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1.Gorev

Baglant:
https://www.tinkercad.com/things/17OVEFuJ4E7-robotistan3d/edit?returnTo=https%3
A%2F%2Fwww.tinkercad.com%2Fdashboard&sharecode=G0O2bB8NjvairaTJcAf7Sr20

e4vNBTzn-Y8gYgeWVosU

a) Gorev Ozeti

Bu gorevi hazirlamadan 6nce arkadaslarimla Robotistan maskotunu robot olarak tasarlamaya
karar verdik. Tasarim agamasinda zorlandigim kisim robotun gévde kismindaki oval noktalar
oldu. Bunuda Tinkercad’e gelen yeni 6zellik olan “sketch” araci ile astik.

b) Gorev Gorseli/leri

¢) Senaryo

Bu robotu segcme amacimiz; bir sonraki adimlarda hazirlaycagimiz senaryoda, kol ve ayaklara
thityacimizin olmasi ve mesefe algilama 6zlligini se¢gmek istememiz. Robotistan maskotunda
2 kol 2 bacak ve 2 goze sahiptir.

d) Katka


https://www.tinkercad.com/things/17OVEFuJ4E7-robotistan3d/edit?returnTo=https%3A%2F%2Fwww.tinkercad.com%2Fdashboard&sharecode=GO2bB8NjvairaTJcAf7Sr2Oe4vNBTzn-Y8gYgeWVosU
https://www.tinkercad.com/things/17OVEFuJ4E7-robotistan3d/edit?returnTo=https%3A%2F%2Fwww.tinkercad.com%2Fdashboard&sharecode=GO2bB8NjvairaTJcAf7Sr2Oe4vNBTzn-Y8gYgeWVosU
https://www.tinkercad.com/things/17OVEFuJ4E7-robotistan3d/edit?returnTo=https%3A%2F%2Fwww.tinkercad.com%2Fdashboard&sharecode=GO2bB8NjvairaTJcAf7Sr2Oe4vNBTzn-Y8gYgeWVosU

Mentor:%10

1.0ye: %40

2.0ye:%50

2.Gorev

Baglanti:

s%3A%2F%2Fwww.tinkercad.com%2Fdashboard&sharecode=gedAZ7HX7VP5Xi9Js6
YB6IIKSIs2IFrSW7x7XEzIfDg

a) Gorev Ozeti

Bu gorevde, takim arkadaslarimla beraber 4 servo, 1 HC-SR04, 1 adet 9V Pil ve Arduino
UNO kullanmaya karar verdik. Bu goérevde zorlandigimiz asama birden fazla servoyu uygun
pinlere baglamak oldu.

b) Gorev Gorseli/leri

¢) Senaryo

Demo gorevde, robotumuzun hareket mekanizmasi igin kollara 2 adet ve bacaklara 2 adet
olmak iizere 4 adet servo motor, gozleri i¢in mesafe sensorii robotumuzun bilgisayara bagli
olmadan enerji almasi i¢in 1 adet 9V Pil ve biitiin baglantilar1 yapabilmek i¢in 1 adet
breadboard kullanacagiz. Bu devre elemanlarini proje sayfamiza siiriikledikten sonra
asagidaki gibi devremizi kuralim.


https://www.tinkercad.com/things/jFHIF1iU2ob-demo-gorev-devre/editel?returnTo=https%3A%2F%2Fwww.tinkercad.com%2Fdashboard&sharecode=qedAZ7HX7VP5Xi9Js6YB6lIKSls2IFrSW7x7XEzlfDg
https://www.tinkercad.com/things/jFHIF1iU2ob-demo-gorev-devre/editel?returnTo=https%3A%2F%2Fwww.tinkercad.com%2Fdashboard&sharecode=qedAZ7HX7VP5Xi9Js6YB6lIKSls2IFrSW7x7XEzlfDg
https://www.tinkercad.com/things/jFHIF1iU2ob-demo-gorev-devre/editel?returnTo=https%3A%2F%2Fwww.tinkercad.com%2Fdashboard&sharecode=qedAZ7HX7VP5Xi9Js6YB6lIKSls2IFrSW7x7XEzlfDg

d) Katki
Mentor:%10
1.Uye:%40

2.0ye:%50

3.Gorev

a) Gorev Ozeti

Takim arkadaslarimla beraber, robotumuzun kodunu Tinkercad i¢inde blok kod 6zelligini
kullanarak yapmaya karar verdik. Bu asamada zorlandigimiz sey servo motoru sifirlamak ve
yonleri ayarlamak oldu.

