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OZET

Bu benzetim projesinde, Lego Mindstorms Robotic Invention
System 2.0 seti ile kontrolii bilgisayar portlar1 iizerinden klavyedeki yon
tuslart  kullanilarak  gerceklestirilen, bir ving otomasyonu sistemi
kurulmustur. Hazirlanan otomasyonda bilgisayar ve RCX arasinda es
zamanl bir iletigim ile, robotun kontroliinde bilgisayar sisteminin aktif gérev

almasi saglanmistir.

Firat Universitesi Teknik Egitim Fakiiltesi Elektronik ve Bilgisayar
Egitimi Béliimiinde Ogrenci-Merkezli Egitimin bir parcasi olarak yiiriitiilen
Robotik derslerinde, 6grencilerin yaraticilik 6zelliklerinin yansitildigi proje
caligmalar ile, ileride endiistri uygulamalarima 6rnek teskil edebilecek

benzetim projeleri iiretilmektedir.

Bu calismada, 6grenci-merkezli egitimin Uriinii olan bir benzetim
projesi ele alinmakta ve bu tiir calismalarla otomasyon sistemlerine ne tiir

katki saglanabilecegi konularinda oneriler sunulmaktadir.
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1.GIRIS

Teknolojideki hizli geligsmeler, insanlik dleminin biitiin evrelerinde
etkisini gostermektedir. Gilinlimiizde de bu gelismeler hizim artirarak devam
etmektedir. Her gegen giin yeni bir teknolojik sistemle karsilagmak
miimkiindiir. Gergeklestirilen benzetim projesinin uygulama islemi, Lego
Mindstorms Robotic Inventions System 2.0 ve Port kontrolii yapabilen bir

yazilim tarafindan gergeklestirilmistir.

Sistemde ana govdenin biitlin yoOnlere doniisleri ile miknatis
basliginin hareketleri, hazirlanan program sayesinde bilgisayar tarafindan
kontrol edilmektedir. Vincin manyetik basliginda bulunan bir sensor
sayesinde malzeme otomatik olarak algilanmaktadir.  Glnimiiz
teknolojisinde sensorlerin 6nemi her gecen giin daha da artis gostermektedir.
Bu cihazlar endiistriyel islem siirecinde kontrol, koruma, giivenlik ve

goriintlileme gibi ¢ok genis bir kullanim alanina sahiptirler.

Malzeme manyetik ving tarafindan algilandiktan sonra tagima iglemi
icin ilk olarak bashiga manyetik 6zellik kazandirilip daha sonra baslik
makarast devreye girerek malzemenin baglik tarafindan alinmasi

saglanmaktadir.

Hazirlanan yazilim sayesinde manyetik ving istenilen yone dogru
hareket ettirilip, malzemenin birakilmasi gereken yerde basligin miknatis
ozelligi pasif duruma getirilerek islem tamamlanmaktadir. Bundan sonraki

islemler de bu sira ve dongliye gore devam etmektedir.

Bu proje ile agir is makineleri olan vinglerin tutucu kisimlarina
manyetik o6zelligi kazandirilip bilgisayar tarafindan kontroliiniin nasil

yapilabilecegi konusunda fikir iiretilmektedir.
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2.Kullanilan Robot Seti

Bu benzetim projesinin, manyetik ving olusturulmasi boliimii igin
Lego Mindstorms Robotic Invetion System 2.0 seti ve bu seti paralel port
iizerinden kontrol edebilmek icin bir yazilim gelistirilmistir. Lego’lar
yaraticiligl arttiran ve zeka gelistiren oyuncaklarin basinda gelmektedir.
Manyetik vincin hazirlanmasi asamasinda ise tamamiyla lego parcalar
kullanilmustir.  Sistem hazirlandiktan sonra port tizerinden kontroliini
saglamak i¢cin mikrobilgisayar (RCX) set iizerinde uygun alana monte

edilmistir [1].

