Egitsel Robotta Elektronik Bilesenler
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Motor Surucu Kartlari ve Gorevleri

* Robotlarda kullanilan motorlarin kontrol edilebilmesi icin
kullanilan bilesenlerdir.

Motor Surucu Kart Cesitleri:

 DC Motor Siruculer

* Fircasiz Motor Suruculer(Electronic Speed Controller, ESC)
* Servo Motor Suruculer

 Adim(Step) Motor Surtculer

* Fircasiz dogru akim motorlari haric diger turlerin kontroll icin
ortak kullanimli kartlar bulunmaktadir.




Motor Surucu Kartlari
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Resim 5.1: Motor siiriicii kartlan



USB-UART Ceviriciler

* Bilgisayara baglanabilen her tirlt aygit bu seri
haberlesme teknigini kullanmaktadir.

* USB’nin gorevi bilgisayar ile kontrol karti
(0rnegin Arduino) uzerinde yer alan mikro
denetleyici arasinda iletisimi saglamaktir. Bu
sayede kartlarin programlanmasi ve kontrolQ
gerceklesebilmektedir.

CP2102 Cevirici



USB-UART Ceviriciler

* Bazi kartlarda USB secenegi bulunmamaktadir.

* Yalnizca UART (Universal Asynchronous
Receiver/Transmitter - Evrensel Asenkron Alici /
Verici) bulunmaktadir.

* Ancak cevirici surtculerinin bilgisayarda yukla
olmasi gerekmektedir.
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Kablosuz iletisim Bilesenleri

 Robotun kontrol edilecegi aygitlara (Bilgisayar, tablet,
akilh telefon) kablosuz olarak baglanabilmesi icin
kullanilan bilesenlerdir.

* Genellikle Wi-Fi, Bluetooth, XBee ve ZigBee parcalari
bu amacla tercih edilmektedir.

* Bu parcalar kullandiklari protokole, haberlesme
frekansina, anten tiplerine ve guclerine gore
siniflandiriimaktadir.

Resim 5.3: Kablosuz iletisim bilesenleri



WIFI

Wi-fi teknolojisi ile 4900 Mbps'ye kadar ses ve veri iletimi
yapabilmektedir.

Wi-Fi destekli cihazlarin etkin oldugu mesafe kapali alanlarda
en fazla 300 metre civarindadir.
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Bluetooth

Bluetooth bilgisayar, cevre birimleri ve diger

cihazlarin birbirleri ile kablo baglantisi
olmadan haberlesmelerini saglayan kisa
mesafe radyo frekans (RF) teknolojisidir.

Bluetooth teknolojisi ile 24 Mbps'ye kadar
veri iletimi yapabilmektedir.

Bluetooth destekli cihazlarin etkin oldugu
mesafe yaklasik 10 ile 100 metre arasindadir.

Robotik uygulamalarda yaygin olarak
kullanilmaktadir.




XBee ve ZigBee

Xbee modull, Digi firmasi tarafindan gelistirilmis kablosuz
haberlesme moduladir.

Xbee modulleri kullandiklari protokollere gére
siniflandirilirlar.

Seri 1 moduller Xbee, seri 2 moduller Zigbee olarak
adlandirilmaktadir.




XBee ve ZigBee
Zigbee Enerji tasarruflu ve ekonomik bir haberlesme
standardidir.

Bircok farkh markanin Zigbee protokoll destekleyen Grin(
mevcuttur (akilli ev ve aydinlatma sistemleri vs.).

Veri iletisim hizi cesitlerine gore 20 ile 1000 kilobit/saniye
arasinda degismektedir.

Etkin oldugu mesafe yuksek kazancli antenler kullanilarak 45
km’ye kadar ulasabilmektedir.

Oldukca klictk yapida uretilebilmektedir.
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Sensorler

* Algilamayi saglayan aygitlara sensor ya da
algilayici adi verilmektedir.

* Ornegin robotun herhangi bir engele carpmadan
dolasabilmesini istiyorsak bir mesafe 6lcu
algilayicisinin kullanilmasi gerekmektedir.




