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MOBIL ROBOT KONTROLU

1. GIRIS

Mobil robotlar, siirekli olarak insan miidahalesi olmadan otomatik olarak, ¢calisma ortamlarina
giderek istenilen gérevleri gezgin olarak gergeklestiren robotlardir. Isminden de anlasilacag
gibi bu robotlarin en 6nemli avantaji, birgok endiistriyel robotun aksine, ¢calisma ortamlarinda
serbest olarak hareket edebilmeleri, hareket hacimlerinin biiyiik olmasi, hatta gerekirse statik
ve dinamik g¢evre sartlarinda engellerden kaginarak istenilen yere gidebilmeleri ve beklenen
gorevleri yerine getirmeleridir. Mobil robotlarin bu gezginlik 6zellikleri uygulama alaninda da
genis bir yelpaze sunmaktadir. Bu yiizden de uzun yillar boyunca mobil robotlar
arastirmacilarin ilgi odagi olmustur. 1960’larin sonlarinda baslayan mobil robot ¢aligmalari,
elektronik ve bilgisayar teknolojisindeki gelismelerle de ivme kazanarak devam etmektedir.

Mobil robotlar iizerine yapilan arastirmalar daha ¢ok harita ¢ikarma, ydriinge takibi, hiz ve
tork kontrolii, engele ¢arpmadan hareketini gerceklestirme, optimum yoriinge ile hedefe
ulagma, hedef takibi gibi uygulamalar iizerinde yogunlagmaktadir. Goriildiigii tizere bir mobil
robotun istenilen hedefe ulagmas1 ya da verilen bir yoriinge boyunca hareket edebilmesi, bir
hedefi takip edebilmesi, sayet gerekiyorsa bulundugu ortami algilayabilmesi, mobil robotlar
icin hedef arastirma gelistirme alanlaridir.

2. ROBOTINO MOBIL ROBOTU

Bu deney c¢alismasinda Festo Didactic firmasimin gelistirdigi bir mobil robot platformu olan
Robotino mobil robotu kullanilacaktir. Bir mobil robot sisteminde olmasi 6ngériilen tim
sensorlerin, eyleyicilerin ve ara yliz yazilimlarimin hazir oldugu kompakt bir yapida
tasarlanmistir. Ayrica harici modiiller ile farkli gorevler icin Ozellestirilebilmektedir.
Robotino’nun en énemli diger bir avantaji ise %100 acik-kaynak bir robot olmasi ve robot
tizerinde yiiriitillen kaynak kodun {icretsiz olarak svn.openrobotino.org sitesinden temin
edilebilmesidir. Robotino programlanmasinda genis bir dil yelpazesi sunmaktadir. C, C++,
Java, .Net, Matlab, LabVIEW ve Microsoft Robotics Developer Studio ile yazilim
gelistirilebilmektedir. Ayrica “Robot Operating System (ROS)” igin de destegi
bulunmaktadir. Asagidaki Sekil 1’de Robotino’nun genel goriiniimii yer almaktadir. Ayrica
Sekil 2’de Robotino’nun {izerindeki access point sayesinde bilgisayar ile kablosuz
haberlesebildigi gosterilmistir. Tablo 1°de ise Robotino elektronik donaniminin parametreleri
ve bu parametrelerin degerleri verilmistir.



http://svn.openrobotino.org/

Sekil 1. Robotino Mobil Robot Sistemi.

Kablosuz LAN tizerinden iletigim

ﬁ

Sekil 2. Robotino-bilgisayar arasindaki kablosuz LAN tizerinden iletisim.

Tablo 1. Robotino parametreleri ve degerleri.

Parametre Deger
Besleme Voltaji 24V DC,45A
Dijital girisler 8
Dijital ¢ikislar 8
Analog girisler 8 (0-10V)
Roleli ¢ikislar 2




(1) Artimli enkoder (2) Darbe bandi, ¢arpma 6nleyici Sensor IR1 - IR9: mesafe dl¢iim sensorleri (1-9)
(3) Mesafe olglim sensorleri M1 - M3: motorlar (1-3) SL = darbe bandi, ¢arpma 6nleyici Sensor

Sekil 3. Robotino mekanik ve elektronik donanima.