e) Senaryo

Robotumuzda kullandigimiz Servolarin kol ve bacaklar i¢in konumlandirmasi agagidaki
gibidir. Robotumuz mesafe 30 cm den kiiciikse hep ileri hereket eder ancak 30 6niinde bir
cisim algilarsa durur. Daha sonra sola doner. Bu islemi enerji kesilene kadar devam ettirir. Bu
sekilde engellerden kagmis olur.

Robotun ileri hareket etmesi i¢in sag kol sag ayak 0 dereceden 90 dereceye ayni anda gelmeli
yarim saniye sonra sol kol ve sol ayak 0 dereceden 90 dereceye gelmeli ve bunu engel
algilanana kadar devam ettirmeli.

Robotun durmast i¢in biitiin servo motorlarin durmasit gerekmekli.

Robotun sola donmesi i¢in sol ayagin durmasi ve sag ayagin 0 dan 90 dereceye 2 saniye
hareket etmesi gerekir.

Robotun saga donmesi i¢in sag ayagin durmasi ve sol ayagin 0 dan 90 dereceye 2 saniye
hareket etmesi gerekir.

b) Sag Kol: Servo 2
¢) Sol Kol: Servo 3
d) Sag Ayak: Servo 4
e) Sol Ayak: Servo 1



f) Katki
Mentor:%10
1.0ye:%40

2.Uye:%50

a) Gorev Kodlan

mesale *  Sfesinl 2 = imbkdeyi pini, Geilde Izerindaki Wirasonk mesafe senslidrd  cm *  dnsikden okuy  deferine ayaria

masata v a ;-]

pininckal sarvoyu o daraca danddr

pininckal sarvoyu o daraca danddr

pininckal sarvoyu o daraca danddr

pininckal sarvoyu o daraca danddr

pinidaki servays ) darece dandar
pinindakl servaya @ darecs dondr
pinindakl servayu @ derecs dGndir

pinindaki servays ) darece dandar

pinindakl servayu o derecs dGndir
pinidaki servays ) darece dandar
pinindakl servayu o derecs dGndir

pinindakl servayu o denecs dndir

pinincal] S8y
pininckal sarvoyu
pinincal] S8y

pinincal] S8y

pinincal] S8y
pininckal sarvoyu
pininckal sarvoyu @ daraca danddr

pininckal sarvoyu @ daraca danddr




4.Gorev

Baglanti:https://scratch.mit.edu/projects/1132203611

b) Gorev Ozeti

Bu gorevi yaparken, arkadaslarimla beraber okulda matematik dersinde gérmiis oldugumuz
koordinat sistemi konusunu kullanma karar1 aldik. En ¢ok zorlandigimiz asama robotu dogru
bolgeye gondermek i¢in kullanilan haber génderme asamasi oldu.

¢) Katki
Mentor:%10
1.Uye: %40

2.0ye:%50

d) Gorev Gorselleri

Paylagilan ) Proje sayfasina bak ‘9’ Editici Dersler ¥ Debug Simdikaydet 5 i Selimgayretli +



https://scratch.mit.edu/projects/1132203611

e) Gorev Kodlan

Robotistan Maskotu Scratch Kodlari:

REX robotu ile keordinat

igin space tusuna basarak beni yd iz.Dodru blgeye yoi

sonra R tugna basiniz.

REX robotu ile keordinat

igin space tusuna basarak beni yd iz.Dodru blgeye yoi

sonra R tugna basiniz.