Neler Algilanir?

Mekanik Degiskenler:

=  Uzunluk

=  Alan

= Miktar

= Katlesel akis

= Kuvvet

= Tork (moment)
= Basing

= Hiz

= jvme

= Pozisyon,
= Ses dalga boyu ve yogunlugu.




Neler Algilanir?

COF
50, 120
Termal Degiskenler: 40§ 100
= Sicakhk 22180
= |si akisi = =
| 0 wo
Elektriksel Degiskenler: / 100E c0
= Voltaj akim ao"o
= Direng
= Endltans

= Kapasitans

= Dielektrik katsayisi
= Polarizasyon

= Elektrik alani

" Frekans




Neler Algilanir?

Manyetik Degiskenler:

= Alan yogunlugu

= Akiyogunlugu il v
= Manyetik moment

= Gecgirgenlik

Tepe noktasi Tepe noktasi

Isima Degiskenleri:
= Yogunluk

= Dalga boyu I
= Polarizasyon
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Neler Algilanir?

Kimyasal Degiskenler:

" Yogunlasma

= |cerik

= QOksidasyon/redaksiyon
= Reaksiyon hizi

= ph miktar




Robotik Algilayici Turleri

Propriyoseptif Algilayicilar:

* Motor hizi

* Tekerlek ylku

* Robot kolu eklem acisi
* Ak gerilimi




Robotik Algilayici Turleri

Eksteroseptif Algilayicilar: Robotun
bulundugu ortamdan bilgi alan algilayicilardir
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Robotik Algilayici Turleri

Pasif Algilayicilar: Algilayiciya giren cevre ortam enerjisini
Olcerler.

* Buton ve anahtar

* Potansiyometre

* Limit anahtarlari

* Isi1, 151k ve basing algilayicilari,
* Dokunma algilayicilari

* Mikrofonlar

e CCD veya CMOS kameralar




Robotik Algilayici Turleri

Aktif Algilayicilar: Sinyallerini kendileri Uretip cevrelerine yayar
ve bu sinyallerin cevreleriyle olan etkilesimlerini élcerler

e Kizilotesi algilayicilar

* Mesafe algilayicilar

* Lazer mesafe bulucular
* Enkoderli

e Ultrasonik uzaklik algilayicilari




Robotik Algilayici Turleri

Dijital Sinyal Veren Algilayicilar:
 Dijital algilayicilar ayrik sinyaller Uretir.
* Bu degerlerin sinirl sayida ve kesikli oldugu anlamina gelir.

 Dijital algilayicilardan alinan ham bilgiler belli adimlarla
vikselen degerlere sahiptirler.

e Ornegin bir dijital pusula 360 farkh deger uretirken, dijital
algilayici olan anahtarlar acik ya da kapali olarak iki deger
uretirler.




Robotik Algilayici Turleri

Analog Sinyal Veren Algilayicilar:
* Analog algilayicilar, devre 0 V - 5V arasinda ya da

4 mA — 20 mA arasindaki degerleri algilayacak sekilde calisirlar
ve bu durumda bu iki deger arasindaki degerleri okuyabilirler.

* Analog sinyal belli iki deger arasinda herhangi bir degerdir.
Surekli sinyal Grettikleri icin sinyaller arasi aralik yoktur.

* Analog algilayicilar kullanildiginda bunlari mikroislemcilere
yonlendirmeden dnce analog/dijital (A/D) ceviriciler
kullanilarak analog sinyallerin dijital sinyallere cevrilmeleri
gerekir. Clinkl mikroislemciler dijital sinyallerle calisirlar.




Yaygin Kullanilan Robotik Algilayicilar
ve Gorevleri

5.5.3. Aktif Algilayicilar
Cizgi Takip Algilayscilars (Line Sensors): Robot uygu-

lamalarinda, robotun kalinca cizgilerle cizilen belirli bir alan
icerisinde kalmasi veya cizilen cizgileri izlemesi icin kullanilan
algilayrcilardur.

