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Unit 8 Good Morning, Mybot

Unite 8 Giinaydin, Mybot

Objectives

Bilim
e To understand the concept of time
e To understand the movement of hands

Matematik

e  To master the measurement of angles
e  To understand the classification of angles
e To understand the relations of different angles

Teknoloji

e To master the comprehensive application of light sensor, horn sensor and

touch sensor

e To master the assembly and disassembly of model parts
Miihendislik

e  To understand logic programming

e To grasp the use of timers, conditional commands, and repeated execution

commands

insanhk

e To design an usher on one's own
e To understand the development and application of usher robots

e To experience the game about clock
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Tanitim

Kesintisiz, gece giindiiz mola vermeden, zili ¢aliyor,
insanlar1 kalkmaya ¢agirtyor. Bunun ne oldugunu biliyor

musun? Cevap, ¢alar saat.

Let’s design a smart alarm clock! Figure 8.1 The Alarm Clock
On-Bilgi

Bu iinitede insa edecegimiz calar saat robotuna Mybot ad1 verilir. Sadece ¢galar saatin islevlerini yerine getirmekle kalmaz,
ayni zamanda daha 6nce 6grendigimiz LED modiillerini ekler, boylece 1s1k verir. Ayarlanan zamana ulastiktan sonra

Mybot ses ¢ikarir. LED 1siklar 1g1k verir ve siz uyanana kadar direksiyon simidi doner ve alarmi kapatmak i¢in dokunmatik

diigmeye basin.
Gerekli Bilesenler

Asagidaki bilesenleri hazirlayin.
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Sekil 8.2 Gerekli Bilesenler
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Modelleme

“UBTECH” uygulamasini a¢in ve uygulamadaki talimatlara gére “Orta”, “Glinaydin, Mybot”, “Yap” ve “Yap modelini”

secerek baslayin.

1. Calar saatin iist kismini olugturmak i¢in servo, LED, dokunmatik sensor ve konektorii kullanin.

Sekil 8.3 Calar Saatin En Ustu

2. Anahtari, Bluetooth hoparlorleri ve siislemeleri ana kontrole baglayin.

Sekil 8.4 Calar Saatin Tabani
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3. Bir kadran olusturun ve bir taban olusturmak i¢in ana kontrole baglayin ve sonra iist ve tabani baglayn.

Sekil 8.5 Bitmis iiriin

Eylem Tasarimi & Mantiksal Programlama

Eylem Tasarim

Ingaat tamamlandiktan sonra, 6nceki birimlerde dgrenilen bilgileri kullanabilir ve Bluetooth eslestirme baglantisim
tamamlayabilir ve ardindan “Eylem tasarim1” ve “Eylem 6rnegi” secenegini secebilirsiniz. “Eylem diizenleme” ve “Eylem

olustur” u secerek de baslayabilirsiniz.

< Good Morning, Mybot o]
Research Prepare Build » Act Logic program Expand
Act
Servo swing

Program the swing of servos and save it.

Adjust Actions.

.

Action . .
Example Action Edit

Sekil 8.6 Eylem Ornegi
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Dairesel yay siirgiislinii kaydirarak ag1y1 kontrol edebilirsiniz. Yatay eksenin kaydiricisini kaydirarak hiz kontrol
edilebilir. Ayrica okuma kontrolii ile servo motorun durumunu kaydedebilir ve son olarak islemleri kaydetmeyi
unutmayin!

Good Morning, Mybot

400 ms 455 400 ms 400 ms

Bluetooth

P
Sekil 8.7 Ac1 ve Hiz Kontrol Etme

Mantiksal Programlama

“Mantiksal programlama” segerek baslayin.

Good Morning, Mybot

>

Logic program

Set the light and sound effects in the LED and sound modules. You can use the
built-in effects in the software or create your own.

O show Le0s (XTI o 2. EA » ss
< [ ] 8.': . >

Logic
program

Sekil 8.8 Mantiksal Programlama
Ardindan, “Mantik programlamasi” nda “Programlama 6rnegi” secin ve “Ornek 17 sayfasina girmek icin “Ornek 17

secenegini segin.
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< Back E]

[> Click 'Run’to start
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& Moves Repeat | Action Adjustment
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L dEEiESE Animal:Bear |
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& Control

£ Show o LU DTy e Double Click

Math

Tlk 6nce, 6rnegi analiz edelim. 2000 milisaniye oldugunda, "Servo Yénlendirme", "Isik 3000 milisaniye gosteriliyor" ve
"Ses ¢alma" gibi komutlar, model giicii diigiik olana veya dokunmatik anahtar ¢ift tiklanincaya kadar tekrarlanacaktir.

