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1. Blok tabanli programlama ortami

2. DC motor

2.a) Gug ayari
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2.f) Rastgele hareketler

3. Servo motor
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3.c) Adimlamali servo motor

3.d) 2 veya daha fazla servo motorun senkron hareketi

4. Diigmeler, Dokunmatik sensorler ve ivmedlcer

4.a) Dokunmatik sensériin ve Digmenin Test Edilmesi

4.b) Farkli Dokunmatik sensorlere veya Digmelere basarak DC motorlari etkinlestirmek
ve durdurmak

4.c) Ayni Dokunmatik sensére veya Dugmeye basarak DC motorlari etkinlestirmek ve
durdurmak

4.d) 4 Dokunmatik sensérden olusan uzaktan kumanda
4.e) ivmedlcerin baglanmasi ve test edilmesi
4.e) ivmedlcerden yapilmis uzaktan kumanda

5.a) LED'in Yakilmasi
5.b) LED'in yanip sbnmesi
5.C) Isik ve hareketin birlestirilmesi

6. Buzzer

6.a,b) Sesin tonunu ve uzunlugunu ayarlama, aralar
6.c) Pivano, theremin

6.d) Mors

Icerik
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7. IR Fotoreflektor
7.3) IR fotoreflektoriin test edilmesi
7.b) Engellerin algilanmasi
7.c,d) Engellerden kacinmak, hareketle birlikte "bekle" blogunu kullanmak
7.e) Siyah cizgi bulunana kadar ilerlemek
7.f) 1 IR Fotoreflektdr kullanan cizgi izleyen robotlar
7.g) 2 IR Fotoreflektdr kullanan cizgi izleyen robot
7.h) Labirentte gezinen robotlar

8. Isik sensérii
8.a) Isik sensoriniin test edilmesi

8.b) Isik sensori ile kontrol edilen mancinik
8.c) Isig1 takip eden robot
8.d) Isik sensori araciligiyla robotlar arasinda iletisim

9. Ses sensorii
9.3,b) Ses sensoériiniin test edilmesi ve robotun el cirparak etkinlestirilmesi
9.c) Mizik gérsellestirme

10. Rastgele sayilar
10.a) Rastgele sayilar kullanma

11. Degiskenler
11.a) Degiskenleri kullanma

11.b) Kosullu brans
11.c) Sayma

11.d) Listeleri kullanma

12. Fonksiyonlar
12.a) Fonksiyonlari kullanma
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1. Blok tabanli
programlama ortami
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Motion Control

Sensing Operators

Variables

set servomotor D9 |to {[ERHEED de
&% DC motor M1 |power
&% DC motor M1 |on at cw
## DC motor M1 |off Brake

I':— Buzzer | on frequency (k4

Start prng;am

abacusan

STUDI1O

Belgeyi kaydedin ve dili
degistirin.

Belgeleri yiiklemek,
programlari aktarmak vb. igin
farkh sekmeler.

Programi ¢alistirin. Programi
durdurun.

Farkli programlama bloklari
iceren boliimler.

ArTeC robotunun
programlandigi bloklar.

Farkh bloklarin yerlestirildigi
programlama alanu.

Kendisine bagh bloklar
calistiracak ana blok.

cHo

WETE

CHROBOTICS
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Assembling the Motor

=¥

Make sure the cables
are inserted correctly!

h.

Slip the O-ring onto the grooves of the wheel.

J

o) abacusan

STUDI1O
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Igerige
Geri ( X J
.a) Gii¢ ayari

&'ir# DC motor power 4-"" - motor

ﬁ*-# DC motor D on at cw. motor

E'ir; DC motor power m q ’ - motor power @

ﬁ"# DC motor on at cw. motor on at cw.

;{'4" DC motor off Brake ;f!"‘ DC motor off Brake

ﬁr.# DC motor off Brake ﬁ"—" DC motor off Brake

Robot bir saniye boyunca maksimum Robot bir saniye boyunca maksimum giiciin

glicle ilerleyecektir. varisinda ilerleyecektir.
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2.b) Yonun belirlenmesi

Start program Start program TR e
4% DL motor power m 4*% DC motor ower m
! M 1 ) . ! M 1 P ) . ..J"P DC motor M 1 power a

# DC motor M 2 on at CAf, ‘ DC motor M 2 on at CCW, on at CCWW

Z DL mot . 2% D ) m
motor M 1 power m &&= DC motor M 1 power 0 . [ power a

£ DC motor Mz on at CAF, ‘ LIE e - M2 on at CCW, 4-‘"*’ DC motor M2 on at CCW

Fmit o SeCs

_J’ﬁ DC motor Ml off Bra kE

off Brake : M1 o Brake
off Brake : M2 |off Brake

.Q{P D¢ motor Mz off Bra kE

Robot bir saniye boyunca Robot bir saniye boyunca Robot bir saniye boyunca
maksimum giicle ilerleyecektir maksimum giigle geriye dogru maksimum giiciin yarisiyla geriye

gidecektir. dogru gidecektir.
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M1 yonlune
doner

2.c) Kapali donus

Start program

.Q{P DC motor M 1

P DC motor M2
ﬁ DC motor M 1

J’P DL motor Mz

FJalt o SBeCs

ﬁ-"}? DL motor M 1

k{-"ﬁ DC motor M2

on at Cf,

on at CW,

off Brake

off Brake

LStart program

N ':?f" DC motor M 1

6
m ; P DC motor M2
% DC motor M ]