Lego setinin i¢ginde 1 adet RCX, 2 adet
motor, 2 adet dokunmatik sensor, 1 adet 1s1k
sensorll, 1 kizilotesi ve yaklasik 717 adet lego
parcasi bulunmaktadir. Bu sistem ile 1s18a
duyarli bir alarm sisteminden, iz takip eden bir

robota kadar cok farkli amagli otomasyon

sistemleri kurmak miimkiindiir [1].

Lego Mindstorms Robotic Inventions System 2.0 seti igin minimum

sistem gereksinimi agagida Tablo 1’de sunulmustur.

Tablo 1. Minimum sistem gereksinimi

Isletim Sistemi Windows 98

CPU Pentium 1l 233 Mhz
RAM 32 MB

Disk Alam 115 MB

Mouse Windows uyumlu
Ses Sound Blaster 16

CD-ROM hizt 8X

Video gosterimi | 4 MB RAM
Renk 16bit
Modem 28.8KBPS

Internet Tarayic1 | Internet Explorer
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Setin 6nemli diger parcalari sirasi ise soyledir [1].
RCX (Mikrobilgisayar):

Hazirlanan otomasyon sisteminin c¢aligmasi igin
kullanilan mikrobilgisayardir. Hazirlanan program bu

mikrobilgisayarin hafizasinda saklanir ve mikrobilgisayar,

5 ayrt programi hafizasinda saklama ozelligine sahiptir.
Motorlarin c¢alismast ve ilgili sensorlerin takilmasi i¢in 3 adet port

bulunmaktadir [1].

A, B, C Portlari:

Robotun harekete gegmesini saglayan motorlarin,

takilmasi i¢in kullanilan portlardir.

1, 2 ve 3 Nolu Portlar:

Isik sensorii ve dokunmatik sensorlerin takilmasi ig¢in kullanilan

portlardir.

On-Off Butonu:

Mikrobilgisayar sisteminin agilmasi veya kapanmasi i¢in kullanilir.

Prgm Butonu:

Birbiriden bagimsiz 5 ayr1 hafizaya sahip olan mikrobilgisayarin
hafizalar1 arasinda dolagma imkan1 saglar. Yeni bir program kaydedilecekse
veya daha once kaydedilmis bir program ¢alistirilacaksa, bu tus ile hafizalar

arasinda gezinerek ilgili hafizaya ulagilir.

1376



Zeynep Ozer, Asaf Varol, “Web’de Geng Teknik: Ajax”, Ulusal Teknik Egitim,
Miihendislik ve Egitim Bilimleri Geng Arastirmacilar Sempozyumu (UMES 2007),
20-22 Haziran 2007, Kocaeli Universitesi, Kocaeli, Bildiriler Kitabi, S. 167-170.

Run Butonu:

Hafizada bulunan ve Prgm butonu ile se¢ilmis olan programin
caligtinlmas1 i¢in kullanilir. Aym zamanda c¢alisgan bir programin
durdurulmasim da saglar. Mikrobilgisayari 6n kisminda bulunan kizilétesi

algilayici ile program yiiklenebilmektedir.

Motor:

Montaj1 yapilan otomasyon sistemlerinin harekete
gecmesini saglayan makine pargalaridir. Bu motorlar RCX
iizerinde bulunan A, B veya C nolu portlardan herhangi

birine takilabilmektedir [1].

Dokunmatik ve Isik Sensorii:

RCX {initesi, ¢evresindekileri algilayabilmek ve \"\%15’\ o
75 e

A A
e

motorlar1 harekete gecirebilmek icin gerekli isaretleri

sensorler sayesinde alir.
Bu sensorler dokunmatik ve 1s1k sensorleridir [1].

USB IR Tower :

Hazirlanan robot sistemlerinin _
mikrobilgisayar araciligi ile programlanabilmesi - '
i¢cin ozel kizil6tesi vericiler  kullanilir. ..\

Gergeklestirilen projeler tamamen bilgisayardan

bagimsiz olarak ¢evreyle iletisim kurabilir [1].
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Projede Kullanilan Malzemeler:

Manyetik ving otomasyonunda kullanilan malzemeler asagida Tablo

2’de verilmistir.