Ornek 1'in program akis semasi Sekil 8.10'da gosterilmektedir. Mybot un eylemlerini gérmek icin “Calistir” diigmesine

Sekil 8.9 Ornek 1

tiklaym. Ornek 1'deki “Tekrarlanacak” modiilii, programlama dilindeki déngii komutudur ve bu déngiide tekrarlanir:
servo sallanir, 1g1klar yanar ve ses goriintiilenir ve dongiiden atlanma kosulu “modelin giicii diigiik”. Dokunma sensorii,

program tarafindan yiiriitiilen bir anahtardir. Cift tikladigimizda, programin yiriitiildiigii anlamina gelir.

Time-in

L~

Time-out
lYes

Servo motor rotates,
Fsound arises and LED lights up —I

Execute repeatedly till
the touch button is pressed

Stop all procedures

Sekil 8.10 Alarm saatinin calisma prosedtrii
Simdi kendi programlamanizi yapmak i¢in “Mantiksal programlama” sayfasinda “Mantiksal programlama” y1
secebilirsiniz.

Gozlem & Yansitma

Akall1 bir alarm saatinin kadranina bir géz atalim. Saat eli ve dakika eli hangisidir? Saat ve dakika elleri nasil hareket eder?

Bir saatten sonra, saat ibresi kac derece, dakika ibresi kag¢ dakika gegiyor? Saatin agik oldugu saat ve dakika ibreleri

arasindaki ag1 nedir?
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Saatin ve dakika ibrelerinin pozisyonlarini yukaridaki kadran i¢in sirasiyla saat 3 ve saat 6'da ¢ekiyoruz. Liitfen

aralarindaki agiy1 dlgmek igin iletki kullanin ve asagidaki tabloyu doldurun.

Zaman Saat 3 Saat 6
Ac1

Saat 3’ten saat 6’ya, saatlerce. Saat 6 yoniinde karsilik gelen ag1yi, saat 3 yoniinde ¢ikarmak i¢in kullandik ve buna gore
saat 3'ten 6'ya kadar derece alabiliriz. Ardindan, saat degiskeni elde etmek icin a¢1 sayisini saat sayisina boliin ve

dereceyi bir saat sonra girin.
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1. 1. Saat kadranina, saati ve dakika ibrelerini saatin pozisyonlarini sirasiyla ¢iziyoruz. Ardindan, saat ve dakika ibreleri

arasindaki aciy1 6lgmek igin iletki kullanin ve bunlari agagidaki tabloya doldurun.

Zaman Saat 1 Saat 2 Saat 3 Saat 4 Saat 5 Saat 6
Ac1

Zaman Saat 7 Saat 8 Saat 9 Saat 10 Saat 11 Saat 12
Ac1

Oncelikle, bir teoremi 6grenelim: 0 dereceden biiyiik ve 90 dereceden kiigiik akut agilar; 90 derece dik aciya esit agilar; 90
dereceden biiyiik ve 180 dereceden kiiciik agilar genis acilara ve 180 derecelik diiz agilara esit agilara sahiptir. 360

dereceye esit ag1 yuvarlak agidir.
Buna gore burun tizerinde saat ve dakika elleri arasindaki agiya ait

Dar agilar : R

Dik agilar : R

Genis agilar : s

Dogru agilar : )

Tam agilar :

bu nedenle bu agilarin boyut sirasi

< < < <

2. Bir saat sonra, dakika ibresi ___ tur yapar, yani derece.
Yukaridaki analizler sayesinde, dogal olarak su sonucu ¢ikarabiliriz:

Saat ve dakika ibreleri dondiigiinde, saat ibresi derece, dakika ibresi ise derece ve saat ibresi daha

fazla geger.
Simdi kadran hakkinda net bir fikriniz olmali. Simdi bir oyun oynayalim.
Kurallar:

Ogrenciler ilk 6nce saat 12, saat 3, saat 6 ve saat 9'da cevirir. Bir 6grenci talimat verir (6r. Saat 7) ve digeri eli dogru
konuma getirir. Gerekirse, 6grenciler 6: 40 veya 30 derecelik olanlar gibi daha zor agilara veya pozisyonlara meydan

okuyabilir.
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Daha Fazla Tartisma

Sorular

LED, ses modiilii ve dokunmatik anahtarl bir ¢alar saat

yapmay1 6grendik. Daha sonra, bu modiilleri bir usher

olusturmak i¢in kullanacagiz. Gereksinimler asagidaki gibi

belirtilmisgtir:

1) Kullanicinin goériiniimiinii kendiniz tasarlayin.

2) Programlama boyle bir etkiye ulagmalidir: kisi
yaklasgtiginda anahtara basin ve ses modiilii “hos
geldiniz” diyecek ve 151k verecektir.

3) Dabha zor: “Tikla” “Cift tikla” “Uzun basma”

dokunmatik anahtarlar farkl 1s1k efektlerine ve ses
efektlerine karsilik gelir; insanlar girdiginde karsilama
islevini otomatik olarak gerceklestirmek igin
dokunmatik anahtarlar yerine kizil6tesi sensorler de

kullanilabilir. 1-2 servo hareketi ekleyin.