J’P DC motor Mz

let o SBeCS

n{:ﬁ DL motor M 1

s{'—‘sﬂ‘ DC motor Mz

ower

i ‘l!’
ower

P _I_

on at CW,

on at CWf,

off Brake

off Brake

Robot bir tarafa dogru kapali bir doniis yapacaktir

Lo abacusan

STUDI1O

M2 yonune
doner

cHo

WETEACHROBOTICS
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Igerige

2.d) Acik déniis

Start program 5tart program
.J’P DC motor M 1 power m

oo
M 1 yon u ne ##% DC motor M 2 power m &% DC motor M 2 [FEbER a M 2 yo n u ne
dOner Ly ' DC motor M 1 on at W, i ﬁ DL motor M 1 on at C\f, doner

2 pC motor M 1 power

£ DC motor M2 on at CW, J’P DL motor M2 on at CWf,

F:alt o s5acs Flalt o SBCS

.J’P ¢ motor M 1 off Bra kE r.‘!'f:‘# DC motor M 1 off Bra kE

p DC motor M2 off Bra kE .QJ'F DC motor M2 off Bra ke

Robot bir tarafa dogru ag¢ik bir doniis yapacaktir
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- 2.e) Egirme
7 bt motor M2 | power m #% ot motor M2 | power m
M1 yf)n[]ne #% bt motor [V]]1 on at W, 2% pemotor M1 onat CCW, M2 yénUne
dogru déner % bt motor M2 |on ot GOV 2% bt motor M2 |on at CW, dogru doner

FJ-Ellt o SBeCcs FJalt o S8CS5

## pcmotor M1 |off Brake 2% pcmotor M1 off Brake

_EI.EP:-" DC motor Mz off Bra ke .J’P DC motor M2 off Bra kE

Robot bir tarafa dogru donecektir.
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2.f) Rastgele
hareketler =

ick randon o B

o motor M1 [power GRY Robot bir tarafa, diger tarafa &% e motor ML Jon at o
oc moter M2 feeer G hareket edecek veya rastgele 77 € meter Was power €
oe = B~ B ilerleyecektir '

> motor I powver =8

> muotor on at =

SeCs

¥ DC motor

DC motor M 2 on at W,

pick random 6 to GI secs

' DC motor

DC motor M 1 power m
DC motor M 2 power m

DC motor M 1 on at WA,

bc motor M2 [on ot cCW. Robot ileri dogru hareket
pict random ) to () Jsece edecek, bir tarafa donecek ve e e
¢ mator M1 |power (}) rastgele siireler boyunca diger :

o motor M2 | pover (39 tarafa donecektir 26 moter

> motor
DL motor M 1 on at VW,

> motor M Powrer
> motor N on at

> motor povrer =i

DL motor M 2 on at CCW,

II....|:|it:k random 6 to GI secs
DC motor M 1 off Bra ke
DC motor M 2 off Bra ke

# DC motor N povrer
¥ DC motor
DC motor powvrer

DC motor on at ow.

Secs

* DC motor

* DC motor
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3. Servo motor

Servomotor Rotation

The default angle of a Servomotor is 90° and can rotate left and right from 0-180°.
The rotational direction is printed on your Servomotor in the location shown below.

3
180 'L-' 0
|

Default Position




Lo abacusan

UD16

=3 3.a) Servo motorun olusturulmasi ve test

edilmesi

Orientation

The photo to the right shows the

servomotor facing you. There are two .

shafts, the one with the wider space is

the drive shaft and the one with the

narrower space is the movable shaft.

4 When turning the drive shaft by hand,
do so very slowly and gently.

Wider Marrower
(drive shaft)  (movable shaft)

Excessive pressure when turning may
cause damage to the servomotor.

set servomotor D9 |to (EIJEIRS degrees

Mind setting the port number used
on the main board!

Pin Assignment Board

Undelete
Start Single Stepping

Set Single Stepping...
Export Arduino Language. ..
Mats . on

ort Settings...

Test

USB kablosunu kullanarak robotu bilgisayara baglayin!
Robotu agin!

Galistir menistinde Test Agik 6gesine tiklayin.

Adim adim servo motor blogundaki agiyr degistirin ve
servo motorun kol hareketlerini izleyin.

Robotunuzun islevine uygun aglya ulastiginizda, aglyi
not edin ve daha sonra robotu programlamak igin
kullanin!

g Studuine BLOCK Pregramming Environment

r

5 [H File Edit Run Help

Motion

WETEACHROBOTICS
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«2 3.b) Sallama hareketinin =~ =
programlanmasi

e —

Start program

|:’ait until’ Touch Sensor AD walue = @

LStart program
- re_eat .
repeat i 10
i = 1£%. set servomotor )2 |to El B deqrees
155 Set servomotor 09 | to e i) degrees

FJ; F:;t s5eCs

i - T Set cervomotor [J29 |to 145 F el degrees
155 Set servomotor 09 | to SN ) degrees

— wait
FJait Secs F’al .

