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1. mBot Robot Kiti

mBot, kodlama egitimlerinde kullanilan temel robotik ve elektronik alt yapisi ile kolay programlanabilme 6zelligi
olan bir robot kitidir. Scratch, Arduino ve Robotik platformlarinin birlesimiyle olusmustur. Programlamasi
Scratch tabanli oldugu i¢in olduk¢a kolaydir. mBot ile kodlama yaparken mBlock programi kullanilir.

mBot’ta Bulunan Bazi Devre Elemanlar
e Mesafe sensorii (Porta/Kapiya bagl)
e Isik sensorii (Kart {izerinde)

e (izgi izleme sensorii (Porta/Kapiya
bagli)

Minik hoparlor (Buzzer)

RGB Led (2 adet)

Kizil6tesi alici/verici

Bluetooth modiil

Kablosuz (Wifi) modiil

Diigme (Button)

Stirgiilii agma/kapama diigmesi
Motor portu (2 adet)

RJ25 portu/kapist (4 adet)

mBot Besleme Yontemleri

e 6V adaptor portu (4 adet kalem pil)
e 3.7V konnektdr portu

e 5V USB portu

AA Battery Holder Interface 3.7V Lithium
\ Battery Interface

Reset
USB Connector — Power Switch
Motor Interface
° °
° °
RJ25 Port — - o ~— RJ25 Port
(-] o
°© o
RGB LED RGB LED
Buzzer I & v N - Button
Infrared Receiver Light Sensor

Infrared Transmitter



2. mBot Montaji
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Connect the
ultrasonic sensor to
the port 3 of mCore

3.7V Lithium
Battery ( not
included)

Connect the
Line-follower sensor
to the port 2 of mCore

Motor (Left) Motor (Right)

Detayli montaj i¢in: http://docs.makeblock.com/mbot/en/tutorials/building. html



3. mBlock Program

mBlock, Makeblock tarafindan gelistirilen Scratch tabanli etkilesimli uygulamalar olusturmay1 kolaylastiran
grafik ara yiizlii gorsel programlama yazilimi ve ortamudir. http://www.mblock.cc/download adresinden
indirilebilir. mBlock programinin 3. versiyonu yaygin kullanima sahiptir. lab.open-roberta.org adresinde mBot
ve cesitli robotlar1 simiilasyon ile programlamak miimkiindiir.

mBlock, mBot’un programlanmasinda kullanildigi gibi Arduino temelli robotlarin programlanmasinda da
kullanilabilmektedir. Arduino Uno, Nano, Mega, Leonardo, PicoBoard, Makeblock mCore ve Arduino uyumlu
diger kontrol kartlar1 ile de kullanilabilmektedir.

mBlock programi ile mBot ve Arduino kartlar1 2 modda calistirilabilir:

e Scratch modu (canh mod): Yapilan programlar Scratch bloklart ile etkilesimli olarak Kkarta
yiiklemeksizin aninda ¢alistirilir. mBot veya kartin bilgisayara bagli olmasi gerekir. Scratch modunun
kullaniimasi icin aygit yaziliminin karta yiiklenmesi gerekir.

e Arduino modu: Yapilan programlar karta yiiklenerek ¢alistirilir. Scratch bloklari bu durumda
kullanilamaz. mBot veya kartin bilgisayara bagli olmas1 gerekmez. Robot bagimsiz calisir.

mBlock programindan mBot’un kontrol edilebilmesi i¢in 3 baglant1 yontemi bulunmaktadir:
e Bluetooth iizerinden (mBot 'ta Bluetooth modiilii gereklidir)
e USB kablo ile
e Kablosuz (Wifi) adaptor ile (mBot 'ta Wifi modiilii gereklidir)

3 . : :
Dosya Duzenle Baglan | Kamlar| Uzantlar Lisan Yardim o & mBlock - Based On Scratch From the MIT Media Lab(v3.4.11) - Seri Port Bagland: - Kay
' Untitied ‘ "‘""‘f"° Dosya Duzenle Baglan Kartlar Uzantilar Lisan Yardim