Tablo 2.Projede Kullanilan Malzemeler

RCX 2.0 Kontrol Cihazi 1 Adet
Motor 2 Adet
Cark 5 Adet
Isik Sensorii 1 Adet
Ana Baglant1 Pargalari 8 Adet
Baglanti1 Direkleri 9 Adet
Ara Baglant1 Parcalar 24 Adet
6x1 Ara Parca 6 Adet
10x1 Ara Parga 4 Adet
8x2 Ara Parca 6 Adet
10x2 Ara Parga 3 Adet
8x1 Ara Parga 7 Adet
4x2 Ara Parga 8 Adet
2x1 Ara Parca 6 Adet
1x4 Ara Parca 4 Adet
1x8 Ara Parca 8 Adet
Baglant1 Kablolari 2 Adet
USB IR 1 Adet

Uygulamada Kullanilan Parcalar:

Manyetik ving otomasyonunu gerceklestirmek icin, gerekli olan tiim
malzemeler asagida verilmistir. Manyetik ving otomasyonunun diger 6nemli

parcalart ise sira ile goriilmektedir.
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Resim 2. RCX 2.0 ve Motor Unitesi

Sistemin Tasarim Asamasi:

Projenin montajinda oncelikle birgok lego pargasi birlestirilerek

vincin goévde kismi olugturulmustur [5].

Vincin govde kismi olusturulduktan sonra RCX {initesi set {lizerine

monte edilmistir [5].

Manyetik  ving  otomasyonunun  kontrolii
hazirlanmig olan yazilim sayesinde bilgisayar tarafindan
gergeklestirilmigti. RCX ile kurulan iletisimde LPT N -
portu kullanilmistir. LPT portu hakkinda gerekli bilgiler

ve baglanti uglar1 asagidaki Sekil 1°de verilmistir[5].
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Sekil 1 - LPT Portu Pinleri

Sekilde gosterilen port, 25 pinlik bir LPT portudur. Mavi renk ile
gosterilen ve 2. renkten baglayarak 9.’uncu renge kadar devam eden pinler
cikis (OUT-DATA) pinleridir. Cikis pinlerinin her biri 8 bitlik bir sayinin bir
bitine denk gelmektedir [5].

Turbo C++ programindan bir ornekle outport (Port Adresi,
Gonderilecek veri ) komutu iki tane parametre alir. Bunlardan birincisi
verinin gonderilecegi portun numarasi, ikincisi ise porta gonderilecek
veridir. Outport (0x378,89); komutuyla LPT portuna ondalik sistemde 89
sayist gonderilmis olsun. Buradaki “0x” isareti saginda bulunan saymin
onaltilik tabanda oldugunu belirtir. 89 sayis1 ikili modda 01011001 sayisina
denk gelir. Bu durumda pinler asagida Sekil 2’de gosterilen degerleri
almaktadir[5].

9.Pin | 8.Pin | 7.Pin | 6.Pin | 5.Pin | 4.Pin | 3.Pin | 2.Pin

7.Bit | 6.Bit | 5.Bit | 4.Bit | 3.Bit | 2.Bit | 1.Bit | 0.Bit

0 1 0 1 1 0 0 1

Sekil 2 — Pinlerin Aldig1 Degerler
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Yukarida Sekil 1°de yesil ile renklendirilmis 18-

25 arasi pinler ise topraklamadir (GND). LPT yazic1 || | Genel | Baglan NoktasiAyaran | Si

portunun numarasina ‘“‘Denetim Masast \ Sistem \ Y2101 Baflant Noktast (LR

Donanim \ Aygit Yoneticisi \ Baglant1 Noktalari \ Yazict

Kaynak ayarlan:

Baglant1 Nokt \ K klar” k d isilir. Yand K gy 231
aglant1 Noktas1 \ Kaynaklar” kismindan erisilir. Yanda 7sv037r

manyetik ving otomasyon sisteminin calistirildigt

bilgisayar sisteminin LPT numaras1 gériilmektedir.

Manyetik ving otomasyonunun bilgisayarla baglantisint ve LPT
portuna gerekli bilgilerin gonderilmesini saglamak amaciyla uygulamada bir

adet erkek LPT fisi kullanilmustir [5].

