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� ELEKTRONİK�BİLEŞENLER�

Bu bölümün sonunda,

 Motor sürücü katlarının görevlerznz lzsteleyebzlecek, 
 USB-UART çevzrzczlerzn görevlerznz tanımlayabzlecek, 
 Kablosuz zletzşzm bzleşenlerznzn görevlerznz özetleyebzlecek, 
 Algılayıcı çeşztlerznz lzsteleyebzlecek,
 Algılayıcı çeşztlerznzn görevlerznz açıklayabzlecek,
 Robotzk programlamada kullanılan zşlemczlerz tanımlayabzlecek,  
 Robotzk programlamada kullanılan zşlemczlerznzn görevlerznz yorumlayabzlecek, 
 Robot kontrol kartlarını lzsteleyebzlecek, 
 Robot kontrol kartlarının görevlerznz açıklayabzleceksznzz. 
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nılmaktadır. Düşük güç kullanımı daha küçük pzl zle daha uzun ömür sunmaktadır. XBee ve ZzgBee 
desteklz 2. Neszl czhazların etkzn olduğu mesafe düşük verz zletzşzm hızlarında (10-20 kbzt/sn) ve yüksek 
kazançlı antenler kullanılarak 45 km’ye kadar ulaşabzlmektedzr. Genellzkle verz zletzm hızı çeşztlerzne 
göre 20 zle 1000 kzlobzt/sanzye arasında değzşmektedzr. Oldukça küçük yapıda üretzlebzlmektedzr.

5.5.�Robotik�Uygulamalarda�Kullanılan�Algılayıcılar�(Sensörler)
Robot teknolojzsznzn veya genel anlamda otomasyon szstemlerznzn en önemlz kısımlarından bzrzsz 

algılamadır. Algılamayı sağlayan aygıtlara sensör ya da algılayıcı adı verzlmektedzr. Algılayıcıları bu 
szstemlerzn duyu organları olarak değerlendzrebzlzrzz. Çünkü znsanların çevrelerznde olup bztenlerz duyu 
organlarıyla algılamasına benzer bzçzmde, robotlar ve otomasyon szstemlerz de çevreszndekz sıcaklık, 
basınç, hız, yön, eğzm ve benzerz değzşkenlerz algılayıcıları vasıtasıyla algılarlar. Algılama algılananları 
ölçme ve ölçümlerz kontrol aygıtına (mzkrozşlemcz) zletme şeklznde gerçekleşzr. Mzkrozşlemcz algılanan-
ları yorumlamak ve ona göre karar döngülerznz yürütmek zorundadır. Algılanması gereken farklı de-
ğzşkenler farklı tzplerde algılayıcılar gerektzrzr. Neyzn ya da nelerzn algılanacağı kullanılan algılayıcının 
seçzmzne bağlıdır. Algılayıcı seçzmz robotun görevzne uygun olarak yapılır. Örneğzn robotun herhangz 
bzr engele çarpmadan dolaşabzlmesznz zstzyorsak bzr mesafe ölçüm algılayıcısının kullanılması gerek-
mektedzr. Algılayıcılar zle algılanan çok farklı türde değzşken bulunmaktadır. Bu değzşkenler şu şekzlde 
özetlenebzlzr:

• Mekanzk Değzşkenler: Uzunluk, alan, mzktar, kütlesel akış, kuvvet, tork (moment), basınç, hız, 
zvme, pozzsyon, ses dalga boyu ve yoğunluğu gzbz değzşkenlerzn ölçülmeszdzr.

• Termal Değzşkenler: Sıcaklık, ısı akışı gzbz değzşkenlerzn ölçülmeszdzr.
• Elektrzksel Değzşkenler: Voltaj, akım, dzrenç, endüktans, kapasztans, dzelektrzk katsayısı, polarz-

zasyon, elektrzk alanı ve frekans gzbz değzşkenlerzn ölçülmeszdzr.
• Manyetzk Değzşkenler: Alan yoğunluğu, akı yoğunluğu, manyetzk moment, geçzrgenlzk gzbz de-

ğzşkenlerzn ölçülmeszdzr.
• Işıma Değzşkenlerz: Yoğunluk, dalga boyu, polarzzasyon, faz, yansıtma, gönderme gzbz değzşken-

lerzn ölçülmeszdzr.
• Kzmyasal Değzşkenler: Yoğunlaşma, zçerzk, okszdasyon/redakszyon, reakszyon hızı, pH mzktarı 

gzbz değzşkenlerzn ölçülmeszdzr.

5.5.1.�Robotik�Algılayıcı�Türleri
Günümüzde çok çeşztlz algılayıcı bulunmaktadır. Bunları bzrbzrznden farklı bzrçok sınıfa ayırmak 

mümkündür. Genelde ölçülen büyüklüğe göre, çıkış büyüklüğüne göre, besleme zhtzyacına göre yapı-
lan sınıflandırmalar kullanılmaktadır. Örneğzn besleme zhtzyaçlarına göre algılayıcılar, paszf ve aktzf 
algılayıcılar; çalıştıkları sznyallere göre zse dzjztal ve analog algılayıcılar olarak zkz grupta sınıflandırılır. 

Özellzkle mobzl robotlar zçzn kullanılan algılayıcılar zşlevlerzne göre sınıflandırılmaktadır. Bazı algı-
layıcılar, bzr robotun elektronzğznzn zç sıcaklığı veya motorların dönme hızı gzbz baszt değerlerz ölçmek 
zçzn kullanılır. Bazıları zse robotun çevresz hakkında bzlgz edznmek veya robotun küresel konumunu 
doğrudan ölçmek gzbz daha karmaşık değerlerz ölçmek zçzn kullanılabzlzr. Robotzk algılayıcılar bu zkz 
önemlz fonkszyonel eksende proprzyoseptzf ve exteroseptzf algılayıcılar olarak ayrılmaktadır.