Robotino siiriis  {initesi  Sekil 4’te
goriilmektedir. Mobil robot, 3 bagimsiz
cok-yonlii tekerlek ile siiriilmektedir. Bu
tekerlekler birbirleri ile 120° ag1
yapacak sekilde monte edilmistir. 3
sirlis ~ Unitesinin ~ her  biri  su
komponentlerden olusmaktadir:

DC motor

Artimli enkoder
Cok-yonlii tekerlek
16:1 oranli rediiktor
Tirtill (disli) kayis

orwdPE

Robotino komut {initesi kullanici ara
ylizii ise Sekil 5’te gosterilmistir. Bu
iinite su elemanlardan olusmaktadir:

Display

LED

Acg/Kapa tusu

Bir iist mentiiye ¢ikma tusu
Meniide agag1 hareket tusu
Secimi onaylama tusu
Meniide yukar1 hareket tusu

NoookrwdPE

Sekil 4. Robotino siiriis tinitesi.

P —

FESTO

(I) <« J, Enter

Sekil 5. Robotino komut iinitesi
kullanici ara yiizii.




Sekil 6°da da dijital ve analog giris ¢ikislar goriilmektedir.

GND
24V
DO3
DO2
24V DO1
AIN4 DOO
AINS DI3
AIN6 DI2
AIN7 DI1
RELO_NC DIo
RELO_CO
RELO_NO
s
sabs
I-y;- 5 ¢
RELl_NO|
REL1_CO
REL1_NC Dl4
AIN3 DI5
AIN2 Dlé
AIN1 D17
AINO DO4
24V DO5
DO6
DO7
24V
GND

Sekil 6. Robotino dijital ve analog giris ¢ikiglar.



3. ROBOTINO VIEW PROGRAMI

Robotino, C, C++, Java, .Net, Matlab, LabVIEW ve Microsoft Robotics Developer Studio
gibi dil ve platformlarla programlanabildigi gibi Festo Didactic firmasimin gelistirdigi
Robotino View programi ile de programlanabilmektedir. Bu program kullaniciya bloklar
halinde fonksiyonlar sunarak, grafik programlama dili ile yazilim gelistirmeye ile olanak
saglamaktadir. Sekil 7 ve Sekil 8’de Robotino View programinin genel gorliniimii yer
almaktadir.

Sekil 9°da ise Robotino View programinin arayiiziinde hazirlanmig bir yazilimin bloklart ve
yazilim gelistirme penceresinin altinda ise bu bloklarin goriintilleme veya ayar pencereleri
gosterilmistir.

Ayrica Robotino View programinda hazirlanan yazilimlar, bir donanima gereksinim
duymaksizin yine Festo Didactic firmasi tarafindan hazirlanan Robotino Sim programinda
gorsel olarak simiile edilebilmektedir. Sekil 10°da da bu simiilasyon programindan bir
goriintli yer almaktadir.

1IP adres ban WLAN baglantisi|:

He L Vo= Livm Wiwes Fop
DD @) 5 - [

I ericed
[Ee——
Pres

> Durum mesaj bar

Sekil 7. Robotino View programi genel goriiniim.
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Sekil 8. Robotino View programi genel goriinlimii.

';) line_follow_camera.rvw2" - ROBOTINO ® View
Robotino

Fie Edit

Simulation View Btz Window Help
I D HEHPPRIOE QAP
@ Manprogan | @ Folowine
150,0
Conat3
Subtraktion (1)
50
Const2
Camerat & X Line Detector
Robotno
Camera Qno 2
Cameral
*
== v Threshold: 153
Log.
74392> 2012-May-28 19:11: Loadng symbol ‘DlugnSimuatoninterface” from
74392> 201 Loadng symbol ‘plugnSimuationinterface” from
74352> 20 Loadng symbol ‘plugnSimuiatoninterface” from %
74392> 20 59 : Loadng symbol ‘PlugnSimationnterface” from Y
74392> 20 4856 : Loadng symbol ‘DlugnSimuationinterface" from '

Line Detector

: Searchstart:

10

Eiets

Line Detector

+| Seachheght: 60

FESTO

+| 4 @ Robotino
Drive system
Collision detection
Image system
10 connector
Navigation
V0 extension
Intemmal sensors
Manipulator
Laser rangefinder

unction block library
Logic
Mathematics

Vector analysis
Display

Image processing
Generators

Filter

Navigation

Input devices

& X Image nfol

Image Information

S

8 x

Sekil 9. Robotino View ile hazirlanmis 6rnek bir uygulama goriintiisii.
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2 Robotino® SIMDemo 121 e -

Extras  Help

Fil wE
o(sr @

Sekil 10. Robotino Sim programinin arayiizii.

