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Blok Tabanli Robot Programlama Yazilimlari
ve Ortamlari

m Robot programlama icin olusturulmus metin tabanli
programlama yazilimlarina gére daha kullanici dostu, 6grenici
ve hobi kullanicilarina hitap eden diller ve ortamlar da
bulunmaktadir. Bircogu (cretsiz olan bu araclarla hicbir kod
kullanmadan, surikle birak veya yapboz oynar gibi programlar
olusturmak olanakli hale gelmistir. Bu tUr ortamlara blok
programlama ortamlari adi verilmektedir.

m Lego NXT-G, EV3, Enchanting, Robo Pro, Modkit, miniBlog,
Ardublock, Snap4Arduino, Srach for Arduino (S4A) ve mBlock
bu ortamlara ornek olarak verilebilir.

B Bu dersimizde blok tabanli programlama yazilimi ve ortami
olarak mBlock tercih edilmistir.



Metin Tabanli Robot Programlama
Yazilimlari ve Ortamlari

m Robot programlamak amaciyla kullanilan pek cok
programlama yazilimi ve ortami bulunmaktadir. Robot
programlama icin kullanilan diller incelendiginde geleneksel
dillere robotik kontrolleri kolaylastiran yapilarin eklenmesiyle
olusturdugu gorultr. Robot C ve Parallax Propeller C bu
alanda dikkat ceken C dilinin robotik programlamaya
uyarlanmis metin temelli strimleridir.

m Burada metin tabanli programlama yazilimi olarak Arduino IDE
tercih edilmistir. Arduino IDE robotik programlamada oldukca
yaygin kullanilan timlesik gelistirme ortamidir.



Blok Tabanli Egitsel Robot Programlama
Ortamlari ve Dilleri

B Bu calismanin amaci bilgisayar bilimi dersinin robot
programlama Unitesinde kullanilabilecek blok tabanli egitsel
robot programlama ortam ve dillerini ortak bir uygulama
ornegiyle tanitmaktir.

m Bu amacla calismanin ilk asamasinda Ortadgretim Bilgisayar
Bilimi Dersi Robot Programlama Unitesi (Kur 2) Ogretim
Programi incelenmistir.

m Programdan beklenen 6grenme ciktilari ve alan yazindaki
calismalar incelenerek bu dersin 6grenme-06gretme stirecinde
kullanilabilecek blok tabanli egitsel robot programlama ortam
ve dilleri belirlenmeye calisiimistir.



Secilen Blok Tabanli Egitsel Robot
Programlama Ortam ve Dillerin Yapisi ve Genel
Ozellikleri

m Incelemeler sonucunda ders icin kullanilabilecek blok tabanli
egitsel robot programlama ortam ve dilleri olarak Ardublock,
mBlock, miniBloq, Scratch for Arduino (S4A) ve
Snap4Arduino secilmistir.

m Secilen ortam ve dillerin kisa tanitimi yapiimig, calismanin
sonraki asamasinda bu ortam ve dillerin programlama yapisi
ve kullanim sekilleri gelistirilen ortak bir uygulama programi ile
tanitiimistir.

B Bu amacla robot programlama calismalarinda temel
uygulamalardan biri olan ve “if/else” yapisini dgretmeyi
amaclayan ornek bir program, secilen her ortam icin ayri ayri
hazirlanmistir.



Secilen Blok Tabanl Egitsel Robot
Programlama Ortam ve Dillerin Yapisi ve Genel
Ozellikleri

m Ardublock: Ardunio icin grafik ve blok tabanl acik kaynak
kodlu gorsel programlama dili eklentisidir.

m Scratch mantigiyla calismaktadir. Arduino ve Ardunio temelli
kartlar (Scoop, Adafruit, DFrobot, TinkerKit vb. Ureticilerin
kartlarl) ve Ardunio temelli robotlar programlanabilmektedir.

B Programin kullanilabilmesi icin Ardublock ile birlikte Ardunio
IDE’nin de kurulmasi gerekmektedir.

m http://blog.ardublock.com/


http://blog.ardublock.com/

Sekil 1: Ardublock Uygulama Ortami



Secilen Blok Tabanli Egitsel Robot

Programlama Ortam ve Dillerin Yapisi ve Genel
Ozellikleri

m mBlock: Makeblock tarafindan gelistirilen ve kendi gelistirdigi
egitsel robotlarin programlanmasi icin kullanilan mBlock,
grafik ara yuzli gorsel programlama ortamidir.

m Fiziksel dinya ile etkilesim icinde interaktif uygulamalar (oyun,
hikdye, animasyon) ve kablosuz programlama robotlari
olusturmak icin moduler ve genisletilebilir sekilde
tasarlanmistir.

