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OZET

Basit elektronik ve mekanik diizenekler kullanarak yonelen bir aracin nasil

tasarlanabilecegini gostermek. Robotun yapiminda kullanilan malzemelerin tamami piyasadan
kolaylikla bulunabiliyor.

Tezin ilk kisminda bu projeyi ger¢eklestirmek i¢in hangi devre elemanlarini

kullandigimizi ve devre elemanlarini ni¢in kullandigimizi agikladik. Tezin ikinci kisminda

ise projenin nasil gergeklestirildigini ve nasil sonuglandigini agikladik .
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1. GENEL BIiLGILER

1.1.Hareket Mekanizmasi

Isik izleyen robot yapiminda islem onceligi mekanik kismidir. Mekanik kismi disliler ve
tekerlekler olusturmaktadir.Dairesel hareketidaha giigli, daha hizli hale getirmek ve hareket
iletimini saglamak icin disli ¢arklar kullanilir.Boylece robotun hareket kabiliyeti arttirilmis olur.

1.2.Sensor Devresi

e — ey

Sekil-1.1

Isik izleyen robotta 2 adet 151k algilama sensoérii bulunmaktadir. Isik algilama sensorleri LDR
kullanilarak hazirlanmastir. Isik algilama sensor devreleri tizerindeki ledler ile hangi sensériin
15181 algiladigi gozlenebilir. Sensor devreleri tizerinde bulunan trimpotlar ile sensér hassasiyetini
ayarlamak miimkiindiir.LDR’ye 151k gelmedigi durumda direnci ¢ok yiiksek olur. Uzerinden akim
gecmez. Uzerine 151k diisiince direnci hizla azalir ve akim gegirmeye baslar. Isigin siddeti
LDR’nin direncini belirler. Isik ne kadar siddetli ise direnc o kadar diiser.

1.3. Direnc¢

Elektrik akimina kars1 gosterilen zorluga direng denir. Direng R harfi ile gosterilir. V=IR
bagintisiyla hesaplanir. Birimi  (ohm) dur. 4 seritli direng okurken; 1. serit rakam 2. serit rakam
3. serit carpan 4. Serit ise toleransini ifade eder. 5 renkli direncglerde ise ilk ii¢linde say1 kismina
4. de carpan kismina 5.de ise tolerans kismina bakilir.



Renk Sayr Carpan Tolerans
Siyah 0 1 -
Kahverengi 1 10 +% 1
Kirmizi 2 100 +% 2
Turuncu 3 1000 -
Sari 4 10.000 -
Yesil 5 100.000 +% 0,5
Mavi 6 1.000.000 + %
0,25
Mor 7 10.000.000 +% 0,1
Gri 100.000.000 + %
0,05
Beyaz 9 1.000.000.000 -
Renksiz - - + % 20
Glimiis - 0,01 + %
10
Altin - 0,1 +%5

1.4. Baski Devre Tasarimi

Robotun elektronik devresi resimdeki gibi hazirlandiktan sonra baski plaketi ayarlanir. Baski
plaketi hazirlandiktan sonra kullanacagimiz elektronik devre elemanlari hazirlamis oldugumuz
baski devre plaketine yerlestirilir. Lehimleme yapilarak elektronik kismi sekildeki gibi

hazirlanmis olur. Baski plaketi hazirdir.

1.5. Gii¢ Kaynag Tasarimi

Devrenin enerji gereksinimini saglamak tizere resimde goriildiigii gibi 2 adet alkaline kalem
pil yuva tizerinde seri olarak birbirine baglanir. Hazirlamis oldugumuz enerji kaynagibir onceki

adimda hazirlanmis olan elektronik devreye baglanir.




1.6. LED’ler
LED, Ingilizce Light Emitting Diode kelimelerinin kisaltmasindan olusur. Tiirkcesi 151k

yayan diyot manasina gelir. LED’ler elektrik enerjisini 1s18a doniistiiren dinamik direngli yar1
iletken devre elemanlaridir. Daha ¢ok fizik konusuna girdigi i¢in fazla irdelemeyecegimiz bu
olayda bilinmesi gereken, LED i¢inde bulunan silikon {izerinden akim gectiginde, foton agiga
cikararak 151k verdikleridir. Direngleri dinamik oldugundan gosterdikleri direng, yani
yaydiklari 151k miktarlari, tizerlerinden gegen akimla degigsmektedir. Bu nedenle direk olarak
bir akim veya gerilim kaynagina baglandiklarinda kisa devre gibi davranirlar. Bu nedenle,
LED’ler1 seri bir direng iizerinden devreye baglamak gerekir. LED’lerin ortama yaydigi
15181 frekansi, spektrumun gozle goriiniir 151k bolgesine diistiigli gibi, gdzle goriilemeyen

frekansta 151k yayan kizilotesi veya mordtesi LED’ler de vardir.
1.7. Trimpot (Tek Tur-Yatik)