‘ Arduino Uno '
Arduino Leonardo r.1 Untitle Seri Port > v COoM .
Arduino Nano ( mega328 ) Ld Bluetooth N COM3
Arduino Mega 1280 )
Arduino Mega 2560 2.4 Seri > com4
Makeblock Ag > |
Starter/Ultimate (Orion) )
Me Uno Shield Aygit Yazilimi Glncellemesi

[#] meot (mcore) Varsayilan Programi Sifirla >
mBot Ranger (Auriga) . 5 7 G
Ultimate 2.0 (MegaPi) 20 et il e L
MegaPi Pro Kaynaga Bak
Serier Arduino Sariicisd'nd yikle
PicoBoard (o]

o
Resim 6.9: mBlock kartlar meniisii

Resim 6.14: mBlock ile robot arasindaki baglantnin olusturulmast —

¥ mBlock - Based On Scratch From the MIT Media Lab(v3.4.11) - 2.4& Seri Baglandi - K:
Q Dosya Dozenle Baglan Kartlar Uzantilar Lisan  Yardim o
Seri Port > |
MgV
B, mBc
o™y mBot, Bluetooth > ‘ P .
24 Sen 3 & Baglan
A3 > T

&
ES
s
2
£

Kaynaga Bak

Arduino Siiricdsii'nd yikle

o

Resim 6.17: mBlock ile robot arasinda USB
- i Dongle baglantst olusturulmast
Resim 6.16: USB Dongle baglantisi

$ mBlock - Based On Scratch From the MIT Media Lab(v3.4.12) - Seri Pc

Dosya Diozenle Baglan Kartlar Uzantilar  Lisan  Yardim

W Untite o '
Bluetooth
2.4 Seri ¥
Ag ¥

Aygit Yazihimi Gincellemesi
Varsayilan Prograrmi Sifirla ¥
Aygit Yazihmin Ayarla

Kaynaga Bak

Arduino S0rdcasi'nd yakle

-



http://www.mblock.cc/download
https://lab.open-roberta.org/

4. mBlock - mBot Kod Bloklar1

mBot programmni calstrmak icn kulanir.

Robotun belrtien hzda (0 de 255 arasi), deri veya geri
gtmesi, sag veya sola donmesi icn kulanir.

@D motorunun han € yap

Belrtien moturun (M1 veya M2) hzni (0 ie 255 arasi)
ayarlamak icn kulanir.

B0 servo apsn G yap

Belrtien kapiya bagh, secien kanaldaki servo motorun agsni
(0, 45, 90, 135 veya 180) derece yapmak icin kulanir.

kart ledler (S0 or @9 ves 6 mav 6D

Robot kontrol kart: izerinde bulunan RGB ledlerin renklerini
ayarlamak icn kulanir.

& =i @ o @ s @

Genisleme kapianna bagh bulunan RGB ledlern (4 adet)
renklerini ayarlamak icn kulanir.

@ st 1o EHD - ED o @ s @2 @

Gengleme kapianna bagh bulunan sert RGB ledlerin (4 adet),
seclen kanaldaki renklerni ayarlamak icn kullanir.

ses tonunu (839 notasinda vurus ¢al

Ses tonunu belrtien notada, istenen vurug kadar ¢almak icin
kulanir.

de @ numarak yizi goster

Belrtien kapida, belrtien numaral yiizii gostermek icin
kulanir.

de x: @ y: @ konumunda [l harf{ler)ini goster

Belrtien kapida, belrtien x ve y konumunda belrtien keimeyi
gostermek icn kullanir.

saati goster saat: (O EN dakilz: €D

Belrtien kapida, belrtien saati gostermek icn kulanir.