m Arduino temelli robotlarin ve kartlarin programlanmasinda da
kullanabilmektedir. Bu amacla Arduino Board Standartlarini
desteklemekte ve Arduino uyumlu kartlarla
kullanilabilmektedir.

m http://www.mblock.cc/


http://www.mblock.cc/
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Sekil 2: mBlock Uygulama Ortami
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Secilen Blok Tabanli Egitsel Robot

Programlama Ortam ve Dillerin Yapisi ve Genel

Ozellikleri

miniBloqg: Arduino turleri ve Maple gibi mikrodenetleyici
kartlar ve Multiplo ve Duino gibi egitim robotlar icin acik
kaynakli, sezgisel grafik programlama ortamidir.

Gercek zamanl kod Ureteci ve hata kontroll icermektedir.
Cogu hatayr gercek zamanh olarak dogrulamakta ve kirmizi
renk ile isaretlemektedir.

Otomatik degisken ad yonetimi sayesinde cok fazla
sOzdizimsel hatayr dnleme 6zelligi bulunmaktadir. Kullanicinin
bir bloga yanlis veri tlrl parametreleri eklemesi mimkuin
degildir.

Blok eklerken veya parametre degerlerini degistirirken kod
olusturulmakta ve kod s6zdizimi renkli olarak bir pencerede
goOsterilmektedir.

http://blog.miniblog.org/


http://blog.minibloq.org/

1

Sekil 3: miniBlog Uygulama Ortami
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Secilen Blok Tabanli Egitsel Robot

Programlama Ortam ve Dillerin Yapisi ve Genel

Ozellikleri

Scratch for Arduino (S4A): S4A yazilimi Scratch tabanli
aclk kaynakli bir gorsel programlama dilidir.

Icerisinde Arduino'yu kontrol etmeyi, algilayicilari ve
aktUatorleri yonetmeyi saglayan belirli programlama bloklari
bulunmaktadir.

Arduino ve Ardunio temelli kart ve robotlarin programlanmasi
mumkuanddr.

Arduino'yu programlamadan once, S4AFirmwarel6.ino isimli
programin Arduino kartina ytklenmesi gerekmektedir.

Program S4A ile Arduino arasinda iletisim kurularak Arduino
temelli kart ve robotlarin tanimasini saglamaktadir.

http://s4a.cat/


http://s4a.cat/
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Sekil 4: Scratch for Arduino (SA4) Ortami
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Secilen Blok Tabanli Egitsel Robot
Programlama Ortam ve Dillerin Yapisi ve Genel
Ozellikleri

B Snap4Arduino: Snap4Arduino bir gorsel programlama dilidir.

m Kullanicinin kendi bloklarini olusturmasini saglayan bir yapisi
bulunmaktadir.

m Ayrica, birinci sinif heterojen listeleri, birinci sinif proseddrleri
ve sureklilikleri icermektedir. Bu ek yetenekler, lise veya
tniversite dgrencileri icin bilgisayar bilimlerine giriste onu
onemli bir arac haline getirmektedir.

m Hemen hemen tim Arduino kartlari tarafindan
desteklenmektedir.

® Ayni anda birden fazla Arduino kartlar ile etkilesime
gecebilmektedir.

m Arduino kartlariyla iletisim icin Standart Firmata yazilimi
kullaniimaktadir.

http://snap4arduino.rocks/


http://snap4arduino.rocks/
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Sekil 5: Snap4Arduino Ortami
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Hazirlanan Blok Tabanli Egitsel Robot
Programlama Uygulamalari

Secilen robot programlama ortamlarinin programlama
yapisini, aralarindaki benzerlik ve farklliklari gostermek
amaciyla iki LED'in yanma kontroliini saglayan “if/else”
uygulamasi icin bir devre tasarlanmistir.

Bu amacla Arduino UNO'nun 3 ve 5 numarali pwm pinlerine
bagh 2 LED ve 2 adet 220 Q direnc¢ kullaniimistir.

Devrenin cizimi icin fritzing yazilimi kullaniimistir.

