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Ozet
Anahtar kelimeler
Lego Nxt; Bu calismada Lego Nxt robot egitim setine deginilmis, set kullanilarak 6rnek bir galisma yapilmistir.
Robot Eéitirlni' Donanim kismi tamamlanan robot Mindstorm Nxt Education, Microsoft :Net ve Microsoft Robotics
Robot ’ Studio dilleri ile programlanmistir. Calisma sonunda Lego Nxt ile robot tasarlamanin ve programlamanin

karmasik yapinin aksine ¢ok basit oldugu ve robot tasarim siirecinde karsilagilan sorunlarin minimum

diizeye indigi gorilmustir.

Lego Nxt Training Kit

Abstract
Key words
Lego Nxt; Lego NXT robot, a set of training are addressed in this study, the set was conducted using a sample. Nxt
Robot Education; Mindstorm robot completed the hardware part of the Education, Microsoft: Net, and Microsoft
Robot Robotics Studio languages programmed. Designing and programming Lego NXT robot with the end of
the study, in contrast to the complex structure of the problems encountered in the design process is
simple, and the robot has been decreased to the minimum level ofm.
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1. