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HAZIRLIK SINIFI BiLiSiM TEKNOLOJILERIi VE YAZILIM DERSi PROJESI

KONU: Arduino ile “Mars Kasifi” Robotunun Tasarlanmasi ve Engel Algilama Sistemi

Sinif . Puanl
“1n1 . Icerik Proje Kazamimlar Siire uf‘ n am.a
Diizeyi Yontemi

Arduino tabanli robot tasarimi
yapabilme ve gerekli elektronik
bilesenleri (L298N motor siiriicii,
DC motorlar, batarya, tekerlekler,
ultrasonik sensor) dogru sekilde
entegre edebilme.
Ultrasonik mesafe sensorii
kullanarak engelleri algilama ve
uygun hareket kararlar1 verebilme.

Arduino ile “Mars Kasifi” Motor surici ve DC motorlar .o . Dereceli
Hazirlik . o .. | Ogretim Y1l
Sinifi Robotunun Tasarlanmasi ve | araciligtyla robotun ileri, geri, saga Siiresince Puanlama
Engel Algilama Sistemi | ve sola hareketini kontrol edebilme. Anahtart

Otonom hareket eden bir robot
prototipi gelistirme ve farkl
senaryolarda performansini test
edebilme.

Gergek bir gezegen kesif robotunun
temel calisma prensiplerini
modelleme ve bu siireci
miihendislik bakis agisiyla
degerlendirme.

Sevgili Ogrenciler,

Bu 6devde sizden Arduino kullanarak “Mars Kasifi” isimli engellerden kacabilen bir robot tasarlamaniz
beklenmektedir. Projeyi gelistirirken robot platformu, DC motorlar, L298N motor siiriicii, 9V batarya,
tekerlekler ve ultrasonik sensor kullanarak hareket eden ve ¢evresindeki engelleri algilayip yon degistiren
bir sistem olusturmaniz gerekmektedir.

Hazirlayacaginiz sistemin elektronik devre tasarimi ile asagidaki 6geleri de hazirlamaniz beklenmektedir:

Algoritma ve Akis Semasi: Mars Kasifi robotunun ¢aligsma algoritmasini ve akis semasini taslak olarak
olusturun. Bu belgeleri 6gretmeninize sunmaniz gerekecek.

Arduino Programi: Arduino mikrodenetleyicisini kullanarak projenin programlamasini C++ dilinde
gerceklestirin.

Bu ¢aligma siirecinde olusturacaginiz tiim dosyalariizi, Google Classroom platformunda 6gretmeninizin
sizinle paylastig1 “Proje Odevi” igerisine yiikleyiniz. Proje taslak kontrol tarihlerine ve proje teslim
tarihine dikkat ediniz.
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ARASTIRMA/ON CALISMA-UYGULAMA

Projeniz asagidaki boliimlerden olusmahdir:
A. Proje Tanitim Dokiimani
Ogrenci Ad1 Soyadi, Numarasi, Sinifi

Dersin Adi
Projenin Konusu: Mars Kasifi Robotunun Tasarlanmasi ve Engel Algilama Sistemi
Proje Danisman Ogretmeni
Elektronik Devre Ekipmanlari: Kullanilan sensorler (ultrasonik mesafe sensorii), motorlar (DC
motorlar), motor siirticli (L298N), batarya, tekerlekler ve diger bilesenlerin listesi
Elektronik Devre Tasarimi: Devre semasi ve devre baglanti semalari
Program Algoritma ve Akis Semasi: Robotun caligma algoritmasi ve akis semasi
Arduino Programinin Kodlari: Arduino mikrodenetleyicisi i¢in yazilmis kodlarin tamami
Sistem Performansi: Mars Kasifi robotunun test sonuglar1 ve performans degerlendirmesi
Gelistirilen Ozellikler ve Islevler: Robot iizerinde eklenen veya gelistirilen 6zellikler (6r. Engel
algilama hassasiyeti, hareket senaryolari)
Sonsoz:

o Proje Secim Nedeni: Projeyi se¢cme nedeniniz ve motivasyonunuz

o Gelistirme Siirecinde Yasadiklarimz: Proje siirecinde karsilastiginiz zorluklar, 6grenim
deneyimleri ve ¢oziimler

o Projenin Kisisel Gelisiminize Katkisi: Projenin kisisel becerilerinize ve bakis aginiza
sagladig1 katkilar