Trimpotlar bir tiir direngtirler. Elektronik devrelerde ayari uzun siire degismeyecek ve
tornavida ile ayarlanabilen potansiyometrelere trimpot veya trimer potansiyometre
denilmektedir. Calisma mantig1 normal potansiyometrelerinkiyle bire bir aynidir. Kullanim
alanlar1 agisindan potansiyometre daha ¢ok siirekli ayar yapilmak zorunda olan devrelerde
kullanilirken, trimpotlar nadiren ayar yapilmasi gereken devreler icin kullanilir. Devre kart1
iiretilirken bir defa uygun ayar yapilir ve trimpotun degeri o ayarda birakilir. Ornegin, radyo
alic1 ve vericilerinde anten katinin calisma frekansi belirlenirken siklikla tercih edilirler.
Ancak hem potansiyometrenin hem de trimpotun gorevi, devrede sabit bir direng

saglamaktir.

Bir trimpot ii¢ adet bacaga sahiptir. Gerilim boliicii olarak kullanildiginda genellikle
trimpotun bir bacagi besleme voltajina, diger bir bacagi topraga baglanir ve hareketli bacagi
da cikis almak i¢in kullanilir. Eger trimpot degisken direng olarak kullanilacak ise degisken
u¢ toprak ucuna baglanir. Trimpotun herhangi bir bacagini bosta birakmak tavsiye edilmez.
Clinkii bu durumda trimpota baglanan yilik degistikce voltaj da ¢ok fazla degisir. Sonugcta
trimpot direnci tam ayarlanmis bile olsa ufak bir sapmada gerilim bdliicii olarak goérevini iyi

aynidir. Biz 10K likyatik trimpot kullandik.



2. YAPILAN CALISMALAR
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3.TASARIM
3.1.PROJE

Isik izleyen robot {izerinde bulunan iki adet 151k algilama devresi ile 1518in geldigiyone
dogru hareket eder.Isik izleyen robotun gii¢ ve algilama devreleri BD140, BC 547 ve LDR
kullanilarak hazirlanmigtir.Devre delikli pertinaks iizerine kurulmustur.Robotun ana
devresinde motor siiriicii kisminda bulunan led diyot ile hangi motor c¢ikisina sinyal
gonderdigi takip edilebilir.Robotun calismasi i¢in 2 adet alkalin pil ve fenere ihtiyacimiz
oldu.Ana devre, motor siiriici devreleri 2 adet BD 140 transistor kullanilarak
yapilmistir.Robot iizerinde 2 adet 151k algilama sensorii bulunmaktadir.Sensor devresi, 151k
algilama sensorleri LDR (Light Dependent Resistor) kullanilarak hazirlanmistir.Sensor
devreleri iizerinde bulunan trimpotlar ile sensor hassasiyetini ayarlayabildik.Isik algilama
sensOr devresi lizerinde bulunan led diyotlar sayesinde hangi sensoriin 15181 algiladigi
gbzlemlenebildi.Mekanik  ozellikleri ,robot gdvdesi delikli pertinaks kullanilarak
olusturulmustur.Robotta 2 adet DC motor ve ¢ekisi artirmak i¢in 2 adet disli kutusu ile dort
adet teker kullanilmistir.Her iki motor i¢in bu devreden 2 tane yapilmalidir. Devre semasinda
1 adet bc547, 1 adet bd 140 pnp giig transistor, 3 adet direng , 1 adet Idr ve 10 k’lik trimpot
bulunmaktadir. Ldr iizerine diisen 151k miktar1 arttikga transistorlerinbaz akimlar: ve
dolayisiyla iletim seviyeleri artar. Boylece motor uglarina uygulanan gerilim yiikselir ve
motor hizli donmeye baslar. Isik miktar: azaldiginda ise transistorlerin baz akimlari azalir ve
motor yavaslar. Ldrleri aracin sagina ve soluna 45 derecelik agiyla yerlestirmek gerekir.
Burada dikkat edilmesi gereken nokta soldaki Idr devresinin sagdaki motora baglanmasi
gerektigi ve ayn sekilde sagdaki Idr devresinin soldaki motora baglanmas: gerektigidir.
Normal aydinlikta trimpotlar motorlar ¢alismayacak sekilde tornavida yardimiyla
ayarlanmalidir.Ldr tizerine el feneriyle 1s1k tutuldugunda carprazdaki motorun donmesi
gerekir.Boylece sagdaki Idr iizerine diisen 11k siddeti fazlayken soldaki motor hizlanir ve

robot 151k kaynagina yonelmis olur.
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3.2.Yapim asamasinda

