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Robot Kontrol Unitelerini Anlamak

Konuya Giris

Bilgisayarlar glinimiiz diinyasinin ayrilmaz bir pargast haline gelmistir. Artik yalnizca masaiistii
bilgisayarlar, diziistii bilgisayarlar veya tabletler seklinde degil; cebimizde tasidigimiz akilli
telefonlarda, araglarda, bulasik ve ¢camasir makinelerinde, 1sitma sistemlerinde, elektrikli
bisikletlerde ve kahve makinelerinde de yer almaktadirlar.

Her y1l daha giiclii, daha kii¢iik ve daha kompakt hale gelen bilgisayarlar, bu sayede bir¢ok alanda
yaygin olarak kullanilabilmektedir. Gomiilii sistemler olarak adlandirilan bu yapilar, belirli
uygulamalara entegre edilerek 6zel gorevleri yerine getirirler. Sensorler araciligiyla ¢evrelerini
algilayabilir, motor, LED veya diger aktiiatorleri kontrol edebilirler. WLAN veya Bluetooth gibi
kablosuz iletisim teknolojileri sayesinde birbirleriyle haberlesebilir, veri paylasimi yapabilir veya
merkezi sistemlere bilgi aktarabilirler.

Peki bu gomiilii sistemler ve onlarin "kalbi" olan mikroislemciler nasil ¢alisir?
Mikrokontrolciiler sensor verilerini nasil isler? Robotlar ve araglar gibi taginabilir sistemler nasil
kontrol edilir? Bu sistemler nasil haberlesir?

Bu kitap, "Robot Kontrol Unitesi" olarak da adlandirdigimiz mikrokontrolciilerin temel
prensiplerini ve kullanim alanlarini tanitarak, konuyu hem teorik hem de uygulamali yonleriyle
ele alacaktir. Olgiim, iletisim, kodlama ve sifreleme, kontrol ve diizenleme, robotik uygulamalar
ve otonom siirilig gibi bir¢cok dnemli alan pratik gorevlerle desteklenecektir.

Mikrokontrolcu Nedir?

Bir mikrokontrolcii, bir mikroislemci ile ¢esitli giris ve ¢ikislardan olusan bir kontrol sistemidir.
Giris birimlerine sensdrler veya bellekler, ¢ikis birimlerine ise motor, LED veya ekran gibi
aktiiatorler baglanabilir. Mikrokontrolciilerde, cihaz kapatildiginda silinen ugucu bir bellek
(RAM) bulunur. Ayrica programlarin ve verilerin kalic1 olarak saklanabildigi bir EEPROM da
genellikle yer alir. PC ve diziistii bilgisayarlarda oldugu gibi standart klavye ve ekran birimleri
bulunmaz; bu bilesenler harici olarak kontrol edilir.

Mikrokontrolciilere 6rnek olarak Arduino, BBC micro:bit, Calliope Mini ve fischertechnik’in TXT
4.0 kontrolciisii verilebilir.
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Mikroislemci Nasil Calisir?

Mikrokontrolciiniin kalbinde bir mikroiglemci yer alir. Mikroislemci, bagli basina bir entegre
devre (IC) olup, talimatlar1 ve verileri gegici bellekte (RAM) tutar. Veriler, islem birimine aktarilir,

burada islenir ve sonug tekrar bellege yazilir.

Mikroislemciler, esas olarak iki konuma (agik/kapali) sahip transistorlerden olusur. Bu
transistorler, "ve", "veya", "degil" gibi mantiksal devreleri olusturmak i¢in kullanilir. Sonuglar,
"flip-flop" ad1 verilen kararl bir anahtarlama elemaninda saklanir. Bu kitap i¢inde yapacaginiz

uygulamalarla burada bahsettiklerimizi daha iyi anlayacaksiniz.

Mikroislemcinin ¢alisma hizi, bir kuartz kristali ile belirlenir. Kristalin titresim frekansi,
mikroislemcinin saniyede kag islem yapabilecegini belirler. Islem yapilacak talimatlar,
mikroiglemcinin mimarisine uygun makine kodu ile ifade edilir. Bu kodlar bir komut (6rnegin
“toplama”) ve bu komuta bagli parametrelerden (veri degerleri, bellek adresleri vb.) olusur.

Mikroislemcinin performanst;

" Saat hiz1 (Hz cinsinden islem sayisi),
" Veri yolu genisligi (6rnegin 32-bit ya da 64-bit),
" Makine kodunun karmagikligi

gibi faktodrlere baghdir. Isleyebilecegi komutlar ne kadar gelismisse, mikroislemci genellikle o
kadar verimli calisir.

Modern mikroislemciler, talimatlar1 ve verileri daha hizli isleyebilmek i¢in 6nbellek
(cache) kullanir. Bu 6nbellek, sik kullanilan bilgilere daha hizli erigsim saglar.

Gunumuzde Mikroislemciler
Glinlimiiz diziistii ve masaiistii bilgisayarlarda kullanilan mikroiglemciler:

" 64-bit veri isleyebilir,

" Birka¢ milyar transistor igerir,

" Saniyede milyarlarca islem gerceklestirebilir (GHz diizeyinde saat hizlari),
" Birden fazla ¢ekirdekle ¢coklu goérevleri eszamanli yiiriitebilir,

" Megabaytlarca 6nbellek bellegi ile ¢aligir.

Buna karsin ”robot kontrol iinitesi” olarak da ele alacagimiz mikrokontrolciilerde genellikle
daha az giiclii islemcilere ihtiya¢c duyulur. Cogunlukla 32-bit veri yolu genisligine sahip, 1
GHz altinda ¢ahsan islemciler bu gorevler icin fazlasiyla yeterlidir.
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Mikrokontrolculerin Tarihgesi

Otomatlar ve mekanik kontrol sistemleri, binlerce yildir insanlar1 biiyiilemistir. Antik ¢aglardan
itibaren, su veya hava giicliyle calisan ve belirli hareketleri tekrar edebilen makineler
tasarlanmstir.

© 12. yiizyilda yasamis olan El Cezeri (1136—1206), zamanmin Stesinde mithendislik
caligsmalariyla bilinir. Tasarladig1 su giiciiyle ¢alisan otomatlar, robotik sistemlerin ilk drnekleri
arasinda sayilir. Eserlerinde, zamanlayicilar, mekanik miizik aletleri ve otomatik hizmetciler gibi
sofistike diizenekler yer alir. "Olaganiistii Mekanik Araglar Kitab1" adl1 eseri, bugilinkii mekatronik
sistemlerin temellerine 151k tutmaktadir.

© Leonardo da Vinci (1452-1519), tiyatro sahnelerinde veya saraylarda sergilenen mekanik
makineler tasarlamistur.

© Wolfgang von Kempelen (1734-1804), 1791 yilinda bir konusma sentezleyici gelistirmistir.
Ayrica 1770 yilinda meshur satrang otomati “The Turk™ii tasarlamis, bu otomat Joseph von
Racknitz tarafindan 1789 yilinda detayli bigimde ¢izilmis ve yayimlanmistir.

© 1805 yilinda Joseph-Marie Jacquard tarafindan gelistirilen delikli kartli dokuma tezgah ise,
ilk "programlanabilir otomat" olarak kabul edilir.

Ancak programlanabilir ve esnek kontrol sistemlerinin gelisimi esas olarak mikroiglemcilerin
ortaya ¢ikmastyla miimkiin olmustur.

® 1958/1959°da Jack Kilby ve Robert Noyce tarafindan entegre devre (IC) icat edilmis,
@ 1971°de ise Texas Instruments tarafindan ilk mikroislemci olan TMS1000 gelistirilmistir. Bu

¢ip yalnizca 8.000 transistor igeriyordu.

O giinden bu yana, mikroiglemcilerdeki transistor sayis1 her 18 ayda bir ikiye katlanmistir — bu
iligki, Moore Yasasiolarak bilinir.

Bugiiniin mikroislemcileri milyarlarca transistor igerir, ancak fiziksel boyutlar1 hala oldukca
kiigiiktiir.

g e b
B ek B .4 o ek B R B e =

El Cezeri’nin Saz Calan Robot Calismasi Racknitz’in The Turk illiistrasyonu
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Mikrokontrolcu Nasil Programlanir?

Mikrokontrolciiler, genellikle dogrudan iizerlerinden degil, bir bilgisayar, tablet veya akilli telefon
iizerinde calisan bir entegre gelistirme ortam (IDE) araciligiyla programlanir.

Hazirlanan programlar USB, WLAN veya Bluetooth gibi bir iletisim arayiiziiyle
mikrokontrolciiye yiiklenir ve burada ¢alistirilir.

Ornegin TXT 4.0, ROBO Pro Coding iizerinden Blok Tabanh Gérseller ile veya Python ile
programlanabilir. Program, gelistirilen cihaz iizerinden mikrokontrolciiye aktarilir ve orada
caligtirtlir.

= fischertechnik =s ROBO Pro Coding

Project (TXT 4.0)

coNona

Robo Pro Coding ile TXT 4.0 Kontrol Unitesi i¢in drnek bir program

Robo Pro Coding;
© ¢ok dilli programlama ortami,
© grafik tabanli programlama (Blockly ile blok tabanl1) veya Python ile metin tabanl
programlama,
© farkli 6grenme seviyeleri secilebilir (baslangig, orta, uzman),
© olusturulan programlar yerel olarak veya fischertechnik bulut depolamasinda kaydetme
imkani,

sagliyor.

Bu kitaptaki 6rnek uygulamalarda TXT 4.0 Kontrol Unitesi’ni kullanacak ve Robo Pro Coding
iizerinden yapacaginiz programlarla robotlarinizi kontrol edebileceksiniz. Bdylece bir
mikrokontrolciiniin nasil programlandigini deneyimleyecek ve burada anlattiklarimizi daha iyi
anlayacaksiniz.
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TXT 4.0 Kontrol Unitesi

TXT 4.0 Kontrol {initesi, gelismis
ozellikleriyle robotik projelerde giiclii
bir kontrol iinitesi sunar! 512 MB
RAM, 4 GB eMMC hafiza, 3 servo
cikist ve kapasitif dokunmatik ekran
gibi yenilik¢i 6zelliklerle donatilmigtir.
Dokunmatik ekran, kaydirma (swipe)
hareketlerini destekleyerek sezgisel bir
kullanim deneyimi saglar.

Gelismis Baglanti Segenekleri

@ WLAN & Bluetooth Modiilii — Kablosuz baglant: segenekleri ile esnek kullanim.
@ USB Host Portu — USB kamera veya USB bellek gibi cihazlari baglamak i¢in kullanilabilir.
@ Genisletilebilirlik — Tek bir kontrol birimine 8 ek denetleyici baglanabilir, boylece projeler

daha biiyiik ve kapsamli hale getirilebilir.
@ Diiz Tasarim — Ince govdesi sayesinde modellerin i¢ine mitkemmel sekilde entegre edilebilir.

Otomatik Guincellemeler & Programlama Esnekligi

TXT 4.0 Kontrol Unitesi, otomatik bulut tabanl firmware giincellemeleri alir, bdylece her zaman
en giincel 6zelliklere sahip olurken, kendi programlariniz korunur. ROBO Pro Coding yazilimi,
hem grafiksel hem de Python kodlama destegi sunar. Bu yazilim, platform bagimsizdir ve mobil
cihazlarda da kullanilabilir.

Sesli Kontrol Destegi

Bir mobil uygulama (Android / i0S) ile sesli komutlarla kontrol edilebilir, boylece projeler daha
interaktif hale gelir!

TXT 4.0 Kontrol Unitesi, yenilik¢i 6zellikleriyle ne ¢ikan bir kontrol iinitesidir. 512 MB RAM, 4
GB eMMC bellek, ii¢ servo ¢ikisi ve dokunmatik ekraniyla gelismis bir deneyim sunar.

One Cikan Diger Ozellikler:

- Kablosuz Baglanti: Gelistirilmis WLAN ve Bluetooth modiilii.

- USB Host Portu: USB kamera veya USB bellek gibi cihazlar1 baglama imkani.

- Genisleme Iimkan1: Sekize kadar ek kontrolcii baglanabilir.

- Entegre Tasarim: Ince gdvde yapist modellerle miikkemmel uyum saglar.

- Otomatik Giincellemeler: Bulut lizerinden otomatik firmware giincellemeleri.

- Programlama Segenekleri: ROBO Pro Coding ile grafiksel veya Python tabanli programlama.
- Sesle Kontrol: Android/iOS uyumlu uygulama ile sesli komut destegi.
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Robo Pro Coding Yazilimini Bilgisayara Kurmak

Adim 1

Oncelikle https://www.ftrobotik.com/programlar sayfasina
gidin ve Robo Pro Coding basligina ulasin. Dilerseniz
yandaki kare kod ile de bu sayfaya ulasabilirsiniz.

Adim 2

Robo Pro Coding bagligi altinda farkli isletim sistemleri i¢in yazilim dosyalarinin oldugu
adresler belirtilmistir. Bunlardan size uygun olani se¢in. Ornek olarak Windows isletim
sistemine sahip bir PC ya da Notebook kullantyorsaniz “Robo Pro Coding — Windows”
butonuna tiklayin. Eger bir Mac kullanicisiysaniz “Robo Pro Coding — MAC/IOS” segenegini
secin.

Robo Pro Goding

- Cok dilli programlama ortami

- Grafik tabanli programlama (Blockly ile blok tabanli) veya Python ile
metin tabanl programlama

- Farkl 6grenme seviyeleri segilebilir (baslangig, orta, uzman)

- Olusturulan programlarn yerel olarak veya fischertechnik bulut

depolamasinda kaydetme imkani

Robo Pro Coding - Windows Robo Pro Coding - Mac/10S
Robo Pro Coding - Android Robo Pro Coding - Linux

Robo Pro Coding Program indirme Sayfasi Ekran Goriintiisii

Adim 3

Ilgili link sizi programi yiikleyeceginiz Windows Store ya da Mac App Store’a gétiirecek.
Oradan herhangi bir program ytikler gibi bu programlari yiikleyeceksiniz.
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https://www.ftrobotik.com/programlar

TXT 4.0 Kontrol Unitesini ilk Defa Kullanmak

Video Anlatim igin:

Bu boliimde anlatilan agamalarin videosuna ulagsmak i¢in karekodu
kullanabilirsiniz. Isterseniz video anlatimin devaminda gosterilen ilk
programi da yazip test edebilirsiniz.

Adim Adim Gorsel Anlatim:

Adim 1

Oncelikle set icerisinde ¢ikan akiiyii, yine
set icerisinde ¢ikan sary aletiyle sarj edin.

Adim 2

Modelinizi insa edin. Her boliimde ilgili
modeli nasil inga edeceginiz anlatiliyor.

Adim 3

Modelinizin kablo baglantilarini yapin.
Pilin + ve — kutuplarma dikkat edin. Her
boliimde ilgili modelin kablo
baglantilarini nasil yapacaginiz model
yapimi1 sonrasinda anlatiliyor.
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TXT 4.0 Kontrol Unitesini ilk Defa Kullanmak

Adim 4

Kontrol iinitesini bilgisayara baglayin.
Resimde USB kablo ile nasil
baglayacaginiz gosterilmis durumda.
Isterseniz kablosuz baglant1 da
kurabilirsiniz.

Adim 5

TXT 4.0 Kontrol Unitesinin ON/OFF yani
AC/KAPA tusuna basili tutarak agilmasini
saglayin. Kontrol Uniteniz kisa bir siire
icinde acilacaktir.

Adim 6

Bilgisayarinizda “Robo Pro Coding” uygulamasin a¢in ve “NEW PROJECT” yani “YENI PROJE”
secenegini secin.
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TXT 4.0 Kontrol Unitesini ilk Defa Kullanmak

Adim 7

Kontrol iinitesini bilgisayara baglayin.
Resimde USB kablo ile nasil
baglayacaginiz gosterilmis durumda.
Isterseniz kablosuz baglant1 da
kurabilirsiniz.

Adim 8

Bu adimda bos bir programlama sayfas1 agmak i¢in “Empty” yani “Bos” secenegini secip “Next”
yani “Ileri” tusu ile ilerliyoruz.

= fischertechnik ROBO Pro Coding

Choose a template for your new project

e 1

Camera Display

Empty

¢
(

Camera + Display Example

CANCEL
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TXT 4.0 Kontrol Unitesini ilk Defa Kullanmak

Adim 9

Bu adimda sayfamiza bir isim vermemiz lazim. Biz “Test” ismini verdik. Siz isterseniz farkli bir
isim verebilirsiniz. Ardindan “Create” yani “Olustur” tusu ile ilerliyoruz.

= fischertechnike==a ROBO Pro Coding

Choose options for your new project

Test|

Graphical programming

CANCEL PREVIOUS w

Adim 10

Tebrikler. Programlama ortaminiz karsinizda. Simdi yapmaniz gereken bir adim daha kaldi. O da
TXT 4.0 Kontrol Unitenizi programa baglamak. Bu amagla sirasiyla resimde gosterilen yerlere
tiklayin.

= fischertechnike== ROBO Pro Coding m

Project * Main Program X & Controller Configuration X = 3
v Test a = A @ 9\ Q
£ Controller Configuration S Q @
& Main Program C f
Atitators : onnect controller
Sensors v Ip of the controller
v

txt40.local

o : 3 1

WLAN AP

Bluetooth

1
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TXT 4.0 Kontrol Unitesini ilk Defa Kullanmak

Adim 11

Simdi tek bir islemimiz kald1. Kontrol Unitemiz icerisinde Settings meniisii altinda “API key”
secenegini bulmak.

ding

ogram X @ Controller Configuration X

. 6
Q

Connect controller

192.168.7.2

T

CANCEL

Buradaki kodu API key alanina yazip “CONNECT” yani “BAGLAN” tusuna bastyoruz. Boylece
baglantimiz kurulmus oluyor. Artik program yazabilirsiniz.

ogram X @ Controller Configuration X

Connect controller

192.168.7.2 v

AAAAA

CANCEL CONNECT

1R

)ft robotik TXT 4.0 Kontrol Unitesi sayfa:17 fischertechnik ==




) ft go. thlk fischertechnik

Ogrenme hedefi
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BOLUM 03

Barkod
Okuyucu

Kodlarin pratik dnemini anlamak.

Hata tespiti ile gorsel 1D kodunun (barkod) ¢dzulmesi

RGB renk kodu ve renk tonunun (renk carkindaki derece)
belirlenmesi

Ogrencilerin kendi cok boyutlu kodlarini gelistirmesi




Barkod Okuyucu Nasil Calisir?

Barkodlar Nasil Caligir?

Bir barkod, farkli genislikte siyah ve beyaz dikey ¢ubuklardan olusan bir “gubuk kod” veya “cizgi
kod”dur. Barkodlar, bilgiyi yalnizca gubuklarin genisliginde barindirdiklari i¢in bir boyutlu kodlar
sinifina girer (6rnegin dar ¢ubuk = “0”, genis cubuk = “1”). Cubuklarin siyah/beyaz renkte olmasi
ise sadece onlarin ayirt edilebilmesini saglar. Barkodlar “optik kodlar”dir; yani “agik” ve “koyu”
ayrimini yapabilen bir sensor veya goriintii isleme yapabilen bir kamera ile okunabilirler.
Barkodlar agirlikli olarak nesnelerin isaretlenmesinde kullanilir; kitaplarda ve dergilerde
(ISBN/ISSN), iiriin etiketlerinde veya paket postalarinin iizerindeki ¢ikartmalarda bulunurlar. Cok
farkli barkod tipleri vardir ve bunlar bilgi yogunlugu ve kullanilan kontrol basamaklar1 (check
digit) bakimindan birbirlerinden ayrilirlar. Barkodlarin avantaji, ¢ok dayanikli olmalar1 ve kolayca
okunabilmeleridir; ayrica okuyucular da ¢ok ucuzdur.

Tipik bir barkod 6rnegi Code 39’dur. Bu kod ilk olarak 1973’te Intermec firmasinda gelistirilmis
ve o zamandan beri ANSI, ISO gibi ¢esitli standart kuruluslar1 tarafindan farkli spesifikasyonlar
veya standartlarda tanimlanmistir (6rnegin ISO/IEC 16388). Bir Code 39 karakteri, ikisi siyah ve
biri beyaz olacak sekilde toplam dokuz ¢ubuktan — besi siyah ve dordii beyaz (aralarindaki
bosluklar) — olusur ve her biri iki farkli genislikte olabilir. Genis bir ¢ubuk “1”1, dar bir cubuk “0”1
temsil eder; bu nedenle bir Code 39 karakteri dokuz haneli bir ikili sayiya denktir.

Her karakterin 6niinde ve arkasinda dar bir beyaz bosluk bulunur, boylece karakterler birbirinden
kolayca ayirt edilebilir. Code-39 barkodlarinin genisligi her zaman aynidir, ¢linkii her karakter tam
tic genis cubuk icerir: iki siyah ve bir beyaz. Bu nedenle her Code-39 karakteri, alt1 dar ve ii¢
genis ¢ubuktan veya alt1 “0” ve ii¢ “1”’den olusur. Code-39 standardi toplamda 44 karakter
tanimlar: alfabenin 26 harfi, “0”dan “9”a kadar olan on rakam ve sekiz 6zel karakter: “*”
(baslangig/durma isareti), bosluk, “-, “+7, <., «/” “%” ve “$”.

Barkodlarin bir gelismis siiriimii ise QR kodlaridir. QR kodlari, kare bir yiizey iizerinde
noktalardan olusur. Bunlar iki boyutlu kodlardir ve okunup kodlarinin ¢oziilmesi i¢in bir kamera
gerektirir.

