CKGMAR SILVER
(CAN VE KEMAL GULER MOBIL ARASTIRMA ROBOTU)

CKGMAR SILVER'I ¢ok basitge 6zetlemek gerekirse “kablosuz seri iletisimle galisan, bilgisayar kontrolli, goriintuli robot” diyebiliriz.

CKGMAR SILVER bilgisayar kontrolilyle ileri, sada, sola, geri gidebiliyor. Uzerindeki kamera bilgisayardan galistirilabiliyor. Karanlk ortama
giriimesi bilgisayar basindaki kullaniciyi rahatsiz edebilir. Clinkii karanlik ortamda kamera 6niint géremez. Bu sebeple tizerinde iki tane gok fazla 151k
veren led var. Ayrica hava atma, sov yapma amaci guden kullanicilar igin lazer topu ve bununla ayni anda devreye giren mavi ve kirmizi ¢cok fazla igik
veren led yakip séndirme 6zelligi var. Ayrici tankin Ust bolimnin dénmesi sayesinde kamera tank hi¢ hareket etmeden etrafi g zetleyebilir. Radyo
kontrollud ir(K1zil-6tesi degil). Bizim testlerimiz sonucunda evlerimizin en Ucra kdselerine kadar girbilmektedir. 433 MHz frekansla haberlesir. Ayrica
bitiin 6zellikleri galigirken bile bilgisayardan génderilecek tek komutla btiin 6zelliklerini kapatabilir. CKGMAR projesinin devamidir.

CKGMAR SILVER temel olarak 5 boliimden olusur. Bunlar:
1-Kasasi

2-Elektronik Devresi

3-Mikrokontrolér Programi

4-Mekanik Ayarlamalari

5-Bilgisayar Programi

1-Kasasi: CKGMAR SILVER’a kasa olarak bir oyuncak tank kullanild1.

i *
CKGMAR SILVER igin kullanilan oyuncak tank

Tank kullaniimasinin sebebi birbirinden bagimsiz ¢caligabilen iki ayri motoru bulunmasidir. Eger siz yapacaginiz robotta iki ayri motora ihtiyag
duymuyorsaniz tank kullanmaniza gerek yoktur.

Robotunuzun kasasini segerken dikkat etmeniz gereken bir diger &nemli nokta ise kasanin iginin cok kiiglk olmamasidir. Aksi halde
robotunuzunigine alici devresini yerlestirmekte glglik cekersiniz. Malum alici devresi pek de kigik degil.

2-Elektronik Devresi: CKGMAR SILVER’n elektronik devresini iki ayri bolimde inceleyecegiz. Bunlar
2.1-Verici Elektronik Devresi
2.2-Alci Elektronik Devresi

2.1-Verici Elektronik Devresi: CKGMAR SILVER'in verici elektronik devresi seri portun TX ucundan aldigi bilgiyi MAX232 entegre devresinden
gecirerek verici moduline génderir. Verici modulu olarak ATX-34 moduld kullaniimigtir. Alici modull ise ARX-34’tur. Bu mod{lleri Udea Elektronik Ltd.
Sirketi Uretmektedir.

CKGMAR SILVER igin kullanilan verici devrelerinden biri



Verici Devre Semast:
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Bu devre semasini kurduktan sonra sira alici devre semasina geliyor.
2.2-Alici Elektronik Devresi

Alici elektronik devresi verici elektronik devresinden daha biiyiik olacaktirr. Oncelikle alici devresinde ARX-34 alici modiiliiyle alinan veri
PIC16F628’e gidiyor. Devrede PIC16F628 kullanildi. Clnki PIC16f628 osilator gerektirmiyor. PIC16F628 aldigi veri dogrultusunda programda
belirttigimiz kodlar sayesinde istenilen portlarini lojik “1” istenilen portlarini ise lojik "0” yapiyor. Mikrodenetleyicinin portlarina bagli olan iki adet L293D
entegrelerinin biri iki motor gevirebiliyor. Biz projemizde li¢ motor gevirdigimiz icin L293D’lerin birinin bir motorluk boélimu bos kaliyor. Ayrica
mikrodenetleyicinin G¢ ucu ULN2803 entegresine gidiyor. Bu entegre kamerayi, isiklandirmayi ve lazeri ¢calistirmamizi sagliyor.



Alici Devre $emast:
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Alici devresinde en 6nemli nokta iki ayri pil kullaniliyor olmasidir. Bir adet 5 Voltluk, bir adet 9 Voltluk. Ayrica bu iki pilin —‘lerini
birlestirmelisiniz.

3- Mikrokontrolér Programi:
CKGMAR SILVER'in mikrokontroléri PIC16F628’dir. Bu mikrokontrolér igin yazilan kod asagidaki gibidir.

CKGMAR SILVER'In ikinci deneme asamasindan birfbtograf



iste PicBasic Pro Kodu:

INCLUDE "MODEDEFS.BAS"
TRISB=%00000010
TRISA=%00000000

"-----Degiskenler-----
b0 VARBYTE
b01 VARBYTE

'—--Defing----—--

DEFINE HSER_RCSTA 90h
DEFINE HSER_TXSTA 20h
DEFINE HSER_BAUD 2400
DEFINE HSER_CLROERR 1

'-----Program--------—-
loop:

HSerin [wait ("CKG"), b0,b01]

IF b01="," Then

select case b0
case "i"
Toggle PORTB 4
Toggle PORTB.5
PORTB.3=0
PORTB.6=0

case "g"

Toggle PORTB.3
Toggle PORTB.6
PORTB .4=0
PORTB .5=0
case "r"

Toggle PORTB 4
PORTB.3=0
PORTB.5=0
PORTB.6=0
case"l"

Toggle PORTB.5
PORTB.3=0
PORTB .4=0
PORTB.6=0

case "k"

Toggle PORTB.7
PORTA .6=0
case "j"

Toggle PORTA.6
PORTB.7=0
case "a"

Toggle PORTA.2

case "b"
Toggle PORTA.3

case "c"
Toggle PORTB.O

case "d"
Toggle PORTA.7
case "e"
Toggle PORTA.O

case "f"
Toggle PORTA.1

case "X"

PORTA.0=0
PORTA.1=0
PORTA.2=0
PORTA.3=0
PORTA.6=0
PORTA.7=0



PORTB.0=0
PORTB.3=0
PORTB .4=0
PORTB.5=0
PORTB.6=0
PORTB.7=0

End select
Else

GoTo loop
EndIF
Pause 250
GoTo loop
End

4-Mekanik Ayarlamalari:
Bu U¢ bdlimden sonra robotumuz galismaya hazir hale geldi ancak géze hig giizel gézikmuyordu. Bu yiizden tankin kasasinda bir iki
degisiklik yapildi bu bdlim her robot igin farkli olmaktadir. Ancak bu bélimde yapilacak temel sey robot kasasinin gérinusiinu giizellestirmektir.

CKGMARé ILVER'in son hali
5-Bilgisayar Programi:
CKGMAR SILVER'In Visual Basic'le yazmis oldugumuz kodunu sitemizin Programlar bolimiinden edinebilirsiniz.






