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REM, iizerinde bulunan Genesis karti, 6zel CNC govdesi sayesinde harika bir mini sumo
robot kitidir.

Malzemeleri Taniyalim

(1)-Arduino Nano:Robotumuzun beyni yani kararlari veren kontrol kismidir.Bilgi-
sayardan USB kablo ile Arduinonun kendi dilini kullanarak(temel ingilizce komutlar)
programliyoruz.Arduino Nano en popiiler ve yaygin bulunan kontrol kartlarindan
biridir.

(2)-Genesis Robot Kartl Arduino Nano kullanan gelismis 6zellikli robot

kartidir. Kiiciik boyutu ve yiiksek giiciiyle Arduino kullanan bir cok robot
projesinde giivenle kullanabilirsiniz.

(3)-QTR-1A Kizilotesi Sensor: Sumo robot, minisumo robot gibi projelerde kiiciik
hacimlerde kullanima uygun QTR1A kontrast sensoriidiir.
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(4)-MR45 Kizilétesi Cisim Sensérii: Robotumuzun rakip algilayan sensorleridir.
(5)- 2 Adet Dc Motor:Bu motorlarin cikis milleri dakika da 400

devir doner. 12 Volt verip hiz ve torku arttirabilirsiniz.Motor capi 16mm'dir.
(6)-SIt20 Silikon Tekerlek:Robotumuzun 6zel formiil ile iiretilen ve yere tutun-
masini saglayan tekerlekleridir.icerisinden 2'ser adet setskur ve alyan cikmaktadir.
(7)-Lipo Pil : Robotumuzun sarj edilebilir jipo bataryasidir.

(8)-Govde : Robotumuzun cnc kesim aliminyum govdesidir.

(@-Jumper Kablo: QTR-1A baglantilari icin gerekli olan jumper kablolar.
(10)-Motor Baglanti Kablolari:Motorlar ile genesis robot karti arasindaki
baglantilar saglayacagimiz kablolar.

(11)-USB Kablo: Robotumuzun programlamasinda bilgisayar ile kart arasindaki
baglantiyi saglar.

(12)-Makaron Kablo:Sensér kablolarini kapatmamiza yarar.
(13)-Distans-Vida-Somun: Motorumuzn montajinda gerekli olan komponentlerdir.
(14)-Disi Pin Soketi: Kablo uclarini sikistirmak icin kullaniyoruz.

(15)-Alyan ve Setskur: Tekerleklerimizin motor millerine sikistiriimasi icin kullanilir.
(16)-Motor Sikistirma Aparati: Motorlarimizi sabitlememize yarayan aparat.

Genesis Arduino Robot Karh

_ Giris Voltaji: 8-24V (28V Maksimum)

| Bosta Akim: 5SmA (Tiim Kart)
| ! | Motor Cikis Akimi: Devamli 3 Amper x2,
e ! Anlik 4 Amper x2
| Dahili akim, sicaklik, kisa devre korumasi.

i 5V hattinda dahili kisa devre korumasi.

Kart olclileri sadece 98 x 38 x18mm'dir.

LA LS o | 4 Montaj deligi 3,2mm caphdir. M3 vida-
—_ | l ' lara uygundur.

j_ ' | Kart agirhgi 33 gramdir.
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Nasil Programlayacagiz ?

Mini Sumo robotun ana kontrolciisii Arduino nano olmasi nedeniyle kolayca prog-
ramlanabilir.Arduino nano, Arduino.cc sitesinden indirebileceginiz Arduino progtami
ile programlanmaktadir.Bu nedenle 6nce arduino programini bilgisayariniza kurma-
niz gerekmektedir. Kurulum esnasinda Arduino driverlari da bilgisayara yiiklenecek-
tir.Karti bilgisayariniza taktiktan sonra Araclar yada Tools sekmesinden kart modeli-
nizi(Arduino Nano) ve baglanti portunuzu sectikten sonra Arduinonuzu programlaya-
bilirsiniz.Eger arduino konusunda kendinizi gelistirmek isterseniz, Arduinoyu
25 Proje ile Kesfet kitabini tavsiye ederiz.