0

Resim 5.4: Cizgi takip algllayin  —




Yaygin Kullanilan Robotik Algilayicilar
ve Gorevleri

Engel Kaginma Algilayscilart (Obstacle Avoidance
Sensors): Robotun bir engele carpmadan dnce onu algtlayip

kagtnmast icin kullanilan algilayicilardir. |

Resim 5.5: Engel kaginma algilayir =




Yaygin Kullanilan Robotik Algilayicilar
ve Gorevleri
igin geri bildirim salayan algilayicilardir. Optik ve manye-

tik yontemle calisan cegitleri bulunmakeadir. Dofrusal ve  ©

doner olmak fizere ikiye ayrilielar. Resim 5.6: Enkoder algilyic

Enkoder Algilayiailar (Encoder Sensors): Robotik uy-
gulamalarda motorlarin donilg yoniinii, hizlarni ve tur sa-

0
yilarinu belirlemek icin kullanilan, motor kontrol sistemleri




Yaygin Kullanilan Robotik Algilayicilar
ve Gorevleri

Hareket Algilayscilar (PIR Motion Sensors): Insan ve
hayvanlarin robot tarafindan algilanmasi icin kullamlan
algilayscilardir. PIR (Passive Infrared Sensor) algilayicilar
insanlar veya sicakkanli hayvanlar tarafindan iiretilen kiz-
lotesi 111 algilarlar. Algilaysanin én yiiziinde i1 iginlannt &
IR algilayict iizerinde gesitli noktalara odaklayan cok sayida  Resim 5.7: Hareket algilapicr - ———

fresnel mercekler bulunmakreadir.




Yaygin Kullanilan Robotik Algilayicilar
ve Gorevleri

Hareket Kontrol Algilayicilar (Gesture Sensors):
Robotun elle yapilan hareketlerle kontrol edilebilmesi igin
kullanlan algilayscilardir. Bu algilayiailar, kullanicidan yan
styan kizlotesi iginlart tespit ederek basit el hareketlerini ro-
botun tanimasini sagar.

Resim 5.8: Hareket kontrol algilayicr -



Yaygin Kullanilan Robotik Algilayicilar
ve Gorevleri

Istk Kesici Algilayscilar (Photo Interrupter Sensors):
Algilayicinn kollart arasinda bulunan kiziloesi gtk demeri
arasindan bir nesne gectiginde 1stnin kinlmast sonucu robo-

0
Resim 5.9: [jik kesici algilayict

tun o nesneyi algilamasint salayan algilayicilardi.




Yaygin Kullanilan Robotik Algilayicilar
ve Gorevleri

Kizilotesi Termometre Algilayicilar (Infrared Ther-
mometer Sensors): Robotun temassiz olarak (uzakan) or-
tam sicakligint algilamass, vilcut 1191 dlgiimi veya hareker

algilamas gibi uygulamalars igin kullanilan algilayicilardur )

Resim 5.10: Kizilotesi termometre
M ol Pl




Yaygin Kullanilan Robotik Algilayicilar
ve Gorevleri

algilayics |

Kizilotesi Yaknlik Algilayscilar (Infrared Proximity

Sensors): Robotun belirli bir nesneye veya duvara olan me-
safesini olgmek icin kullanilan algilayicilardir. Genellikle 3
ile 150 cm araligindaki uzunlugu dlcebilmekeedir.

0
Resim 5.11: Kizilotesi yakinlik
algilayici




Yaygin Kullanilan Robotik Algilayicilar
ve Gorevleri

Lazer Tarama Algilayicilar (Laser Scanner Senors):
Robotun engellerden kaginmast, bulundugu ortami hari-
talamasy, lokalizasyon, rota planlamast gibi iglemleri yapa-
bilmesi icin kullanilan algilayicilardir. Robor 360° tarama
yaparak bulundugu ortamin 2 veya 3 boyutlu gercek goriin-
tilerini olusturmakeadur.

