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GIRIS

Glinlimiizdeki anlamiyla robot, otonom veya onceden programlanmig gorevleri yerine
getirebilen elektro-mekanik bir cihazdir. Robotlar dogrudan bir operatoriin  kontroliinde
calisabildikleri gibi bagimsiz olarak bir bilgisayar programinin kontroliinde de calisabilir. Bu
projede paletli tekerlek sistemine sahip, PIC ile kontrol edilen, sensorlerden gelen bilgiye gore
her yone hareket edebilen ve hareket bilgisini “LCD ekrana yazdirabilen bir gezgin robot
tasarlanmaktadir.

Tasarlanan prototip robotta gerceklesen islemler soyledir: PIC’ e gelen ¢evre bilgisi
degerlendirilerek acik ve kapali yollar belirlenmektedir. Yollarin durumuna gére motorlara yon
verilmektedir. Motorlar ileri-geri gitme, saga-sola donme ve yol ortalama hareketlerini
yapmaktadir. Projede islemci olarak PIC 16F877A kullanilmistir. Cevre bilgisini almak i¢in
mesafe Olger sensorlerden faydalanilmaktadir. Robot hareketleri i¢in step motor kullanilmistir.

LABIRENTTEN CIKAN GEZGIN ROBOT

Gezgin robot projesinin ana amaci labirent i¢inde herhangi bir noktadan baglayarak sensdrler
yardimi ile ¢ikis yolunu bulmasidir. Bu amaci gergeklestirmek icin belirlenen hedefler sdyledir:

1  Mesafe sensorlerinin labirent duvarlarini 15 cm geriden algilamast
Robotun sag ve sol sensorlerden gelen sinyallere gore (duvarlarin konumuna goére) yolu
ortalamasi

3 Labirentte girdigi bir yolun sonu kapali ise step motorun adimlarini sayma yoluyla en son
gectigi yol ayrimina geri donmesi (en son gectigi yol ayrimindan sonra step motorun adim
sayisin1 hafizada tutmasi)

4  Basladig1 noktadan itibaren ¢ikisa giden yolu LCD ekrana yazdirmasi

Robotun iki yonlii ¢aligmasi
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Gezgin robotun blok diyagrami asagidaki sekilde goriilmektedir.
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Sekil 1. Gezgin robotun blok diyagram
DONANIMDA KULLANILAN MALZEMELER

Projede islemci olarak program ve veri belleklerinin yiliksek olmasi, 5 adet giris/¢ikis portu
bulundurmasi, karsilastirici ve A/D geviriciye sahip olmasi nedeniyle PIC 16F877A sec¢ilmistir.

Robotun labirent duvarlarmi algilamasi, yolu ortalamasi ve yol sonunun agik veya kapali
oldugunu belirlemesi amaciyla kullanilacak mesafe sensorii i¢in Sharp firmasinin iirettigi 4cm-



30cm aras1 mesafe Olgebilen GP2D120 modeli kullanilmaktadir. Bu sensdriin gerilim-mesafe
karakteristigi asagidaki sekilde goriilmektedir.

DISTANCE TO REFLECTIVE OBJECT éemi

Sekil 2. GP2D120 sensoriiniin mesafe-gerilim karakteristigi

Gezgin robotun labirent i¢inde hareketi s6z konusu oldugundan doniisler icin 90 derecelik ag1
gerekmektedir. Hem PIC ile kontrol edebilmek hem de gerekli agiy1 elde etmek i¢in step motor
kullanilmast uygun olmustur. Step motorlar agisal konumunu adimlar halinde degistiren gok
hassas sinyallerle siiriilen motorlardir. Motorlar ¢ift fazda ¢alistirllmaktadir. Motor sargilarinin
ikisinin sira ile ayni anda uyarildig1 uyartim sekline ¢ift faz uyartim denir. iki faz uyartimda
rotorun gegici durum tepkisi hizlidir.

Adim | fazl faz2 faz3 faz4

1 1 0 0 1
2 1 1 0 0
3 0 1 1 0
4 0 0 1 1

Tablo 1. iki Faz Uyartim

Robotun ¢ikisa giden yolu yazili bilgi olarak gdstermesi i¢in 2X16 karakter boyutunda LCD
ekran kullanilmaktadir.

12V 1.3A/h akii devrenin gii¢ ihtiyacini karsilamaktadir.
GEZGIN ROBOTUN DEVRE SEMASI VE PROGRAMIN BLOK DIYAGRAMI
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Sekil 3. Genel devre semasi




¥

Sensdrden
Selen
4 Senstr Bilgisi —»| Bilgileri
Sayisala
Dandgtirme
Durl__|m Silgis Labirent Bilgisini Adim Adim Tutan Tablo
Dedigkenler ve Tabloya >
Gire
Yan Segic
Tablodan
Geldigi
Yani Bulan
Modil

Saf Motor

hotor SOrdcd
Devresi

“\\“

Sol Motar

Sekil 4. Programin Akis Diyagram

Yukaridaki diyagrama gore robot ¢alistirildiginda dort bir yanda olan sensorlerden yol bilgisi
almip gerekli sayisal doniistiirmeler yapilir. Ardindan elde edilen verilere ve tablo bilgisine gore
eger robot ¢ikmaz yolda ise geri doniis algoritmasi ile geri doniip tekrar veriler alinarak dongii
olusturulur eger ¢ikmazda degilse motorlar ileri gitmeye devam eder. Bu sirada labirent
hakkindaki bilgi adim adim bir tablo i¢inde tutulur.

PROGRAM ALGORITMASININ CALISMA PRENSIBI

1. 1Ilk énce giris noktasina “1” verilir.



2. Dabha sonra ileri yonii oncelikli olmak iizere sag ve sol sensorleri kontrol ederek agik
olan yone dogru gider.

3. Eger ¢ikmaz yola girmis ise geldigi yoldan geri donerek tekrar gectigi her bir hiicreye 99
degerini yazar. Bir 6nceki se¢cim noktasina gelene kadar bu islemi yapar.

4. Cikis1 bulana kadar bu islemleri tekrarlar. Tek bir ¢ikis yolu bularak islemi tamamlar.



SONUC

Proje kapsaminda cesitli yazili ve internet kaynaklarindan yararlanilarak, belirlenen hedeflere
uygun bir gezgin robot tasarlanmistir. PICI6F877A mikrodenetleyicisi icerisindeki program
tarafindan yonetilen bu robot labirentin duvarlarina gore yolu ortalamakta, yol ayrimlarini
hafizada tutmakta ve basladig1 noktadan itibaren ¢ikisa giden yolu LCD ekranda yazdirmaktadir.



Bu projede tasarlanan prototip robot insanlarin ¢alismasina elverisli olmayan ortamlarda kesif
amacl kullanilabilir. Ornegin radyasyon sizintis1 olan ortamda uygun sensorler kullanilarak
sizintinin kaynagina ulagsmak miimkiindiir.

Karmagik bir ortamdan ¢ikmak {izere tasarlanmis bu robot iizerinde ek sensorler kullanilarak
belirli bir objeye yonelebilecek sekilde tekrar tasarlanabilir. Bunlarin disinda robot {izerinde
cesitli modifikasyonlar yapilarak degisik amaglar i¢in gelistirilebilir.
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