin kullanilan BD243
entegresi ve  baglantt sekli  Sekil 6’da

goriilmektedir.
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Sekil 6 Elektromiknatis ve siiriicii devresi

Anlatilan hareket blogunda oyuncularin hamle

islemleri su sekilde islenmis olur.

e Oyuncu Hareket Listesi’ne hamle yapacag:
tasin  bulundugu ve birakilacagi karenin
koordinatlarin1 yazar ve GONDER butonuna
basar.

e PIC adim motorlarmin tasin bulundugu kareye
gitmesi i¢in gereken adim sayisini hesaplar ve
motorlara yollar.

e Motorlar gerekli adimda donerek x-y
koordinatlarinda tagin bulundugu konuma gelir.

e DA motoru calisarak smir anahtarma bagh
olarak asag1 yonde hareket eder.

e Elektromiknatis enerjilendirilir ve tag alinir.

e PIC tasin birakilacagi kareye gitmesi igin
gerekli adim sayisin1 hesaplar ve motorlara
yollar.

e Motorlar gerekli adimda donerek x-y
koordinatlarinda tagin birakilacagi konuma
gelir.



e DA motoru calisarak smir anahtarmma bagh
olarak asag1 yonde hareket eder.

o  Elektromiknatis enerjilendirilir ve tag alinir.
Anlatilan bu hamle siirecinin akis diyagrami Sekil
7’de,hamle hareketlerini ve robot dizgesini temsil
eden ve hamlelere bagli olarak olusan ihtimallerle
robotun hareketini temsil eden sekil, Sekil 8’de
verilmistir.

Giri ve Cikuslart
Tanmla

1. Oyuncunun hamlesini PC den
seri olarak al

x ve'y Motorlarin Almren tag1
Dondii birak
z Motorunu
l l D
Referans konumuna l
7o eri din
x ve y Motorlarint
l Déndii
Elektromiknatis ile 2. Oyuncunun hamlesini PC den l
T: seri olarak al
Al z Motorunu
l Dondii
Z Motorunu X ve y Motorlarm l
Dondi Dondii
Alnan tagt
l l birak
x ve'y Motorlarim z Motorunu l
_— D
Dondi Referans konumuna
z Motorunu Elektromiknatis ile
dondiir Tas1 Al

Sekil 7 Hamle siireci akis diyagrami

2. Oyuncu

referans [ 0,0}

Sekil 8 Oyuncu hareketlerinin ger¢eklenmesi

2. Oyuncunun hamlesini tamamlamasiyla + x , +y
ve + z dogrultusunda hareket gergeklesir. Kolun tasi
almasiyla — z dogrultusunda hareket yapilir.
Devaminda ise, tasin birakilacagt konum ile tagin
alindigt konumun koordinatlar1 karsilastirilarak
gerekli hareket yapilir.

Tasin alindigr koordinatlar (x;,y;), birakilacagi
koordinatlar (x,y,) olmak flizere 4 durum s6z
konusudur :

1. Durum: x, > x;,y, >y, =@ +x,+y yonlerinde
2. Durum : x, <x;,y,>y; = -x,+ty yonlerinde
3.Durum: x; > x;,y, <y; =2 +x, -y yonlerinde
4. Durum : x, <x;,y,<y; = -x, -y yonlerinde
hareket edilir.

Olusturulan robotun gerceklenmis hali Sekil 9’da
goriilmektedir.

Sekil 9 Gergeklenen robot

5. SONUCLAR

Bu c¢alismada oyuncularin  girdigi  satrang
hamlelerini  gergekleyen bir robot dizgesi
tasarlanmistir. Kullanilan motorlarin kiigiik adimli
olmast sayesinde iyi konumlandirma sonuglari elde
edilmistir. Diizenek su anda sadece gergek
kullanicilara izin vermektedir. Calismanin ileriki
asamalarinda ek bir bilgisayar program: yardimiyla
gercek oyuncu-bilgisayar arasinda oyuna izin veren
bir diizenek haline getirilmesi hedeflenmektedir.
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