Robotino View programinda sag tarafta fonksiyon paleti yer
almaktadir. Bu palet robotinonun  donanimlarina
erigsebilmemizi, veri gonderip, veri okuyabilmemizi
saglayan “Robotino blok paleti” ve alisageldik cebirsel,
lojik ve algoritmik fonksiyonlarin yer aldigi “Fonksiyon
blok paleti” olmak iizere iki basliktan olusmatadir. Bu
paletin genel gOriinimii ve alt mentleri Sekil 11°de
gosterilmistir.

Tablo 2 ve 3’te de sirast ile “Robotino blok paleti” ve
“Fonksiyon blok paleti”nin alt meniileri ve bloklar
gosterilmistir.

@ Festo Didactic 2012

4 @‘ Roboting

[

v W T VYV T Y VYV TEY VY Y Y W T WV

'
. Collision detection
. Image system

, /0 connector

. Mavigation

, 70 extension

. Internal sensors

—— — —— — — — — — — e — — — — — — -

Drive system

. Manipulator

. Laser rangefinder
unction block library
, Legic

Mathematics

. VWector analysis

. Display

. Image processing
. Generators

. Filter

. Mavigation

, Input devices

. Data exchange

. Custom

1 Variables

Sekil 11. Robotino View
fonksiyon paleti.



Tablo 2. Robotino fonksiyon blok paleti.

ROBOTINO FONKSIiYON BLOK PALETI

4 {2} Robotino®

]

. Drive systern

S Motor #1
=2' Motor £2
3 Motor #3
2 Omnidrive
@ Ormnidrive (inverse)

; Collision detection

I Bumper

%9 Distance #1
Distance 22
Distance #3
Distance #4
Distance 25
Distance #6
Distance #7
Distance 28
%9 Distance #9

D1 D] 2D D] P ] D

, Image system

O Camera

) I/0 connector

[

Digital input #1
Digital input #2
Digital input #3
Digital input #4
Digital input £5
Digital input %5
Digital input #7
Digital input #8
Digital cutput #1
Digital cutput #2
Digital cutput #3
Digital cutput #4
Digital cutput £5
Digital cutput #5
Digital cutput #7
Digital cutput #8
Analeg input £1

slilalalalslslzlalilalalalal sl

Al

ﬁ Analeg input #2
ﬁ Analog input #3
ﬁ Analog input #4
ﬁ Analeg input 25
ﬁ Analog input 26
ﬁ Analog input #7
ﬁ Analog input #8
'ﬁ' Relay #1

R2 Relay £2

Bu palet igerisinde
sol tarafta goriildigi
gibi motor, ¢ok-
yonlii siiriis bloklari,
mesafe
sensorlerinden deger
okumak i¢in bloklar,
kamera blogu, dijital
ve analog giris ¢ikis
bloklar1, yani
robotino mobil
robotunu kontrol
etmek, sensorlerden
veri okumak,
motorlar1 stirmek
icin gerekli olan
temel donanim
bloklar yer
almaktadir.

]

. Mavigation

,¢' Odormetry
¥ Morth Star @

) 170 extension

8 Gripper
& Power Output
= Encoder Input

J Internal sensars

[§ Power Management
ulﬁj Shutdown

, Manipulator

. Reader
B Number of axes
My axis #1
o Axis £2
3 Axis #3
B Axis #4
B Axis#5
B Axis #6
R Axis #7
B Axis #8
B Axis #9

J Writer
P Position selector
Ty Axis #1
o Axis #£2
G Axis #3
B Axic #4
B Axis #5
B Axis %6
M Axis £7
B Axis 28
B Axis #0

, Laser rangefinder

® |aser rangefinder

% |acer rangefinder analysis

& Laser rangefinder info

Ayrica yine sol

tarafta  gorildigu
gibi, Robotino’ya
eklenebilecek
navigasyon,
gripper,
maniptilatér ve

lazer mesafe dl¢lim
sensOrii gibi harici
modiiller
(donanimlar) igin
fonksiyon bloklar
yer almaktadir.
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Tablo 3. Robotino fonksiyon blok paleti.