A B C D E F G

K L M N

O P QR S TWUO 1T 2 3 4

vV W X Y Z
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MODEL 3 Barkod Okuyucu
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Model - 3
Barkod Okuyucu [5 =X ]

Devre Semasi

fischertechnik =z
NiMH Akku rechargeable

8,4V /1800 mAh

o N

A

( + ) ile gosterilen alana her
zaman kirmizi soket takilir.
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Barkod Okuyucu Ogrenme Hedefleri

Konu

Bu gorev kodlamayla ilgilidir. Ogrenciler énce bir kamera kullanarak bir barkodu (Kod 39)
cozecek, ardindan RGB renk kodlarimi tonlara déniistiirecekler. Ogrenciler deneysel gérev
swrasinda kendi kodlarim gelistirecekler.

Kodlama, hata tespiti ve bilgilendirme igerigi.

Ogrenme hedefi

o Kodlarin pratik 6nemini anlamak.

o Hata tespiti ile gorsel 1D kodunun (barkod) ¢oziilmesi

o RGB renk kodu ve renk tonunun (renk ¢arkindaki derece) belirlenmesi
o Ogrencilerin kendi ¢ok boyutlu kodlarini gelistirmesi

Gerekli Malzemeler

e  Programlama yapmak i¢in bilgisayar veya tablet.

. Programi TXT4.0 iletmek i¢in USB kablo, BLE veya WiFi baglantisi.

. Program sablonu (Kod 39): Kod 39 Sablonu.ft

o Coziilmesi gereken kod 39 6rnek (genislik: 6 cm). Renk ¢emberi ve renk yildizi

. Ogrencilerin kendi kodlarini tasarlamalar1 i¢in kagit ve renkli kalemler

Daha Fazla Bilgi

[1] Dominic Welsh: Codes und Kryptographie. VCH 1991.
[2] Wikipedia: Strichcode, Code 39.
[3] RapidTables: RGB Color Codes Chart.

Barkod Okuyucu
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@g Barkod Okuyucu igin Verilen Gérevler

Modelin kurulumu:

Yapim talimatlarina gore modelini inga edin. USB kameray: TXT've (USB1) baglayn.
Kesme c¢izgilerindeki Kod 39 orneklerini ve renk cemberini kesin.

Barkod Okuyucu modelin kurulumu

Programlama gorevleri (GOREV)

1. Cizgi tespiti:
Kamera ¢izgileri (¢ubuklari) algilayabilir. Bunu yapmak i¢in 6nce kamera penceresinde ¢izgi
algilamay1 yapilandirmali, ardindan lensi ¢evirerek kameray1 odaklamalisiniz.

la. Siyah dikey bir ¢cubugu algilayan ve TXT'nin ekraninda ne kadar genis oldugunu gosteren
bir program yazin.

1b. Programi, yan yana duran iki dikey siyah ¢ubugu algilayabilecek ve aralarindaki (beyaz)
boslugun ne kadar genis oldugunu belirleyebilecek sekilde genisletin. Boslugun genisligini
TXT'nin ekraninda ¢ikt1 olarak verin.

2. 9- Rakam barkodu:

Kamera ayni1 anda bes cubuga kadar algilayabilir. Aralarindaki dort beyaz boslugu eklerseniz,
dokuz basamakli bir barkodu ¢6zmek icin kullanilabilir.

“0” ve “1” icin iki farkli cubuk genisligi kullanarak dokuz basamakl ikili bir barkodla kodlanmig
karakterleri algilayan ve ikili kodun (sayisal) degerini TXT'nin ekraninda ¢ikaran bir program
yazin.

Test etmek i¢in dahil edilen Code 39 barkodunu kullanin.

3. Kod 39 kod coziicii

Programinizi, dahil edilen kod 39 barkodunu ¢ozecek ve algilanan karakterleri TXT'nin ekraninda
gosterecek sekilde genisletin. Bunu yapmak igin, iki liste iceren “Code39 Template.ft” program
pargasini kullanin: alfabedeki tiim rakamlar ve harfler ve bunlarin kod 39 kodlamasi.
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AB

Kod 39 “ABC” gosterimi (baslangi¢/bitis karakterleri olmadan)

4. Hata tespiti

Kod 39'da, dokuz ¢ubukla temsil edilebilen tiim kodlar gegerli degildir.

4a. Kod 39 kullanilarak kag¢ farkli sinyal kodlanabilir?
Kodun yedekliligini veya herhangi bir bilgi kayb1 olmadan disarida birakilabilen bilgi birimlerini
(bitleri) belirleyin.

4b. Kod 39'un yiiksek diizeydeki yedekliligi hatalar1 tespit etmeyi miimkiin kilar.
Gegersiz kod sozciiklerini tespit etmenin en kolay yolu nedir?

4c. Bir sinyal yanlis kodlanmissa tespit edilen hatanin ekranda gdsterilmesi i¢in programinizi
bir kod 39'u kod ¢6zmek iizere genisletin.

Deneysel gérevler (GOREV)

1. RGB kodu:
Renkler bilgisayarda bir kod kullanilarak da temsil edilir. Ornegin, yaygin olarak kullanilan RGB
kodu, bir renk tonunda Kirmizi, Yesil ve Mavi renklerinin yiizdelerini gosterir. Kamera tarafindan
algilanan bir alanin RGB kodunu doéndiirmek i¢in Blockly'yi kullanabilirsiniz.

la. TXT ekraninda kameranin altindaki (renkli) bir alan i¢in RGB kodunu ¢ikt1 olarak veren bir
Blockly programi yazin.
Renk tonunu dogrudan RGB kodundan tiiretemezsiniz. Ancak, RGB kodu renk ¢cemberindeki bir
konuma doniistiiriilebilir. Bunu yapmak i¢in ihtiya¢ duydugunuz hesaplama kurali, ilgili renk tonu
degerini (0 ile 1 arasinda bir say1) verir ve eslik eden materyallerde verilmistir. Elde edilen degeri
360° ile carparsaniz, renk cemberindeki agiy1 elde edersiniz.

1b. Programinizi, kameranin altina yerlestirdiginiz renkli bir yilizey i¢in RGB kodundan iligkili
renk tonu degerini hesaplayacak sekilde genisletin. Program, RGB kodunu, renk tonunu ve
hesaplanan agiy1 TXT ekranindaki renk tekerleginde gostermelidir.
Programi dahil edilen renk tekerlegini kullanarak test edin.

2. Renk tamima
Dabhil edilen renk yildizindaki sekiz renkli alanin sinirlarini belirleyin (derece degerleri olarak).
Tespit edilen rengin TXT ekraninda ¢ikt1 olarak verilmesi i¢in programinizi genisletin.
3. Cok boyutlu kod
Kod 39 yalnizca ¢ubuklarin genisliklerini degerlendirir; renk degisiklikleri (beyaz/siyah) yalnizca
bitisik ¢ubuklar1 ayirt etmeye yarar. Bu, her cubugun yalnizca 1 bit bilgi icerdigi anlamina gelir.
Bu nedenle, kod "tek boyutlu" veya "ID" kodu olarak kabul edilir.

3a. Alt1 renk ve alt1 cubuk genisligi arasinda ayrim yapan ¢ok boyutlu bir kod gelistirin, boylece
yalnizca bir gubukla 36 karakteri (26 harf ve 10 rakam) kodlayabilirsiniz. Kodu bir tabloda not
edin.