Arduino Nedir ve Nasil Kurulur ?

Arduino, acik kaynak kodlu bir mikro-
denetleyici kartidir. Ana MCU(Micropro-
cessor Control Unit - Mikroislemcili Kon-
trol Unitesi), Atmel tabanldir.

(MCU ya 6nceden bir mini program -
bootlader ylklenmistir). Kart ile robotik
ve elektronik uygulamalarinizi kolayca
gerceklestirebilirsiniz.

Bu kadar popliler olmasinin bir kac ne-
deni vardir.

Bunlar:

-Acik kaynak kodludur.(Devre semasindan, programlama araytiziine kadar...)
-Program gelistirmek basittir. Gercekten ¢ok basittir. Ayni kart Gizerinden hem
programlanir hem test edilebilir.

-Arduinoda kullanilan programlama dili de basittir. Bolca 6rnegi mevcuttur.

-Ve en 6nemlisi cok yaygin kullanicisi mevcuttur. Yani biiyiik olasilikla yapmak
istediginiz projelerin benzerleri de 6nceden yapilmistir. Diger proje yapimcilariyla
daha kolay bilgi alisverisinde bulunabilirsiniz.

Arduino hakkinda temel bilgileri de aldik.
Sira Arduino yaziliminin bilgisayarimiza kurulumuna bakalim.




Arduinonun IDEsini http://ardulne.cc/en/Main/Software linkinden isletim siste-
minize gore en son versiyon programini indirebilirsiniz. Programi indirdikten sonra

Arduinoyu bilgisayarimiza asa;édaki adimlar takip ederek kuruyoruz.
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Arduinonun dogru yiiklenip yiiklenmedigine bakmak icin ‘

Aygit Yoneticisine bakabilirsiniz. Arduinoyu bilinmeyen ay- ’_
git olarak goriiyorsa Windows Aygitlar penceresinde Aygit

lizerine sag tiklayin, 6zelliklere gidin sonrasinda, Donanim sekmesine ve sonra da

ozellikler butonuna tiklayip siiriicii giincellestirmesi yapin. Soru biiyiik olasilikla

coziilecektir. .
Arduino IDE Programi

Bu program ile Arduinoya yiikleyecegimiz yazilimlari
olusturuyoruz. Program goriintiisii yan tarafta yer
almaktadir. Son derece basit bir arayiizii vardr.
Arduino kartiniza program yiiklemeden énce (Upload)
Tool / Board seceneginden dogru karti sectiginize emin
olunuz. Karta programin derlenip yiiklenmesi icin Yatay
-| okun yanindaki Tick butonu programimizi derler bu

sekilde herhangi bir sorun olup olmadigini yiiklemeden
_ once gorebilirsiniz
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Montaja Baslayalim

Motorlarimizin uclarina kablolarimizi lehimliyoruz. Ardindan motorlar gévde-
mizde bulunan yuvalarina takiyoruz.

Yuvalarina yerlestirdigimiz motorlari, ggvdenin arkasinda bulunan vida delikleri-
ne vida takip sikistiriyoruz.Sonrasinda Motor sikistirma aparatimizi takip

Resim 3 deki gibi vidaliyoruz. Resim 4 deki gibi qtr sensorlerimizin pinlerini
lehimliyoruz.
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Pinlerini lehimledigimiz qtr sensorlerimize kablolarini takiyoruz. Ardindan Resim
6'daki gibi makaronlara sensor gozleri acarak geriye kalan gtr devresini kapata-
cak sekilde isitiyoruz. Bu islemi gtr lerin kisa devre yapmamasi adina yapiyoruz.

Resim 7 deki gibi Qtrlerimizi govdedeki yuvalarina yerlestirip Mr45 kizilotesi
sensorlerimizi Resim 8'deki gibi takip vidalayalim.
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Sensorlerimizin montajinin ardindan distanslarimizi Resim 10 ve 11deki gibi mon-
taj deliklerine sabitleyelim. Bu distanslar genesis kartimizin montaiji icin gerekli
olacaktir.
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Genesis kartimizi distanslarimiza yerlestirip vidalayalim. Kartimizi sabitledikten
sonra Mr45 kizilotesi sensorlerimizin kablolarini gerekli dlciide kisaltipkablo uclari-
ni Resim 13'deki gibi acalim.
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Kablo uclarina disi pin soketlerimizi takip pense yardimi ile sikistiriralim.
Sonrasinda kablo uclarimiza makaron takip isitalim. Bu islemi 3 sensoriimiiz
icinde yapiyoruz.

