Bu ayki yazi, 1sik izleyen robot projesiyle ilgili.

Projenin amaci, basit elektronik ve mekanik diize-

nekler kullanarak 1siga yonelen bir aracin nasil ta-
sarlanabilecegini gdstermek. Robotun yapiminda
kullanilan malzemelerin tamami piyasadan kolaylik-
la bulunabiliyor. Projenin maliyeti oldukca diisiik.
Yazinin devaminda anlatilan asamalari adim adim
izleyerek siz de bu ilgin¢ projeyi gerceklestirebilir-
siniz.

Robotun calisma mantigi, arag lizerine yerlesti-
rilen iki adet 151Ga duyarli diren¢ (LDR) yardimiyla
aracin gidecegi yonii ayarlamaya dayaniyor. Aracin
sada veya sola doniisii icin birbirinden bagimsiz iki
adet dogru akim motoru gerekli. iki motorun hizi
arasindaki farka bagli olarak aracin hareket yonii
degisiyor. Hiz ayarlama islemi 4 transistorlii bir
elektronik devre yardimiyla gerceklestiriliyor.

Robotun sorunsuz sekilde hareket etmesi icin
motorun miliyle tekerlekler arasinda devir diisiirii-
cii bir digli kutusu olmasi gerekiyor. Disli carklar sa-
yesinde tork dederinin yiiksek olmasi ve motorun
kalkis sirasinda sorun yasamamasi saglaniyor. Ro-
botun hareketi icin 2 adet motor ve 2 adet disli ku-
tusuna ihtiya¢ var. Bu mekanizmalar, pille calisan
cogu oyuncagin icinde hazir olarak zaten bulunu-
yor. Bu projede, Sekil 1’de goriilen oyuncak arac-
tan 2 adet kullanildi. Bu tiir oyuncaklar piyasada 2-
3 YTL fiyatla satiliyor ve robot projelerinde olduk¢a
ise yariyor.

Sekil 2: Oyuncagin alttan goriindisti

Motoru ve disli kutusunu yerinden cikarabilmek
icin oyuncadin altindaki vidalar sokiilerek projenin
yapimina baslanir. Sekil 3’te oyuncagin i yapisi go-
riilmekte.

Sekil 3: Oyuncagin i¢ kismi

BILIM v TEKNIK [ Mayss 2008

Kendimiz Yapalim

Yavuz Erol*

Istk Izleyen Robot

Motora bagli iletken kablolar ve gereksiz biitiin
vidalar sokdiliir. Oyuncagin gorinimi Sekil 4’teki
hale gelir.

Sekil 4: Motorun goriiniimii

Bu agsamada 4 adet tekerlek elle cekilerek ye-
rinden cikarilir.

Sekil 5: Tekerleklerin sokiilmesi

Disli kutusunu acabilmek icin kutu iizerindeki
vidalar sokiiliir. Boylece Sekil 6’da goriilen disli
carklar ortaya ¢cikmis olur. Bu tiir oyuncaklar genel-
likle 4 x 4 tiiriinde oldugu icin tek bir motor ile 4
adet tekerlegin ayni anda donmesi saglanir. Robot
projesinde bize sag ve sol yon icin olmak lizere, iki
adet motor gerekli. Yani her bir motora birer teker-
lek bagl olmali. Bu nedenle disli kutusundaki ge-
reksiz carklarin sokiilmesi gerekiyor.

Sekil 6: Disli kutusunun ici

Sekil 7°de goriildiigii gibi 3 adet disli cark ile 1
adet tekerlek mili yerinden cikarilir.

Sekil 7: Disli carklarin sokiilmesi

Disli kutusunun kapag tekrar kapatilir ve vida-
lanir. Ardindan tekerleklerden biri yerine takilir.
Sekil 8’de goriildiigii gibi milin kisa olan tarafina
tekerlek takilir.
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Sekil 8: Bir tekerlegin montaji

Milin uzun olan kismi biraz pay birakilarak kesi-

lir. Kesme icin testere veya yan keski kullanilabilir.
r

Sekil 9: Uzun milin kesilmesi

Bu islemler ikinci oyuncak icin de tekrarlanir.
Boylece sag ve sol olmak lizere iki adet motorlu
mekanizma elde edilir.

Sekil 10: Sag ve sol tekerlekler

Aracin govdesi icin delikli bakir plaket kullan-
labilir. Boylece elektronik devreyi bu kart lizerine
monte etme olanagi da olur. Disli kutularini bakir
plakete tutturmak icin kart iizerinde 4 adet delik
acilr.