-
==

o . Tt Set servomotor )2 |to m degrees
b Set servomotor S |to m degrees

Servo motorun hareketli kolu

o1 - . Robot, bir Dokunmatik Sensore
357ye donecek, 0,3 saniye basildiginda el sallama
sonra 145°'ye donecektir. Bu ;

islem 10 kez tekrarlanir. hareketine balayacaktir
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=2  3.c) Adimlamali servo motor

Don

Touch Sensor A0 |value = @ and ° step =

by @ Robot, bir Dokunmatik Sensore
et servomotor 2 |to Step degrees baSIldlélnda eI Sa”ama
hareketine baslayacaktir

Touch Sensor 81 |walue = @ and ° step > 6

byg

Set servomotor (19 |to Etep degrees
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=y 3.d) 2 veya daha fazla servo motorun
senkron hareketi

-""'-_-"‘"--._

[

(’ Start program
r;:reat a
Se_rvnmutnr synchro motion speed: F . R - U
. . Iki servo motor ayni anda hareket eder. Ornegin,
i©%. set servomotor [J9 o F 9 A degrees e T oy .
sl ‘ : ? ylriiyen robot icin iki el, bas ve kol, iki bacak.
J‘ set servomotor 10 [te m degrees

[rart @) zecs Servomotor senkro hareket blogu, servo motorun
Servomotor synchro motion speed: hizini ayarlamak icin de kullanilabilir. Hiz 1-20

J‘ Set serwomotor 2 |[to m degrees d rallél nda aya rla Nna bilir-
'i:ﬁ":'_ Set servomotor D10 |to degrees

|:Jait o SBeCcs

-t
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4. Dugmeler,
Dokunmatik
sensorler ve
lvmeolcer

3 abacusan cbo

[ — = ¢ —




B i ruoe ) abacusan oo
4.a) Dokunmatik sensoriin ve
ugmenin Test Edl mesi

. Studuine BLOCK Programmin g Environmen t

«3 [ File Edit Run Help

Pin Assignment Board

DE motor Button Sensor Board Sensor Board
[ ML F M2 A0 A2 Transfer [AD] Touch sensor [a0] Touch sensor
[ = - [ [Al] Button [Al] Button
& AD [Touch sensor ~ W A4 [Touch sensor B _ [AZ] Button [AZ] Button
¥ Al [Touch sensor v RPIA5 [Touch sensor - [A3] Button [A2Z] Button
;:2 ,:::Z:::z+: ; :g T — - [A4] Mot connected m [A4] Not connected
Uncheck All (Ccancet ) Te st m od unu a g ma k lgl n [A5] Not connected m [AS] Mot connected
' [A6] Mot connected m [A6] Mot connected
Calistir'a ve ardindan Test [A7] Not connected [T [A7] Not connected

Acik'a tiklayin.

Digmeler AO-A3 Test modu tamamlanana

portlarindadir,

y K 5l kadar robotun fisini L , .
Dokunmatik sensorler AO- CEKMEYIN. Digmeler ve Dokunmatik sensorler
goriinecek ve mevcut basildiklarinda O gosterir
j-m yapilandirma setinde kartla
I ML M2 M AD A2 oye .y- v . . ..
iliskili sensorlerin her birinin
o ST A+ GRS mevcut degerini gosterecektir.
I~ [bghtsensor [N A5 |[[ghtsensor T
"~ [hghtsensor TR | A6 [ghtsenser T
I A [gREsEnser s [ A7 [HERESeRser

Uncheck all cancel |
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“d 4.b) Farkli Dokunmatik sensérlere veya

ugmelere basarak DC motorlari
etkinlestirmek ve durdurmak

F’ait until Touch Sensor A0 |walue = @

g{%’ oc motor [V]1 | power @

Start program

rﬂﬂt until " Touch Sensor A4 |value = G

q-;“"f DC motor M1 | power

gﬁ-ﬂﬁ DC motor []: power @

ﬂf‘."";"' DC motor M1 on at cw.

ﬁ":ﬁ DC motor []1 on at W,
&% DC motor M2 |power RLY
g{%’ pc motor V]2 | on at O,
ﬂ’-";’ DC motor M2 | on at cow.

wait @) secs

i'&’# DC motor W off Brake

F’ait until  Touch Sensor 21 | wvalue = @
#% pcmotor V1 | off Brake

ﬁr# Dt motor [¥]Z2 | off Brale
.ﬁﬂ'? DC motor M2 | off Brake

Dokunmatik sensor Uzerindeki
digmeye basildiginda motorlar
etkinlestirilecek, ardindan 3 saniye
sonra duracaktir.

A0 dokunmatik sensoriindeki diigmeye
basildiginda motorlar etkinlestirilecek,
ardindan Al dokunmatik sensoriindeki
diugmeye basildiginda duracaktir.
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- 4Cl)) Ayni Dokunmatik sensére veya Diigmeye
o asarak DC motorlari etkinlestirmek ve
durdurmak

Start program

m

P Touch Sensor AD |value = 0

Flﬂt until ¥ Button Al |value = B

- ;E'?‘S’ DC motor M1l | power
DC motor M1 | power L

*% DC motor M1 | on at ow.
; # DC motor M1 |on at cw. Ll

- % DC M2

$ D aotor [HEEd powar ;;" DC motor power
ﬁ"‘"‘ DC motor M2 on at ow.

‘wait () secs

rﬂﬂt until F Button Al |value = a

# DC motor M2 |on at cw.

ﬁ-“-*—‘" DC motor N

: 25 DC motor M1 |off Brake
¥ DC motor W 2 o

ﬂff" DC motor M2 | off Brake

Dokunmatik Sensor diigmesine 5 5
basildiginda  robot ileri  gidecek, Basma diigmesine basildiginda motorlar
basiimadiginda ise motorlar devre disi devreye girecek ve tekrar basildiginda

kalacaktir (KAPALI). duracaktir.
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4.d) 4 Dokunmatik sensorden olusan uzaktan
kumanda

*
*
*
*
*

* %
*
*
*
o
Igerige
Geri
Don

< —
Start program

forever

if  Touch sensor A0 |value = @

¢ motor [¥]1 |power
* DC motor V]2 | power
" DC motor on at

* DC motor on at

L1 |walue = @
## DC motor V|1 |power

* DC motor V]2 | power

* DC motor

¢ motor [V]2

[t ser 22 v 20 . 3
5 oc motor ML | power QID Robot, basilan Dokunmatik sensore veya

¢ moter 12 [power @ Digmeye bagh olarak dért yénden birinde
hareket edecektir.