Pinlerini lehimledigimiz qtr sensorlerimize kablolarini takiyoruz. Ardindan Resim
6'daki gibi makaronlara sensor gozleri acarak geriye kalan gtr devresini kapata-
cak sekilde isitiyoruz. Bu islemi gtr lerin kisa devre yapmamasi adina yapiyoruz.
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//MOTOR CONTROL
int RPwm =11;

int RDir = 13;

int LPwm = 3;

int LDir =12;

//LED & BUZZER
int Buzzer = 9;
int ArdulLed = 8;

//EDGE & CONTRAST SENSORS
int Redge = AO;
int Ledge = AT;

//TRIMPOTS
int SPD = A7;
int TRN = A6;

//OPPONENT SENSORS
int LSens = A2;
int RSens = A4;
int MSens = A3;

int LFSens = Ab;
int RFSens = 4;

// DIPSWITCH & BUTTON

int Button =10; // Can be used as start pin too.
int DS1=5;

int DS2 = 6;

intDS3=7,;
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//VALUES

int Speed =50;

int MaxSpeed = 50; // Idle Speed while no sensor giving data.

int TurnSpeed = 55; // Left and Right Forward Turning Speed

int EdgeTurn =190; // Turning Time variable when minisumo sees white line

int Duration; // Turning Time at minisumo starting.

int LastValue = 5; // Last Value Variable for remembering last Opponent sensor
sense.

void setup()

{

pinMode(LSens, INPUT);  // Left Opponent Sensor Input
pinMode(RSens, INPUT); // Right Opponent Sensor Input
pinMode(MSens, INPUT); // Middle Opponent Sensor Input

pinMode(Buzzer, OUTPUT); // Buzzer Declared as Output
pinMode(ArdulLed, OUTPUT); // Buzzer Declared as Output
pinMode(Button, INPUT); // Buzzer Declared as Output

pinMode(RPwm, OUTPUT); // Four PWM Channel Declared as Output
pinMode(RDir, OUTPUT);

pinMode(LPwm, OUTPUT);

pinMode(LDir, OUTPUT);

digital Write(Buzzer, LOW); // Buzzer Pin Made Low for Silence :)
digital Write(ArduLed, LOW); // Arduino Mode Led Made Low
digital Write(DS1, HIGH); // 3 Dipswitch Pin Pullups Made

digital Write(DS2, HIGH);

digital Write(DS3, HIGH);
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digital Write(RFSens, HIGH);
digital Write(MSens, HIGH);
Serial.begin(9600);
tone(9, 523, 300);
delay(300);
noTone(9);

}

//Motor Control Function
void Set_Motor (float Lval, float Rval, int timex){

Lval = Lval*2.5;

Rval = Rval*2.5;

if (Lval >=0) {
analogWrite(LPwm, Lval);
digital Write(LDir, LOW);
} else {
Lval=abs(Lval);
digital Write(LDir, HIGH);
analogWrite(LPwm, Lval);
}

if (Rval >=0) {
analogWrite(RPwm, Rval);
digital Write(RDir, HIGH);
} else {
Rval=abs(Rval);
digital Write(RDir, LOW);
analogWrite(RPwm, Rval);
}
// Serial.print(Rval); Serial.print("-"); Serial.println(Lval);

delay(timex);

