
Sumo robotlar (ad›ndan da anlafl›labilece¤i
gibi) Japon Sumo Güreflleri’nden esinlenilerek
oluflmufltur. Sumo gürefllerinde oldu¤u gibi yine
iki rakibin ring yerine dohyolar›n üzerinde birbir-
lerini d›flar› ç›karmaya çal›flmalar› ile olur. Doh-
yo; flekil-2’de de görülen, sumo robot yar›flmala-
r›n›n üzerinde yap›ld›¤› belirli yar›çaplar› olan
alana verilen isimdir.

Dohyolar›n (flekildeki gibi) ortas› siyah ve
çevresi beyaz renktedir. Robot, alg›layc›lar›yla
(Bilim ve Teknik Dergisi’nin daha önceki say›la-
r›nda da bahsedilen çizgi izleme alg›lay›c›lar›n›n
mant›¤›yla ayn›d›r) bu beyaz rengi ay›rt eder ve
pist d›fl›na ç›kmaz. 

Robotlardan hangisi rakibini dohyonun d›fl›na
önce iterse o robot yar›flmay› kazanm›fl olur.

Robotlar›n belirli büyüklük ve a¤›rl›k gibi s›-
n›rlar› vard›r ve buna göre Mini Sumo ve Sumo
Robot olmak üzere kategorilere ayr›l›rlar.

Sumo Robot kurallar› yap›ld›¤› ülkeye ve ya-
r›fla göre de¤iflti¤i gibi uluslararas› yar›flmalarda
kabul gören ve ODTÜ Robot Günleri’nde de ge-
çerli olan kurallar flu flekildedir:

1) Robotlar mini sumo kategorisi icin 10x10,

Sumo kategorisi icin 20x20 cm’lik kareye s›¤a-
cak flekilde olmal›d›r, fakat yar›fl bafllad›ktan son-
ra bu boyutlar de¤iflebilir. Yükseklik için bir s›n›r-
lama yoktur. A¤›rl›k Mini Sumo için 500 gr. Su-
mo için 2 kg’› geçmemelidir.

2) Robotlar tamamen otonom olmal›d›rlar,
yani d›flar›dan hiçbir müdahale olmaks›z›n ne
yapmalar› gerekti¤ine kendileri karar vermelidir-
ler.

3) Robotlarda; rakibin elektronik devrelerini
bozacak, tutuflmaya sebep olacak veya Dohyo’ya
zarar verecek parçalar kullan›lamaz. Zemine tu-

tunmay› art›racak flekilde zemini ememezler ve
yap›flkan tekerler kullanamazlar.

4) Bir maç, 3’er dakikal›k 3 oyun üzerinden
oynan›r. Her maç› kazanan robot 1 puan kazan›r.
En fazla puan› alan robot bir üst tura ç›kar.

5) Hakemin ilk iflaretiyle  robotlar dohyoya
yan yana bakacak flekilde (merkezden 10 cm
uzakl›kta bulunan 2 paralel kahverengi çizgi üze-
rine) konur. Hakemin ikinci iflaretiyle yar›flmac›-
lar robotlar›n› çal›flt›rmak icin haz›r bulunurlar.
Üçüncü bir iflaret ile robotlar çal›flt›r›l›r ve maç
bafllam›fl olur.

6) Robot çal›flt›r›ld›ktan itibaren 5 sn hare-
ketsiz durmal›d›r.

Ülkemizde ise ODTÜ Robot Toplulu¤u’nun
her y›l düzenledi¤i ODTÜ Robot Günleri’nin
(ORG) çok ilgi çeken kategorilerden biri olan Su-
mo Robot ve Mini Sumo Robot yar›flmalar›na Tür-
kiye’nin de¤iflik lise ve üniversitelerinden ö¤ren-
ciler kat›lmaktad›r.