Bu devre icin gelistirilen uygulamalarinin timuinde birinci
LED'in 1sik glict giderek artirilarak en parlak noktasina

ulasirken, digeri en parlak noktada yanarken isik guct giderek
dustrulmektedir.
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Sekil 6: if /else Uygulamasi Breadboard Cizimi
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Sekil 7: Ardublock Uygulamasi
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Sekil 8: mBlock Uygulamasi
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Sekil 9: miniBlog Uygulamasi
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Sekil 10: Scratch for Arduino (SA4)
Uygulamasi
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Sekil 11: Snap4Arduino Uygulamasi
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SONUC VE ONERILER

m Burada aciklanan robot programlama ortam ve dillerini genel
olarak degerlendirdigimizde; Ardublock ve miniBlog’'un blok
yapisi ve tasarimi olarak farklilastigini, mBlock, Scratch for
Arduino (S4A) ve Snap4Arduino’nun Scratch temelli
olmasindan dolay! oldukca benzer yapida oldugu ortaya
clkmaktadir.

m Blok tabanli programlama dersi almamis dgrenciler icin
miniBlog daha uygun bir secim olabilirken, ders almis olan
dgrenciler icin mBlock ve Snap4Arduino daha uygun bir secim
olabilir. Istenirse bu araclarin herhangi birisinin Kur 2’de
bulunan Robot Programlama dersinde kullanilabilecedi
dustnulmektedir.



Sra  BLOKTABANLI EGTSH. ROBOT PROGRAMLAMA ORTAVLARI ve DILLERI Seraten for -~ Suapl
ND OZELLIKLERI ArduMock  itiBlock  miaiBLog Avdtiiio  Arduino
1 Uzerinde uygulama ve programgelistinrek oldukea kolay ve hiidr. : : : : :
Yaygin kullanilan ve yeni Arduino |DE alrterinde calisiektaar. : - : - -
% Derce uygun rabatik islemve uygulanalann gerektirdidi bitin bloklara cabiptir. : : : : :
4 Sardl robat kullanimne destek salanaltadr. : - : : -
5 Kulanlan rabotun e dglayialann sare, dekor ile etidlesiminin caglanest mimkindir. : - : - -
6 Geredi olahilecsk farkdi blakdann kullaniar tarafindan olustumrecina clanek cadlannrektadir. : : : : :
7 Haziranen uygulama hemblok hemde metin gorinUiniinde gosterebilmektedir. - - -
8 Hidtirilenuygularma etin tabenh olarak Arduino IDE ile dlizenlengbilmekedir. : : :
9 Gargek zaenhi kod Ureteci Ve hata kontrol Ui igermrektedir. : : -
10 Sizdizined hetayr Gnlenve Gllig bulunmektadir. : : -
1 Kullananinbir bloga yanhis veri tiri peraretreleri eldenesi nimkin degjldir. : :
12 Bokygpa sezgiod oldugu igin kullanilacak blokun ne yaptiginin énceden hilinmeci gereldi cegldir.
13 Hitirilen uygulamelar Arduino kartina yuiklenneden gergek zamanli dlarak calisonlaileltecir.
14 Arduino Board Stancarcnni cestekdenektedir.
15 Cok fazda sayida robatik ve fiziksel dorenima destek cadlanaltadir.
16 Robat hareketmavigasyonu igin hezir bloklara sahiptir. ,
17 Pardi fimrelann hezir rabot ve robotik donenimdan kullanilaoiinekted. -
18 Arduino kardann bitin pirenini kullannmek nimkin drekizclr. :
19 Birind sinif hetergjen listelen, birin sinif prosediirleri ve streKilildent igemektedir.
CQtontik olarak yapilandinlabilmelted.
Pin glkig saglamekia ve Ust diizey doranim soyuitlanalan gergekdestiilebilektedi.
Calignest igin Arcuino kartina Gzl bir uygulanmenin yUikdenesi gerekimektedir.
Wraktan kontrol ve gergek zamenli veri akist ignHTTe protokol destedi bulunmektadir.
Kablosuz programiarma destegi bulunnaltadir.
Kullana yorumlan bladar aracina elkdengilimektedir.
Sireki olarak gunoelUsstirilnektedir.
Microsoft VWindows: Ve G5 ve Linul igletim sistamieri (zerinde calisaltadr.
28 \\&b takenl bir clirin i bulunnektadir.,
29 Taginehilir yapioedir, kurulumgerektinmrenrektedir.
3 Turkee dil destedi bulunmerektadir.
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ROBOT PROGRAMLAMA
OGRETIMINDE ARDUINO IDE
KULLANIMI

Mustafa NUMANOGLU
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Robot Programlama Ogretiminde Arduino IDE
Kullanimi

Bu calismanin amaci; ortadgretim bilgisayar bilimi dersinin robot
programlama Unitesinde kullanilabilecek metin tabanli egitsel
robot programlama ortam ve dillerden biri olarak Arduino IDE'yi
uygulama ornekleriyle tanitmaktir.

