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Cizgl izleyen robot, otomatik olarak belirli

bir yolu takip edebilen bir robottur. Bu yol,

siyah bir zemin uUzerinde beyaz renkte veya

beyaz bir zemin uUzerinde siyah renkte

olabilir. Yarigsma ve hobi ama¢l1 robotlar

olarak tasarlanmalarina ragmen, bu robotlar

endustride malzeme tasima veya dukkanlar,

kafeler gibi alanlarda benzer amac¢larla

kullanilabilecek sekilde gelistirilebilirler.

Robotun c¢alisma prensibi, ¢izgiyl ortadaki

algilayic1l ile takip ederek ilerlemeye

dayanir.
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Ik olarak kullanilacak
malzemelerimiz kontrol karti,

motor strdcu karty, cizgi izleme

sensoOrleri, reduktdrIt De

motorlar tekerlekler robot

govdesi,_gug¢ kaynagl & batarya.

Daha sonra yapilacagimiz ise
amaca uygun sensor
belirlenecektir. Cizgi izleyen
robotumuz siyah ve beyaz rengi
ayirt edebilmek icin kullanilacak
sensorumuz CNY70'dir. CNY70
sensorlerde bir fotodiyot ve bir
fototransistor bulunur. Siyah ve

~ beyazrengin ayinmi

e otun yoyd|g| |§|g|n
arak fototransistord
gergeklestirilir
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ROBOT, KISA ARALIKLARLA SENSORDEN GELEN VERILERI

KONTROL EDEREK KONUMUNU BELIRLER. SENSORLER,

TASARIMA BAGLI OLARAK BELIRLI ARALIKLARLA VE SAYIDA

KULLANILIR. MIKRODENETLEYICI, YAZILIMINDA BELIRLENEN

ALGORITMAYA GORE SENSORLERDEN ALDIGI VERILERI

ISLEYEREK MOTORLARIN CALISMA DURUMUNU BELIRLER. BU

PROJE ILE AMACLANAN SONUG, BU KATEGORIDEKI OTONOM

CIZGI IZLEYEN ROBOTUN SIYAH PARKUR UZERINDEKI BEYAZ

CIZGILERI VEYA BEYAZ PARKUR UZERINDEKI SIYAH

CIZGILERI TAKIP EDEREK, PARKURU EN KISA SUREDE VE

HATASIZ BIR SEKILDE TAMAMLAMAYA CALISMASIDIR.

Bu yazida 3 adet CNY70 sensoran kullanilacaktir.

Bir sonraki adimda ise algaritmalari dtzenlecektir.

Pist Uzerindeki gizgi izleyenlerimiz 3 sensérimuze
goére duzenlecektir.l. sensérimuz Cizgi izleyen
robotun en sol senséru gizgi Uzerindedir. Yani
Gizgi izleyen robot yolun sag tarafindadir. Bu

nedenle gizgi izleyen robotun piste dogru
yonelmesi icin sag motorun ileriye dogru
calismasi sol motorun ise bu esnada durmasi
gerekmektedir. 2. sensérumuz Cizgi izleyen
robotun en sag sensérd gizgi Uzerindedir. Yani
cizgi izleyen robot yolun sol tarafindadir. Bu
nedenle gizgi izleyen robotun piste dogru
yonelmesi igin sol motorun ileriye dogru

~galismasi sag motorun ise bu esnada durmasi

gerekmektedir. 3. sensérimuz Cizgi izleyen
orta sensoru gizgi Uzerindedir. Yani gizgi
1 pist Uzerindeki konumu dogrudur.
surtlmelidir
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Devaminda ise robotumuzun
devre tasarimi yapildiktan sonra
robotun programi yazilacaktir. Son
asamaya geldiginizde dncelikle
robotumuzun tekerleklerini ve
motorlarini gévdenin Uzerine
yerlestirip sabitlendikten sonra
sensorlerimizin ve ana devremizin

konumlandirmasini yapilacak ve
sensorler ile motorlarin ana

- devreye baglantilar saglanacaktir.

tunuzun voltaj beslemesi igin
¢ kaynagi kullanilacaktir
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eBeyaz zemin Uzerinde
belirlenen siyah gizgiden
olusan yolun algilanip
robotumuzun ilerlemesini
saglamak ve bir engel ile
karsilastiginda durma
Islemini meydana
getirerek olusturacagimiz
pisti hatasiz olarak
tamamlamak.
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eElektronik devrenin cizimi,
benzetimi ve baski devre
tasarimi 6gretmek
eDC motor surucy,
kontrast algilama ve temel
mikro denetleyici devreleri
ogretmek.

eCizgi izleyen robotun
mekanik tasarimi
ogretmek.

eOnceden programlanmis
gorevleri yerine getirebilen
elektro-mekanik
Robotumuza idea
bilgisayar programinin
kontrolunde hazirlanmis
komutlardan olusan
algoritmanin operatorun
kontrolunde calisabildikleri
gostermek.




	Sayfa 8