Kaynakca: Projeyi gelistirirken bagvurdugunuz kaynaklar ve referanslar
B. Hazirlayacagimiz Program Hakkinda

Hazirladigimz Mars Kasifi Robotunda Olmasi Gerekenler:

Elektronik Devre ve Tasarim:

e Ultrasonik mesafe sensorii, DC motorlar, L298N motor siirlicii, batarya ve tekerlekler gibi
bilesenlerin diizgiin bir sekilde baglandigi ve c¢alistigt bir elektronik devre tasarimi
olusturulmalidir.

e Devre diizenli ve stabil ¢aligmali, baglantilar glivenilir olmalidir.

Sistem Performansi:
e Mars Kagsifi robotu, oniine ¢ikan engelleri dogru bir sekilde algilamali ve uygun sekilde yon
degistirmelidir.
e Sistem, farkli mesafelerde ve gesitli engellerle tutarli sonuglar vermelidir.
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Arduino Programa:
e Arduino mikrodenetleyicisi i¢in yazilan kod, anlasilir, hatasiz ve robotun islevselligini tam olarak
saglamalidir.
e Kod, sensor verilerini dogru sekilde okuma, motor hareketlerini kontrol etme ve robotun
engellerden kagmasini saglama islevlerini basartyla yerine getirmelidir.

Kullanic1 Arayiizii ve Islevsellik:
e Sistem kullanimi1 kolay olmali1 ve robotun durumu hakkinda gerekli bilgileri kullaniciya agik bir
sekilde sunmalidir.
e Mars Kasifi robotu, kullanici etkilesimine uygun olarak tasarlanmali ve test edilmelidir.

I. ARA KONTROL (Planlama)

Projeniz i¢in gerekli olan elektronik devre tasariminin, Arduino programinin taslak c¢aligmalarini ve
tanitim dokiimanini ilk ara kontrol tarihine kadar olusturunuz. Tanitim dokiimaninda proje konusunun
tanimi, kullanilan bilesenler, devre tasarimi, program algoritmasit ve diger gerekli bilgileri eksiksiz
sekilde ekleyiniz. Bu taslaklarin dogru ve islevsel olup olmadigini kontrol ediniz.

Tiim bu belgeleri, gretmeninizin sizinle paylastig1 Google Classroom’daki “Proje Odevi Ara Kontrol”
baslikli 6deve ekleyiniz.

Ara kontrolden bir ay sonrasia kadar projenizin biiyiik béliimiinii gelistiriniz. Ogretmeninizin, eksiklerin
giderilmesi veya ¢alismanizin gelistirilmesine yonelik onerilerini dikkate aliniz.

II. ARA KONTROL (Taslak)

Ikinci ara kontrol tarihine kadar, Mars Kasifi robotunuzun biiyiik bir kismim tamamlamis
olmalisiniz. Bu siirecte, ultrasonik mesafe sensorii, DC motorlar, L298N motor siiriicii ve diger
bilesenleri entegre ederek robotu olusturmaniz ve test etmeniz gerekmektedir. Robotunuzun ¢evresindeki
engelleri dogru bir sekilde algiladigimi ve uygun sekilde yon degistirerek tepki verdigini
gosterebilmelisiniz. Projenizin mevcut durumunu ve isleyisini 6gretmeninize sunacak sekilde belgenizi
hazirlaymiz.