FONKSiYON BLOKLARI KUTUPHANESI

. Function block library

J Logic

. Logic operations

& AND
z] OR
&is NAND
z]« NOR
=1 XOR
1= NOT

. Triggered operations

&1 AND FL
&l MNAND FL
RS Latching relay

28H Sample and hold elem...
. Bitwise cperations

& Bitwizse And
Bitwise Exclusive Or
= Bitwize Mot
Bitwise Or
@ Bitwise Shift Left
»» Bitwise Shift Right
i, Bitwise Test

o Counter Up
“) Counter Down

Multiplexer

£ Demultiplexer
, Mathematics

J Arithmetic operations

+ Addition

= Division

% Modulo

X Multiplication
= Subtraction

, Comparison cperations

Equality
Greater
Greater Equal
Inequality
Less

A A HIV Y I

Less Equal

; Functions

"z Transfer Function
min  PAinimum

mex faximum

X1 Absclute Value
L= Scale

 Arrays

=3 Float array composer
B3 Float array decomposer
f-u Float array index access

Fonksiyon bloklar1
paletinde solda
gorildigl gibi
lojik kap1 ve islem
bloklari, counter,
mux, demux,
bloklari, cebirsel
bloklar,
karsilastirma
bloklar1 ve dizi
bloklar1 yer
almaktadir.

F ]

J Vector analysis
. Vector operations

&b Addition
&8 Subtraction
&6 Dot Product
[2] Morm

. Element operations

Bea Addition

B-a Subtraction
aB Multiplication
Bfa Division

, Transformations

¥ * Cartesian to Vector
4% Polar to Vector

i 5 Vectorto Cartesian
#¢ Vectorto Polar

{Er} Rotate

. Mavigation

6‘_'- Position Driver
AF Path Driver

Pose composer
Pose decomposer
& Path composer

tl, Path decomposer
_Ja" Obstacle aveidance

. Input devices

:': Control Panel
=+ Slider

. Data exchange

5 Image Reader
& Image Writer

; Custom

& Luascript

Ayrica yine solda
goriildiigii  gibi
vektor  islemleri
i¢in,
transformasyonlar
icin bloklar,
navigasyon,
control paneli gibi
bloklar yer
almaktadir.
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LabVIEW ile Yazihim Gelistirme

Robotino’nun LabVIEW igin ‘driver’lar1 da http://doc.openrobotino.org/documentation/
mevcut olup, bu ‘driver’larin kurulumu ile LabView/

robot LabVIEW tizerinden kontrol

edilebilmekte ve yazilim gelistirilebilmektedir. http://wiki.openrobotino.org/index.php?title
[lk linkten ulasilabilecek ‘yardim manuel’inde, =Labview

LabVIEW foksiyon paletindeki Robotino

bloklarmin (VI-Virtual Instrument, LabVIEW http://wiki.openrobotino.org/index.php?title
kullanicilar1 bu ifadeye daha asinadirlar) nasil =Downloads#LabVIEW

kullanildigr ile ilgili detayli bilgiye ve ornek
uygulamalara, ikinci linkten Robotino’nun

|E===| —
LabVIEW ile kullanimia dair genel bilgilere b, (o | = ‘ ¥ E]
ulasabilirsiniz. Bir sonraki linkten ise =] ETT | | =
Robotino’nun LabVIEW ‘driver’larina i o (||| . ]& R
ulasilabilir. Sekil 12". de. Robotlno .V.IS,.Sek.ll :_:\\\ 'f' I — O
13’ de LabVIEW iizerinde gelistirilmis bir 4 2%
kontrol uygulamasi1 (engelden sakinma)
gorilmektedir. Sekil 12. Robotino VIs.
Sequence Mo
Disconnect Starnp 100
Angle Min P
ﬁ' Angle Max -
_h"\: Angle Increment
Connect ;"-..-'\ Tirme Increment
Scan Time
ﬁ' Range Min 283
] Range Max
MNumber of Ranges
Mumber of Intensities
Ranges I
Intensities p
T a. |
error out