Bu bilgileri verdikten sonra temel olarak su-
mo yap›m›na göz atmadan önce robot nedir, na-
sil çal›fl›r ona bakal›m. Robotlar otonom olarak
(kendi bafl›na) bulundu¤u ortam› kendi program›
s›n›rlar›nda alg›lay›p yorumlayabilen ve tepki üre-
ten makinelerdir. ‹nsanda beynin gördü¤ü ifllevi
robotta kontrol kart› gerçeklefltirir. Alg›lama da
robotta kulland›¤›m›z alg›lay›c›lar arac›l›¤›yla
olur. Alg›lay›c›lardan gelen bilgi, kontrol kart›
(PIC mikrodenetleyicili kart) arac›l›¤›yla, yaz›lm›fl
olan programa göre yorumlan›r ve tepkiler dijital
veriler halinde robotun hareket mekanizmalar›na
gönderilir.

Sumo robotlar da di¤er robotlar gibi üç temel
k›s›mdan oluflur : Mekanik, elektronik ve yaz›l›m.
fiimdi bu bilgiler ›fl›¤›nda temel olarak sumo ro-
bot nasil yap›l›r onu görelim:

Mekanik K›s›mlar:

GGöövvddee  TTaassaarr››mm››  ::  
Bir sumo robotun yar›fl amac› rakibini dohyo

d›fl›na itip alt etmek oldu¤undan gövde k›sm›n›n
sa¤lam ve dayan›kl› olmas› önemlidir. Üretime
geçmeden önce yar›fl kategorisi kurallar›na uy-
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gun olarak kaba bir tasar›m yap›lmas› oldukça
faydal› olacakt›r. Kurallarda verilen a¤›rl›k üst s›-
n›r›na uyulmas› koflulu ile alüminyum, çelik, plek-
siglas gibi malzemelerden oldukça dayan›kl› bir
robot yap›labilir. Bu malzemeler somunlu vida-
lar, perçinler,silikon ve benzer birlefltiriciler ile
tasar›m do¤rultusunda bir araya getirilebilir. Ta-
sar›mda hangi malzemenin nerede kullan›larak
yap›laca¤› düflünülürse, robotun ortaya ç›kar›l-
mas› daha kolay olacakt›r. 

Tasar›m yap›lmaya bafllanmadan önce robot-
ta kullan›lacak motorlar›n saptanmas› oldukça
faydal›d›r. Tipik bir sumo robotta genelde iki
adet tekere ba¤l› iki diflli kutulu motor bulunur.
‹ki ayr› motorun olmas› diferansiyel sürüfl sa¤lar.
Robotun taban›n›n bir çokgen oluflturmas› ve
böylece kararl› bir dengede olmas› için ise taban-
da ön k›sma bir yada birkaç adet sarhofl teker
konur. Daha önce “Çizgi izleyen robot nas›l yap›-
l›r?” yaz›m›zda da belirtti¤imiz gibi sarhofl teker
bebek arabalar›, çöp kutular› gibi uygulanan kuv-
vet do¤rultusunda kolayca ilerlemesi istenen
araçlar›n alt›na konan tekere verilen add›r. Robo-
tun ebatlar›na uygun olabilecek bir sarhofl teker
yap› marketlerde yada nalburiyelerde bulunabilir.
Sarhofl teker genelde robotun önüne konur. Mo-
torlar ise arkaya konursa daha rahat bir kontrol
sa¤lan›r. Kullan›lacak diflli kutulu yada kasnakl›
motorlar›n gövdeye sabitlenmesine yataklama
denir. Bir çok motorun çeflitli yerlerinde motoru
herhangi bir yere sabitlemek için delikler ve ç›-
k›nt›lar bulunur. Tasar›m esnas›nda bunlara bak›-
larak motorlar› gövdeye sabitleme yöntemleri dü-
flünülmelidir. fiekil ’de görülen Tanker adl› sumo
robotta ise teker yerine palet kullan›lm›flt›r. OD-
TÜ Robot Günleri yar›fl kurallar›na göre palet kul-

lan›m› serbesttir. 3. 4. ve 5. flekillerde ODTÜ Ro-
bot Toplulu¤u taraf›ndan yap›lm›fl çeflitli sumo ve
mini sumo robot tasar›mlar›n› görebilirsiniz.

Tüm bu yukar›da belirtilenler flekil 6’da görü-
len en tipik sumo robot modelini hayata geçir-
mek için yeterlidir. Ancak, de¤iflik stratejiler için
çok çeflitli tasar›mlar yap›labilmektedir. Fakat,
unutmay›n›z ki tasar›m›n›z›n karmafl›kl›¤›n›n art-
mas› onun uygulanabilirli¤ini azaltacakt›r. Bu
yüzden bilhassa fazla uygulama tecrübesi olma-
yanlara öncelikle flekildeki tipik tasar›m› gerçek-
lefltirmelerini tavsiye ederiz. 

GGöövvddee  ÜÜrreettiimmii  ::
Üretimi gerçeklefltirmek için, çal›flma orta-

m›nda gerekli olacak matkap, testere, tornavida,
e¤e gibi aletler ile kullan›lacak malzemeler temin
edilir. Öncelikle kullan›lacak malzemeden (örne-
¤in bizim elimizdeki malzeme bir alüminyum lev-
ha olsun) gerekli miktarda parça kesilir. 2-3
mmlik alüminyum levhalar, 4-5 mmlik pleksiglas-
lar diflleri yeterince sa¤lam herhangi bir testere
ile kesilebilir. Ayr›ca elinizin alt›nda varsa deko-
paj veya elektrikli testere ile çok daha düzgün
kesilmifl parçalar elde edebilirsiniz. Daha sonra
tasar›m›n›z do¤rultusunda üretti¤iniz parçalar›
birlefltirmek için kesti¤iniz parçalar›n çeflitli yer-
lerine delikler açman›z gerekecektir.  Matkap ile
bu delikleri açarken delik yerlerini düzgünce ifla-
retlemeye dikkat ediniz.  ‹flaretleme ifllemini
kumpas, gönye ve cetvel kullanarak olabildi¤ince
hassas yap›n›z. Aksi taktirde robotunuzun baz›
parçalar› iste¤iniz gibi denk gelmeyebilir. ‹flaret-
leme kalemi olarak ince uçlu asetatl› kalem veya
çivi kullanablirsiniz. Delikleri açt›ktan sonra ro-
botunuzu birlefltirin ve motorlar› yerine monte
edin. 

Elektronik K›s›mlar :

BBaassiitt  KKoonnttrrooll  ::
Gövdenin üretimi bittikten sonra motorlar›n›-

z›n gövdeyi tafl›y›p tafl›mad›¤›na ve robotunuzun
hangi h›zla gidece¤ine bakmak için basit bir kon-
trol yapman›z oldukça faydal›d›r. Bunun için ya-
p›lmas› gereken motorlar›n çal›flma gerilimini
sa¤layacak miktarda pili do¤rudan motorlara
ba¤lamakt›r. Bunun için motorlar›n›zdan ç›kan
kablolar› pilin kutuplar›na de¤dirmeniz yeterlidir.
Dilerseniz de¤dirme iflini timsah (krokodil) ile ya-
pabilirsiniz. Bu eleman kolayca çekilip aç›ld›¤›n-
dan, robotunuzun iki motorunu da ba¤lad›¤›n›z-
da kaç›p gitmesini kolay engellemenizi sa¤lar.
Her iki motoru da tak›p deneyin. Motorlar› ters
yada düz ba¤lay›p robotunuzun ileri, geri gitme-
sini ve sa¤a ve sola dönmesini gözleyin.E¤er me-
kanik bir sorun yoksa ve tasar›m›zdan memnun-
san›z art›k robotunuza bir kontrol kart› üretebi-
lirsiniz.

BBaasskk››  DDeevvrree  ::
Robotunuza bir kontrol kart› üretmek için fle-

kil 12‘deki bask› devre flemas›ndan faydalanab-
lirsiniz. Bask› devre üretimi için ise bu dergide
daha önce yay›mlanm›fl olan, bask› devre yap›m›-
n› anlatan yaz›lara göz atabilirsiniz. Verilen fle-
mada uzakl›k alg›lay›c›s› olarak sharp GP2D02,
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siyah beyaz alg›lay›c›s› olarak CNY70 kullan›lm›fl-
t›r. Uzakl›k alg›lay›c› rakibin görülmesini, CNY70
alg›lay›c›lar› ise pistin d›fl›na ç›k›lmamas›n› sa¤-
lar. Tüm bu elemanlardan gelen bilgiler mikrode-
netleyicide iflleme konur ve motorlar›n mikrode-
netleyicideki yaz›l›m sayesinde hareket etmesi
sa¤lan›r. Verilen örnek program da bu flemaya
göre yaz›lm›flt›r. fiekil 7’de kullan›labilecek baz›
malzemeler gösterilmifltir.