de x: @ y: @ konumunda Il ozmi goster

Belrtien kapida

eiﬂen x ve y konumunda belrtien ¢zimi
gostermek icn kulan

7 pargah disp

Belrtien kapiya bagh 7 pargal displeye, belrtien sayy
yazdrmak icin kulanir,

tsik alglapoy @9

Kapi 3 veya 4'te bulunan 5k alglayicyr agmak veya
kapatmak icin kullanir. o

kamera perdesini yap

Belrtien kapiya bagh kamera perdesnl basidi, brak, odaklan
veya kaydr yapmak icn kulanir.

ey mini fan EE ety dondur

Belrtien kapiya bagh mini fani saat yoniinde, saat yoninin
tersinde dondirmek vaya durdurmak icn kullanir.

5k 3lgilapom degen

Robot kontrol karti izerinde bulunan veya kapiara badh olan
5k sensorunun degeri ie igil islem yapmak icn kullanir.

dadmesi basidinda

Basidi digmesne basidgnda veya serbest brakidgnda
proagrami cakstrmak icn kulanir.

Basid: digmesine basidgnda veya serbest brakidgnda slem
yapmak icn kulanir.

mBot Kod Bloklar: —




ultrasonik algilayia mesafesi

Belrtien kapiya badh ultrasonk alglayia mesafesi ie igi
slemler yapmak icin kullanir.

¢izgi iZleyen

Belrtien kapiya badl cizgi zleme alglayiclarya igh islemier
yapmak icin kullanir.

¢zgi iZleyen

|||

Belrtien kaprya bagh sag veya sol ¢zgi zleme
alglayiclarya igil islemler yapmak icin kullanir.

joystick

Belrtien kaprya bagh joystick'in x ve y ekseni le igi
slemler yapmak ics du},ani.

potansiyometre

Belrtien kapiya bagh potansiyometre ie igi slemler
yapmak icin kulanilr.

|

ses alglayia

Belrtien kapiya bagl ses algiayia ie igii slemler yapmak
icn kullanir,

fimit anahtan

Belirtien kapirya bagh imt anahtan ie igi slemler yapmak
icn kullanir,

sicaklik °C

Belrtien kapiya badh sicaklk alglayia le igi slemler
yapmak gr?’lulang it

pir hareket alglayia

Belrtien kapiya bagh pr hareket alglayia ie igii slemler
yapmak icn kullanir.

3-eksenlh jirosjop

Belrtien kapiya bagh 3 eksenl jroskopun x, y ve z
ekseniyle igh islemler icn kullanir.

nem algdayic

Belrtien kapiya bagh nem ve sicaklk alglayicyla igi
slemler icn kullanir,

alev algilayia

Belrtien kapiya bagh alev alglayicyla igi slemler icn
lanir

gaz algilayia

Belrtien kapiya bagh gaz alglayicryla igi islemler icin
kullanir.

0

Belrtien kapiya badl pusula alglayiayla igii slemler icn
kulanir.

dokunma algilayia

Beliatiekn kapiya bagh dokunma alglayicyla igi islemler icn
n

buton basilds

Beitier; kaprya bagh butonlarla igii islemlerler icn kullanir.

kizil 6tesi kumandanin B digmesi basildi

Kazi otesi kumandayla igi islemler yapmak icn kullanir.

LRl mesajpni mBot'a gonder

Belirtien mesaji mBot robota gondermek icn kulanir.

mBot iletisi alindi

Alnan mBot ietisi e igil slemler icin kullanir.

Siire ockimu icin kullanir.

sure olcen sifirla

Sure d¢limiind sifirlamak icn kulanir.

mBot Kod Bloklar: - 2



5. mBot Simiilator Kod Bloklar1 (https://lab.open-roberta.org/)

mBot Konfigiirasyonu (Hareket)

mBot Konfigiirasyonu (Sensorler)

PROGRAM NEPOprog ROBOT KONFIGURASYONU

PROGRAM NEPOprog  ROBOT KONFIGURASYONU
m B
Yan. VR Port 1

Pot2 (. rizota senson |
) ——"