Resim 5.12: Lazer tarama alglayian - =




Yaygin Kullanilan Robotik Algilayicilar
ve Gorevleri

Mikrodalga Hareket Dedektdri Algilaytalar (Mic
towave Motion Detector Sensors: Robotun mikrodalgalar
kullanlarak cansz harekenli esnelertalgtlamas, hz e i
i icin kullanilan alglayalardir. Sistemin aigma manuy -
Doppler Elekrine dayan, Resim 5.13: Mikrodalga hareke

detekidri alglayer ——
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Yaygin Kullanilan Robotik Algilayicilar
ve Gorevleri

Optik Algtlayiclar (Optical Detectors): Bu algilayic:
lar robotun yanstyan kulotesi sinyalleri algilamast icin kul
lanlir. Siyah beyaz renk gecislerini algilama veya yakindaki
cisimleti (0,3-1 cm) tespit etmek icin de kullamilmakeadr,

L&

Resim 5.14: Opik algilayct e



Yaygin Kullanilan Robotik Algilayicilar
ve Gorevleri

Sonar Mesafe Bulucular (Sonar Range Finders): Ro-
botun belirli bir nesneye veya duvara olan mesafesini lemek
igin kullandldiklan gibi algilama bolgesindeki nesneleri tes-
pit etme ve bir nesne (bir kisi gibi) algilama bolgesine gir
diginde rapor vermek icin de kullamilan algllayicilardur. 0
ile 765 cm aralifindaki uzunluga kadar 2,5 mm hassasiyete
oleme yapabilen, bu mesafeler icerisindeki engelleri algilaya-
bilen cesitli modelleri bulunmakradur,

Resim 5.15: Sonar mesafe algilayier —



Yaygin Kullanilan Robotik Algilayicilar
ve Gorevleri

Ultrasonik Uzaklik Algilayscilar (Ultrasonic Distan-
ce Sensors): Robotun belitli bir nesneye veya duvara olan
mesafesini dlemek igin kullanilan algilayicilardir. Genellikle

2 ile 400 cm aralifindaki uzunlugu 3 mm hassasiyete olce-

bilmekre, bu mesafeler icerisindeki engelleri algilayabilmek 0
edir : 5 o Resim 5.16: Ultrasonik uzaklik

alglayict




Yaygin Kullanilan Robotik Algilayicilar
ve Gorevleri

Yanstct Opek Alplayuclar (Reflective Optical S
sor:Robotun siyah beye renk deismindaltamas i
kulananallapclard. Genlde g ey robota i
kullammakeadr,

0
Resin 517 Vnsct ptk gy -




Yaygin Kullanilan Robotik Algilayicilar
ve Gorevleri

Tampon Algilayscilar (Bumper Sensors): Roborun
herhangi bir nesneye veya yapiya garpmadan once onu algy-
lamast igin kullantlan algllaycilardur. Algilama carpmadan
once geroeklesmektedir. 0

Resim 5.18: Tampon algilayici -




Yaygin Kullanilan Robotik Algilayicilar
ve Gorevleri

5.5.4. Pasif Algilayicilar

Agisal Algilayiaalar (Angular Sensors): Robotun bir
baglant mekanizmasinin agisal degerini veya robota ait bir 4

eklemin act degerini tespit igin tasarlanmug algilayicilardir.  Resim 5.19: Agisal algilayics

| e



Yaygin Kullanilan Robotik Algilayicilar
ve Gorevleri

Agirlik Algilayicilar (Load Sensors): Robotun agirlik-
lan algilayabilmesi, dlgebilmesi icin kullanilan algilayicilar-
dir. Cok cesitli tiir ve agirlik kapasitelerinde tiretilmekredir.

Resim 5.20: Agnrhk algilayica

Akim Algilayicilar (Current Sensors): Robotun kendi Q‘ i
genel gii¢ titketimlerini dlgmek ve degerlendirmek icin kul-

landi algilayicilardar.

Resim 5. 21 Akim algnlaylu

Alev Algilayicilar (Flame Sensors): Robotun alevi, atesi
uzakran algilamas: icin kullanilan algilayicilardir.