Basaridan sonra, ¢aligmanizi gdsterin ve iiretim siirecinde

karsilastiginiz zorluklar ve bunlarin istesinden nasil

geldiginiz hakkinda konusun.

Oyunlar

Unit 8 Good Morning, Mybot

Ozet

1)

2)

3)

4)

5)

Saat ibresi saat yoniinde hareket eder ve zit yon saat

yOniiniin tersinedir.

Bir saatten sonra, saat ibresi 30 °, dakika ibresi 360 °

gider.

Acilar yuvarlak agilara, diiz agilara, genis acilara, dik
acilara ve akut acilara ayrilabilir ve boyut dizileri
sOyledir:

Akut ag1 <Dik a¢1 <Genis a¢1 <Diiz a¢1 <Yuvarlak a¢1

Isik sensorleri, korna sensorleri ve dokunma sensorleri
yaygin olarak kullanilan sensorlerdir. Isik sensori,
serin bir 151k karigimi yayabilir; Korna sensorii hos bir
ses ¢ikarabilir; dokunmatik sensor ii¢ modlu bir
anahtara esdegerdir: “Tikla”, “Cift tiklat” ve “Uzun

29

bas”.

Lojik programlamada, atifta bulundugumuz program,
bir bilgisayar programidir, bir bilgisayarin ¢aligmasini
kontrol eden ve mantiga dayali olarak ihtiyac

duydugumuz ¢esitli sonuglart iireten bir dizi komutun

bir kombinasyonudur.

Bir 6grenci kiigiik bir ¢alar saat ¢alarken, digeri yavru kedi, kii¢iik domuz ve kiigiik
maymunu oynuyor. Yavru kedi fareyi gece yakalamalidir, bu yiizden 12'ye kadar geg
kalmasi dogaldir; kii¢iilk maymunun meyveyi almak i¢in erken kalkmasi gerekiyor, bu
yiizden kii¢iik ¢alar saatin saat 6'da onu uyandirmasi gerekiyor; kii¢iik domuz yataktan

kalkmak istiyor, bu yiizden saat 8'de uyanmak istiyor.

Oyunun baginda yavru kedi, domuz ve maymun taburelere otururlar ve uyumak igin

gozlerini kapatirlar. Smiftaki 6grencilerin geri kalani birlikte soruyor: Calar saat kagta? Su

anda, ¢alar saat saat 6, saat 8 veya saat 12 gibi bir sey sdyler ve uyandiktan sonra karsilik

gelen saatteki hayvan ayaga kalkar. Yavas yavas, 6grenciler oyunu hizlandirabilir.
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Daha Fazla Okuma

Robotlar ve Yapay Zeka (Al)

Yarattigimiz akilli alarm saatinin bir robot olarak gériilebilecegini diisiiniiyor musunuz? Sesleri kesfeder ve talimatlara
gore hareketler yapar. Basit bir robot olarak kabul edilebilir. Bununla birlikte, karmagik robotlar daha da zekicedir, ¢linkii

sadece sarki sOyleyip dans edemez, ayn1 zamanda insanlarla performans gosterecek bir takim olustururlar.

2016'da CCTV'de diizenlenen Bahar Senligi Gala'daki Alpha 1S insans1 robotunu hatirliyor musunuz? Cin'de iinlii bir pop
sarkicis1 olan Sun Nan ile birlikte, Lingnan Bahar Festivali Gala'sinda ayn1 sahnede Kalp Kahramanlari ¢aldilar. Bu

program, genis izleyicilerinden ¢ok 6vgii aldi.

Figure 8.11 Alpha 1S

540 Alpha 18, 4 kare diziye, kare dizide 3 satir ve satir basina 15 satira dizildi. Canli miizigin ritmiyle ve ritmiyle
birlestiginde, profesyoneller tarafindan 6zenle secilmis 12 koreografik unsurlar géstermislerdir. Sadece Al endiistrisindeki
basarilarin biiyiik bir sergisi olarak hizmet etmekle kalmadi, ayn1 zamanda iilkedeki yapay zeka endiistrisinin ulusal refah

ve gelismeyle birlikte dnciiliigiinii yaptigini da lilkeye duyurdu.

Ogretim Yardim

1. Ogrenciler modeller kurarken, sorunlarla karsilagabilirler. Ornegin, orijinal belgeyi bulmakta veya yanlis bir bilesen
bulmakta basarisiz olabilirler; bilesenleri sikica monte etmekte veya yanlig baglant1 kurmakta basarisiz olabilirler. Bu

sartlar altinda, 6gretmen miimkiin oldugunca sabirla rehberlik etmelidir.