Port 4
Motor M1

Sensorler
LED matrix

geared motor

Yan.
geared motor

Yan. EZVEN

Maotor M2

ultrasonik sensor
151k sensori

Sensdrler

Kizilgtesi senson

geared motor
geared motor
Yan E=LVES

Program -> Hareket -> Siir

ROBOT KONFIGURASYONU MBOTbasis

A Tieriye - L q60]

Zaman ms

PROGRAM NEPOprog

2

o1
Hareket

e

m 2 dondur [E=REE hiz

Sensorler

g Sur. [E07ES dogru. hiz Sol (

hiz sag |

Zaman ms |

Sar. [[Z57Z88 dogru. hiz Sol (
Mantik hiz sag (
Matematik m

Program -> Hareket -> Hareket

PROGRAM NEPOprog

ROBOT KONFIGURASYONU

=]
-

e 7!

=1
E— o
5 g

Hareket

S 2 motor [TEIER acik hiz
zamanms (

motor acik hiz (

Dur Motor port'u. [TEIES

Program -> Hareket -> Sesler

PROGRAM MNEFOprog ROBOT KONFIGURASYONU

o1

Program -> Hareket -> Isiklar

PROGRAM NEPOprog

ROBOT KONFIGURASYONU

o1 w2

Hareket

Sar

Sensorler

tum LED on [Z[ll Renk § |
tumn LED off [



https://lab.open-roberta.org/

Program -> Sensorler

PROGRAM NEPOprog ROBOT KONFIGURASYONU

Buton Basildi?

al [lEEA4 cm ultrasonik sensor Port [EXES

al [ Kiziotesi sensori Port EEE [EiE8

al 13 % isik sensora  Port

| -
Matematik ll valve D ]

sifila zamanlayici [EIEl

Program -> Kontrol -> Kararlar

PROGRAM MEPOprog ROBOT KONFIGURASYONU

2
(o]

+ eder
yap

Kontrol

Dongiiler

5

Program -> Kontrol -> Dongiiler

PROGRAM NEPOprog ROBOT KONFIGURASYONU

Program -> Kontrol -> Bekle

PROGRAM NEPOprog ROBOT KONFIGURASYONU

e Sonsuza kadar tekrarla
yap

1o)
.
Bekle

ile sayilir [@ q den C [E[0 | ye, her adimda :ll ED | degisim

kez tekrarla

her oge icin 1 listede
yap

I dﬁnaﬂden Elk 2 I

e + B Kadar bekle
2 Bekle(ms) ([

e R NPT ressed Buton + |- - |

Dongaler

1 sn = 1000 ms (milisaniye)

Program -> Mantik

PROGRAM MEFOprog ROBOT KONFIGURASYONU

Iy
P

ifi

deqil

Matematik

test

Listeler dogru ise

yanlis ise

Program -> Matematik

PROGRAM NEPOprog ROBOT KONFIGURASYONU

S

[ ==
TR (==
o

Listeler

Y i (BB kadar degistir

' iendasik C [l enyiksek CELE) | ile siira

ile C NI | arasinda rasigele tam say dret

—
gL

Rast gele kesirli say1 , yada parca




6. mBot ile Ornek Programlar

a) Yon Tuslar1 ile Hareket

[ yukan ok * [IETEEINE
S v €D 1=

E=FEI tusu basilinca
[ geri oit * a4k 100” BE

EZXI3d tusu basilinca
P e €D 20

EFEIM tusu basiinca
EREER o €D 10

[EEITEd tusu basiinca

hiz1 @ yap

b) Yon Tuslari ile Motor Kontrolii

EESEIETRd tusu basilinca
@S motorun hiz @GN yap

e motorun hizi (@A vap

tusu basilinca

motorun hizi @Eiuld vap

motorun hizi yap

ERRe A tusu basiinca

tusu basilinca
O motorun iz @8 vap

@motorun hizi @Xssld vap

motorun hizi @ vap

motorun hizi P yap

[l tusu basilinca
motorun hizi @ yap
motorun hizi @ yap

Hizlar 0-255 arasudur.
Negatif degerlerde motorlar ters yone dioner.