Resim 5.22: Alev algilayicr



Yaygin Kullanilan Robotik Algilayicilar
ve Gorevleri

Basing / Yiikseklik Algilayscilar (Barometric Pressure
/Altitude Sensors): Robotun barometrik basing élcmesi icin
kullanilan algilayicilardir. Basing yiikseklik ile degistigi icin
ayni zamanda bir altimerre (yiikseklikélger) olarak da kulla-
nilabilmekredir.

Buhar Algilayicilar (Steam Sensors): Roborun ortam-
daki nem ve buhar varligini algilamasi icin kullanilan alg-
layicilardir. Nem ve buhar miktarinin él¢iimii icin kullans-

labilmekredir.

Carpma Algilayialar (Crash Sensors): Robotun her-
hangi bir nesneye veya yapiya ¢arpugimi algilamasi igin kul-
lanilan algilayicilardir. Algilama carpukran sonra gercekles-
mekredir.

Resim 5.25: Carpma algilayici



Yaygin Kullanilan Robotik Algilayicilar
ve Gorevleri

Coklu Algilayicilar (IMU-Inertial Measurement
Unit- Atalet Olgiim Birimi): Robotun gercek diinyadaki
konumu, hizi, yiizeyle olan agist ve yiiksekligi gibi bilgileri
algilamasini saglayan entegre algilayiailardir. 3 eksen jiros-
kop, 3 eksen ivmedlcer, 3 eksen pusula ve dijital baromerre
algilayicilarinin birlestirildigi bir mini kart seklindedir.

Dokunma Algilayicilar (Touch Sensors): Robortun
kendisine dokunuldugunu anlamasini saglayan algilayicilar-

Resim 5.27: Dokunma algilayic /I
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Yaygin Kullanilan Robotik Algilayicilar
ve Gorevleri

Egim Algilayscilar (Tilt Sensors): Roborun bulundugu
yerdeki egimi, egimin yoniinii veya sarsintiy: tespit edebilme-
si igin kullanilan algilayicilardir. PR

Resim 5.28: Egim algilayici

Esnek Kuvvet, Gii¢, Basing Algilayicilar (Flexiforce p
Pressure Sensors): Robotun kuvver, gii¢ ya da iizerine uygu- 4 -
lanan basincr algilayabilmesi icin kullanilan algilayicilardir. y g
Robort iizerindeki belirli bir alana (kare veya dairesel olabilir) ;:s
uygulanan, gii¢ ya da basinain algilanmasi s6z konusudur. $, ®
o
Resim 5.29: Esnek algilayici

Gaz Algilayicilar (Gas Sensors): Havadaki Karbon Mo-
noksit (CO), Azot dioksit (NO2), Dogalgaz (CNG), Hidro- o)
jen (H2), sivilagtrilmug petrol gazi (LPG), Biitan, Propan,
Metan (CH4), Alkol, Amonyak (NH3) ve duman gibi gaz-
larla, toksik gazlari algilamak icin kullanilan algilayicilardir.
Hava kalitesini 6lgmek i¢in kullanilan gesitleri de bulunmak-
tadir. Resim 5.30: Gaz algilayic




Yaygin Kullanilan Robotik Algilayicilar ve Gorevleri

Gériintii Algilayscilar (Image Sensors): Robotun nes-
neleri tanimasi, 6grenmesi ve istenildiginde bulmas: icin kul-
lanilan gorme sistemleridir. Ogretilen nesneleri gordiigiinde
algilamakradir. Gergek zamanli goriintii igleme gorevleri icin
kullanilmakradir.

GPS Algilayicilar (GPS Sensors): Robotun bulundugu
nokray: enlem ve boylam olarak tespit edebilmesi, kendine
verilen rota dogrultusunda hareket edebilmesi, gergek hizi ve
yitksekligini belirleyebilmesi icin kullanilan kiiresel konum-
landirma (Global Positioning System -GPS) algilayicilanidir.

