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GĠRĠġ VE AMAÇ

Basit elektronik ve mekanik düze-

nekler kullanarak yönelen  aracın 

nasıl tasarlanabileceğini göstermek

Kullanılan Araçlar 
Projemiz yatık trimpot ,anahtar,led 
lamba, diĢli 
tekerlek,transistörlerden, ldr, direnç-
lerden, pil yuvası olmak 
üzere toplam 23 parçadan oluĢmuĢ-

PROJENİN TASARIMI
IĢık izleyen robot üzerinde bulunan 
iki adet ıĢık algılama 
devresi ile ıĢığın geldiği yöne doğru 
hareket eder.Devre delikli 
pertinaks üzerine kurulmuĢ-
tur.Robotun ana devresinde motor 
sürücü kısmında bulunan led diyot 
ile hangi motor çıkıĢına 
sinyal gönderdiği takip edilebi-
lir.Robotun çalıĢması için 2 adet 
alkalin pil ve fenere ihtiyacımız ol-
du.Robot üzerinde 2 adet 
ıĢık algılama sensörü bulunmakta-
dır.Sensör devreleri üzerinde 
bulunan trimpotlar ile sensör hassa-
siyetini ayarlayabildik. 
Mekanik özellikleri robot gövdesi 
delikli pertinaks 
kullanılarak oluĢturulmuĢ-
tur.Robotta 2 adet DC motor ve 
çekiĢi artırmak için 2 adet diĢli kutu-
su ile dört adet teker 
kullanılmıĢtır.Her iki motor için bu 
devreden 2 tane 
yapılmalıdır. Ldrleri aracın sağına ve 
soluna 45 derecelik 
açıyla yerleĢtirmek gerekir. Burada 
dikkat edilmesi gereken 
nokta soldaki ldr devresinin sağdaki 
motora bağlanması 
gerektiği ve aynı Ģekilde sağdaki ldr 
devresinin soldaki motora 
bağlanması gerektiğidir. 

SONUÇ 
Bu projeyi hazırlarken hem ucuz hem 
pratik aynı 
zamanda farklı bir tasarım ortaya koy-
mak amaçlı bir 
yöntem izledik. Bir oyuncak araba alarak 
diĢlilerinden 
yararlanıp ve motorunu kullanarak hazır-
lamıĢ olduğumuz 
elektronik sistemi araba gövdesine mon-
te edip güç 
kaynağını da devreye bağlandıktan son-
ra ıĢık izleyen 
robotumuzu ortaya çıkarmıĢ olduk.