Bu amacla calismanin ilk asamasinda Ortatgretim Bilgisayar
Bilimi Dersi Robot Programlama Unitesi (Kur 2) Ogretim
Programi incelenmistir.

Programdan beklenen dgrenme ciktilari ve alan yazindaki
calismalar incelenerek bu dersin 6grenme-0gretme strecinde
kullanilip kullanilamayacagi belirlenmeye calisiimistir.
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Robot Programlama Ogretiminde Arduino IDE
Kullanimi

Bu calisma yapilirken gelistiriimeye acik bir sisteme sahip
olmasi, acik kaynak donanim ve yazilim destegi saglanmasi,
timlesik bir gelistirme ortami olmasi, tercihen Turkce dil
desteginin bulunmasi, tercih edilebilecek farkli programlama
donanimlar icin kullanilabilmesi gibi ayrintilar da dikkate
alinmistir.

Incelemeler sonucunda Arduino IDE'nin bu ders icin
kullanilabilecek metin tabanl egitsel robot programlama ortam
ve dillerinden biri olabilecegi tespit edilmistir.

Batlnlesik gelistirme ortamin kisa tanitimi yapilmis, calismanin
sonraki asamasinda bu ortam ve dilin programlama yapisi ve
kullanim sekilleri gelistirilen uygulama programlar ile
gosterilmistir.
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Robot Programlama Ogretiminde Arduino IDE
Kullanimi

m Bu amacla robot programlama
calismalarinda temel
uygulamalardan olan dongu,
kosul yapilari, fonksiyon,
degisken ve dizi yapisini
dgretmeyi amaclayan ornek
programlar hazirlanmistir.

m Hazirlanan bu programlar mBot

egitsel robot Uzerinde
denenmistir.
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Arduino IDE (Tumlesik Gelistirme Ortami-
Integrated Development Environment)

m Arduino IDE; timlesik bir derleyici, yorumlayici ve hata

aylklayici olarak gorev yapan, ayni zamanda derlenen
programi karta yukleme islemini de yapabilen, her platformda
calisabilen Java programlama dilinde yazilmis bir
uygulamadir.

Ortam; Arduino Bootloader (Optiboot), Arduino kittphaneleri,
AVRDude (Arduino uUzerindeki mikrodenetleyiciyi
programlayan, derlenen kodlar1 programlamak icin

kullanilan yazilim) ve derleyiciden (AVR-GCC) olusmaktadir.

Bu araclar yazilimin derlenmesi, baglanmasi, calismaya
timuyle hazir hale gelmesi ve daha bircok ek isi otomatik
olarak yapabilmek amaciyla kullaniimaktadir.
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Arduino IDE (Tumlesik Gelistirme Ortami-
Integrated Development Environment)

Arduino timlesik gelistirme ortami (IDE) mikrodenetleyici ve
elektronik konusunda detayh bilgi sahibi olmay! gerektirmeden
herkesin programlama yapabilmesini saglayan
kttiphanelerden olusmaktadir.

Arduino kutuphaneleri, gelistirme ortami ile birlikte gelmekte
ve "libraries" klasoruntn altinda bulunmaktadir.

IDE, Java dilinde yaziimistir ve Processing adl dilin ortamina
dayanmaktadir.

Arduino C++ dili ile kolayca programlanabilmededir.

Kutuphaneler yardimiyla uygulama gelistiriimesi de oldukca
kolay ve hizhdir.
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Arduino IDE (Tumlesik Gelistirme Ortami-
Integrated Development Environment)

®m Arduino IDE yaziliminin son versiyonu
https://www.arduino.ee/en/main/software sitesinden,
kullanilacak isletim sistemi secilerek Ucretsiz olarak
Indirilebilmektedir.

m Calismada Arduino IDE’'nin 1.8.5 surimd Microsoft
Windows 10 Pro isletim sistemi Uzerinde
kullantimistir.

B mBot egitsel robot lGzerinde yapilan denemeler icin
gerekli olan kutuphaneler
https://github.com/Makeblock-official/Makeblock-
Libraries adresinden indirilmistir. Makeblock Library
v3.24 surumu kullaniimistir.


https://www.arduino.cc/en/main/software
https://github.com/Makeblock-official/Makeblock-Libraries
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Arduino IDE Yapisi ve Genel Ozellikleri

1. Kontrol Et: Yazilan kodlari
derler ve hatalar1 bulur.

2. Yukle: Yazilan programi
Arduino kartina yukler.

3. Yeni: Yeni calisma sayfasi
acar.
4. Ac: Kayith bir programi acar.

5. Kaydet: Yazilan programi
kaydeder.

6. Seri Port Ekrani: Arduino ile
seri iletisim yaparak ekran acar.
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Arduino IDE Yapisi ve Genel Ozellikleri

/. Sketch: Yazilan programin
dosya ismim gosterir.