Isik Algilayicilar (Light Sensors): Roborun ortamdaki
15tk mikearing, yogunlugunu élgmesi, buna gore herhangi bir
eylem veya hareket yapmas: icin kullanilan algilayicilardur.
Kizil6tesi ve normal 151k icin kullanilan cesitleri bulunmak-
tadir.

Ivme Algilayicilar (Accelerometer Sensors): fvme olc-
mek icin kullanilan algilayicilardir. Robotun eklem hare-
ketlerini, egilme derecesini ve titresimleri algilayabilmesini

o

Resim 5.34: Ivme algilayics




Yaygin Kullanilan Robotik Algilayicilar ve Gorevleri

Jiroskop Algilayicilar (Gyroscope Sensors): Robotun
yon ol¢iimil ve ayarlanmasinda konumsal ve hareketsel yo-
niinii hesaplamayi saglayan algilayicilardir. Bu amacla X, Y
ve Z eksenleri arasindaki agisal oranlarin 6l¢iimii yapilmak-
tadir. Jiroskop dis etkenlerden, yer cekiminden ve merkez-
kag kuvvetinden etkilenmeyen bir referans etkeni saglamak-
tadir.

Konusma, Ses Tanima Algilayicilar: (Speech, Voice :
Recognition Sensors): Robotun sesle verilen emirleri anla- xi‘:‘“
yip uygulayabilmesi icin sesi ve konugmayr tanimasini sag- §
layan algilayicilardir. Bu sayede robotla konugarak iletigim
kurmak ve istenileni yapurmak miimkiin hile gelmekredir. ~Resim 5.36: Konugma, ses tanima

I
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algilayict



Yaygin Kullanilan Robotik Algilayicilar ve Gorevleri

Manyetik Alan Algilayialar (Hall Effect Sensors):
Robotun manyetik malzeme ve ortamlar algilamasini sag-
layan algilayicilardir. Robotun manyertik alana duyarl bir
eylem veya hareketi yapmasi icin kullanilmakeadir.

Nem Algilayialar (Humidity Sensors): Robotun or-
tamdaki nem mikrarini 6lgmesi igin kullanilan algilayicilar-

dir.

Parlaklik Algilayiailar (Luminosity Sensors): Robo-
tun gin parlaklik diizeyini algilamasi ve dlgmesi icin kul-
lanilan algilayscilardur.

o
Resim 5.39: Parlaklik algilayict



Yaygin Kullanilan Robotik Algilayicilar ve Gorevleri

Piezo Titresim Algilayicilar (Piezo Vibration Sen-
sors): Robotun esneme, dokunma, titresim ve sok olciimleri
yapabilmesi, carpismalan algilayabilmesi veya esnek anahtar
uygulamalars icin kullamlan algilayscilardur.

Pusula, Manyetometre Algilayiailar (Compass, Mag-
netometer Sensors): Dijital yon algilayialardir. Diinyanin
manyetik alanina iligkin dlmeye dayali yonlendirme ile ro-
botun her zaman otomatik veya programlr olarak istenilen
gercek fiziksel yonde hareket etmesi icin kullanilir. Tek, iki
veya i eksen olcen cesitleri bulunmakeadur.

ANRVRAEER JU 7w & WAAMEAWN ulbll“’ s

0

0
Resim 5.41: Pusula algllaylcn




Yaygin Kullanilan Robotik Algilayicilar ve Gorevleri

PTG

L
L

Ses Algilayicilar (Sound Sensors): Robotun sesi algila-
mast, sese duyarl bir eylem veya hareketi yapmasi i¢in kul-
lamlan algilayicilardir. Bu algilayicilar sesi tanimlayamaz,
anlayamaz, sadece sesi fark eder.

Sicaklik Algilayicilar (Temperature Sensors): Robotun
ortam ve calisma sicakliini dlemesi icin kullanilan algilay:-
cilardur.

Renk Algilayiailar (Color Sensors): Robotun renkleri
algilamasy, tammlamasi ve renk dlciimlerini dogru yapabil-
mesi icin kullanilan algilayiailardur.