Sekil 11: Delikli bakir plaket

Montaj icin 4’er adet civata, somun ve plastik
halka kullanilr.

l
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Sekil 12: Baglanti aparatlari

Sekil 13 ve 14’de bu baglantilarin nasil yapila-
cagi goriilmekte.

Sekil 13: Motorlarin govdeye montaji
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§eki| 14: Civata ve somunlarin éiirl'iril'i§l'i

Tornavida ile baglantilar iyice sikilarak ilk mo-

torun gdvdeye montaji tamamlanir.

Sekil 15: Sag motorun montaji

Benzer islemler diger motor icin de yapilir. Boy-

lece 2 tekerlekli robotun gévdesi tamamlanmis olur.

Sekil 16: iki tekerlekli robotun goriinisii

Baglantilarin gevsememesi icin civatalarin ve
somunlarin (izerine bir miktar silikon damlatihr.

Sekil 18: Silikon siirme islemi (alttan)

Motorlarin uglarina 10-15 cm uzunlugunda tek
telli birer kablo lehimlenir. Digi yalitkan kapli bu ilet-
kenler telefon kablosu adiyla piyasada satilmakta.

Sekil 19: Motor uglari icin baglanti

Motor uclarina baglanan kablolarin kopmamasi
icin kablolar biraz kivrilir ve silikonla govdeye ya-
pistirilir.

Sekil 20: Kablolari yapistirma

Tekerleklerin sorunsuz sekilde dondiigiinden
emin olmak amaciyla, motor uglarina bagli kablolar
3V’luk pile baglanir. Bu test islemi her iki motor
icin yapilir.
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Sekil 21: Motor calisma testi

2 tekerlege sahip robotun rahat hareket edebil-
mesi icin aracin 6niine bir tekerlek daha eklemek
gerekir. Bu tekerlek basitce bir boncuk ile yapilabi-
lir. Sekil 22’de goriilen boncuklardan herhangi biri
kullanilabilir.
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Sekil 22: Boncuklar ve ataclar

Boncugu robotun govdesine tutturmak icin bir
adet atac kullanilir. Bir pense yardimiyla ata¢ diiz
hale getirilir. Boncuk tele gegirildikten sonra telin
iki ucu yukari dogru kivrilir. Boncugun goriiniimii
sekil 23’teki gibi olur.

Sekil 23: Boncugu ataca takma

Sekil 24’te atacin bakir plakete nasil baglandi-
g1 goriilmekte. Istenirse atacin uglarina biraz sili-

Sekil 24: On tekerlek montaji

Sekil 25’te sk izleyen robot projesine ait elek-
tronik devre goriilmekte. Her iki motor icin bu dev-
reden birer tane yapilmali. Devre semasinda 1 adet
BC547 NPN transistor, 1 adet BD140 PNP giic
transistorii, 3 adet direng, 1 adet LDR ve 10k’lik
trimpot bulunmakta. LDR iizerine diisen 151k mikta-
ni arttikca transistorlerin baz akimlari ve dolayisiyla
iletim seviyeleri artar. Boylece motor uclarina uygu-
lanan gerilim yiikselir ve motor hizli donmeye bas-
lar. Isik miktari azaldiginda ise transistorlerin baz
akimi azalir ve motor yavaslar.
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Sekil 25: Devre semasi

Sekil 26’da projenin tamamlanmig hali goriili-
yor. LDR’leri aracin saginda ve solunda olacak se-
kilde 45 derece aciyla yerlestirmek gerekiyor. Mon-
taj sirasinda dikkat edilmesi gereken nokta, solda-
ki LDR devresinin sagdaki motora baglanmasi ge-
rektigi. Ayni sekilde sagdaki LDR devresi soldaki
motora kumanda etmeli. Normal aydinlikta motor-
lar calismayacak sekilde trimpotlarin ayari tornavi-
da ile yapilir. Test amaciyla LDR iizerine el feneri
15141 tutuldugu zaman caprazdaki motorun donmesi
gerekir. Boylece sajdaki LDR iizerine diisen 15tk
siddeti fazlayken soldaki motor hizlanir ve robot
15tk kaynagina yonelmis olur.

Sekil 26: Isik izleyen robot

Robotun 6n kism, sekil 27°de yakindan gériiliiyor.

Sekil 27: Onden gériiniis

Pil olarak 1,5 V’luk AA boyutunda alkalin piller
kullanilirsa, robotun uzun siire calismasi saglanir.
Robotun calismasina ait video goriintiilerini, web
sayfamizin (http://www.biltek.tubitak.gov.tr) Ken-
dimiz Yapalim kdsesine ait web sayfasinda bulabilir-
siniz.
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