
Bu ayki yaz›, ›fl›k izleyen robot projesiyle ilgili.
Projenin amac›, basit elektronik ve mekanik düze-
nekler kullanarak ›fl›¤a yönelen bir arac›n nas›l ta-
sarlanabilece¤ini göstermek. Robotun yap›m›nda
kullan›lan malzemelerin tamam› piyasadan kolayl›k-
la bulunabiliyor. Projenin maliyeti oldukça düflük.
Yaz›n›n devam›nda anlat›lan aflamalar› ad›m ad›m
izleyerek siz de bu ilginç projeyi gerçeklefltirebilir-
siniz.

Robotun çal›flma mant›¤›, araç üzerine yerleflti-
rilen iki adet ›fl›¤a duyarl› direnç (LDR) yard›m›yla
arac›n gidece¤i yönü ayarlamaya dayan›yor. Arac›n
sa¤a veya sola dönüflü için birbirinden ba¤›ms›z iki
adet do¤ru ak›m motoru gerekli. ‹ki motorun h›z›
aras›ndaki farka ba¤l› olarak arac›n hareket yönü
de¤ifliyor. H›z ayarlama ifllemi 4 transistörlü bir
elektronik devre yard›m›yla gerçeklefltiriliyor. 

Robotun sorunsuz flekilde hareket etmesi için
motorun miliyle tekerlekler aras›nda devir düflürü-
cü bir diflli kutusu olmas› gerekiyor. Diflli çarklar sa-
yesinde tork de¤erinin yüksek olmas› ve motorun
kalk›fl s›ras›nda sorun yaflamamas› sa¤lan›yor. Ro-
botun hareketi için 2 adet motor ve 2 adet diflli ku-
tusuna ihtiyaç var. Bu mekanizmalar, pille çal›flan
ço¤u oyunca¤›n içinde haz›r olarak zaten bulunu-
yor. Bu projede, fiekil 1’de görülen oyuncak araç-
tan 2 adet kullan›ld›. Bu tür oyuncaklar piyasada 2-
3 YTL fiyatla sat›l›yor ve robot projelerinde oldukça
ifle yar›yor.

fiekil 1: Oyuncak araç

fiekil 2: Oyunca¤›n alttan görünüflü

Motoru ve diflli kutusunu yerinden ç›karabilmek
için oyunca¤›n alt›ndaki vidalar sökülerek projenin
yap›m›na bafllan›r. fiekil 3’te oyunca¤›n iç yap›s› gö-
rülmekte.

fiekil 3: Oyunca¤›n iç k›sm›

Motora ba¤l› iletken kablolar ve gereksiz bütün
vidalar sökülür. Oyunca¤›n görünümü fiekil 4’teki
hale gelir. 

fiekil 4: Motorun görünümü

Bu aflamada 4 adet tekerlek elle çekilerek ye-
rinden ç›kar›l›r. 

fiekil 5: Tekerleklerin sökülmesi

Diflli kutusunu açabilmek için kutu üzerindeki
vidalar sökülür. Böylece fiekil 6’da görülen diflli
çarklar ortaya ç›km›fl olur. Bu tür oyuncaklar genel-
likle 4 x 4 türünde oldu¤u için tek bir motor ile 4
adet tekerle¤in ayn› anda dönmesi sa¤lan›r. Robot
projesinde bize sa¤ ve sol yön için olmak üzere, iki
adet motor gerekli. Yani her bir motora birer teker-
lek ba¤l› olmal›. Bu nedenle diflli kutusundaki ge-
reksiz çarklar›n sökülmesi gerekiyor.

fiekil 6: Diflli kutusunun içi

fiekil 7’de görüldü¤ü gibi 3 adet diflli çark ile 1
adet tekerlek mili yerinden ç›kar›l›r. 

fiekil 7: Diflli çarklar›n sökülmesi

Diflli kutusunun kapa¤› tekrar kapat›l›r ve vida-
lan›r. Ard›ndan tekerleklerden biri yerine tak›l›r.
fiekil 8’de görüldü¤ü gibi milin k›sa olan taraf›na
tekerlek tak›l›r.  

fiekil 8: Bir tekerle¤in montaj›

Milin uzun olan k›sm› biraz pay b›rak›larak kesi-
lir. Kesme için testere veya yan keski kullan›labilir. 

fiekil 9: Uzun milin kesilmesi

Bu ifllemler ikinci oyuncak için de tekrarlan›r.
Böylece sa¤ ve sol olmak üzere iki adet motorlu
mekanizma elde edilir. 

fiekil 10: Sa¤ ve sol tekerlekler

Arac›n gövdesi için delikli bak›r plaket kullan›-
labilir. Böylece elektronik devreyi bu kart üzerine
monte etme olana¤› da olur. Diflli kutular›n› bak›r
plakete tutturmak için kart üzerinde 4 adet delik
aç›l›r. 

fiekil 11: Delikli bak›r plaket 

Montaj için 4’er adet civata, somun ve plastik
halka kullan›l›r.  

fiekil 12: Ba¤lant› aparatlar›

fiekil 13 ve 14’de bu ba¤lant›lar›n nas›l yap›la-
ca¤› görülmekte. 