8. GOsterge: Yaptigl islemin
llerleme durumunu gosterir.

9. Bos alan: Yazilacak program
alanidir.

10. Rapor: Varsa derleme
sonucu yapilan hatalari, yoksa
programin yukleme sonrasi mikro
denetleyicide kapladigi alani
gosterir.

11. Gosterge: Bagh olan Arduino
modeli ve USB portu gosterir.
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Arduino IDE'de Kullanilan Yapilar, Degiskenler

ve Fonksiyonlar

A SOz DiZiMi VE OPERATORLER

1. S6z Dizimi 5. Isaretci Operatorler
; Noktal Virgul * Referans disl operator
{} susli Parantez & Referans operatori
/I Cift Slash 6. Bitsel Operatorler
[**[ Yildizli Slash & (Bitsel Ve)
#define (Bitsel Veya)
#include A (Bitsel Xor)
2. Aritmetik Operattrler ~ (Bitsel Degil)
"= Atama Isleci << (Bitshift Sol)
+ Toplama >> (Bitshift Sag)
- Cikarma 7. Birlesik Operatorler
* Carpma ++ (arttirma)
/ Bélme —(azaltma)
% Modulo += (Birlesik artirma)
3. Karsilastirma Operatorleri -= (Birlesik ¢ikarma)
== (esit esit) *= (Birlesik carpma)
I= (esit degil) /= (Birlesik bélme)
< (kiglk) %= (Birlesik mod)
> (blyuk) &= (Bitsel Lojik Ve)

<= (kuguk esit)
>= (blyuk esit)
4. Boolean Operatorleri
&& (ve)
1 (veya)
I (degil)

1= (Bitsel Lojik Veya)

B. DEGISKENLER

1. Sabitler

HIGH | LOW

INPUT | OUTPUT |
INPUT PULLUP

LED_BUILTIN

true | faise

integer constants

floating! point constants

2. Veri Tipleri

void

boolean

char

unsigned char
byte

int

unsigned int
word

long

unsigned long
short

float

double

string - char array
substring - object
array

3. Dontstimler

char()
byte()
int<)
word()
longO
floatfi

4. Degisken Kapsamlari

static
volatile
const

5. Yardimcilar

PROGMEM
sizeofO


Arduino_%20A_B_Yap%c3%84%c2%b1s%c3%84%c2%b1.png
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Arduino IDE'de Kullanilan Yapilar,
Degiskenler ve Fonksiyonlar

1.

2.

C. PROGRAM YAPISI
Temel Yapi

void setupf)
void loopf)
Kontrol Yapilari
if

iflelse

for

switch/case
while

do/while

break

coritinue

return

goto

[y

D. FONKSIiYONLAR

. Dijital Giris Cikislar

pinMode(pin,mod)
digitalWrite(pin,deger)
diaitalRead(pin)

. Analoa Giris Cikislar

analogRead(piri,mod)
analogWrite(pin,deger)
analogReference(tip)
analogReadResolutiori ()
analogWriteResolution 0

. Gelismis Giris Cikislar

tone()
noTone()
shiftOutf)
shiftinO
pulselnf)

. Gecikmeler

delay(milisaniye)
unsigned long millisO

delavMicroseconds(mikrosaniye)
. Matematiksel islevler

min(x,y)

max(x,y)

abs(x)

constrain(x, a, b)
mapfvalue, fromLow,

fromHigh, toLow, toHigh)

pow(base, exponent)
sgrt(x)

. Trigonometri islevleri

sin(rad)
cos(rad)
tanfrad)

. Karakterler

isAlphaNumericO
isAlphaf)

isAscii()
isWhiteSpace()
isControl()
isDigitO
isGraph()
isPrintable()
isPunctf)
isSpace()
isUpperCase()
isHexaDecimalDigitf)

8. Rasgele Sayilar
randomSeed()
randomf)
9. Bit ve Bayt'lar
lowByte()
highByte()
bitRead()
bitWrite()
bitSetf)
bitClear()
bit()
10. Harici interruptlar
fKesmeler)
attachinterrupt(interrupt.
function, mode)
detachinterrupt(interrupt)
11. interruptlar fKkesmeler)
interruptsO
nointerruptsO
12. Seri Haberlesme
Serial.begin(hiz)
int Serial.available()
int Serial.read()
Serial.flusbf)
Serial.print(data)
Serial.printin(data)
13. Haberlesme Protokolleri
12C Veri Yolu
SPI Veri Yolu


