Robotlar gunlik yasamda ve endustriyel
otomasyon uygulamalarinda gun gectikce
daha vaygin bir bicimde vyer almaya
baslamistir.

Bu proje kapsaminda ise Arduino ile
engelden kacarak yolunu bulan turde bir
robot tasarlamak amaclanmistir.

DETAYLAR

Proje donanimsal ve vyazilimsal olmak
uzere iki kisimdan olusur.

Donanimsal kisimda malzemelerin
secimi yapilarak robotun dis gorunusu bir
araba seklinde tasarlandi. Yazilimsal kisim
da ise aracin hangi kosullarda hangi
davranisi yapacagi belli bir algoritmaya gore
tasarlandi.

Projede robotun hareketi icin DC
motorlar kullanildi. Bu motorlarin ikisini
ayni yonde dondurulerek ileri ve geri
hareketleri saglanirken ZIt yonde
dondurulerek saga veya sola donusler
saglandi. Robotta kullanilan iki adet motoru
surebilmek icin motor surucd
entegresi(L293B) kullanild. Robotun
engelleri algilayabilmesi amaciyla da HC-
SR04 mesafe sensoru kullanildi. Bu sensor
insan sesinin algilayamadigi ultrasonik ses
dalgalari ile calisir Daha sonra yazilan
Arduino programi ve kullanilan parcalar
Arduino  uUzerine  takilan  protoshield
Uzerinde birbiri ile entegre edildi.

Projede tasarlanan bu robot;
DC motorlar, DC motor surucu
devresi(L293B), mikrodenetleyici
vazilimi, ultrasonik algilama
devresi gibi alt sistemlerden
olusmaktadir.

Tasarlanan robotun ana
NI&Y soyle aciklanabilir;
engelden kacan robot sahip
oldugu ultrasonik algilayici ile
cevresindeki cisimleri algilayip
hareketini of¥ cisimlerin
konumuna gore duzenleyecektir.

ONERILER

kullanilan
motor, motor surucu gibi parcalar

Aracta sensor,
daha iyi  oOzelliklere  sahip
malzemelerle degistirilirse proje
daha verimli bir hale getirilebilir.
Ayrica sensor sayisi arttirilarak
daha genis oll§ tarama
vaptirilabilir.