€ motor [¥|2 |on at

value = @

#% DC motor [V]1 | power @
* Dt motor [¥]2 | power
* DC motor on at

€ motor [¥|2 |on at

value = o and * Touch Sensor &1 |value = 0 and 3 walue = o and © Touch Senso

* DC motor [¥]

" DC motor




“l 4.e) lvmeolcerin baglanmasi ve test

s AR

4 telli bir kablo kullanin
ve baglayin
A4-A5'e ayarlayin. Port
ayarlarinda A4 ve Ab5'i
kontrol edin ve her ikisini
de ivmeodlcer olarak
ayarlayin

Pin Assignment Board

DC motor Button
ML M2 A0 A2
) AL A3

[ AO |Lightsenser T [ Ad | Accelerometer -

[ Al [HghEsensar s W A5 Accelerometer -
I A2 |ght'sensor T A6 [Lightsenser T
I A3|hghtsenser 0 [ A7 [DohEsenser T
Uncheck All Cancel

edilmesi

ivmedlcer, uzayin 3 boyutundaki egimi dlcer. Yatay
pozisyonda ortalama deger olarak cca 50'yi algilar ve
farklh yonlere egerek cca 40 veya 60'a degisir.

Sensor Board
[A0] Button

[A1l] Button
[AZ] Button

[A3] Button

[A4/A5] Accelerometer (X)
[A4/A5] Accelerometer (Y]
[A4/A5] Accelerometer (2]

[A6] Mot connected

[A7] Mot connected m

Orta

Sensor Board
[AD] Button

[Al] Button
[A2] Button

[A3] Button

[A4/A5] Accelerometer (X)
[A4/A5] Accelerometer (Y]
[A4/A5] Accelerometer (2]

[A6] Mot connected

[A7] Mot connected m

ileri geri

Sensor Board
[A0] Button

[A1] Button
[A2] Button

[A3] Button

[A4/A5] Accelerometer (X)
[A4/A5] Accelerometer (Y)
[A4/A5] Accelerometer (2]

[A6] Mot connected

[A7] Mot connected m

Sol-sag



abacusan oHo

4  4.e) lvmedlgerden yapilmis uzaktan
kumanda
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Don

i .
| Start program
forever

i aAxis Digital Accelerometer X |value <
gﬁ»ﬁ DC motor [¥]1 | power @
g“ﬁ DC motor [¥]2 power §
&% DCmotor M1 |on at cwy,

&% bt motor M2 |on at Cw,

4

3-Axis Digital Accelerometer X

gs% pC motor [¥]1 | power |

o 50 moter M2 | pover €D Robot, ivmedlcerin egimine
A e motor ML Jon ot cW, bagh olarak doért yonden
birinde hareket edecektir

g"? DC motor V]2 |on at Cw.

/S-Axis Digital Accelerometer Y |walue {
g"? pc motor [¥]1
&% Dt motor V2
g“f DC motor [¥]1 |on at Cw,

&% DCmotor V2 |on at Cw,

/

3-Axis Digital Accelerometer Y
g“ﬁ DC motor [¥]1 power NN
&% Dt motor V2 | power {4
g“? e motor Y11 |on at CCW,

&% DCmotor M2 |on at COW.

if ///3—Axis Digital Accelerometer X |wvalue = and * 3-Asxis Digital Accelerometer X |value <@ and //3—Axis Digital Accelerometer V' |value > [Elg) and 3 pxis Digital Accelerometer Y |wvalue |2 @

&% pcmotor V|1 |off Brake

## Dt motor V2 |off Brake

==
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5. LED

Pin Assignment Board

D9+ D10V DL
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5.a) LED’in Yakllm

F T

| Start program

forever

if  Touch Sensor A1 |wvalue = @

® 0 AD | ON

—3

AO LED'i 2 saniye wait (@) secs
boyunca  yanacak, ® b A0 | Off
ardindan A2 ve son =

olarak her iki LED de
yanacaktir

T ¥ Touch Sensor 23 |walue = @
® e A2 | On
FJait g SEeCS

Lep A2 | off

T 1 L Sensor (A1 [value = @
® LEp AD | on
& LD A2 | on

FJait g S8Cs

Farkli Dokunmatik

sensorlere
basildiginda farkl
LED'ler yanacaktir

& e AD

& o A2

=t
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Start program

repeat a

® o AD | on

F}ait o SBeCS

& o AD | off

F}ait o SBeCS
- s

2 LED birlikte 5 kez
yanip sonecektir

AO LED'i 5 kez yanip
sonecektir

LStart program
repeat 6
LEp A0

L A1

FJ-Ellt o SEeCS

2 LED farkh
hizlarda
donustimlu olarak
5 kez yanip
sonecektir

/=) abacusan chop

sTUDI1O WETEACH ROBOTICS

5.b) LED’in yanip sonmesi

2 LED donusimlu
olarak 5 kez yanip
sonecektir

Lep A1 | off

FJ;": s5eCs

2 o AD | off

#2 o Al | on
[ it |:| 2 SeCs
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Igerige
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# 5.c) Isik ve hareketin birlestirilmesi