¢

ey
»

3.3.Projenin son hali
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4.GOZLEMLER

Isik izleyen robotumuz 1518 geldigi yonii algilayip, robotun 1sik kaynagina dogru
hareket etmesini saglayacak sekilde olusturulmustur.lsik izleyen Robotun ¢alisma mantig,
arac tizerine yerlestirilen iki adet 1s13a duyarl: direng (LDR) yardimiyla aracin gidecegi yonii
ayarlamaya dayaniyor. Aracin saga veya sola doniisii igin birbirinden bagimsiz iki adet dogru
akim motoru gereklidir. iki motorun hiz1 arasindaki farka bagl olarak aracin hareket yonii
degisiyor. Hiz ayarlama islemi 4 transistorli bir elektronik devre yardimiyla
gerceklestiriliyor.Bu projede komplike gibi goriinen aslinda basit olan bir sistemi basariyla

gergeklestirdik. Transistor ve trimpotun devreye nasil katildigini 6grendik.

5.SONUC

Bu projeyi hazirlarken hem ucuz hem pratik ayn1 zamanda farkl bir tasarim ortaya
koymak amagli bir yontem izledik. Bir oyuncak araba alarak dislilerinden yararlanip ve
motorunu kullanarak hazirlamis oldugumuz elektronik sistemi araba goévdesine monte edip

giic kaynagini da devreye baglandiktan sonra 1sik izleyen robotumuzu ortaya ¢ikarmis olduk.
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6.KAYNAKLAR

http://www.robotiksistem.com/isik izleyen robot.html

http://www.derinelektronik.com/robot-devreleri/robot-devresi/isik-izleyici-robot.html

http://www.robotsan.com.tr/materials/files/katologlar/5.2.0bOt genel uygulamalar.pdf

http://www.biltek.tubitak.gov.tr/gelisim/elektronik/dosyalar/40/isik izleyen robot.pdf

http://320volt.com/cizgi-izleyen-robot-yapimi-tanimi-calisma-prensibi/
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7.EKLER
7.1. Standartlar ve Kisitlar Formu
1.Projenizin tasarim boyurtu nedir? Ag¢iklaymiz.

Projemiz yatik trimpot,anahtar,led lamba,disli tekerlek,transistorlerden,ldr,direnglerden,pil yuvasi
olmak iizere toplam 23 parcadan olustu.

2.Projenizde miihendislik problemini kendiniz formiile edip, ¢6zdiiniiz mii?

Baslangigta motorlarin milleri plakete siirtiiniiyordu.Bu yiizden motorlar1 plakete yapistirirken
dikkatli olduk.Ciinkii motorlar sikisti ve donmekte zorluk g¢ekti bu ylizden devre diizgiin
calismadi. Ayrica lehimleme yaparken bakir yollar1 kisa devre yapmistik onlar1 diizelttik.

3.0nceki derslerde edindiginiz hangi bilgi ve becerileri kullandiniz?

Elektronik devreler ve sayisal tasarim gibi donanimsal derslerde 6grenmis oldugumuz bilgilerden
faydanlandik.

4.Kullandiginiz veya dikkate aldigiiz miihendislik standartlar1 nelerdir?

Mikrodenetleyicilerin hangi bacaginin ne ise yaradigmmi dikkate alarak, assembly kodlarmin
yazimii gergeklestirdik.

5.Kullandiginiz veya dikkate aldiginiz gergekei kisitlar nelerdir?
e Ekonomi
Proje en uygun maliyetle yapilip gerceklestirilmistir.
e (Cevre sorunlari:
Cevre adina problemler devre yapilirken bosa harcanan kablo ve entegrelerdir.
e Siirdiiriilebilirlik:
Uzun yillar siirdiiriilebilirligi mevcuttur.
e Uretilebilirlik:
Proje portatif oldugu igin daha biiyiik mekanizmalarla tiretilebilirligi mevcuttur.
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e Etik:Proje miithendislik agisindan etige uygundur.
f) Saglik:

Gergeklestirilen proje insan saghigini etkileyebilecek bir yani yoktur.

g) Giivenlik:

Proje gerceklestirilirken olusabilecek tiim olumsuz kosullar diisiiniilerek giivenlik
onlemleri alinmistir.

h) Sosyal ve politik sorunlar:

Sosyal ve politik bir sorun teskil etmemektedir.

Projenin Adi Isik izleyen Robot
Projedeki 244038 Saliha PIRBUDAK
Ogrencilerin 229130 Tugha OZTURK
adlan
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