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Mayis 2005 sayisinda (pdf formlarin1 www.biltek.tubitak.gov.tr/tekno tezgah adresinde bulabilirsiniz) tanitilan optik
sensor (CNY70) ¢ok ilginizi cekti. Bu sensértin kullanildigi projeler vermemizi istediniz. Biz de bu sayidan baslayarak
¢izgi izleyen robot yapimini anlatmaya baslayacagiz (yani, bundan sonraki sayilari kacirmamaniz gerekiyor). Ocak
2005 sayisinda pil hakkinda bilgi vermis ve son climle olarak “Bitmis pilleri cihaz tizerinde birakmayin ve rasgele ¢ope
atmayin” diye yazmistik. “Peki rasgele ¢6pe atmayip ne yapacagiz?” diye soranlar oldu. Bu sayida onlar igin

Onerilerimiz var.

Pil Copluigu

Cep telefonlari, fotograf makineleri, isitme cihazlari, oyuncaklar,
diztstu bilgisayarlar derken yasantimizde hi¢ de kiictimsenmeyecek
bir yer edinmis durumdalar. Pillerin ¢cogu lityum, gtimiis, nikel ve ci-
va gibi zehirli metaller icerir ve bu nedenle rasgele ¢éplere atilma-
malar1 gerekir (sadece pil degil boya, temizlik malzemeleri, yaglar,
bocek ilaclart da tehlikeli ¢6p kategorisine girer). Bu tir ¢épler ya-
sadigimiz cevre ve insan sagligi acisindan telafisi miimkiin olmayan
hasarlara yol acarlar. Zararli maddeler toprak, yeralti sulari, irmak-
lar, bitkiler, baliklar, inekler derken, insanlara da kolaylikla ulasabi-
lir. ABD’de her yil 3 milyarin tsttinde alkali pilin ¢pe atildigi bildi-
riliyor. Yillar gectikce biiytiyen tehlikenin farkina varan gelismis til-
keler, etkili 6nlemler almakta gecikmemisler. Once, yasanilan me-
kanlarda coplerin biyolojik olarak ¢éztinebilen, c6ztinemeyen ve teh-
likeli ¢opler olarak ayrilmasini saglamislar (¢opleri 7-8 kategoriye
ayiran tlkeler de var). Her seferinde tek tip ¢copt toplayarak, gerido-
nlstimi mimkiin olanlarini ilgili tesislere aktarmis, kalanlari cevre
ve insan sagligina zarar vermeyecek sekilde saklamislar. Kisa vadeli
¢coztim olarak sarsedilebilen (rechargeable) pillerin kullanilmasinin
tesvik edilmesi gerektigi diistintilmekte (her bu ttrden pil, 300 alka-

Pilleri Kullanirken

Erar

li pilin ¢épe atilmasini engeller).
Fakat sarsedilebilir pillerin de bir
omrd var, sonucta onlarin da
0zel bir organizasyonla toplan-
masi ve 6zel ortamlarda saklan-
masi gerekiyor (stiphesiz en iyi
¢6ziim, geridontistim tesislerinde
degerlendirilmeleri). Nanoteknol-
jideki son gelismeler yakin za-
manda ¢ok uzun 6mdirld pil tret-
menin  mumkin  olacagini
gosteriyor. (bu pillerin 6mra
yaklasik 20 yil olacak). Bilimin-
sanlar1 3 yil icinde marketlerde
nanopillerin satilabilir olacagini umuyorlar. Pil ¢opligi olusturma
isinde kendimize dtiseni yapmaya baslamaya ne dersiniz? En yakin
cevremizden (ev, okul, is yeri) baslayarak biten pillerin toplandigi pil
copltikleri olusturabiliriz; daha sonra ilgililer gerekeni yapacaklar-
dir. (http://www.toxco.com/)

Sizden Gelenler

Nelere Dikkat
Etmeliyiz

Her kullanim 6ncesinde
pillerinizin temas yiizeylerini, temiz
bir kalem silgisi ya da sert bir
kumasla ovalayarak temizleyin.
Uzun stire kullanmayacaginiz
cihazlarin pillerini ¢ikarin. Farkli tip
ve buytkliikteki pilleri bir arada
kullanmayn. Pilleri yuvasina dogru
yerlestirdiginizden emin olun.
Pillerinizi oda sicakliginda, kuru bir
yerde saklayin. Asirt sicaklik
degisiklikleri pilleri olumsuz yénde
etkiler. Kisin disarida biraktiginiz
veya buzdolabinda tuttugunuz
pilleri kullanmadan énce oda
sicakliginda bekletin. Bir sure eski
ve yeni pilleri karistirarak
kullanmayin (bu yeni pillerin daha
¢ok enerji harcamasina ve ¢abuk
bitmesine neden olur). Fazla akim
ceken cihazlarda kullandiginiz
pilleri, bir siire daha az akim ceken
(duvar saati vb.) cihazlarda
kullanabilirsiniz. Pilleri asla atese
atmayin (patlar ve icindeki zararh

Cizgi izleyen robot yapimini Nevzat Kocasarac
(Atillim Universitesi Mekatronik Miihendisligi 6grenci-
si) anlatacak. Ilk olarak “cizgi izleyen robotun tanitil-
mas1” asamasiyla baslanacak, daha sonra “mekanik
aksam”, “elektronik aksam” ve “yazilim” asamalari
ele alinacak...

Cizgi izleyen robotlar, optik sensorler yardimiyla
beyaz bir dilizlem tizerine ¢izilmis siyah bir cizgiyi ve-
ya siyah bir diizlem tizerindeki beyaz bir cizgiyi takip
eden diizeneklerdir. Hareket etmeleri iki motor, mo-
torlara bagh 2 teker ve 6ndeki bir “sarhos teker” ile
saglanir. Dontis hareketlerini de mo-
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torlar arayiciligiyla yapar.

Cizgi izleyen robot hareketine
baslar baglamaz “sensérlerimden biri-
si cizgi tizerinde mi? ” sorusunu sor-
maya baslar. Bu sorunun cevabi ¢ se-
kilde olabilir. 1. Sensoérler cizgi tize-
rinde degildir; bu durumda robot ha-
reketine devem eder. 2. Birinci sensor
cizgi Uzerindedir, robottaki mikrois-
lemci birinci motorun dénts hizini ya-

donerken

Her iki tekerde ayni hizla

ﬁu Déonme Ekseni ﬂﬁ

Saga ve sola doniis sistemi

vaslatip, ikincinin hizini artirarak ¢iz-
giyi iki sensor arasinda tutmaya cali-
sir. 3. Tkinci sensér cizgi tizerindedir;
bu durumda mikroisglemci ikinci moto-
run dénds hizini yavaslatip birinci mo-

izlemektedir.

Robot siirekli olarak cizgiyi iki sensor arasinda tutmaya calisarak, cizgiyi

Daha sonraki asamalara gegmeden robotun, Cizgilerin kesistigi yerde
Cok keskin virajlarda Nasil davranmasi gerektigini diisiiniin. Projeye onii-
miizdeki ay devam edecegiz.

tora tam glic vererek yine cizginin iki sensor tizerinde durmasini saglar. Buna diferansiyel stiriis
sistemi ad1 verilir. Burada amac sag ve sol tekerler arasinda hiz farki olusturmak ve hizl taraf da-

maddeler agiga cikar). ha fazla yol alacagindan dolay: dontisti gerceklestirmektir.
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