VVeerriilleenn  flfleemmaaddaa  kkuullllaann››llaann  eelleemmaannllaarr  ::

- PIC 16F84A mikrodenetleyici 1 Adet
- L293D motor sürücü tümleflik devre

1 Adet
- LM7805 5V’luk regülatör 1 Adet
- Sharp GP2D02 yada 
GP2D02 uzakl›k alg›lay›c› 1 Adet
- CNY70 siyah-beyaz alg›lay›c› 2 Adet
- 4’lü Klemens 1 Adet
- 2’li Klemens 4 Adet
- Herhangi renkte bir LED 1 Adet
- 4 MHz’lik kristal 1 Adet
- 100 K Ohmluk potansiyometre 1 Adet
- 22pF’l›k kondansatör 2 Adet
- 470uF’l›k kondansatör 1 Adet
- 100nF’l›k kondansatör 1 Adet
- 10K Ohmluk direnç 1 Adet
- LED’i 5 Voltta sürecek uygun direnç

3 Adet
- 1N4148 diyotu 1 Adet
- 18’lik dip soket 1 Adet
- 16’l›k dip soket 1 Adet

Devrede kullan›lan elemanlar bask› devrede
(flekil 12) yerlerine oturtuldu¤uda flekil 11‘deki
ba¤lant›lar yap›lm›fl olur. Devrede TPR toprak
(yani besleme kayna¤›n›z›n negatif kutbu), BSM
besleme anlam›na gelir. L293D Motor sürücü en-
tegresinde ise SagM ve SolM, sa¤ ve sol motor-
lar›, I ileri, G geri ve g ise girifl anlam›n› tafl›mak-

tad›r. Bask› devre flemas›nda görülen k›rm›z› yol-
lar (3 adet) ise tek yüzlü bask› devrede ba¤lan-
mas› mümkün olmayan yollard›r, bunlar› iki
ucundaki deliklerden kablo kullanarak ba¤lay›n›z
ve kablonun iki ucunu deliklere lehinleyiniz. 

Klemensler kablolar›n kolayca ve sorunsuz ç›-
kar›l›p tak›lmas› içindir. CNY70 alg›lay›c›s›n› kul-
lanabilmek için flekil 14’de verilen devre ise ay-
r›ca üretilecektir ve alg›lay›c› robotun taban›nda
nereye konacaksa oraya monte edilecektir. Bu
devre küçük bir parça pertinaksa yap›labilir. Al-
g›lay›c›lar›n›z için gereken fazladan +5V ve top-
ra¤› ise sol üst köflede fazladan gözüken ikili kle-
mensin bacaklar›ndan alabilirsiniz.

BBaassiitt  AAllgg››llaayy››cc››  vvee  MMoottoorr  TTeessttii  ::
Elinizde varsa, bir multimetre arac›l›¤›yla bas-

k› devrenizin ba¤lant›lar›n›z› test etmekte fayda
var. Multimetrenizi kopuk ba¤lant› ölçme konu-
muna al›n ve s›ras›yla lehimledi¤iniz elemanlar›n
bacaklar› ile klemenlersler aras› her ba¤lant›y›
kontrol edin. Ayr›ca olas› k›sa devreleri test et-
menizde de fayda var (Örne¤in besleme ile top-
rak aras›nda ba¤lant› olmad›¤›ndan emin olun).
Daha sonra CNY70 alg›lay›c›lar›nda gereken yer-
lere +5V ve toprak veriniz. 