Sekil 13. Robotino i¢in LabVIEW f{izerinde gelistirilmis bir engelden sakinma uygulamasi.
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http://doc.openrobotino.org/documentation/LabView/
http://doc.openrobotino.org/documentation/LabView/
http://wiki.openrobotino.org/index.php?title=Labview
http://wiki.openrobotino.org/index.php?title=Labview
http://wiki.openrobotino.org/index.php?title=Downloads#LabVIEW
http://wiki.openrobotino.org/index.php?title=Downloads#LabVIEW

4. ROBOTINO VIEW UYGULAMA:
KAMERA ILE CIZGIi iZLEYEN UYGULAMASI

A) Uygulama Oncesi Notlar:

=

o

B)

N

S

Bloklar paletten stiriikle birak ile calisma alanina yerlestirilir.

Fare imleci blok tizerindeki iki ¢izgiden olusan gubuk iizerine getirildiginde, tasima
imleci belirir, bloklar buradan tutularak calisma alaninda herhangi bir noktaya
taginabilir.

Sayet var ise, blogun 6zellik meniisiine, bloga cift tiklayarak veya blok {izerinde
fareye sag tiklayarak agilan listeden “Properties” secilerek ulasilabilir.

Fare imleci blok {lizerinde iken sag tiklayarak acilan listeden “Help” segenegi
secilerek, blok ile ilgili daha detayl bilgiye ulasilabilir.

Secili olan blok asagida goriildiigii gibi sar1 renkte vurgulanir.

Ara¢ ¢ubugunda View sekmesinden, “Show Connector Values (Ctrl+D)” ve “Show
Connector Descriptions (Ctrl+T)” seceneklerinden blok giris ¢ikislariin aldig
degerler veya agiklamalari ile deger tipleri goriintimleri acilip kapatilabilir.

Uvygulama Yonergesi:

Robotino’yu sarj ediniz. Robotino iizerinde (12 V, SAH) 2 adet akii bulunmaktadir.
Harici olarak veya robot lizerinden akiiler sarj edilebilir. Sarj aleti iizerindeki led’in
kirmizi renkte olmasi sarj olmadigini, sar1 renkte olmasi sarj oldugunu, yesil renkte
olmasi ise sarjin tamamlandigini ifade etmektedir.

Robotino tizerindeki membran tus takimi {lizerindeki On/Off tusuna basarak robotu
calistiriniz.

Robotino View programini ¢aligtiriniz.

Kablosuz aglardan Robotino 3.74 agina baglaniniz.

Arag ¢ubugunda, Robotino’nun ip adresini ve portu giriniz: “172.26.1.1:8080”

Arag¢ cubugundaki ‘ﬂ baglant1 simgesi ile Robotino’ya baglaniniz. Siyah renkli
sinyal baglantinin gerceklesmedigini, yesil renkli sinyal gerceklestigini gosterir.
Kamera blogunu ¢alisma ekranma siirlikleyiniz ve ara¢c c¢ubugundaki P “run”
simgesine tiklaymiz. Kamera bloguna cift tiklayarak Robotino {izerindeki kameradan
goriintii gelip gelmedigini dogrulayiniz. B “stop” simgesine tiklayarak uygulamayi
durdurunuz. Sayet goriintli gelmemis ise, robota baglanti islemini tekrarlayiniz (4., 5.
ve 6. adimlar).

Asagidaki devreyi kurunuz.
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Robotino

= 2= |
Robotino 150,0 [~ |I0] Motor 1

— Const3 Robotino Roboti
o = o — lpmoEm e

153 ] ] | = B o =

- {0 _- 0
A4 O e e Y RO e E
[€0] . . (k<]
Subtraktion (1) L Omnidrive1
Line Detector Division2 Motor #2

= = Robotino
B - -5, = -
I - @ 0 o —
Lo [cH (=]l o W
. o Const2 = 3
Image infol Division1 [EE=1 |
Motor #3

Cameral

2,0 = I
Constl

Sekil 14. Cizgi izleyen uygulamasinin devresi.
9. Run simgesine tiklayarak uygulamayi c¢alistiriniz. Hem, platform iizerinde cizgiye
yerlestirdiginiz robot iizerinde, hem de “camera” ve “line dedector” bloklarina gift

tiklayarak uygulamanin ¢alismasini gézlemleyiniz.

