Cizgi Izleyen Robot Kiti
Cigor Montaj Kilavuzu

Demonte & Basit Monfajli!



Cigor Montaj Kilavuzu

(1) - Rokart V5: Robotun anakarti, mikrodenetleyici Gnitesidir. Uzerinde Arduino
Nano bulunmaktadir.

(2) - Cizkon: Cizgi sensor kartidir. Rokart'in ¢izgi klemenslerine baglanmaktadir.
(3) - Plastik Kelepge:Motorlari ve Cigor'u gbévdeye sabitlemek icin kullanilacak.
(4) - DC Motor: iki adet hizli motor, robotun hareketini saglar.

(5) - Tekerlekler: iki adet dogrudan gecmeli tekerlek ve gévdenin éniinde
kullanmak icin bir tane sarhos tekerlek mevcuttur.

(6) - Disi — Erkek Kablolar: Cizgi senséri ve Rokart baglantilarini yapacagimiz
kablolardir. Bu kablolar da iki karti birbirine baglayacaktir.

(7) - Standofflar: Piring malzemeden sari renkli kart aralayicilaridir. Rokart'i
gbvdeye baglamak i¢in kullanacagiz.

(8) - 9V Pil: Robota guti¢ verir. (*Kit'e dahil degildir).
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ilk nce motorlari lehimleyecegiz.

Kablolari motorlara lehimledikten sonra montaja baslayabiliriz. ilk &nce motorlari
gbvdeye montajlayacagiz. Bunun igin 4 adet plastik kelepcge kullanacagiz.
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Motorlarin montajini yaptiktan sonra gizkonu gévdeye baglayacagdiz. Sekildeki gibi
ledler Ustte duracak ve pinler motorlara bakacak sekilde ¢izkonu gévdenin Usttine
koyacagiz ve deliklerin iginden gegirerek plastik kelepce ile gévdeye tutturacagiz.
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Standofflari somunlar ile gévdeye baglayacagiz.

Standofflar taktiktan sonra rokart'in ¢izgi klemensleri cizkona bakacak sekilde
standofflara montajlayacagiz.
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Tekerlekleri motorlara takalim. Tekerleklerin merkez delikleri D sekilli 3mm
caplidir. Cizgi izleyen robotun Motorlariyla tam uyumludur (Motor milleri de D
sekilli, 3mm c¢aplidir) Tekerlekler motor millerine siki gegeceklerdir.

Mekanik montaji da tamamladigimiza goére kart baglantilarina gecebiliriz. Sag
motoru rokartin tzerindeki sag motor klemensine, sol motoruda sol motor
klemensine kablolar1 baglayalim.
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Son olarak Disi — Erkek kablolari gizkon ile rokarta baglayalim. Cizkonun Uzerindek
(=) pinini rokarttaki ¢izgi klemenslerinden herhangi birinin (=) bdlimiine baglayalim
ayni sekilde gizkondaki (+) pinini rokarta baglayalim. Cizkondaki pinleri sirasi ile leff
middle, rigth pinlerini rokartin sol, orta ve sag klemenslerinin sinyal bélimine
baglayalim.

Kart baglantilarini yaptiktan sonra robotumuza gtici verecek olan pilimizi
rokarta takiyoruz
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Arduino Programi

Resmi Arduino yazilimini arduinonun web sitesinden Ucretsiz bir sekilde indirip
bilgisayariniza kurabillirsiniz.

Kurulum dosyasi driver yUklemek istediginde onaylayiniz.

Download sayfasi https://www.arduino.cc/en/Main/Software _linkindedir.

Cizkon ¢izgi izleme kartimizi demonte olarak satin aldiginizda, igerisinden
ctkan direnglerin renk kodlar agagidaki gibidir.

R1: 220 Ohm (Kirmizi, Kirmizi, Kahverengi Renk Cizgili Direng)

R2: 10 KOhm (Kahverengi, Siyah, Turuncu Renk Cizgili Direng)

R3: 1 KOhm (Kahverengi, Siyah, Kirmizi Renk Cizgili Direng)

QRD1114 sensorleri icin pcb altinda "Code Side" yazan taraf QRD1114 yazili
tarafa gelecek sekilde alttan yerlestiriimelidir.

Ledler ile entegreyi yerlestirirken komponentler ¢entik ve diz ¢izgi yénlerine
gore lehimlenmelidir.

Muhtemel Sorunlar

Robot diz gitmiyor

Motor ydnlerine bakiniz, ¢izgi tam ortadayken iki motor da ileri gitmelidir.
Eger bir motor geri gidiyorsa o motorun kablolarini tersleyin.

Sensoér Karti Calismiyor

Karta enerijinin geldiginden emin olun. Sensér karti ile Rokart arasindaki baglatiyi
kontrol edin.