PPrrooggrraammllaayy››cc››  KKaarrtt  ::
Mikrodenetleyicinizi programlayabilmek için

çok çeflitli programlay›c›lar kullanabilirsiniz. Bu-
rada ise yap›lmas› en kolay programlay›c›lardan
biri oldu¤u için  daha önce Bilim ve Teknik der-
gisinin flubat 2005 say›s›nda yay›mlanm›fl prog-
ramlay›c› devre flemas›n› bir kez daha yay›mlaya-
ca¤›z. Ayr›ca elektronik malzeme satan yerlerde
daha geliflmifl mikrodenetleyici programlama
kartlar› bulmak da mümkündür.

SShhaarrpp  GGPP22DD0022  UUzzaakkll››kk  AAllgg››llaayy››cc››ss››  ::
K›z›lötesi ›fl›k göndererek ›fl›¤›n geri dönüfl

aç›s›n› okuyan ve bu flekilde uzakl›k tayin eden
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BIRIM       VAR BYTE
N           VAR BYTE

;******************** ANA DONGU
***********************************
**    

GOSUB    DUR             
;YARISMA KURALINA GÖRE EN BASTA BEK-

LENMESI GEREKEN 
PAUSE    5000             

; 5 SANIYELIK SÜRE  

GOSUB    SAATYONU         
;SAATYONUNDE DÖNEREK YARISA BASLAMA

PAUSE    10    

ANA:

GOSUB    OKU              
GOSUB    DEGERLENDIR

GOTO    ANA

DEGERLENDIR:

IF  UZAKLIK >= MES THEN   
;UZAKLIK DEGERI BELIRLI BIR SAYIDAN

BUYUKSE
CALL    DUZGIT       

;RAKIP ROBOTUN YAKIN OLDUGU ANLASI-
LIR 

PAUSE   1             
;VE ROBOT HEMEN DUZ GITMEYE BASLAR 

ENDIF

RETURN

;************** TEKER HAREKETI
***********************************
****

DUZGIT:

HIGH    SAGILERI  
HIGH    SOLILERI
LOW     SAGGERI
LOW     SOLGERI

RETURN

SAATYONU:

HIGH    SAGGERI
LOW     SAGILERI
HIGH    SOLILERI
LOW     SOLGERI

RETURN   

TERSI:

HIGH    SAGILERI
LOW     SAGGERI
HIGH    SOLGERI

sharp GP2D02 alg›lay›c›s›n›n genelde piyasada
GP2D02 ve GP2D05 modelleri bulunur. Bu alg›-
lay›c› Türkiye’de malesef sadece büyük flehirler-
deki elektronik malzeme dükkanlar›nda buluna-
bilir ya da yurt d›fl›nda belli bafll› robot malzeme-
leri satan firmalar›n internet sitelerinden ›smarla-
nabilir. E¤er sharp GP2D02 alg›lay›c›s› edinme
imkan›n›z yoksa, ilerleyen yaz›lar›m›zda bulun-
mas› kolay parçalardan yap›labilecek bir uzakl›k
alg›lay›c›dan bahsedece¤iz. 

Sharp GP2D02 alg›lay›c›s› ile 10–80 cm ara-
s› uzakl›klar okunabilir. Okunan de¤erler ise 0
ile 255 aras› say›lara karfl›l›k gelir. Ancak arada
ters orant› vard›r, yani okunan büyük bir de¤er
karfl›daki cismin yak›nda oldu¤u anlam›na gelir.
fiekil 9’deki grafikte bu rahatl›kla görülebilir. Bu
alg›lay›c› kullan›l›rken flekil 10’daki gibi bir adet
1N4148 diyotunu ba¤lamak gerekir. Aksi taktir-
de sharp GP2D02 bozulabilir. Ayr›ca besleme
voltaj›n›n 5 Voltun üstüne ç›kmas› da alg›lay›c›ya
zarar verir. Beslemenin 5 Voltun alt›na inmesi ise
yap›lan ölçümlerin hassasiyetini düflürür. 

Programlama :

BBaassiitt  SSuummoo  RRoobboott  PPrrooggrraamm››  ::
PIC Basic dilinde yaz›lm›fl ve Micro Code Stu-

dio derleyicisinde düzenlenmifl bu örnek prog-
ram oldukça basittir. Sumo robotunuzu yap›p so-
runsuz çal›flt›rd›ktan sonra yarat›c› düflünerek
çok çeflitli programlar yazabilirsiniz. Örne¤in al-
g›lay›c› say›s› artt›r›larak ve bulan›k mant›k kulla-
n›larak oldukça baflar›l› sumo programlar› yaz›la-
bilir. 