2. Uygulama Jimu'ya baglandiginda, Jimu'yu kontrol etmek i¢in iiriin yazilimimin yiikseltilmesi gerekebilir.
The firmware is upgrading
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Figure 8.12 Upgrading Firmware
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3. Dogrudan kontrol ve geri okuma kontroliine daha fazla stres uygulanmalidir. Dogrudan kontrol, servo motoru beyaz

alana siiriiklemek ve agisini ve hizini1 degistirerek servoyu kontrol etmektir. Geri okuma kontrolii, 6nce uygulama
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arayliziiniin geri okuma kontrol diigmesini tiklatmak, ardindan Jimu'nun servo durumunu ayarlamak, servo
durumunun saglam oldugundan emin olmak ve ardindan arabirimin ortasindaki durdur diigmesini tiklamaktir; siire

kaydedilecek (yalnizca servo agisini kaydedin).

< Direct
ZReadback | control
control

Sekil 8.13 Dogrudan Kontrol ve Geri Okuma Kontroli

4. Smufta, iletki, kursun kalem ve silgi gibi 6gretim yardimeilar hazirlanmalidir. Ogretmenlerin burada agilar tanitmaya
biiyiik dnem vermesi beklenmektedir. Ogretmenin agilart ve kadran ayrintili olarak tanitmasi ve deneyi yapmast igin

ogrencilere rehberlik etmesi beklenmektedir.

EK: Bilesenlerin Listesi

Tasarimda Gereken Bilesenlerin Listesi

Tablo 8.1 Tasarimda Gereken Bilesenlerin Listesi

No. Isim Model Adet Not
1 Insans1 sag dirsek sabitleme plakasi C3-YLW 1
2 Fil ayag) sabitleme plakasi C8-BLU 1
3 9 delikli konnektor CI1-YLW 2
4 Makine sabitleme plakas1 B C15-YLW 1
5 Kiiik egik goriintim parcasi PO8-LTBU 4
6 2 * 2 donlim pargasi P34-LTBU 4
7 L tipi ytlizey tornalama pargasi P35-RED 2
8 Kare parcasi P67-LTBU 4
9 Kare adaptor P70-YLW 4
10 13 delik uzunlugunda parca P21-BLU 3
11 9 delik uzunlugunda parga P23-BLU 6
12 7 delik uzunlugunda parga P24-BLU 2
13 7 delik uzunlugunda par¢a P24-LTBU 2
14 5 delik uzunlugunda parga P25-LTBU 1
15 5 delik uzunlugunda parga P25-RED 1
16 3 delik uzunlugunda parga P26-RED 3
17 Diigme Kutusu P80-RED 1
18 Orta Kablo W2-GRY 3
19 Kisa Kablo W3-BLK 1
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No. isim Model Adet Not
20 Diigme Kablosu W4-BLK 1
21 12*6 toka P47-YLW 13
22 6*6 toka P48-RED 58
23 3*6 toka P49-GRN 2
24 Tek tarafl toka P54-LTBU 2
25 Dokunmatik sensor S03 1
26 Korna sensorii S06 1
27 LED 1s1k S05 1
28 Pil LP-LTBU 1
29 Ana kontrol kutusu MC-LTBU 1
30 Servo motor SERVO 1
EKk Bilesenler
Tablo 8.2 Ek Bilesenler
No. isim Model Adet Not

Kursun kalem

2 Silgi 1
3 Cetvel 1
4 Tletki |
5 Etiket 1
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Unit 9 Remote Control Forklift

Unite 9 Uzaktan Kumandali Forklift

Miifredat Hedefleri

Bilim
e Yoni ve yeri 6grenin
e Hareketin ve dinlenmenin goreceligine agina olmak

e Teknolojiyi insanlarin gevreleyen ¢evreyi ve insan yeteneklerini genisletmek

icin bir yontem olarak anlama
e Farkli bigimlerde nesnelerin mekanik hareketlerini anlamak
Matematik
e  Zaman birimi doniistiirme konusunda uzmanlagma
e  Mesafe dl¢timlerine asina olun
e  Hiz hesaplama bilgisine agina olmak

Teknoloji

e Bilesenlerin montajinda ustalasin, belirli sékme araglarini kullanmayi ve

kullanmay1 6grenin
e  Modiiler programlama uygulamasinda ustalasmak

Miihendislik

e  Araclarn yapisi hakkinda bilgi edinin

e  Uzaktan kumandal forkliftlerin korozyona ugramasi, sdkiilmesi, sola veya
saga dondiirtilmesi ve diger fonksiyonlarinin gergeklestirilmesi i¢in iki servo

motorun korotasyon ve derotasyon kombinasyonunda ustalagin

Sanat

e  (esitli araglarin gelistirilmesini ve uygulanmasini anlamak

e  Uzaktan kumanda forkliftini degistirin ve stisleyin