¢) Ambulans Ornegi

tiklandiginda

kart Iedler kar e ves @ mav@
[ kart ledler kir (8 ves @8 mav
[ ses tonunu notasinda vurus cal
P@ saniye bekle

F kart ledler kar ﬁn 5 ﬁn ma'uf

[ kart ledler kar R ves @ mav @
| tonunu notasinda vurus cal

RGB ledde, her lede 0-255 arast deger verilebilir.

¢) Isik Azalinca Hareket Ettirme

tiklandiginda
stirekli tekrarla

eger 15k algllaylcwldeﬁeri =
Lileri git ~ [l yap

=M tusu basiinca
hizi @8 yap

Isik sensorii 0-1023 arasinda deger verir.

0

ise

d) Mesafe Azalinca Durdurma

tusu basilinca
iz €D vap

EEFIETd tusu basiinca
hiz yap

EZE3d tusu basilinea
s €D vap

tusu basilinca
e €D vap

tiklandiginda
strekli tekrarla

mesafe algilayia dedgeri de
| S

eder (EHED mesafe algilayic degeri { ise
{ileri oit ~ Y o~ IEY)

Mesafe sensorii 2cm-400cm arasinda ol¢iim
yapabilir.

e) Ledler ve Mesafe Azalinca Durdurma

tiklandiginda

eder tusu basih (mi?) ise
| [EFTS €9 hiznda
5
set led on board (T red (M green (W blue G

|— -
eder tusu basih (mi?) ise
Yiteri oit ~ (100~ JEte
5
set led on board (W red 8 green G blue G

| — -
eder tugu basih (mi7) ise
P €D hizinda
8
set led on board red 8 areen @ blue &9

| —
efjer tusu basih (mi?) _ise
| ETYTIR € hiznda
5
set led on board (TS red €M green GO blue €9

|——
efer R tusu basih (i) ise
| BTN €T hizinda
5
set led on board (I red W green 39 blue 9

v

eger ultrasonik alglayia mesafesi ( ise
set led on board red m green m bluem
3
TS €O hiznda




f) Isik Azalinca Hareket — Mesafe Azalinca Dur

tiklandifinda
strekli tekrarla

kapi3 ™ e
»

eger  Gehikl m

filcri qit ~ R o~ JE

hizi yap

g) Engelden Kagma

tiklandiginda
surekli tekrarla
Lierioit - yap
eger ((EEW mesafe alglayio dederi < fif
hiz yap
:ﬂ saniye bekle

hizi yap
>
€ sanive bekle

g) Beyaz Algilandiginda Beyaz Isik

tiklandidinda
strekli tekrarla
seﬁer cizgi izleyen -
kart ledler (I lar yes mav
degilse

kart ledler ke kir (8 ves 68 mav (W

h) Siyah Cizgide Durdurma

tiklandiginda

surekli tekrarla
eder . (EPEW cizoi izleyen ise
[ ileri git ~ gleal 100~ BET

dedilse

hizi €M yap

1) Cizgi izleme

tiklandifinda
siirekli tekrarla
hizi yap
’eﬁer LD cizgi izleyen ENEEW CNEW isc ise
(2NN cizai izleyen CEE e CELW ise -olana kadar tekrarla
EXEREM hz €& vap

b

eger. (EEW cizgi izleyen ise Jise
G cizai izleyen EREEW EIELIW isc olana kadar tekrarla
hizi @M vap

i) Cizgi Izleme 2

tiklandiginda
surekli tekrarla
eer (XD cizi izleyen = [ Jise
SR o € v
eger (ETED cizgi izleyen = FY Jise
TR ho @ ver
eger (@M cizgi izleyen = H Jise
EIX R b @ var
degilse
h|2| EEN vap