Arduino_%20C_Yap%c3%84%c2%b1s%c3%84%c2%b1.png

Hazirlanan Dongu Ornekleri

1 /* Dongl 6rnedi (Sureicli Telaarla)*/
2 #include "MeMCore.h"

m Islemi Surekli Tekrarlayan e o,
DO6nglu Ornegi: Bu 6rnekte 5 WeDCHotor metor2(H2):
mBot robot hizini 100 yaparak ? int notorkit = 100:

1 saniye boyunca ileri, 1 s veid setuno €
saniye boyunca da geri 10

hareket ettikten sonra e ¥ rotoriny.
durmaktadir. Bu islemi surekli 14 novor? run (Totorain ;
olarak tekrarlamaktadir. 16

17 motorl .stop(;

iS motor2.stopQ);

15 delay(1000);

20

21 motorl _.run (motorHit) ;
22 motor2 ._run(-motorflit);
23 delay(1u000);

24

25 motorl .stop();

26 motor2._stop(;

27 delay(1U000);

2s }
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Hazirlanan Dongu Ornekleri

m Verilen Sayi Kadar Islemi

Tekrarlayan Dongu
Ornedi: Bu Ornekte robot
hizini 100 yaparak 1
saniye boyunca ileri, 1
saniye boyunca da geri
hareket etmektedir.
Toplamda bunu 2 defa
tekrarlamaktadir. Tekrarin
sonunda hizini sifirlayarak
durmaktadir.

1 /* Dongu Ornegi (Verilen Sayir Kadar Tekrarla)*/
2 finclude "MeMCore.h"

3

4 MeDCMotor mnotorl(HI);

5 MeDCMotor motor2(H2);

6

7 int notorHiz = 100:

S int donguSayisi = 2;

5

10 void setup(Q {

11 fer (int i = 0; i < donguSayisi; +-i)

12 {

13 rnotorl ,run (-nctorEiiz) ;
14 motir2 .run(inotortiz);
15 delay(1000);

16

17 motorl ,stopf);

is motor2 ,stopf);

15 delay(1000);

2 0

21 motorl .run(inotorHiz);
motor2 .run (-mctorHiz);

23 delay (10007 *

24
motorl ,stopf);
motor2 .stop{);

27 delayf1000);

25}

25 }

30 void loopfF) (

3}
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Hazirlanan Kosul Ornekleri

m Olumlu Kosul Ifadesi “Eger” “Ise”
Ornegi: Bu 6rnekte robotun ultrasonik
algilayicisi kullanilarak ontindeki engele
olan uzaklik dlctimektedir. Engele olan
uzaklik 20 cmm’'den blyuk ise robot hareket
etmemektedir. EQer engele olan uzaklik 20
cm’'den kucuk ise kosul gerceklesecek ve
hizini 100 yaparak 1 saniye boyunca
engelden geriye dogru giderek
uzaklasacaktir. 1 saniye sonra ML ve M2
motorlarinin hizlarini sifira disirerek
duracaktir. Engele olan uzakhgi tekrar
Olcecek yine 20 cm’den kiguUk ise hizini
100 yaparak 1 saniye boyunca engelden
geriye dogru giderek uzaklasacaktir. Bu
durum engele olan uzaklik 20 cm’den
blyUk oluncaya kadar devam edecektir.

1 /* Kosul Ornegi (ise)*/
2 £include '"MeMCore.h"

3

4 MeDCHotor motorl(Mi);
5 MeDCHotor motor2(H2);
6 MeUltrasonicSenaor ultrasonic(3);

S Int motorHic = 100;

10 void. setup(Q {

11
12
13
14
15
1£

is
is
20
21

23

24

27
25

2S }

S5erlal.begin(9600) ;

void loopf) {
if ((ultrasonic,distanceCmf)) < (20)) {

Serial _.print("Mesafe : );

Serial _.print(ultrasonic distanceCm())
Serial .printInfI cm™);

delay(100);

motorl .run (motorHiz);
mctor2 .run (-motorEiit) ;
delay(1000);

motorl _.stop();
motor2.stop();
delay(1000);
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Hazirlanan Kosul Ornekleri

1 /* Kosul Ornegi (Degilse)*/
2 #include '"‘HeMCore.h"
3

m Olumlu Kosul Ifadesi “Eger” “Ise” ve et e

Olumsuz Kosul Ifadesi “Degilse” Ornegi:  «wmmmcmar e

Bu Ornekte de robotun ultrasonik algilayicisi s

10 void setup(Q {

kullanilarak ontindeki engele olan uzaklik 1 sertal.begin(00;