REX robotu ile keordinat

igin space tuguna basarak beni yol

senra R tugna basiniz.

REX robotu ile keordinat

igin space tuguna basarak beni ya

iz. Do bilgeye yi sonra R tugna basiniz.

Sorular *  "in ofjesi  de

s0ru

1.Bdlgede = | haberini sal baguk

sonraki kostim

o -

3.Bilgede =  haberini sal

o -

4 Bilgede ~

haberini sal

Somdar »  in o pazisyonuna ekle
Somdar * in ° pazisyonuna ekle
Sordar = in o pozisyonuna ekle
Sorar = in o pozisyonuna ekle



REX Kuklasi Scratch Kodlari:

goster

efjer Robotistan2D = in  kostimismi = i = ise
o saniyede x: @ ¥: @ konumuna git
o saniyede x: ¥ @ konumuna git
o saniyede x: ¥ @ konumuna git
[ Y. Y, Yo———

gizle

eder Robotistan3D *+ in  kostimismi + i = QEELELEELEERR=GLE ise
[ Y Y J——
o saniyede x @ ¥: @ konumuna git

° saniyede x @ ¥ @ konumuna git

RELIERY de

degilse

x e ¥ e konumuna git

efer  RobotistanaD » in kostimismiv i = (NIRRT i
[ R - B konumuna git
Qi< ) wrumnagit
o saniyede x @ ' m konumuna git

efer  Robotistan3D » i kostimismiv i = ise
o saniyede x: @ ¥ konumuna git
o saniyede x: m ¥ m konumuna git
o saniyede x: ¥ o konumuna git

gizle

@D -

degilse

&D -

Meyve Kuklalar Scratch Kodlan

I1k olarak sayfanin bagindaki gibi biitiin meyve kuklalarin1 ekrana mouse yardimiyla
hizalayin. Daha sonra asagidaki kod bloklarinin aynisini biitiin meyve kuklalarinda olusturun.
3. kod blogu olan x ve y konumuna hareket et blogunu her meyve kuklasi i¢in yenileyiniz.
Yani sol taraftaki hareket bloklarindan ilgili blogu tekrar alarak eskisini siliniz.



f) Senaryo

Robotumuz sahnenin orta noktasinda durur ve projeye girenleri karsilar. Daha sonra projenin
amacini ve kullanimini kisa bir sekilde anlatir. Sahede bir koordinat sistemi bulunur bu
koordinat sisteminin 1. Bélmesinde 6 adet muz kuklasi, 2. Bolgesinde 6 adet elma kuklasi, 3.
Bolgesinde 6 adet muz kuklas1 ve 4. bolgesinde 6 adet portakal kuklasi bulunur. Robotumuz
onceden belrilenen 4 soru arasindan rastagele birini segerek kullaniciya yoneltir. Bu sorular;
koordinat sisteminin bolgleriyle ilgilidir. Soru ekrana geldikten sonra kullanici space tugsuna
basarak robotumuzun goziinii koordinat sisteminin bolgelerine dondiiriir. Robotun gdzleri
sorunun cevabi olan bolgeye geldiginde kullanci R tusuna basar ve REX robotunu hareket
ettirir. REX robotu sorunun cevabi olan bolgedeki meyveleri toplar ve proje tamamlanir.

g) Robotlar

Bu gorevde REX robotlarindan ArmBot’u kullandim. ArmBot soruya cevap verdikten sonra
verilen cevap dogru ise koordinat sistemindeki meyveleri toplar.



h) Gorev Kaynaklari

https://youtube.com/playlist?list=PL DRcccSktQd42DO6NszpBXLLHS|GmZETo&si=QfeR96
TBxKbOGt0



https://youtube.com/playlist?list=PLDRcccSktQd42DO6NszpBXLLHSjGmZETo&si=QfeR96gTBxKbOGt0
https://youtube.com/playlist?list=PLDRcccSktQd42DO6NszpBXLLHSjGmZETo&si=QfeR96gTBxKbOGt0
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