3b. Bu kod i¢in bir kod ¢oziicii programlaym. Kod ¢oziilen karakter TXT'nin ekraninda ¢ikti
olarak verilmelidir. Programi kendiniz ¢izdiginiz renkli cubuklarla test edin.
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Barkod okuyucu i¢in Verilen Céziimler

Programlama gorevleri (COZUM)
1. Cizgi tespiti:
USB kameranin yapilandirilmasi:

Camera

Counter / Digital Input

13
=]
2
©
E
=]
c
@
0

1a. Hat algilamanin yapilandirilmasi:

EZ‘QC‘ | F?cl | ‘3?01 |

= P 12? | | “? {=1 |6? || ‘S? | | M i }‘70\ | ]‘?c\ | "?OI | ‘:?0\ | Pz Py

width: — 320 =+ px

Height: — 20 =  px

x: = 0 =+ px

y:| —|[110 | 4 | px
Name : line_detector

Count:| — | 1 |+

Line width
Minimum: — 7

Maximum:| — 35

Ekran yapilandirmast:

O B B R e (MR [ R PR B
.
- | Width: | — | 200 =+ | px
(o
— Height: — 30 =+ px
&
Posit:
] a =} o
-0 3 . oy x:| = |20 4+ px
~ sLinewidth=0 .
3
@ = H - a y:| —| 60 |4 px
T i tity
3 Name :  linewidth
.1';'_ -
; TXTLabe
:: % Text :  Line width =0
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Program (6rnek): Dikey siyah ¢izginin genisligini belirleme

program start

repeat forever

do setlabel m text + = create text with ¢ m ”

on lines JILHERGEEEGI BN detected: event list

+oif lengthof  event = n
getmofline n from “Fevents list

Line_Detection.ft

1b. Hat algilamanin yapilandirilmasi:

P 323 |1 ‘4? | ‘O? | | ‘&? | | 1130 130 1!40‘ | “?cl | "?C.I | ‘E‘Q\ | P2 PP | }Zgic\ | ‘zﬁcl | “’ﬁcl |

Width: | = | 320 =4 px
X Height: =— | 20 | 4 |px
. Pos
A I ] | 0 + | px
y: = 110 = | px
Ide
Name : | line_detector
Count: — 2 +
Line width
Minimum: — 7  +
Maximum: — 45 =+
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Program (6rnek): i1k boslugun genisliginin belirlenmesi:

program start

repeat forever

do setlabel mtext + -

create text with

il Line width - g

on lines JIHENCEERGIEM detected: event list

* i length of event = E

CORERY line_width_1 - KO % get [FTTORM of line  [EJ from E:EI list

4 line_position_1 - K23 T get PYE[TRM ofline ] from lﬂ‘ list

£ line_width_2 - [ T get [NITORM of ine ) from ‘::El list

(=4 line_position_2 - &) T get PYEITuRM ofline B from f:'m list

i line_width - LY =]
B3 [EEN with [ decimals

Bar Width Recognition.ft

2. 9- Rakam barkodu
Bes satirin algilanmasinin yapilandirilmasi::

) 2 4 3 10! 121 1 190 180 200 1220 240 {280 280 300

P A W AR N o 40 [0 [0 PRy B | P PR
Width:| — | 320 | 4 | px
Height: — | 20 4  px
Po
x:|=| 0 | =4 |px
y:| = | 110 | 4 |px
|
Name : line_detector
Count: — | 5 |+
Line widt
Minimum : =— 7 A
Maximum: — 35

Kodun algilanan (siyah) ¢ubuklari soldan saga dogru sayilir. Bunu degerlendirmek i¢in kod 6nce
ikili kod olarak yorumlanir: Genis (siyah veya beyaz) bir ¢izgi 1'i, dar bir ¢izgi ise 0'1 temsil eder.

Sekilde gosterilen kod dokuz basamakli ikili sayiya karsilik gelir 001001001b = 73.
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Ekran yapilandirmast:

]

12? 11 “? 11 ‘a? Il ‘3/3 | e 12C‘ ‘VTC‘ | "?CI | M:\ | I:CD 7z

=

Width: — 180 = px

0

Height: — 30 4 px

Wk

&

g . . .

-O } A : x:[ =120 < |px
, 'Barcode: 0 .

@ ;,“ - ~ - y:|—| 60 |+ [px
3 g

T [ '
-5 Name :  barcode

s =

# & TXTLabel

E jé Text: Barcode: 0

Program (6rnek): Dokuz basamakli bir barkodu ¢6z
“lines_detected” degiskeni burada bir semafor gérevi goriir: Ana programa, satir algilamanin bes

satir algiladigin bildirir:

program start on lines [TTIFTIPHCTA) detected: event list

P9 wide - (238 20| *o lengthof  event [l [
P lines_detected - ("3 0| LYY lines_detected - K03
repeat forever £ ine_width_1 - [ got [ M ofine [ trom “fJRUEREY st

do st N 0
E EL] line_position_1 - L] get [TEITIRM of ine ) from *Pevent iist
£ ine_wiatn 2 - L3 get [ITTORM ofine [ from *[levent| iist
e wictn s - |- - B wice ]
w0 crorgs EXSEw £ line_position_2 - {1} got [T ofine ] from “Jeventy iist
o change y
= £ ine_uidtn 3 - 3 get [IFTORM oftine ] from *Jleuent| iist
fd line_position_3 - I got [IET0RM oftine ] from “JUent| iist
Bl TR with [ decimals
£ ine_width_u - [ cet T M ofine [ from TR ust
£ line _position_s - [1] got [l oftne [ from “Jeventl st
£ line_width_s - [ get [TT0RH ofine [ from *feuenty nist
ELd line_position_5 = {] get [TEIT00M ofine [ from “Pevent iist

als

do. change [ETTR by

setlabel PRI Rl text  + — createtextwith

[ lines_detected - £

[ ED

Barcode Decoder.ft
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3. Kod 39 kod coziicii

“Code39 Template.ft” program sablonundaki listeler, kodun ikili degerini ek bir program satiri
ve degistirilmis bir ¢ikis komutuyla kodlanmis sinyale “cevirmek” i¢in kullanilabilir.

Program o6zeti (6rnek):

set [IERM o * iniist ¥ first - (o I code - |
set label [[E90 L) text @) createtextwith  ““ [@rTELH ”
intist. FTTE - ®index - |

Code39 Decoder.ft

4. Hata tespiti:

39 kodu 40 farkli sinyali kodlamak i¢in kullanilabilir:

» Iki genis ve ii¢ dar siyah ¢izgi 10 farkl1 kombinasyona olanak tanir ve bu kombinasyonlarin
her biri i¢in

* Genis beyaz ¢izgi dort konumdan birinde olabilir.

Dolayisiyla kodun bilgi igerigi (= 40 sinyali kodlamak i¢in gereken minimum bit sayis1) 6 bittir
(26 = 64).

9 - bitlik bir kodla (29 = 512) bu kadar ¢ok sinyali 8 kat daha fazla temsil edebilirsiniz. Bu
nedenle, kod nispeten diisiik bir bilgi icerigine ve yiiksek bir yedeklilige sahiptir.

Kodun yiiksek yedekliligi onu ¢ok saglam hale getirir. Gegersiz kod kelimelerini genis siyah ve
genis beyaz ¢ubuklari sayarak tespit etmek kolaydir.