C) Uygulamanin Algoritmasi:

“Omnidrive” bloguna baktigimiz zaman Vx hiz degerine sabit 150 degerinin uygulandigini
gorliyoruz. Asagidaki tabloda bu blogun islevi ile ilgili hiicrede de tarif edildigi gibi, robot
iizerindeki lokal koordinat sisteminde +x, robotun ileri dogru kat ettii dogrultudur. y ise
robotun yataydaki dogrultusudur. 150 sabit degeri V girisine uygulanarak, robotun belirli bir
hizla ilerlemesi saglanacaktir. Yataydaki yOnlenmesi ise, ¢izgi takip algoritmasma gore
belirlenecektir.

Kamera blogu ile Robotino iizerindeki kameradan goriintii alinmakta ve alinan goriintii belirli
araliklarda elde edilmis birer imge olarak uygulamada kullanilmaktadir. Bu imgeler “Line
Detector” bloguna gonderilir. Bu blok ¢izgiyi tespit etmek i¢in 6zel olarak olusturulmus bir
bloktur ve cikisinda ¢izginin en soldan ne kadar uzaklikta olduguna dair sayisal bir deger
uretir.

“Image Info” blogu ise imgenin genisligini ve yiiksekligini elde eder ve ¢ikigina verir. Sekile
baktigimiz zaman bu uygulama icin, blok ¢ikisindan sadece genislik bilgisini aldigimizi
gormekteyiz. Alinan bu bilgi, ikiye boliinerek, tespit edilen ¢izgi mesafesinden c¢ikarilir.
Amag orta noktadan ¢izginin ne kadar saptigini ve elde edilen sayisal degerin isaretine gore
sagda m1 solda mi kaldigim tespit etmektir. Bu tespitten sonra deger bir sabite boliiniir. Bu
islem ile robotun ne kadar donmesi gerektigi fikrine ulasilir. Sabitin eksi olmasinin nedeni ise,
robotun, ¢izgiyi ortalamak i¢in sapma yoniiniin tersi yoniinde donmesi gerektigindendir. Elde
edilen bu deger, “omnidrive” blogunda acisal hiz girisine uygulanir. Girilen hiz degerleri
“omnidrive” blogunda kinematik islemlerden gegirildikten her bir motora uygulanmasi
gereken hizlar elde edilir ve her bir hiz degeri ti¢ farkli motora gonderilir.

Uygulamada kullanilan bloklarin islevleri ve giris-¢ikislar1 daha detayli olarak bir sonraki
boliimden incelenebilir.
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D) Fonksiyon Bloklari ve Islevleri

FONKSiYON BLOGU ISLEVI
Camera
Roboting & Robotino’nun kamerasindan elde edilen
nq o TrsasT] gorilintliyl calismaya aktarir.
Cozlntrlik  “device  dialog” dan
ayarlanabilir.

[ Search height (int]

Input (irmage
Threzhald fint “ [ (Hoat] |
Search start [int [ Line Found (Bool) |

Line Detector =]
O
Line Detector » 2 @
Line Detector

Threshold: 153 2

Search start: 10 5| Search height: &0 =

Line Dedector
Input girisinden giren goriintiideki
cizgiyi algilar.

Treshold girisi, ¢izgi tespitindeki
hassasiyeti belirler. [0, 255] arasinda bir
deger verilebilir.  Giriltii  etkisini
azaltmak icin threshold degerini yiiksek
tutmakta fayda vardir.

[lidth {int] |
| Input (imnage] |
[ Height fint] |

Image Information

Imgenin genislik ve yiikseklik bilgisini
Verir.

0,0 | I-{Value (Hoat) J=={ Surnmand 1 (Hoat] 48l + B [Sum ey |

[Summand 2 (oat) ] I

———
0 < | I(7alue nt) J={Tnitial value (int) ]

false

v _{ alue (bool) }
[Input 2 (booll | I

M [Cutput {int] |

{Tnput 1 (booh }.&.