Yaygin Kullanilan Robotik Algilayicilar ve Gorevleri

Rotasyon Algilayicilar (Rotation Sensors): Robotun
herhangi bir bileseninin (kol, ayak, bas, govde vb.) kag derece
hareket ettigini mekanik baglantiyla algilamast icin kullani-
lan algilayscilardur.

Titresim Algilayscilar (Vibration Sensors): Robotun
meydana gelen titresimleri ve hizlanmays algilamasi icin kul-
lamlan algilayiclardur. Titregim mikearinin veya hizlanma-
nin dleiimil icin kullanilmaz.

Kesim >.44: Kenk algilayict ——~
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Resim 5.45: Rotasyon algilayis ——

Resim 5.46: Titresim algilayic



Robotik Programlamada Kullanilan
Islemciler

* Robotik programlamada kullanilan islemcilere
mikrodenetleyici (Microcontroller) adi verilmektedir.

Mikrodenetleyicilerin icerisinde;

* Aritmetik ve mantiksal islemler yapan bir mikroislemci CPU
(Central Process Unit)

e Sistemin komutlarinin kalici olarak tutuldugu ROM (Read
Only Memory) bellek

* Gecici verilerin ve sonuclarin tutuldugu RAM (Random
Access Memory) bellek bulunmaktadir.

] .
Resim 5.48: Robotik programlamada kullanilan islemciler




Mikrodenetleyici Kartlar

Aslinda mini bir bilgisayardir.

Robotlarin kontroli icin cesitli fiziksel boyutlari olan
genelde mini bir kart seklindeki elektronik
platformdur.

Kartlara gore farkhlik géstermekle beraber kart ile
bilgisayar arasindaki baglanti icin genellikle USB
lletisim birimi kullanilmaktadir.

Dahili Wi-Fi veya bluetooth parcasi olan cesitleri de
bulunmaktadir.

)
Resim 5.49: Mikrodenetleyici kartlar (Gelistirme kartlar)




Mikrodenetleyici Kartlar

* Gelistirme kartlari icin farkli programlama ortamlari ve
programlama dilleri bulunmaktadir.

* Blok veya metin tabanli programlama dilleri yaninda C/C++,
Python gibi yuksek seviyeli dillerle de programlanabilmektedir.

* Ardunio UNO, Raspberry Pl, Beagle Bone robotik uygulamalar
icin yaygin olarak kullanilan kartlardan bazilaridir.

Resim 5.49: Mikrodenetleyici kartlar (Gelistirme kartlari)



Kalkanlar (Shields)

* Mikrodenetleyici kartlarin 6zelliklerini gelistirmek, yeni fonksiyon
kazandirmak icin dogrudan mikrodenetleyici kart tGzerine
takilabilen kartlardir.

* Ornegin bluetooth veya ethernetle haberlesme saglamak icin
kalkanlar kullanilabilir.

Resim 5.50: Mikrodenetleyici kartlar (Gelistirme kartlar) icin kalkanlar (Shields)



5.9. Robot Kontrol Kartlari

Ogzellikle robortik uygulamalar icin gelistirilmis olup iizerinde bir mikrodenetleyici, motor siiriicii,
Wi-Fi veya Bluetooth gibi kablosuz iletisim parcasi bulunan kartlardir. Bazilarinda her ii¢ bilesen bu-
lunabildigi gibi, daha az veya daha ¢ok bilesen bir arada bulunabilir. Baz1 ¢esitlerde bir robotu prog-
ramlayarak kontrol etmek icin gerekli tiim elektronik donanimlar kart fizerinde yer alabilmekredir.
Genellikle giris ¢ikis baglanulan (I/O portlan) soketli olarak yapilmigur. Bu sayede soketli bilesenler
soketli birimlere kolayca baglanabilir. Bunun yaninda pin iceren baglanular da kullanilabilir. Robot
kontrol kartlar: tizerindeki motor siiriiciiler ile kullanilacak motorlar dogrudan baglanabilmektedir. Bu
tiir kartlar robot yapimi ve kontroliinii oldukga kolaylastirir.

Resim 5.51: Cesitli robot kontrol kartlar