}
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void loop() {
digital Write(RPwm, LOW);
digital Write(LPwm, LOW);
if (digitalRead(Button)==1) { // If button is pressed at the first start.
tone(Buzzer, 18, 100); // Pin, Frequency, Duration
while (1) {
if (digitalRead(DS1)==0 && digitalRead(DS2)==0 && digitalRead(DS3)==0 ) {
Serial.print("Board Test");
Set_Motor(10,10,50); Set_Motor(100,100,1000);
Set_Motor(0,0,1000);
Set_Motor(-10,-10,50); Set_Motor(-100,-100,1000);
Set_Motor(0,0,1000);
tone(Buzzer, 18, 300); tone(ArduLed, 18, 300);
H
i
tone(Buzzer, 440, 200);
tone(Buzzer, 494, 500);
Wait:
Serial.println("Button Press Waited");
Set_Motor(0,0,1);
/// Sensor Control While Waiting The Button Press ///
if ( digitalRead(MSens)==LOW || digitalRead(RSens)==LOW ||
digitalRead(LSens)== LOW || analogRead(Redge)< 500 ||
analogRead(Ledge)< 500 ) { digitalWrite(ArdulLed, HIGH);}
else { digital Write(ArduLed, LOW); }
M 111
if (digitalRead(Button)==1) {
Duration=(analogRead(TRN)/4); // Duration variable based on TRN (A6)
trimpot
Serial.println("5 Sec Routine Started");
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//for (inti=0;i<b5;i++){ Set_Motor(0,0,1); digital Write(ArduLed, HIGH);
tone(Buzzer, 523, 300); delay(500); noTone(Buzzer);
digital Write(ArduLed, LOW); delay(200); }

if (digitalRead(DS1)==0 && digitalRead(DS2)==1 && digitalRead(DS3)==1){
Serial.print("LEFT TURN");
Set_Motor(-100,100,180); //
}
else if (digitalRead(DS1)==0 && digitalRead(DS2)==0 && digitalRead(DS3)==0) {
Serial.print("MIDDLE DIRECT");
Set_Motor(80,80,2);
}
else if (digitalRead(DS1)==1 && digitalRead(DS2)==1 && digitalRead(DS3)==0){
Serial.print("Sag");
Set_Motor(100,-100,180);
}
else if (digitalRead(DS1)==1 && digitalRead(DS2)==0 && digitalRead(DS3)==0){
Serial.print("Left Circle");
Set_Motor(100,36,650);
}
else if (digitalRead(DS1)==0 && digitalRead(DS2)==0 && digitalRead(DS3)==1){
Serial.print("Right Circle”);
Set_Motor(36,100,650);
}
else if (digitalRead(DS1)==0 && digitalRead(DS2)==1 && digitalRead(DS3)==0){
Serial.print("Reverse 180");
Set_Motor(-100,100,150);
delay(100);
}
Serial.print("0K");
digital Write(Buzzer, LOW);
// EdgeTurn=(analogRead(TRN)/5); EdgeTurn=205-EdgeTurn;
goto Start;
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goto Wait;
//Main Loop
Start:
/// Edge Sensor Control Routine ///
digital Write(ArduLed, LOW);
if (analogRead(Ledge)<100 && analogRead(Redge)> 100) {
digital Write(Buzzer, LOW);
digital Write(ArduLed, HIGH);
Set_Motor(-100, -100,35); // Geri
Set_Motor(-100, 100, EdgeTurn); // Left Backward, Right Forward,
//Turning Time Based on ETRN Trimpot
LastValue=5;
}
else if (analogRead(Ledge)> 100 && analogRead(Redge)< 100) {
digital Write(Buzzer, LOW);
digital Write(ArduLed, HIGH);
Set_Motor(-100, -100,35); // Back 35 Milliseconds
Set_Motor(100, -100, EdgeTurn); // Right Backward,
//Left Forward, Turning Time Based on ETRN Trimpot
LastValue=5;
}
else if (analogRead(Ledge)< 100 && analogRead(Redge)< 100) {
digital Write(Buzzer, LOW);
digital Write(ArduLed, HIGH);
Set_Motor(-100, -100,35); // Back 35 Milliseconds
Set_Motor(100, -100, EdgeTurn); // Right Backward, Left Forward,
//Turning Time Based on ETRN Trimpot
LastValue=5;