Proprkyoseptkf Algılayıcılar: Robotzk szstemzn zçzndekz motor hızı, tekerlek yükü, robot kolu eklem 
açısı ve akü gerzlzmz gzbz değerlerz ölçmek zçzn kullanılan algılayıcılardır. 
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bağlantı ortamı oluşturmak, çok bzleşenlz yapıdan daha az bzleşenlz yapıya geçzşz sağlayarak karmaşık-
lığı azaltmak, kullanımı kolaylaştırmak, fzzzksel büyüklükten tasarruf sağlamak gzbz görev ve yaraları 
bulunmaktadır.

5.10.�Düşünelim�/�Araştıralım
Robot programlama dersznde kullanmak üzere bzr eğztsel robot yapacağınızı düşünerek gereklz ola-

bzlecek elektronzk bzleşenlerzn seçzmz zçzn İnternet�te araştırma yapınız. Nzçzn bu bzleşenlerz seçtzğznzzz, 
bzleşenlerzn hangz özellzklerznzn seçzmznzzde etkzlz olduğunu açıklayınız.

5.11.�Değerlendirme�Soruları
1. Robotlarda kullanılan motorların kontrol edklebklmesk (çalışma, durma, klerk gerk hareket 

etme, hızlanma, yavaşlama vb.) kçkn kullanılan bkleşenlere ne ad verklkr?
a) Robot kontrol kartı
b) Mzkrokontrolör 
c) Motor sürücü
d) Motor denetleyzcz
e) Mzkrozşlemcz

2. Bklgksayara bağlamak kstedkğkmkz bkr çevresel aygıtın (örneğkn mkkrodenetleykck kartın) 
üzerknde serk kletkşkm bağlantı noktası bulunmuyorsa aşağıdakk seçeneklerden hangksknkn 
kullanılması uygundur?
a) Paralel bağlantı noktası
b) Wz-Fz
c) USB-Serz çevzrzcz
d) USB-UART çevzrzcz
e) Bluetooth

3. Robotun kontrol edkleceğk, programlanacağı aygıtlara (bklgksayar, tablet veya akıllı tele-
fon) kablosuz olarak bağlanabklmesk kçkn yaygın olarak kullanılan haberleşme bkleşenk aşa-
ğıdakklerden hangkskdkr?
a) Bluetooth
b) Wz-Fz
c) XBee
d) ZzgBee
e) WzMAX
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4. Robotun bulunduğu ortamdan bklgk alan algılayıcılara ne ad verklkr?
a) Proprzyoseptzf algılayıcılar
b) Eksteroseptzf algılayıcılar
c) Paszf algılayıcılar
d) Aktzf algılayıcılar
e) Dzjztal sznyal veren algılayıcılar

5. Aşağıdakklerden hangksk dışarıdan harkcî hkçbkr güç kaynağına khtkyaç duymadan çevrele-
rknden aldıkları fkzkksel ya da kkmyasal sknyallerk ölçen algılayıcılardır?
a) Proprzyoseptzf algılayıcılar
b) Eksteroseptzf algılayıcılar
c) Paszf algılayıcılar
d) Aktzf algılayıcılar
e) Analog sznyal veren algılayıcılar

6. Aşağıdakk algılayıcıların hangksk mkkrodenetleykck kartların haberleşmesk kçkn kullanılan 
standart protokollerden bkrkdkr? 
a) USB
b) UART
c) Serz
d) Paralel
e) I2C

7. Mkkrodenetleykcklerde aşağıdakk bkleşenlerden hangksk yer almaz?
a) I/O (İnput – Output-Serz Gzrzş ve Çıkış Bzrzmlerz)
b) GUI (Grafzksel Kulanıcı Arayüzü)
c) ROM (Read Only Memory-Sadece Okunabzlzr Bellek)
d) RAM (Random Access Memory-Rastgele Erzşzmlz Bellek)
e) SPI (Serzal Perzpheral Interface-Serz Çevresel Arayüz) 

8. Mekankk, elektromekankk ve elektronkk skstemlerkn veya bunların bkleşenk olan robotların 
kontrolü kçkn kullanılabklen, üzerknde 8, 16 veya 32 bkt mkkrodenetleykcklerkn bulunduğu 
çeşktlk fkzkksel boyutlardakk temelde mknk bkr kart şeklknde elektronkk platformlara ne ad 
verklkr?
a) Mzkrobzlgzsayar kartı
b) Mzkrozşlemcz kartı
c) Mzkroprogramlayıcı kart
d) Mzkrodenetleyzcz kart
e) Gelzştzrme kztz
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9. Robotkkte kullanılan kartların özellkklerknk gelkştkrmek, yenk fonkskyon ve özellkkler ka-
zandırmak veya kolayca dkğer kart yapıdakk bkleşenlerk eklemek kçkn kullanılan ve doğru-
dan mevcut kartın üzerkne takılabklen kartlara ne ad verklkr?
a) Mzkrobzlgzsayar kartı
b) Mzkrozşlemcz kartı
c) Mzkroprogramlayıcı kart
d) Mzkrodenetleyzcz kart
e) Kalkan (Shzelds) kart

10. Robot kçkn gereklk elektronkk bkleşenlerkn tamamını veya önemlk bkr kısmını karşılayarak 
robot yapımını kolaylaştıran kart türü aşağıdakklerden hangkskdkr?
a) Robot kontrol kartı
b) Mzkrobzlgzsayar kartı
c) Mzkroprogramlayıcı kart
d) Mzkrodenetleyzcz kart
e) Kalkan (Shzelds) kart