Proje siirecinde karsilastiginiz sorunlar veya netlestirilmesi gereken noktalar hakkinda 6gretmeninizle
iletisime gegerek damisabilirsiniz. Ogretmeninizin geri bildirimlerini dikkate alarak eksiklerinizi
gidermeli ve robotunuzu gelistirmelisiniz. Eksiklerinizi ve gerekli iyilestirmeleri tamamlayarak projeyi
ikinci ara kontrol tarihine kadar hazir hale getirmeye 6zen gosteriniz.

ONERILER

Arastirma ve Kaynak Kullanima:

Projenizi gelistirirken internetten ve kitaplardan yararlanabilirsiniz. Ultrasonik sensér, DC motorlar,
L298N motor siiriicli ve mobil robot tasarimlar1 hakkinda bilgi veren web siteleri, forumlar ve Arduino ile
ilgili dokiimanlar size yol gosterecektir.

Algoritma ve Akis Semasi:
Mars Kasifi robotunun hareket ve engel algilama algoritmasini olustururken programlama kitaplari, dijital
kaynaklar ve 6rnek projelerden faydalanabilirsiniz. Bu kaynaklar, robotun mantigini dogru bir sekilde
planlamaniza yardimci olur.
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Sistem Fonksiyonlar: ve Bilesen Kontrolii:
Robotunuzun her islevinin eksiksiz ve dogru g¢alistigindan emin olun. Tiim elektronik bilesenlerin ve
Arduino kodlarinin dogru sekilde entegre edildigine dikkat edin.

Test ve Performans Kontrolii:

Robotun tiim hareketlerini ve engel algilama islevlerini test edin. Farkli mesafeler ve ¢esitli engel
senaryolarinda robotun performansin1 gézlemleyin. Olasi1 hatalar1 tespit edip diizeltin ve performansi
dogrulamak i¢in kapsamli testler uygulayin.

Yaraticilik ve Gelistirme:

Robotunuzun o6zelliklerini gelistirirken kendi fikirlerinizi ve yenilik¢i ¢oziimlerinizi ekleyebilirsiniz.
Ormnegin, engelleri algilama hassasiyetini artirmak veya robotun hareket stratejisini gelistirmek icin yeni
yontemler deneyin.

DEGERLENDIRME
Calismaniz;
o Proje gelistirme siirecinde farkli kaynaklardan yapilan arastirmalarin dogru bir sekilde belirtilmis
olmasi,
e Hazirlanan tanmitim dokiimaninin yazim kurallarina uygun, icerik acisindan eksiksiz ve tasarim
kurallarina uygun sekilde diizenlenmis olmasi,
e Arduino ile yapilan elektronik devre tasariminin anlasilir ve stabil ¢alisiyor olmast,
e Devre tasariminda kullanilan bilesenlerin (ultrasonik sensér, DC motorlar, motor siiriicii, batarya,
tekerlekler vb.) dogru yerlestirilmis ve baglantilarin giivenilir sekilde yapilmis olmast,
e Arduino programinin anlagilir, diizenli ve hatasiz bir sekilde yazilmis olmasi. Kodun islevsel
olmasi1 ve robotun tiim hareket ve engel algilama islevlerini dogru bir sekilde yerine getirmesi,
e Mars Kasifi robotunun ¢evresindeki engelleri dogru bir sekilde algilamasi ve engellerden uygun
sekilde kagmasi,
e Robotun performansinin farkli mesafeler ve ¢esitli engel senaryolarinda basarili sonuglar vermesi,
e Proje dokiimantasyonunun ve sunumunun kapsamli, anlagilir ve diizenli bir sekilde hazirlanmis
olmasi; proje ilerleyisi ve sonuglarinin etkili bir sekilde sunulmasi,
yonlerinden degerlendirilecektir.

PUANLAMA
e Proje Tanitim Dokiimani (20 Puan)
e Elektronik Devre Tasarimi (25 Puan)
e Arduino Programinin Gelistirilmesi (35 Puan)
e Sistem Performansi ve Test (15 Puan)

e Projenin Zamaninda Teslimi (5 Puan)