. power (D)
#% pc motor M1 |on at Cw, Robot 5 saniye f:m
&% e motor power (E5) boyunca yanip i€%. set servomotor 09 |t (IR deorees
on at CW, sonerek repeat (§
ilerleyecektir  (6rn. 1%, set servomotor 09 |to (IR deorees
teo A0 | on Polis arabasi) ® e A0 | on

—._P-l.. LED n:c 1 i1 ﬂ'

Fl;t SeCs

® o AQ | off
® o AL | on LED 5 kez yanip

E’ LED ,-'I-—I'c, 1 sl

Fmit SeCcs
_i:u.::-. Set servomotor [J9 | to W degrees

.
wait (B secs sOnerken  servo . off
w ) .
AT rrjotorm sallanir E,ait ‘020
ys — (6rnegin =
& DC motor ¥lZ | off Drake u 1% sat servomotor [19 o egrees
kuyrugunu S tor 09 |to (IR deo

sallayan ve
gozlerini kirpan bir
kopek).
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Buzzer

#D9 ¥ DI0 DI’

Buzzer M Buzzer -
=

Buzzer - Buzzer
_
Buzzer S %
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# 6.a,b) Sesin tonunu ve uzunlugunu
ayarlama, aralar

1 Studuino BLOCK Programmin g Environmen t

= File Edit Run Help

Piyanonun  Uzerine
tiklayarak veya "60"
yerine bir  sayi
yazarak tonu
ayarlayabilirsiniz

) Tonlari birbiri ardina koyarak
r—\ Bir ton 2 bloktan olusur: i o odi olusturabil yal
Start program . ) ir melodi olusturabilirsiniz.
Start prog blr ”Buzzer aGIkll + blr l'_& Buzzer AU |on frequencv@ ) su
(Z Buzzer A0 |on frequency (iR " " (it @) seco Sesin  uzunlugunu  farkl
: bekle . 2 A £ n n
e P . . S pumzer 4D |on frequency GER bekleme uzunluklarina
SeS|n Sonunda Buzzerl Fiaitsecs

gore ayarlayabilirsiniz.

I‘ Buzzer A1 |off

kapatmayi unutmayin! r'lé Buzzer AQ |on frequency (i
w;t a s5eCs

|‘ Buzzer S |off
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Geri
Don
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6.c) Piyano, theremin

e
.

r Start program

forever
|'$ Buzzer &5 |on frequency | IR Photoraflector 22 | value

o (TrerETEy @ .
sensor AD|vaive =) Piyano tuslarina arka M
Mg AR arkaya  basarak bir
melodi  calabilirsiniz. e
on frequency @ . r Start program
TS ) Her tus farkli bir ses

verir.

forever
l': Buzzer A5 |on frequency | IR Photoreflector Al |walue +

=

Elinizi IR Fotoreflektore
yaklastirarak veya uzaklastirarak
tonu ayarlayabilirsiniz.

Sensor tarafindan olcllen ses
seviyesi c¢ok kucuk ve ton cok
dusukse, buna 50 veya baska bir
sayl eklemeyi deneyin!

(=4

Buzzer A5
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e e .

I/ LStart progranm

forever

if

" Touch Sensor Al |walue = @

LEx A2 | on

=
Buzzer S5 |on frequency @

F’ait until  Touch Sensor A0 |value = o

|
.

if

Buzzer A5 |off

Lep A2 | off

¥ Touch Sensor Al |value = @

LEDx &3 | on

Buzzer A5 |on frequency @

|:’ait until’ Touch Sensor A |walue = 0

o LED A=

o, =
Buzzer ~

6.d) Mors

Sol Dokunmatik sensore bastiginizda, sag
LED yanacak ve Buzzer bir ses verecektir. Sag
Dokunmatik sensére bastiginizda sol LED
yanacak ve Buzzer farkh bir ses verecektir.
Dokunmatik sensore basip birakarak Mors
mesajlari gonderebilirsiniz.

Lo abacusan

STUDI1O

cHo

WETEACHROBOTICS
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7. IR Fotoreflektor



bacusan cho

- 7.a) IR Fotoreflektorun Test

Geri

Edilmesi

Start pl-ng-_aln

[Fr——

& B File Edit Help

Transfer
Test ON

_"/ . !
#* DC motor power

,!"4’ DC motor M1 | on at cw.

" - M2
#+ DL motor M power

Light Sensor  |value Start Fﬂ!! ram
Touch Sensor  |value forever

&% DC motor M1

;{4’ DC motor M2 | on at cw,

if IR Photoreflector AS wvalue > m

J/ DC motor M1 on af

.’¢ DC motor M2

)’ DC motor M2

‘,:’1-5 DC motor M1 off Bra ke IR Photorefl
&% DC motor M1
S‘E’é DC motor M2 | off Brake 2% DC motor M2_|off Brake

wait until IR Photoreflector AS value <

wnl! until IR Photoreflector AS |value <

Robot, kizilotesi sensor yakininda Test modunu agmak icin Calistir'a
bir sey algilayana kadar ve ardindan Test Acik'a tiklayin.
ilerleyecektir. Test modu tamamlanana kadar Sonraki

Ama engeli nasil algilar? robotun fisini CEKMEYIN. savfa
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7.a) IR Fotoreflektoriin Test
Edilmesi

WETEACHROBOTICS

« | File Edit Run Help

Test modu paneli sag tarafta gortiinecek ve mevcut
yapilandirma setinde kartla iliskili sensorlerin her
birinin mevcut degerini gosterecektir.

Degerler aninda degisir
IR Fotoreflektor tarafindan dondurilen deger,
cevredeki ortamin 1sik kosullarindan etkilenir.