PROGRAM TASARIMI
| Lo ) |
[ Dokunmatik Sensir-1 | [ Dokunmatik sensir- 2 | \ Dokunmatik Sensir-3 |
s | = B'ms = a.s.x'm |
[ A motoru calisma Yin=+ | Amstors ca.hs Yine- \ B motoru ul.ls Yin=+
‘ Hala huj]:m? }L Ha]zhas].lnvu D l-lahhasl.lnnl B
H

‘ A motoru Durdu | | A motoru Durdu B motoru Durdu |

Burada A motoru ana gévde motoru olup, 1 ve 2 nolu sensorleri
saga sola dondiirmek igin kullanilmaktadir. 3 nolu sensor ise manyetik
basligi asagi yukar1 hareket ettirmeyi saglamaktadir. Asagida bir sensoriin

elektrik semasi ve dokunmatik sensoriin devre yapisi goriilmektedir [5].

Sensor Plug

G nd
sensor
— device
Signal

Sekil 3 — Sensorlerin Elektrik Semast
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Sekil 4 — Dokunmatik Sensdriin Devre Yapisi

Sekilde de goriildigl gibi dokunmatik sensor sadece bir anahtardan

ibarettir ve dijital bir elemandir. Sistemin hareketi ise sensor yerine LPT den

gonderilen bilgilerle kontrol edilmistir. RCX {tizerindeki sensor portlarina

yapilan baglantilar ise agagida gdsterilmistir [5].

@ LPT out pinleri

O O e i
‘ ‘ LPT GND pinleri

1

Sekil 5 — RCX Sensor Portunun Yapisi

RCX’in sensor portlarina gonderilecek olan
bilgiler yanda ekran goriintiisii verilmis olan program
sayesinde saglanmistir. Program Visual Basic dilinde
hazirlanmigtir. Program fonksiyonlart genel olarak 2
kisimdan olugmaktadir. Yapilan is klavyeden istenilen
bir tusa basildiginda veya birakildiginda segilen

degerlerin, belirtilen portun belirtilen pinlerine
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gonderilmesi olarak tanimlanabilir [5].
Robotlarin Calisma Goriintiileri:

Manyetik ving otomasyonun ¢aligma dncesi
ve calisma esnasinda cekilmis goriintiileri asagida
goriilmektedir. Yandaki resimde RCX {initesinin

LPT portu ile baglantis1 goriilmektedir.

RCX {initesi yardimi ile bilgisayar tarafindan kontrol edilen

manyetik ving otomasyonun paralel porta baglantis1 goriilmektedir [5].

Yandaki resimde ise artik montaji ve bilgisayar
baglantis1 tamamlanmis olan manyetik ving otomasyonu

goriilmektedir [5].

Asagidaki goriilen resimler ise manyetik ving
otomasyonunun bilgisayar yon tuslar ile kontrol edilirken ¢aligma esnasinda

almmus gorlintiileridir.
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Sonu¢

Bu benzetim projesinde, manyetik vincin tim hareketleri klavyedeki
yon tuglan tarafindan saglanmaktadir. Gerekli yiikii almak iizere manyetik
ving istenilen alana yonlendirildikten sonra, 151k sensorii yardimiyla
malzeme algilanip basliga miknatis 6zelligi kazandirilir ve ving kolu agagiya
dogru hareket ederek malzemenin sistem tarafindan tutulmasi saglanir.
Malzeme sistem tarafindan alindiktan sonra klavye yardimi ile ving istenilen
yone hareket ettirilir ve tekrar klavye yardimiyla ving kolu asagiya indirilir
basligin manyetik 6zelligi kaldirilir. Boylelikle malzeme istenilen yere

tasinmus olur [5].

Benzetim projesi olarak sunulan bu sistem gercek hayatta agir is
makinelerine uygulanirsa giivenlik ve maliyet acisindan tasarruflar
saglanabilir. Bu proje sayesinde, 6grenci ve uygulayici, temel otomasyon
sistemlerinin ¢aligma yOntemlerini kavrayabilmektedir. Diisiincelerinin
uygulamasimi ortaya koymak, ogrencilerin kendilerine olan giivenini

artiracaktir [5].
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