Jelse
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/// Opponent Sensor Control Routine ///
//while (digitalRead(Button)==LOW) {Set_Motor (0O, O, 20);
//digital Write(Buzzer, LOW); LastValue=3;} digital Write(Buzzer, LOW);
if (digitalRead(MSens)==LOW) {Set_Motor(MaxSpeed, MaxSpeed,1);
digitalWrite(Buzzer, HIGH); LastValue=5;} else
if (digitalRead(LSens)== LOW) {Set_Motor(-40, TurnSpeed,1);
digitalWrite(Buzzer, HIGH); LastValue=7;} else
if (digitalRead(RSens)==LOW) {Set_Motor(TurnSpeed, -40,1);
digitalWrite(Buzzer, HIGH); LastValue=3;} else
{
digital Write(Buzzer, LOW);
//Speed=(analogRead(SPD)/10.3); Speed=100-Speed;
if (LastValue==5) { Set_Motor(35, 35,1);} else
// Forward, Based on SPD (A7) Trimpot
if (LastValue==7) { Set_Motor(-20, Speed,2);} else
// Left Turning Based on SPD (A7) Trimpot
if (LastValue==3) { Set_Motor(Speed, -20,2);}
// Right Turning Based on SPD (A7) Trimpot
}




REM Genesisli Mini Sumo Robot Montaj Klavuzu

void setup(); - Reset butonuna bastiktan sonra rutin bir sekilde bir kez calisir. Bazi
ayarlar ve tanimlar burada yapilr.
void loop(); - Programimizin calistigi déngudur.

int degiskenismi; - Olusturulan degisken boyutu 4 byte'tir ve virgiilden sonrasini da
kapsar. Program ondalik degiskenler icin kullanilir ve ayni zamanda pin tanimlama-
da kullanilir.

pinMode(pinadi,OUTPUT/INPUT); - Kullanacagimiz pinin cikis(OUTPUT) yada giris
(INPUT) olarak ayarlamamiz saglar.

Serial.begin(9600); - Bilgisayar ile arduino arasinda seri iletisim baslatmak icin
void setup() fonksiyonu altinda seri iletisim acilir. Buradaki 9600 alinan ve gonde-
rilen bilgilerin, verilerin hizidir. Arduino tarafina 9600 baud rate yazdiysak bilgi-
sayar tarafinda da ayni baud rate ile calismaliyiz. Ciinkii veri kaybi yasariz. 300,
600, 1200, 2400, 4800, 9600, 14400, 19200, 28800, 38400, 57600 ve

115200 baud ratelerden birini secebilirsiniz. Seri iletisim halindeyken arduinodaki
rx, tx, yani digital 0,1 pinleri kullanilmaz.

Serial.print(); - Serial monitore yanyana yazi yazdirdigimiz komut.

Serial.println(); - - Serial.pint ile tek farki bu komutla ekrana yazdirma islemi
bittikten sonra alt satira gecer.

delay();Parantez icine yazilan siire boyunca bekletir. Mili saniye cinsinde yazilir.
(1000 milisaniye 1 saniye);

digital Write(pinadi,HIGH/LOW); - Cikis olarak tanimlanan pine 5V( ) veya 0V ()
yapmamizi saglar.

analogWrite(pinadi,deger); - Pwm pinlerinde yazilan degere gore cikis saglar.
Deger araligi 0-255dir.

if(kosul){} - else{} - if karsilastirmak icin kullanilan bir operatérdiir. if in icindeki
kosul saglanir ise o siislii parantez arasindaki kodlar calisir. Kosul saglanmaz ise
elsenin siislii parantez icindeki kodu calisir.
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Tebrikler ! Montaji tamamladiniz. Simdi REM Mini Sumo Robotunuzu calis-
tirabilirsiniz.

Arduino Programi

Resmi arduino yazilimini arduinonun web sitesinden Ucretsiz bir sekilde
indirip bilgisayariniza kurabilirsiniz.
Kurulum dosyasi driber yuklemek istediginde onaylayiniz.
Download sayfasi https://www.arduino.cc/en/ Main/Software linkindedir.
Asagidaki Qr kodunu okutarak arduino ile ilgili daha fazla bilgi alabilirsiniz.