Cizgi izleyen degeri | Sol sensér | Sag sensor
0 Siyah Siyah
1 Siyah Beyaz
2 Beyaz Siyah
3 Beyaz Beyaz




7. mBot Simiilator ile Ornek Programlar

a) Yonler ile Hareket

Basglat Baglat

Sonsuza kadar tekrarla

E e TTIYE
|2 Bosietne) C Excca
=a

ébﬁ;uza kadar tekraria

SiPIoR dogne iz C [ |

|2 Bosiems) Ccc|
- Liene [ TN 7Eq0]

3sn Ileri 3sn Dur 3sn Geri 3sn Dur

Baglat
Sonsuza kadar tekraria

=77 leye - [T AYE0]
Z Bekle(ms)

3sn Ileri 3sn Sag

b) Motorlar ile Yonlendirme

Baslat Baslat

S-.Smuza kadar tekrarla Sﬂ'{;nsuza kadar tekrara

yap | motor [V{IE# acik hiz

motor [[Z288 ack hiz motor [JZEH ack hiz

Tleri Geri

Baglat Baslat

éénsuza kadar tekrarla
vap | motor [{MEM acik hiz
motor [Z25H acik iz

S-.Snsuza kadar tekrarla

motor (23 ack hiz

Sola Sola Hizli

¢) Ambulans Ornegi

Sonsuza kadar tekrarla

¢) Mesafe Azalinca Durdurma

Baslat
Sonsuza kadar tekrarla

degilse | Sur [[Zi72R# dogru. hiz

vanable

repeat indefinitely

eise [\diive [FET 3 speed % [0 |

d) Ledler ve Mesafe Azalinca Durma

Baslat
Degisken

Sonsuza kadar tekrarla

El 4 cm uitrasonik sensor Port [EXE

turn LED on [E# Renk C
turn LED on GRS Renk © |

Sir (=073 dogru. iz C 31|
turn LED on [Z%#8 Renk C
turn LED on [7T8# Renk § |

e) Engelden Kacma

Baslat
Sonsuza kadar tekrarla

Sir (=0T dogru. hiz C [0 |

& Bekieims) C 0
G E e (11
]




f) Cizgide Yesil Cizgi Dis1 Kirmizi g) Siyah Cizgide Durdurma

Sonsuza kadar tekrarla

al [ Kizilotesi sensora Port EES [E58

turn LED on 788 Renk 'D

Sonsuza kadar tekrarla

al [ Kizilotesi sensori Port Bl 53
al [ Kizilotesi sensori Port FIER [TiEa

turn LED on 788 Renk l-

al [f) Kuziotesi sensora Port P3RS Il

turn LED on Renk 'D
turn LED on Renk l-

%) Cizgi izleme

Sonsuza kadar tekrarla

al [[TY Kizilotesi sensora Port I IETEE | degil

- Ml kadar tekrarla - al [ Kizilotesi sensora Port [EEl [Ei%3
yap | dondir ESRE hiz -

al [ Kizilotesi sensoru Port 1K degjil
kadar tekrarla ~ ROSFTN line B == = = o2l 2 ~ W right ~ |
yap | dondur [T hz C K10

h) Cizgi Izleme 2

Sonsuza kadar tekrarla

al [ff Kizilotesi sensora Port PN =S| degil

al [fT) Kizilotesi sensora Port FIE [TTES | degil

degiise | Str (=078 dogru. hiz G 1) |




Kaynak¢a

https://mblock.makeblock.com/en-us/

http://docs.makeblock.com/mbot/en/tutorials/building.html
https://erkanduran.wordpress.com/2017/05/25/makeblock-mbot-ile-cizgi-izleyen-robot/
http://cdnlab.makeblock.com/mBot%20V1.1_Quick-Start-Guide-EN_V1.0_D1.1.1_KD010087000_Print_PDF.pdf
https://www.biomaker.org/training-session-four

Bilgisayar Bilimi Kur-2 Ders Kitab1

https://www.open-roberta.org/

https://lab.open-roberta.org/