Program o6zeti (6rnek):

O e victns ] - B uice
do changemm’ n

()£ 1-C count_broad_black_bars - faf

B
BB EMIXN vith [ decimals line_width_5 - J§ + -
-2

wide -
do changemm’ E

() ET-CN count_broad_white_bars - L)Y
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do

elseif =

do

elseif =

do

elseif =

do

else st [ITHM to * intist 0 first - Lot code - |

e Error: <2 broad black bars. [
count_broad_black_bars - ff > - €] 2
barcode - LR Error: >2 broad black bars. g
count_braod_white_bars - Jf < - @1
b i Bd Error: no broad white bar. g
count_braod_white_bars - f > - €1

KZ B Error: >1 broad white bar. i

text *+ = create text with & 2
() 5 &89 alphabet - @
Code39 Decoder with_Error Detection.ft

Deneysel gérevler (COZUM)

1. RGB kodu:
1a. Ekran yapilandirmasi:

e | ‘23 11 “? Il H L1 ‘3? | ' '20\ | ‘ITC‘ | “?OI | “?3\ | ‘2?0 P

=
- Width: | — 200 | 4+  px
o *
— Height: =— 30 =  px
= ] | L
-RGB: [0, 0, 0] :
- a : [— . a x: — 20 4+ px
@ ;jj y: = | 40 | 4 px
T :_ dentity
. :ﬁ Name : rgbcode
-*9'- ;Tj, TXTLabel
E ;g Text: RGB:[0,0,0]
Renk tanima yapilandirmasi:
. . O B 9 R Bl AR e e e PR R size
7 -
= Width: — | 20 | 4 | px
B 1
-W Height: — 20 = px
1 ]
o -
o j
I - x: = 140 =+  px
fm y: — 100 =4 px
1 !}!
- * - dentity
= o o a
-3 Name :  color_detector
3 Contrast: =— 1 +
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Program (6rnek):

program start

set FI M 0d to ¢ (&) create list with

repeat forever

do setlabel [l CRAN text 9] createtextwith ¢ m -

" ms - 8] 500

on color NI S G4l MM detected: event

-4 RGB_code -~ R "I get color “} event

RGB_Colorcode.ft

1b. Ekran yapilandirmast:
B ‘2? Il |4? |1 |6? || ‘80 | e 1201 | "ﬁ | l‘?c\ | |1?3I | \:DO 220

E

i Width : | — | 200 | 4 | px
o B

- Height: =— 30 = px
_ RGB:[0,0,0]
-O = x:|=|20 |4 [px

;8 y:| =120 | 4 |px
© - Hue: 0,00
T :n dentity
o ;vj " ' o i : '3 Name : angle
¥ - *Angle: 0 jaas

:0 M- oo e e i S R T P a

Text : Angle: 0°
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Program (6rnek):

program start

set IR0 to ¢ ) createlistwith . [

B min - LI min - 1 38l RGB_code -
ot BBl o [T of st
=CEe 9 E
O N itrerence - | > - Mo

CHCE R R ] - B |
do =[llv e g 0N

e=f S
o =l AN mommomEcs

else set to
- 08 mmm o e

=l rEmo
L hue - | < - Mo
do change [N ov “ i)
setiabel [Pl text  © ceatetextwith < [IIg”

[EEERN with B decimats [N

=Cv [T ED
setiabel B0 text  (©) createtextwith ¢ [NRY 7
round - [P0 0P =t angle - |
“n”

™ 5%

RGB_Decoder.ft
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2. Renk tanima

Ekran yapilandirmast:
O B 19 19 B e IR e e R B B e

- o

- Width: =— 200 = px
o B

- Height: — 30 =4 px
B3 - L .

. =Color: - s
-0 m--- - o e a x: = 20 =+ px

iﬁ y: — 40 4+ px
© - Hue: 0,00
T :7 entity
) j": : Name : color
¥ -~ Angle: 0

:“:‘ TXTLabel
E % Text : Color: -

Program (6rnek): Renkli y1ldizin renklerini tanima

program start on color [LIFAGEERGIEN detected: event

= L0 RGB_code - R get color *Jevent as [T

repeat forever

do set m to
set [Tl to * iniist
set (Rl 0 * st

e min - L min - B
set [l o EEH of st
o T

difference - f > - ®fof

SN - - ) - ® x|
do set@to

R citerence

else set m to
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=[S [MEE0
L. ] Ho
do changemw n
« S [0Sl B ED
. B en | EX
do  setlabel m text 4
csei B
do  setlabel m text ¢ =
Color: =
Color: cyan g

angle - J < - 825

ceei - M
do set label m text ¢¢

r: blue

Color: blue
wsei = m
do set label m text ¢ -

csei =

do  setlabel Mtext i Color: green jdd

else setlabel m S S Color: yellow fod

setlabel [0 text (%) createtextwith [Ny »
round - LY 2 P= RS hue - |
set label tet @ createtextwith ¢ =
round - Y o P
(19 n »

(T EPRTRON] angle - LSS Color: black/grey/white

wait 20 D

Camera_Color_Decoder.ft
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3. Cok boyutlu kod

Ornek kod (renkli barkod - renk/genislik, CW)

CW kodu alt1 renk (kirmizi, sar1, yesil, camgdbegi, mavi, macenta) ve alt1 gubuk genisligi (1-6)
arasinda ayrim yapar ve bu nedenle 36 sinyali kodlayabilir:

o 1 J2 3 [4 [5 J6 7 J[s J9 [a [®B
Gemishk |1 |1 (1 [1 |1 |1 |2 |2 |2 |2 |2 |2
Renk 2 B 2 |3
c |[p |E |[F |G |H |1 |3 [x [L |M |N
Gemishk |3 |3 (3 |3 |3 |3 |4 |4 |4 |4 |4 |4
Renk 2 Z—Z 3
o [P Q@ [R [s [T |u [v |w [x |Y |z
Gemislik |5 |5 |5 |5 |5 |5 16 |6 |6 |6 |6 |6
Renk 2 5 EEE T

Alt1 gubuk genisligi 5 mm'lik artislarla secilir: 0,5 cm (= 1), 1 cm (=2), ..., 3 cm (= 6).
Barkod okuyucu modelindeki kameranin mesafesinde, 0,5 cm yaklasik 15 genislik noktasina
karsilik gelir.

Genislik noktalarini 15'e bolerek kodlama degerine doniistiirmek kolaydir. Algilamadaki

dalgalanmalari telafi etmek i¢in dnce bes genislik noktasi eklenir.
Gorilintiileme yapilandirmasi:

. ° H [ H |1 |°? I a:\ 'P '3 | "TC\ | MC\ | |1§:‘\ | PP P

Text : | Character: -

-

- width: — 200 +  px
@ ALJ

- Height: =— 30 | =4 px
” .

-~ Color: -
-0 . x: =120 |4 px
S - Width: 0 il
T i ! ! ! dentit
. = . Name :  character
¥ - =Character: - o ;

;“‘, - 77777777777777777777777777777777 e e R T > TXTLabe

Kodlanmis deger, ondalik say1 olarak basitlestirilmis bir sekilde goriintiilenir:
Cubuk genisligi birinciye, renk ise ikinci basamaga karsilik gelir.