fiekil 13: Motorlar›n gövdeye montaj›
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fiekil 14: Civata ve somunlar›n görünüflü  

Tornavida ile ba¤lant›lar iyice s›k›larak ilk mo-
torun gövdeye montaj› tamamlan›r. 

fiekil 15: Sa¤ motorun montaj›

Benzer ifllemler di¤er motor için de yap›l›r. Böy-
lece 2 tekerlekli robotun gövdesi tamamlanm›fl olur. 

fiekil 16: ‹ki tekerlekli robotun görünüflü  

Ba¤lant›lar›n gevflememesi için civatalar›n ve
somunlar›n üzerine bir miktar silikon damlat›l›r. 

fiekil 17: Silikon sürme ifllemi (üstten)

fiekil 18: Silikon sürme ifllemi (alttan)

Motorlar›n uçlar›na 10-15 cm uzunlu¤unda tek
telli birer kablo lehimlenir. D›fl› yal›tkan kapl› bu ilet-
kenler telefon kablosu ad›yla piyasada sat›lmakta. 

fiekil 19: Motor uçlar› için ba¤lant›

Motor uçlar›na ba¤lanan kablolar›n kopmamas›
için kablolar biraz k›vr›l›r ve silikonla gövdeye ya-
p›flt›r›l›r.   

fiekil 20: Kablolar› yap›flt›rma

Tekerleklerin sorunsuz flekilde döndü¤ünden
emin olmak amac›yla, motor uçlar›na ba¤l› kablolar
3V’luk pile ba¤lan›r. Bu test ifllemi her iki motor
için yap›l›r. 

fiekil 21: Motor çal›flma testi

2 tekerle¤e sahip robotun rahat hareket edebil-
mesi için arac›n önüne bir tekerlek daha eklemek
gerekir. Bu tekerlek basitçe bir boncuk ile yap›labi-
lir. fiekil 22’de görülen boncuklardan herhangi biri
kullan›labilir. 

fiekil 22: Boncuklar ve ataçlar

Boncu¤u robotun gövdesine tutturmak için bir
adet ataç kullan›l›r. Bir pense yard›m›yla ataç düz
hale getirilir. Boncuk tele geçirildikten sonra telin
iki ucu yukar› do¤ru k›vr›l›r. Boncu¤un görünümü
flekil 23’teki gibi olur.   

fiekil 23: Boncu¤u ataca takma 

fiekil 24’te atac›n bak›r plakete nas›l ba¤land›-
¤› görülmekte. ‹stenirse atac›n uçlar›na biraz sili-
kon damlat›larak sa¤laml›k art›r›labilir.  

fiekil 24: Ön tekerlek montaj›

fiekil 25’te ›fl›k izleyen robot projesine ait elek-
tronik devre görülmekte. Her iki motor için bu dev-
reden birer tane yap›lmal›. Devre flemas›nda 1 adet
BC547 NPN transistör, 1 adet BD140 PNP güç
transistörü, 3 adet direnç, 1 adet LDR ve 10k’l›k
trimpot bulunmakta. LDR üzerine düflen ›fl›k mikta-
r› artt›kça transistörlerin baz ak›mlar› ve dolay›s›yla
iletim seviyeleri artar. Böylece motor uçlar›na uygu-
lanan gerilim yükselir ve motor h›zl› dönmeye bafl-
lar. Ifl›k miktar› azald›¤›nda ise transistörlerin baz
ak›m› azal›r ve motor yavafllar.   

fiekil 25: Devre flemas›

fiekil 26’da projenin tamamlanm›fl hali görülü-
yor. LDR’leri arac›n sa¤›nda ve solunda olacak fle-
kilde 45 derece aç›yla yerlefltirmek gerekiyor. Mon-
taj s›ras›nda dikkat edilmesi gereken nokta, solda-
ki LDR devresinin sa¤daki motora ba¤lanmas› ge-
rekti¤i. Ayn› flekilde sa¤daki LDR devresi soldaki
motora kumanda etmeli. Normal ayd›nl›kta motor-
lar çal›flmayacak flekilde trimpotlar›n ayar› tornavi-
da ile yap›l›r. Test amac›yla LDR üzerine el feneri
›fl›¤› tutuldu¤u zaman çaprazdaki motorun dönmesi
gerekir. Böylece sa¤daki LDR üzerine düflen ›fl›k
fliddeti fazlayken soldaki motor h›zlan›r ve robot
›fl›k kayna¤›na yönelmifl olur.     

fiekil 26: Ifl›k izleyen robot

Robotun ön k›sm›, flekil 27’de yak›ndan görülüyor. 

fiekil 27: Önden görünüfl

Pil olarak 1,5 V’luk AA boyutunda alkalin piller
kullan›l›rsa, robotun uzun süre çal›flmas› sa¤lan›r.
Robotun çal›flmas›na ait video görüntülerini, web
sayfam›z›n (http://www.biltek.tubitak.gov.tr) Ken-
dimiz Yapal›m köflesine ait web sayfas›nda bulabilir-
siniz.
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