Light Sensor __|value
Touch Sensor | value

Gyro sensor

Button A0 walue

reset timer

o timer

& i File Edit Run Help

Start prng;a:
forever

2% DC M1

motor
:_’-4 DC motor ¥
moto

&7 De

:;’-4 DC motor

;7 IR Photoreflect:
&% DC motor M1

2% DC motor M2

Fuit until IR Photoreflector AS |value <

=

off Brake

off Brake

———
- @&
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7.b) Engellerin algilanmasi

Don

Start program

forever

if " IR Photoreflector A6 value > %
_._u"-; DC motor M 1 power &

r M2 power @

r M1 |enat CCwy,

if IR Photoreflector A6 wvalue < %

#% pC motor M1 | power @
gﬁ"‘; DC motor M 2 power @
C motor M 1 on at CCW,

r M2 on at CCW, C motor M2 on at CCW,

r M1 |power @
r M2 | power @

r Ml on at CWAf,

# pc motor V] | power @
C motor M 2 povIer @

H{Jﬁ DC motor M 1 on at C\Af,

" M2 on at CW, H{J; DC motor M2 on at C\Af,

o

"Korkmus" robot bir engel "Cesur" robot bir engel tespit
tespit edene kadar ileri dogru edene kadar geriye dqgru_
hareket edecek, ardindan geri hareket edecek, ardindan ileri
dogru hareket etmeye dogru hareket etmeye

baslayacaktir baslayacaktir



Igerige
Geri
Don

7.c,d) Eng,e

“wait until

‘.-‘ff‘d?‘ DC motor M1 | power
&* DC motor M1 |on at cw.
&% DC motor M2 |power
5'-?'3 DC motor M2 | on at cow.

IR Photoreflector AS |value >

ﬁ’.-‘? DC motor M1 |off Brake

.{3 DC motor M2 |off Brake

n‘fv DC motor M1 | power
.{-’f DC motor M1 |on at cow.
ﬂ'.:'? DC motor M2 | power

.{‘V DC motor M2 |on at ccw.

- \ \ .

h‘fé DC motor M1 | power
.,:.“I DC motor M1 | on at ow.
o . 2 5

fff DC motor M2 | power

&% DC motor M2 |on at cow.

kullanma

Robot acildiginda ileri

hareket edecektir. Bir
karsilastiginda  geriye

gidecek, donecek ve

ilerleyecektir.

engelle

Zo) abacusan

STUDI1O

[lerden kacinmak,
blogunu hareket ile

cO0

WETEACHROBOTICS
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7.e) Siyah cizgi bulunana kadar
ilerlemek

P

S5tart program

P ——

Start program

Robot siyah bir c¢izgi bulana . 1+ Photorefiector
kadar ilerleyecektir. &7 ¢ motor M1
- M2
- M1
- M2

i " IR Photoreflector A6 wvalue < @

» M1 |ot¢ Brake
__?G)'-ﬁ DC motor M2 off Bra ke

aelse

q{'ﬁ DL motor M 1 power @
pe S

e M2 po@

r Ml on at CWf,

r M1
r M2
r M1
r M2

gﬁ"ﬁ Dt motor M2 |on at OV,

o

"Tutsakhk" icinde kilitli ## ot motor
robot -

.‘?‘ﬁ'-.’ DC motor

o




Lo abacusan

STUDI1O

cHo

WETEACHROBOTICS

#-RIDE

7.f) 1 IR Fotoreflektor kullanan ¢izgi

Start program

forever

Robot siyah bir dairenin dis cizgisi lzerinde
edecektir.
algiladiginda ileri dogru hareket edecek ve
beyaz bir yiizey algiladiginda hafif¢ce bir yone

hareket

ﬁ{')’ DC motor M 1
&% DL motor M 2
ﬁ{')’ DC motor M 1
5{1’ DC motor M 2
Isa
k{ﬁ’ DC motor M 1
ﬁ*‘f“ DC motor M 2
k{ﬁ’ DC motor M 1
ﬁ*‘f“ DC motor M 2

S

donecektir

if IR. Photoreflector A6 value < @

ower

e ..- I.
owrer

P .,. I,

on at CWf,

on at CWf,

Lalill-l o
e
ovrer

on at CIAf,

on at WS,

Siyah

bir

izleyen robotlar

forever

if

e

yuzey

" IR Photoreflector AL |value =

W% DC motor [v]1
ﬁ"ﬁ DC motor

gﬁﬂ'-ﬁ DC motor [V]
:ﬁhﬁ DC motor

Ise

?"'F DC motor [V]
ﬁ"ﬁ DC motor

g{‘? DC motor 4
ﬁ"ﬁ DL motor

i

power
power @

on at O\,

on at CW,

power @
power

Robot siyah bir yiizeyi tespit ederken hafif¢e bir
tarafa donerek ilerleyecek ve beyaz bir yiizeyi
tespit ederken diger tarafa donerek diiz siyah
¢izgi Uzerinde kalacaktir.



£2.RIDE /=) abacusan chop

sTUDI1O WETEACH ROBOTICS

7g) 2 IR Fotoreflektor kullanan ¢izgi
izleyen robot

g —

:’4 DC motor M1 | power m
&% DC motor M1 |on at cow
&% DC motor M2 | power )

;,z"é DC motor M2 |on at cow,

IR, Robot, iki kizilotesi sensorde siyah rengi algilayarak

R Protoraictor 71 vohe SRV on Photorsnucer 25 vuioe HAID ilerleyecektir. Sensorlerden biri beyaz, digeri siyah rengi algilarsa,
e L rotasini diizeltmek icin hafif¢e karsi tarafa hareket edecektir. Her
iki sensor de beyaz rengi algilarsa robot duracaktir.