Dondiiriilen degerlerden biri "0" ise, ¢gubuklar taninamaz.
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set (TNl to © * = createlistwith

ontines [[IIETITTRN detected: event list
set to getcolorotiine [

from

£ width_code - £33
g —C

bl color_code - ]

repeat forever
do set[Elv “nie CENETRN PR CH. O
=t [l e CERTTS N OF B =
e L8 s coce - Jset - )« - M5 =
£ min - LSO min - PYITY
PP max - [ max - IS RGB_code -
b dtterence - L o - [l min - |
ML iterence - | - - Mo!
do * it (- J - M max- |
do  set [ o c- - Mo - |
B [ W orerene
elseif = ma m
@ [T = o

- - J citterence - |
= B

B
1]
14}
15}
16}
[21]
2}
2
2]
21}
22
23]
a
B8
3]
a
2]
]
A
4
a
52
a
55
56
(61}
&3]
64
65
66

Colored Barcode Decoder.ft
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BOLUM 05

Otopark
Bariyer

Ogrenme hedefi

Durum diyagramlarinin kullanimi (sonlu otomasyonlar)
Dijital sensorler ile basit kontrol

Farkl dijital sensorlerin ve enkoder (kodlayici) motorun iglevi
Acisal momentumu kullanarak bir aksi kontrol etmek

Metre degiskenleri

Paralel surecler (is parcaciklari; tamamlayici gorev)
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Model - 5
Otomatik Bariyer

Devre Semasi

fischertechnik =
NiMH Akku rechargeable

8,4V /1800 mAh

eXN

A

( + ) ile gosterilen alana her
zaman kirmizi soket takilir.
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Model - 5
Otomatik Bariyer Versiyon 2

18>5=<. 35,
vV

M1

Devre Semasi

M1 fischertechnik ==

NiMH Akku rechargeable
84V/1800 mAh

oN

( + ) ile gosterilen alana her
zaman kirmizi soket takilir.
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Model - 5
Otomatik Bariyer Versiyon 3

Devre Semasi
M1/ C1

(+ ) ile gosterilen alana T
her zaman kirmizi soket
takilir.

30 cm

30 cm

30 cml_m L
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@ Otomatik Bariyer Ogrenme Hedefleri

Konu
Kapalr otopark bariyeri tic asamali olarak insa edilmistir; konum sensorleri, bir itme tekerlegi ve
bariyer konumunu kontrol eden bir kodlayicit motor ile Ayrica bir 151k bariyeri ve bir sayag vardir.

Bir otopark bariyerinin kontrol edilmesi, sayag.

Ogrenme hedefi

. Durum diyagramlarinin kullanim1 (sonlu otomasyonlar)

J Dijital sensorler ile basit kontrol

o Farkli dijital sensdrlerin ve enkoder (kodlayici) motorun islevi
. Agisal momentumu kullanarak bir aks1 kontrol etmek

o Metre degiskenleri

. Paralel siiregler (is parcaciklari; tamamlayici gorev)

@g Otomatik Bariyer igin Verilen Gérevler

Modelin kurulumu, otomatik bariyer ilk versiyonunu (Otopark bariyer V1) yapim talimatlarina
gore modelin kurulumunu yapin. Motoru ve diigmeyi TXT"ve baglayin (kablo semasina bakin).
Motorun hangi yonde dondiigiinii kontrol etmek igin arayiizii kullanin (not: diisiik bir hiz se¢in).
Iki durdurma konumu diigmesi, basildiginda (dijital) "1" degerini verecek sekilde 11 (alt u¢
konumu) ve 12 (list u¢ konumu) giriglerine baglanmalidur.

r B e

Otomatik Bariyer Versiyon 1
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Programlama gorevleri

1. Durdurma konum anahtarh otomatik bariyer:
Otomatik bariyer her 10 saniyede bir otomatik olarak agilmali, bes saniye acik pozisyonda kalmali
ve ardindan tekrar kapanmalidir.

Otomatik Bariyer Versiyon 2

2a. llk olarak, bariyeri kapatirken veya acarken diigmeyle dl¢iilebilen darbe sayisini
hesaplayin.

2b. Program durumunu kapinin degistirilmis tasarimina gore (V2) ayarlayin. Ayrica burada bir
son konum anahtarina (kapinin asagi konumunu algilamasi i¢in) ihtiyaciniz olacak, bdylece kap1
herhangi bir durumda baslatilabilir ve kapatilabilir.

2c¢. Ardindan, programi gorev 1'den buna gore degistirin, boylece bariyer kapisi, durdurma
konum anahtarinin etkinlestirilmesiyle agilirken durmaz, bunun yerine darbe sayaci belirli sayida
darbeden sonra durur.

3. Durdurma i¢in manyetik kodlayicili bariyer:

Motor, eksenin doniisii bagina 63,9 darbe veren bir kodlayiciya sahiptir. Darbe sayaci olmadan bile
kapry1 hassas bir sekilde agmak i¢in kullanabilirsiniz. Darbe sayacini ve diigmeyi ¢ikarin ve
motorun kodlayict kablosunu (devre semasinda gosterildigi gibi) TXT'den C1'e baglayin.

3a. Once, kapinizin kag darbe icin agik veya kapali oldugunu hesaplayim. Kapiyr manuel olarak
kapatarak, sayaci sifirlayarak ve ardindan kapiy1 agarak arayiiz testini kullanin ve degeri kontrol

edin.

3b. Programda darbe sayisini buna gore ayarlayin.
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Deneysel gorevler

1. Basmal diigmeli garaj kapisi:
Otomatik bariyer her 10 saniyede bir otomatik olarak agilmali, bes saniye acik pozisyonda kalmali
ve ardindan tekrar kapanmalidir.

Onceden, kap1 otomatik olarak agiliyordu. Simdi, bunu bir basmal1 diigme anahtar1 kullanarak

degistirecegiz.

Iki diigmeden biri artik bos oldugundan, birini basmal1 diigme anahtar1 olarak kullanabilirsiniz.
Siiriiciiniin erigebilmesi i¢in kapinin 6niindeki bir modiil 30'a monte edin. TXT'deki 12 girisine

baglayin. Garaj kapisi, basildiktan ii¢ saniye sonra agilmalidir.

2a. Garaj kapisi basmal1 diigme anahtarina basildiktan {i¢ saniye sonra acilacak sekilde durum
programini ayarlayim. Programin baslangicinda, kap1 6nce otomatik olarak kapanmalidir tabi eger
zaten kapali degilse.

2b. Programinizi buna gore degistirin.

2. Erisim kontrollii bariyer kapisi:

Ancak bariyer kapisi, sabit bir siire (5 saniye) gectikten sonra otomatik olarak kapanmaya devam
eder. iki ara¢ hizli hareket ettiginde, ikisi de gegebilir - ve bir ara¢ ¢cok yavassa, kapanan kapi
tarafindan ara¢ hasar gorebilir. Bu senaryolarin ikisini de 6nlemek istiyoruz.

Bariyer kapisi, yalnizca arag (veya bir yaya) gectikten sonra (1 saniyelik gecikmeyle)
kapanmalidir. Bu nedenle, bariyer kapisina bir 151k bariyeri ekleyin (otomatik bariyer V3 modelini
insa edin, fototransistorii [3'e, LED'i 9V voltaj ¢ikisina baglayin, devre semasina bakin).

2a. Durum diyagraminizi, bariyer kapisit yalnizca 11k bariyeri artik kesintiye ugramadiginda
kapanacak sekilde genisletin.
2b. Bu islevi programiniza ekleyin.