Constant

Bir sabit iiretmek i¢in kullanilir. Sabitin
tipi ve grafiksel goriiniimii baglandig
girisin tipi ile degismektedir.
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[ Cividend (oat] | -
T E [ Couotient (Foar] |

Division

Bolme islemi yapilir. Dividend 0 degil,
Divisor 0 ise, simiilasyon hata verir.

[Minuend (oat] ] B — g [Fiference THoar ]
Subtrahend 1 (Aoatl | [l

Minuend (Hoatl | [l
Subtrahend 1 (Aoat] B
Subtrahend 7 (Hoat] |
Subtrahend 3 (Aoat] [ |
Subtrzhend 4 Hoat]l |~
Subtrahend & (Aoat] B = [ Cifference (Aoat] |
Subtrahend & (Hoat] |
Subtrahend 7 (Aoat] B
Subtrahend § (Hoat] |
Subtrahend 9 (Hoat] | [l

[ Subtrshend 10 Heafi |l

Subtraktion

Minuend  girisinden, 10’a  kadar
Subtrahend girisini ¢ikarmayi saglar.

Fobaking &

wx [rmyjs] [Aoat) il [rprn] (Hoat]
vy [rornjs] [Hoat) EOE iz [rprn] [Hoat]

[ormega [deqis] (Hoat] 2 [rprn] [Hoat]

Omnidrive

VX, Vy ve omega hiz girislerine gore, her
bir motorun dénme hizlar1 hesaplanir.

"Omnidrive (inverse)" fonksiyon blogu
ise motorun donme hizlarindan vx, vy ve
omega hiz degerlerini hesaplar.

Yukaridaki sekil Robotino’nun lokal
koordinat  sistemini  gostermektedir.
Yukaridan bakildig1 zaman omega agisal
hizinin  pozitif yonii saat yOniiniin
tersidir.
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Motor #1 (, 2, 3)
Speed setpont [rom] (Aoa | ll=—— : Robotino motorlarina erisimi  saglar.
=_. Actual velocit rri] [Hoat . )
RIEsEE = 7 B el positon ) | Motor numarast blok iizerinde yer
brace I [Current [A] oat) | almaktadur.
[Acceleration Gint] | [l
Roboting &
Speed set-point [rprm] (Hoatl | [ll=—— _
. 2 . Current m[m'
[Acceleration finf | [l
Raobating &
Speed set-paint [rpr] (Aoatl | [ll=—— _
[Feset psition (ool ] e o [_Actusl veocl T foat M2
. 3 B CCurrent TAT (Hoat] |
Chcceleration Gintl | [l
Mator #1 @
Robotino
0 = O
Motor [E=l [0
= 1 m©
Motor #1
Acceleration: 30 =
kp: 0 =
ki: 0 =
kd: 0 =
Use default parameters
|:| Reset on start

E) Robotino SIM Uygulamasi

Ayni uygulama Robotino SIM programinda da gerceklestirilebilir. Ara¢ c¢ubugundaki
robotino simgesine tiklandigi zaman agilan listede “Follow line (camera)” segilerek
yukaridaki uygulama Robotino SIM programinda da c¢aligtirilabilir. Program ortaminda
hazirlanan ¢izgi izleme platformu {izerinde, gelistirilen program simiile edilebilmektedir.
Sekil 15’de uygulama se¢imi, Sekil 16’da program ara yiiziindeki c¢alisma platformu
goriilmektedir.

2> Robotino® SIM Demo 1.2.1

’File View Extras Help

0[5 (&)

Follow line (camera)

Follow line (inductive sensor)

Sekil 15. Robotino Sim uygulama se¢imi.
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Sekil 16. Robotino Sim programinda ¢izgi izleyen uygulamasindan bir goriintii.

5. DENEY RAPORUNDA iSTENENLER
1. Mobil robot bilgi veriniz.

2. Deneyde c¢alisilan ¢izgi izleyen uygulamasinin devre elemanlarini tanitiniz.
3. Deneyde ¢alisilan ¢izgi izleyen uygulamasinin prosediiriinii agiklayimiz.
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