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REX DOCS

rbt.ist/rexgithub

SumoBot

SumoBot, éniinde bulundurdugu rampasi, mesafe sensori ve ¢izgi izleyen sensorii sayesinde pist Uzerindeki
cisimleri pistin digina ¢ikarmayi amaglayan REX robotudur.

SumoBot Nasil Galigir?

SumoBot, 6niinde bulunan mesafe senséri sayesinde etrafta bulunan cisimleri/robotlari algilar. O yéne dodru
hareket ederek 6niinde bulunan rampa sayesinde cisimleri/robotlari pist disina ¢ikartana kadar surukler.

HC-SR04 Mesafe Sensorii 4w mm s mn = 2

Cizgi izleyen Sensor 4= =

SumoBot, pist igerisinde olup olmadigini altinda bulunan ¢izgi izleyen sensér sayesinde tespit eder. Cizgi
izleyen sensérde iki adet IR alici-verici bulunmaktadir. Bu IR alici-verici sensérlerden yayilan iginlar farkl
renkteki zeminlerde farkl degerler vermektedir. Bu deger farkliliklari SumoBot’un pistin igerisinde olup
olmadigini tespit etmesini saglamaktadir.
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SUMOBOT

KURULUM KILAUUZU

SumoBot icin Gerekli Komponentler

Motor Saft

HC-SR04

’—< REX Anakart

’—- DC Motor 4 adet

L. PaletSeti
(26 adet her iki taraf igin)

Mesafe Sensorii

TCRT 5000
( Gizgi izleyen Sensér)

& M3 Somun 12 adet
h—' M3 x 6 mm Vida 4 adet
D= M3x8mm Vida 32 adet

W;- M3 x 12 mm Vida 4 adet

[r— = M3 x 30 mm Vida 8 adet

-4. M3 x 6 mm Disi - Erkek Plastik Aralayici
4 adet

_—' M3 x 25 mm Disi Aralayici 8 adet
! M3 x 20 mm Disi Aralayici 14 adet

=\ 5 mm Ahsap Uclu Vida 4 adet
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Pleksi Parcgalar
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R3 2 adet T
I

Motor kablolarini
gorseldeki gibi
ayarlayin.

M3 Somun
2 adet

DC Motor
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M3 X 30 mm Vida 2 adet

Ayniadimlari
diger taraflar igin
de tekrarlayin.
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M3 X25 mm M3 X 25 mm Disi Aralayici 4 adet

Disi Aralayicl 4 adet
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M3 X 8 mm Vida 4 adet J
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ﬁ M3 X 8 mm Vida 2 adet

'

T Slot birlestirmesi icin ilk nce
M3 somun'u gorseldeki gibi
yuvaya yerlestirdikten sonra

M3 x12mm vida ile sikin.
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M3 X 20 mm Disi Aralayici 2 adet

M3 X 8 mm Vida 2 adet

TCRT 5000
(Cizgi izleyen Sensér)

M3 x 8 mm
Vida 4 adet
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M3 x 8mm Vida 3 adet
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Motor Saft
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M3 x 20 mm Disi Aralayicl 3 adet
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M2 x 8 mm Ahsap Uglu Vida J
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Tekerlerin Uzerindeki disliler karsilikli olarak denk
gelmiyorsa (1), tekerlek pargalarindan birini ters gevirip (2)
montajini yapin (3). Bu yéntem sorunu ¢ézecektir.

iki taraf icin de paletleri yerlestirin.
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M3 x 6mm Vida 4 adet
(Plastic)

O

T Olasi kisa devre problemlerini
T ' 1 Snlemek ici nik kartlarda
i plastik vid ici kullanin

REX 8in1 Anakart
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M3 x12 mm Vida 2 adet

HC-SRO4
Mesafe Sensoru

M3 Somun 2 adet

Kurulum tamamlandi, kodlama
adimlarina gegebilirsin.
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Devre Semasi

Pleksi pargalari kurduktan sonra, devre kurulumunu asagidaki semada gosterildigi sekilde yapabilirsiniz.
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MOTOR 1
A=e |12
Arduino Kodlari

SurmoBol ne

http://rbt.ist/sumobotcode

Kodun tamamina ve gerekli
olan kutuphanelere gitmek
icin QR kodu okutunuz.