Olcllmektedir. Eger engele olan uzaklik 20 wwwrno
cm’den buyuk ise hizini 100 yaparak 1 T oria i uttsasonic sistance0)
saniye boyunca engele dogru ilerleyecektir.  »  wmam 7

1 saniye sonra ML ve M2 motorlarinin 2 motorz nunonors:

hizlarini sifira dustirerek duracaktir. Engel . T
olan uzakhgi tekrar Glcecek yine 20 cm’'den  » i
bilyik ise hizini 100 yaparak 1 saniye -
boyunca engele dogru ilerleyecektir. Bu " Gerial rintulrssonio tistanceenO)
ilerleyip durma durumu engele olan uzaklik =~ »  sweo 7
20 cm’'den kucuk olana kadar devam ek
edecektir. B st
}dZTZyiiZEZ‘if”
4}
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Hazirlanan Kosul Ornekleri

m Olumlu Kosul Ifadesi “Eger” “Ise”
ve Olumsuz Kosul Ifadesi
“Degilse” Ornegi: Eger engele olan
uzaklik 20 cm’'den kicuk ise hizini
100 yaparak 1 saniye boyunca
engelden geriye dogru giderek
uzaklasacaktir. 1 saniye sonra Ml ve
M2 motorlarinin hizlarini sifira
disurerek duracaktir. Engel olan
uzakligi tekrar olcecek yine 20
cm’'den kucuk ise hizint 100 yaparak
1 saniye boyunca engelden geriye
dogru giderek uzaklasacaktir. Bu
durum engele olan uzaklik 20 cm’den
blyuk oluncaya kadar devam
edecektir. Uzaklik bilgisi seri port
ekranina yazilmaktadir.
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Hazirlanan Kosul Ornekleri

m Belirli Bir Sart Gerceklesene

Kadar Bekleme Ornegi: Bu
drnekte robotun ultrasonik
algilayicisi kullanilarak énundeki
engele olan uzaklik 6lctlmektedir.
Engele olan uzaklik 20 cmm’den
blyUk ise robot beklemeye
gecmektedir. Eger engele olan
uzaklik 20 cm’den kicuk ise
(6rnegin elinizi robotun ultasonik
algilayicisina yaklastirissaniz)
kosul gerceklesecek ve hizini 100
yaparak 1 saniye boyunca engele
dogru ilerleyecektir. 1 saniye sonra
ML ve M2 motorlarinin hizlarini
sifira dusurerek duracaktir.

1 @™ Kosul Ornegi (Sart Gercgeklesene Kadar Bekle)*/

2 #include "MeMCore.h"

3

4 MeDCMotor motori(MI);

5 MeDCMotor motor2(M2);

6 MeUltrasonicSensor ultrasonic(3);
;

S int mctorEiit = 100;

3)

10 void setup(Q {

11 Serial .tegin(9600);

12 J

13

14 void loop(Q {

15 while {'{{ultrasonic.distanceCmf)) < (20)));
16 Serial .print{"Mesafe : ');

17 Serial .print(ultrasonic.distanceCta());
iS Serial.printinC' cm”);

19 delay(100);

20

21 mctorl .run{-motorHit);

22  mctor2. run(JtotorHit) ;

23 delay(1000);

24

25 mctorl.stop{);

26 motor2.atop(Q;

27 delay(1000);

23 3}



Hazirlanan Kosul Ornekleri

m Belirli Bir Sart
Gerceklesene Kadar
Bekleme Ornegi: Engel
olan uzakligi tekrar
Olcecek 20 cm’den klcuk
oldugu icin hizini 100
yaparak 1 saniye
boyunca yine engele
dogru ilerleyecektir. Bu
llerleyip durma durumu
engele olan uzaklik
sifirlanincaya kadar
devam edecektir.



Hazirlanan Kosul Ornekleri

. Belirli Bir Sart Gergeklesene 1 /* Kosul Ornegi (Sart Gerceklesene Kadar Tekrarla.) V
.n . - - 2 Finclude "'MeMCore.h"
Kadar Dongu Ornegi: Bu s .
Oornekte robotun ultrasonik 5 NeDCliotor motor2(u2);

6 MeUltraaoniaSenaor ultrasonic(3d);

algilayicisi kullanilarak ondndeki -

S int motorHiz = 100;

engele olan uzaklik dlculmektedir. >

10 void aetup() {

Engele olan uzaklik 20 cm'den 7 R

klcuk ise robot beklemeye 14 void Toon0) €

gegmektedlr_ Eger engele Olan iz v‘vgule (!((ultraaon-la.d|stanceCm())< 0)))
uzaklik 20 cm'den buyuk ise 5 motorz.runGrotorizy:

15 delay(1000);

kosul gerceklesecek ve hizini 100 =

21 motorl _stop();

yaparak 1 saniye boyunca engele 2 rotorzstopd;

23 delay(1000);

dogru ilerleyecektir. 1 saniye e i n
erial,print("Mesafe : ');

sonra M1 ve M2 motorlarinin 2 :2::::irrii::%r;a%qicnistancecmm;

hizlarini sifira dustrerek 25 delay(100);

25 }

duracaktir. 0}
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Hazirlanan Kosul Ornekleri

m Belirli Bir Sart
Gerceklesene Kadar
D6ngl Ornedi: Engel olan
uzakhgi tekrar 6lcecek 20
cm’den buyUk ise hizini 100
yaparak 1 saniye boyunca
yine engele dogru
lerleyecektir. Bu ilerleyip
durma durumu engele olan
uzaklik 20 cm’den kucuk
olana kadar devam
edecektir. 20 cm’den klcuk
olunca robot artik hareket
etmeyecektir.
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Hazirlanan Prosedir Ornegi

m Kodu bir kez yazip defalarca

kullanmak icin ortaya konmus
temel yapilardir. Program akisi
iIcinde tekrarlayan ifadelerin her
seferinde tekrar tekrar yazilmasi
yerine, bir kere yazilip
tekrarlanan her ye.rde kullanmak
icin uygundurlar. Ornekte “Dur”
adinda bir prosedur olusturulma
Islemi gosterilmistir. Burada bu
proseduridn olusturulmasiyla
yapilmak istenilen bir islem
grubunun tek bir komut olarak
belirlenip her seferinde ayni
komutlarin ayri ayr kullaniimasini
ortadan kaldirmaktir.

1 /* Prosediir Ornegi 1 */
2 #include "MeMCore.h"

3

4 MeDCMotor motorl(Mi);
5 MeDCMotor motor2(H2);
6 MeUltrasonicSensor ultrasonic(3);

7

S Int motorHir = 100;

5

10 void Dur(Q);
11 void DurQ {

12
13
14 3}
15

motorl,,stop();
motor2stop( ;

16 void setup(Q {

17
is
15

21
22
23
24 }

Serial,,begin(S600):

ii ((ultrasonic.distanceCmQ)) > Q0)) {
motor 1 .run(-motorHit);
motor2.run(motorHit);
delay(1000);

Dur Q;

}

25 void loop(Q {

26
27
2S
25
30 }

Serial,print("Mesafe : ');

Se-rial . _print (ultrasonic.distanceCm() );
Serial . _printInC* cml);

delay(100);



Hazirlanan Dizi Ornegi

/* Dizi Ornegi 2 */
#include "MeMCore.h"

MeDCMotor motorl(MI);
MeDCMotor motor2(M2);

m Diziler cok sayida
degiskenle calismak icin
olusturulmus temel 2

void DuroO ;
11 void DurQ {

O ~N® A WN PR

int motorHiz = 100;
char* kosul[5] = {"ileri git’, "Geri git", "Saga don", "Sola don"}

©

12 motorl._stop();

yapilarindan biridir. 5 rotor2 ston:

14}

Degiskenlerden farkli olarak Y

17 %}

kdseli parantez iginde B et e <

21 for (int m = 0; m < KomutSayisi; m++) {
22 if (@ = @O {

VirgU”e ayr||m|§ birden faZIa 23 motorl .run(-motorHiz);

degerler tasirlar. Ornekte SR

27 }

“kosul” adinda bir dizinin % oo ringmrarioy:

motor2.run(-motorHiz);

- - delay (1000);
olusturulmasi iglemi 2 oo
33 hy
- 1 1 1 34 it (@ = O {
gosterilmistir.
36 motor2.run(motorHiz);
delay(1000);
38 DurQ:;
39 }
40 it (@m = @ <
11 motorl.run(-motorHiz);
42 motor2.run(-0);
43 delay(1000);
44 DurQ;
45 }


Dizi_Ornegi_2/Dizi_Ornegi_2.png
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SONUC VE ONERILER

m Elde edilen bulgular Arduino IDE’nin robot programlama
dgretiminde kolayca kullanilabilecegini; dénguler, kosul
yapilari, fonksiyonlar ve diziler gibi programlamanin temel
kavramlarini iceren uygulamalarin hizli ve kolayca olusturulup
test edilebilecegini gbstermektedir.

m Istenirse Arduino IDEnin Kur 2'de bulunan Robot
Programlama dersinde kolaylikla kullanilabilecegi

dustnulmektedir.