;--------------------------------------------------------

INCLUDE "modedefs.bas"    
;BU YÖNTEM ILE SHARP ALGILAYICISINI

OKUYACAGIZ

SYMBOL  SAGILERI = PORTB.0    
;MOTORLARI TANIMLADIK

SYMBOL  SAGGERI  = PORTB.1
SYMBOL  SOLGERI  = PORTB.2
SYMBOL  SOLILERI = PORTB.3

SYMBOL  CNYSAG   = PORTB.4    
;SIYAH-BEYAZ ALGILAYICILARI TANIMLADIK

SYMBOL  CNYSOL   = PORTB.5 

SAAT        VAR PORTB.6       
;UZAKLIK ALGILAYICININ BACAKLARINA

ISIM VERDIK
BILGI       VAR PORTB.7

TRISB = %10110000              
;GIRIS VE CIKISLARI AYARLADIK

MES  CON 80

UZAKLIK     VAR BYTE
UZAKLIK1    VAR BYTE
DONUS       VAR BIT
KONTROL     VAR WORD
BULDU       VAR BIT

LOW     SOLILERI

RETURN

GERIGIT:

LOW      SAGILERI  
LOW      SOLILERI
HIGH     SAGGERI
HIGH     SOLGERI

RETURN     

DUR:

LOW      SAGILERI  
LOW      SOLILERI
LOW      SAGGERI
LOW      SOLGERI

RETURN     

;--------------SHARP OKUMA RUTINI------------------------
-----------------------

OKU:
LOW     SAAT        

;SAATI (CLOCK) KAPATARAK BILGI GELME-
SINI BEKLER

WHILE   BILGI=0     
;BILGI GELENE KADAR BEKLER

WEND                                        
SHIFTIN BILGI, SAAT, MSBPOST, [UZAK-

LIK] ;UZAKLIK BILGISINI SHIFTIN KOMUTU       
HIGH    YESIL                           

;ARACILIGIYLA MSBPOST YÖNTEMI ILE 
PAUSE   5                               

;ALIP UZAKLIK DEGISKENINE ATAR

;ARDINDAN BILGI ALIS VERISINI 
RETURN                                  

;KAPATIR

;--------------------------------------------------------

Siz de sumo robot yar›fllar›n› izlemek, hem
e¤lenmek hem de Türkiye'de yeni geliflen robot
teknolojilerinin temelini kavramak istiyorsan›z
24 – 25 Mart’ta 2006 ODTÜ Robot Günleri’nde-
ki yerinizi al›n. Hatta çaliflmalara bafllarsan›z siz
de bir sumo robot yap›p turnuvalarda yerinizi ala-
bilirsiniz.

Unutmayin burada yap›mini anlattigimiz su-
mo robot sadece temel bilesenleri içermekte. Ro-
botunuzu iyilefltirmek ve de¤iflik stratejiler gelis-
tirmek sizin hayal gücünüzün s›n›rlar›na kalm›fl...

fiimdiden kolay gelsin…

Kaynaklar
Afla¤›daki ba¤lant›lardan daha detayl› bilgi edinebilirsiniz...
ODTÜ Robot Toplulu¤u Sitesi : http://www.robot.metu.edu.tr  
ODTÜ Robot Günleri Sitesi : http://robot.metu.edu.tr/org  
PicUp Program› : http://www.admittansen.studorg.liu.se 
‹ndirmek için : http://robot.metu.edu.tr/dosya/picup.exe 
Microchip Resmi Sitesi : www.microchip.com, 
CNY70 Datasheeti için : http://www.vishay.com 
Çeflitli Sharp Alg›lay›c›s› Dökümanlar› : http://www.easierrobo-

tics.com/cgi-bin/f.cgi
L293D datasheeti için : http://www.alltronics.com,
Micro Code Studio Program› için : http://www.mecanique.co.uk/co-

de-studio/ 
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