&# DC motor M2 o

_I
if IR Photoreflactor A4 |value > fJ and IR Photoreflector A5 |value < £}

on at ccw.

motor M2 |power ELD

motor M2 | on at ccw.

motor [V

2% DC motor M2
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Don

e

r Start program

foraver

DC motor [V]1
DC motor [V]2
DC motor [V]1

D¢ motor V]2

IR Photoreflector A4 | value = and © IR Photoreflector AL |walue <

k'-’ DC motor [+]1
oC motor V]2
oC motor [V]1

-'E'-;g’: DC motor [V]2

R Photoreflector &2 |value < and © IR Photoreflector A5 |value = .17

power @
power

on at CW

v ## DC motor [¥]1
DC motor V]2
pC motor [V]1
__'5 DC motor V]2

=

IR Photoreflector &< |value < and IR Photoreflector A5 | value <

power @
power @

on at CWW,

on at CWW,

power
power @

on at CWW,

on at CWW,

on at CW,

Zo) abacusan

7.h) Labirentte gezinen robotlar

Sag ve sol tarafinda 2 IR
Fotoreflektdrtu olan bir robot
insa edin!

Robot bir engel (duvar) tespit
etmediginde ileri gidecek, sag
tarafinda bir duvar tespit
ettiginde sola donecek ve sol
tarafinda bir duvar tespit
ettiginde saga donecektir.

STUDI1O

cHo

WETEACHROBOTICS
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8. Isik sensoru
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8.a) lsik sensériiniin test edilmesi

« [ File Edit Run Help @ -~ .

Sensor Board
[AD] Button

. 1 Test modu paneli sag tarafta gorinecek ve

[A3] LED

——— mevcut yapilandirma setinde kartla iliskili

[AS] Not connectad _ﬂ
e sensoOrlerin  her birinin  mevcut degerini
gosterecektir.

e = X ; 2017
H £ irfjon ide a kereséshez i | = g ® el SR B =

=5 [ File Edit Run Help

Istk algilamiyor

Control

Operators

[A0] Button

[A1] Button

[A2] LED

[A3] LED

[A4] Not connacted m
[AS] Not connected m
[A6] Not connected m

[A7] Light sensor

Isik sensorunun
etrafina siki bir duvar
ormeyi unutmayin,
boylece i1sitk sensore
sadece yukaridan
ulasabilir!

Isik algilama

P Irjonide a kereséshez
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Igerige
Geri
Don

8.b) Isik sensoru ile kontrol edilen
mancinik

r:m Isik sensorli ve servo motoru
olan bir robot insa edin.

'i:":i'_ Sat servomotor 19 | to degrees

r—+ Istk sensori  kaplandiginda

wait until . Light Sensor 27 |walue < L.
mancinik mermiyl

'i:"::'. Set servomotor [J9 |[to degrees fl r| ata ca ktl r
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Don

—— T

|, ftart program

forever

if Light Sensor &5 |value < and Light Sensor 27 |value =

- _;2;'-':'1 pc motor [¥]1 |power [ e .
: - Iki tarafinda 2 Isik sensori olan bir
DC motor ¥ on at CW/,

¢ motar M2 |power (29) robot inga edin.
o oc motor) [fiEd on == GI Bu robot karanlikta calisacaktir.
s seor 26 Jvaoe 3 Q) s g sersor A7 Jvohoe < (D) Her iki taraftan da igik algilamazsa
o 0% moter M1 | pomer @D duracaktir.  Isik  sensdrlerinden
&% vt motor M1 |on at CW. birine 15tk distuginde, 1sigIn
oc motor M2 |poner €19 geldigi yone dogru hareket

ght Sensor A0 < and < Light Sensor 27 |walue <

# DC motor [¥]1

> motor [] :
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Igerige

o 8.d) Isik sensoru araciligiyla robotlar
Si

arasinda iletisim

.

Start program

" Touch Sensor A~ |walue = @

® e A3 | on
h{'f’ pC motor [ 1 power @

ﬁ{'ﬁ DC motor Y11 |on at Cw,

i SE—
Start program

forever

if Light Sensor 55  |wvalue =

qﬁ#"ﬁ DC motor [¥]2 | power @ —
e aa"*ﬁ' oC motor [¥]]1 power @
u{"‘: DC motor ]2 |on at Cw, -
ﬁ"*ﬁ OC motor [V¥]1 on at W,

Frait until Touch Sensor 22 |walue = o

. ﬁ»"*ﬁ DC motor [¥]Z | power @
ﬁ{'ﬁ o motor V11 | off Brake
o ,ﬁ"‘:‘*’ pC motor [¥]2 |on at CW,
## pc motor M2 |off Brake ™

— B

-

Studuino 1. Studuino 2.

Daha karmasik bir robot olusturmak icin (6rnegin
4 DC motor kullanarak) 2 Studuino anakarti beyaz
bir LED ve bir Isik sensoru ile baglayabilirsiniz
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9. Ses sensoru
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STUDIO
Igerige
Geri

“%  9.a,b) Ses sensoriiniin test edilmesi ve
robotun el ¢irparak etkinlestirilmesi

2 = File Edit Run Help @ - .

=& Test modu paneli sag tarafta
gorunecek ve mevcut
yapilandirma setinde kartla iliskili
sensorlerin her birinin mevcut
degerini gosterecektir.