2. Erisim kontrollii bariyer kapisi:
Simdi, kapidan kag aracin gectigini de bilmek istiyoruz.

2a. Durum diyagraminiza bir saya¢ ekleyin.

2b. Programiniza, gecen arabalar1 sayan ve bu say1y1 TXT'nin ekraninda gosteren bir degisken
ekleyin.

Daha fazla bilgi
[1] Wikipedia: Finite automaton (state machine)

[2] Ferdinand Wagner, Ruedi Schmuki, Thomas Wagner, Peter Wolstenholme:
Modeling Software with Finite State Machines. A Practical Approach. Auerbach Publications,
2006.

[3] Online diagram editor for creating state diagrams (Format drawio):
https.://www.diagrammeditor.de/
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ggg Otomatik Bariyer igin Verilen Céziimler

Kapiyr agarken ve kapatirken motoru durdurma iglemi ii¢ farklt versiyona (VI1, V2, V3)
uygulanir: durdurma konum anahtarlari, bir darbe sayaci ve bir kodlayict ile sistemin nasil
calistigint anlatilir. Bu sistem iizerinden sonlu otomasyonlarin énemini ve islevini anlatilir. bu

nedenle, programlamaya baslamadan oénce ¢oziim ilk once bir durum diyagrami olarak
gosterilmelidir.

Modelin kurulumu

Yapim talimatlarina bakiniz (Otopark bariyeri V1, versiyon 1).

Programlama gorevleri

1. Durdurma konum anahtarh garaj kapisi:
Sensor ve aktiiatorlerin yapilandirilmast:

* Mini switch
" Mini switch

Open End Position

~ Encodermotor

2b. Ekran yapilandirmast:
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1a. Durum diyagramu:

close
barrier

barrier
closed

T>=5s
T>=10s

barrier open
open barrier
12=0

Durum gecis divagrami durdurma pozisyon anahtart ile otomatik bariyer.

1b. Program (6rnek):

program start

set I 200 |
repeat forever

do ¥ setmotor speed m
wait until " is mini switch m
“" stop motor
wait m
“ set motor speed m
wait until " is mini switch m
“ stop motor

wait m B

Boom_Gate_with_Stop Position_Switch.ft
(Otomatik bariyerin stop konum pozisyonu)
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2. Darbe sayaci ile garaj kapisi: Ust u¢ konum anahtar1 C1'e baglanir ve artik darbe sayaci
tarafindan etkinlestirilir (Otomatik bariyer V2 yapim talimatlarina bakin, versiyon 2).

=

8
= °
2 E
2 a
- 3
E 2
= wi

2a. Dort darbe gereklidir (motor ekseninin bir doniisii = 4 darbe, disli rediiksiyonu 1:4 veya kapi
ekseninin doniis bagina 16 darbe veya bir ¢eyrek daire i¢in dort darbe).
2b. Ayarlanmis durum diyagrama:

close
barrier

barrier
closed

T>=5s

T>=10s

barrier

open barrier

Durum gecis diyagrami darbe sayaci ile otomatik bariyer. drawio

2¢. Darbe sayaci tarafindan etkinlestirilen diigme, M1 motoru i¢in bir "kodlayici sayac1" olarak
kullanilir, bdylece motor, bir artis komutuyla dort darbe ile kontrol edilebilir.

Programlama yaparken, motor aktivasyonu i¢in yalnizca kodlayici-motor komutlarinin (kirmizi
motor simgesi) kullanildigindan emin olun.
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Program (6rnek):

program start

set to m

repeat forever

do * - setmotor speed m

wait until is mini switch closed - |

- R stop motor

wait m

+ - setmotor speed m
step size n

wait until - has motor reached position

wait u B

Boom_Gate with_Pulse Wheel ft
(Darbe sayact ile otomatik bariyer)

3. Manyetik kodlayici bariyer:
Darbe sayaci yerine, kodlayict motorun veri ¢ikist Cl'e baglanir (Otomatik bariyer V3 yapim
talimatlarina bakin, versiyon 3).

Kontroloriin yapilandirmasi degistirilmek zorunda degildir.
3a. Hesaplama basit: 63.9 - ;—} ~ 64 darbe.
3b. Program (6rnek):

program start

2 speed - IR 200

repeat forever

do * - setmotor lRAM I speed [<As

wait until *is mini switch BROMERS Xd-T: B

+ - stop motor
wait g
+ set motor speed m

step size m

wait until * has motor reached position

wait u B

Boom_Gate_with_Encoder.ft
(Enkoder ile otomatik bariyer)
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Deneysel gorevler

1. Basmah diigmeli bariyer:
Basmal1 buton anahtar1 12'ye baglanir:

Mini switch
* Mini switch
Encodermotor

1a. Ayarlanmis durum diyagrama:

close
barrier

barrier
closed

opening
requested

T>=5s

barrier
open

open
barrier

Durum gecis diyagrami basmali anahtar ile otomatik bariyer.
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1b. Program (6rnek):

program start

set to m
repeat forever
do * - setmotor speed [T
wait until is mini switch closed -
+ - stop motor
wait until " is mini switch closed -
wait m a
+ - setmotor speed m
step size m

wait until * has motor reached position

wait m B

Boom_Gate _with_Pushbutton_Switch.ft
(Basmalir buton ile otomatik bariyer)

2. Erisim kontroliine sahip bariyer kapisi
Foto transistoriin yapilandirilmasi:

* Mini switch
Mini switch
~  Encodermotor

% Photo transistor

BT
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2a. Ayarlanmis durum diyagrama:

opening
requested

barrier

closed 12=1

T>=1s
T>=3s

barrier
open

car drove

through 13=0

barrier

Durum gecis diyagrami basmali anahtar ve foto transistor ile otomatik bariyer.

2b. Program (6rnek):

program start

set to

repeat forever

do * - setmotor speed m
wait until is mini switch m
L stop motor
wait until " is mini switch m
wait u B
+ - setmotor speed m

step size

wait until * has motor reached position

wait until & s photo transistor m
wait until & s photo transistor m
wait 5 I

Boom_Gate_with_Pushbutton_Switch_and_Lightbeam.ft
(Basmali anahtar ve foto transistor ile otomatik bariyer)
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3. Arag sayaci olan bariyer
3a. Goriintii ¢iktisini yapilandirma:

‘c\ I H | i“ il }a? Il HCI | MCI | MG\ | “?O ' A | HCI |

- )
— | width: — 180 =+ px
o =
[ Height: — 40 < px
(:
g ™ = y
-0 x: = | 20 =+ px
S sPassages: 0 . o % o
SAGEE : .
T :_ ier
) j"; Name : | passages
Q‘ :’T: TXTLabel
:: }; Text : | Passages: 0
3b. Program (6rnek):

program start

repeat forever

do * - setmotor speed m
wait until is mini switch closed - |
+ stop motor m
wait until is mini switch closed - |
wait m B
+ - setmotor m speed m
step size m
wait until has motor m reached position
wait until W s photo transistor m
wait until o s photo transistor m
change by n
wait m n
set label text @ create textwith ¢ =
Counter - |

Boom_Gate_with_Pushbutton_Switch Lightbeam and_Counter.ft
(Darbe sayaci, Basmali anahtar ve foto transistor ile otomatik bariyer)
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