Bu robot el ¢cirpma veya
bagirma algiladiginda hareket
etmeye baslayacaktir
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Start program

Igerige

Geri

9.c) Muzik gorsellestirme

I T scnd sereor A5 [vaiue BED) Ses sensoru ve 4 LED ile bir robot
yapin.

Ses sensoriine muzik ¢alin - mizik
ne kadar yuksek olursa LED'ler o
kadar cok yanar.

i sor A5 |wvalue =
n
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10. Rastgele sayilar
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Igerige
Geri

10.a) Rastgele sayilar kullanma

Start program

“'? Dt motor [¥]1 | power [pick random to '

[]1 on at Wy,

[+ 2 powrer ( pick random @ to @

[V2 |on at Cwi,

Start program

# DC motor [¥]1 |power @

Start program

repeat

'i:‘"::'_ Set servomotor E:":_:.:' to i pick random to mEsie] ) degrees
Frail: o secs

'i:‘"::'_ Set servomotor [J9 |to ( pick random @ to I' degrees

# DC motor 1 on at W,

# DL motor [V]2 | power @

# DL motor V]2 |on at Cw,

[ pick random o to @ S58CE

# pC motor [v]]1 |power @

i

_-g)’*? DC motor power ( pick random to I'

# DC motor [¥]1 |on at CCw,

& # DC motor ]2 power @

&7 e mator M Jon =t Cw, Servo motorun agisi igin rastgele
7 b motor M2 |poner (pidiCHSRdom E10) S51608) sayllar kullanildiginda, dalgalanma

r‘:’ ; mater . hareketi kaotik olacaktir.
wait SeCs

% DC motor [V
e

# pC motor V]2 |on at Cw,

pick random o to @ S58CE

# DC motor [V]1 | power @

on at W, g{*? DC motor

DC motor []: power @

DL motor []._ on at

f pick random o to @ 58CE

# pC motor [¥]1 |off Brake

DC motorlarin hareketlerinin hizi
veya uzunlugu icin rastgele sayilar
kullanildiginda, robot rastgele
yonlerde hareket edecektir.

# pC motor V]2 |off Brake
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11. Degiskenler
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= 11.a) Degiskenleri kullanma

Geri
Don

Start program
forever

F’ait until’ Touch Sensor A0 walue = @

Robot, Dokunmatik sensore

. basildiginda sesin yogunlugunu

rito; olcecektir. Bir saniye sonra, sesin
degeri kadar yanip sonecektir.

to Sound Sensor A5 |walue

repeat war

& o AD

FJ;t Secs

o o pp AD | off

FJ;t Secs

=F
=t
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forever

set vWar |to pick random o to a

if  var = )

LEp A0 | on

- 11.b) Kosullu brans

Lep &1 | off

» » E»

LEp A2 | off

Fmit 0 SBeCs

~ &TE) Sayinin rastgele degerine gore 3
LED'den biri yanacaktir

Lep A0 | off

Lec &A1 | on

|
i

LEp A2 | off

Fmit 0 SBeCs

i var =)

Lep A0 | off
Lep A1 | off

LEp A2 | on

ERE N

SaCcs

-
|
=

.
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Don

LStart program

- ®

repeat until . Touch Sensor &1

—_— Robot, AO Uzerindeki Dokunmatik sensoriin

P " basildigi  sayiyi  sayacaktir. Bu  sayiyi,
f'f&h’o Dokunmatik sensére basildigi kadar yanip
_fa't — sénerek gdsterecektir

repeat yar

LED &2

wait o SBeCcs

! LED ,-'I-—I'c, ; 1 H:

wait o SBeCcs
— A
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Start progranm

. — 1.d) Listeleri kullanma

" Touch Sensor A |value = @

I'E Buzzer 23 |on frequency @
i =

Bu robot bir mizik kutusu gibi
calisacak.
Bu 3 tuslu bir piyano. Siz 10 sesten
olusan bir melodi ¢alabilirsiniz ve
daha sonra robot melodinizi tekrar
calacaktir.

" Touch sensor A0 |value = @

|'¢ Buzzer 23 | on frequency @
)
i 5
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12. Fonksiyonlar
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Igerige
Geri

12.a) Fonksiyonlari kullanma

—

function left | function

Start program
forever

# DC motor [¥]1 |power @ : Dt motor [¥]1 |power

""'-'..-..Tuuch Sensor A |walue

N 2% pC motor Y11 |on at Cwy, ; pc motor []1 |on at owy, P ro g ra minizi d a h a

## ot motor M2 | power (D) @7 o motor M2 |power €9 yapilandiriimig ve anlasilir hale
#% D motor M2 |on at cin ##% D motor [V]Z |on at Cw, H 1~1 1

DC motor [V] t ot mat * getirmek icin  fonksiyonlar

AL L1l kullanabilirsiniz.
""'-'...-.Tuuch sensor 52 |walue . 1 | function | ri';;”"lt function

Touch Sensor &1 |walue

function

left | function y " ot motor [V11 | power @ ‘{-ﬁ ot motor [¥]1 |power @

#% pc motor [¥]1 |on at Cow, ; ;" pC motor [V]1 |on at Cwy,

¥ Touch Sensor A2 |walue
T'ight function

" Touch Sensor A5  |value

¥ DC motor [V]Z | power @ .".;".'-" DC motor [¥]2 | power

on at CCW, & -;'i:: DLt motor V]2 |onm at Cw,

function function

% Dt motor [¥]1 |off Brake

LT

## pt motor [V]2 |off Bralke

aF
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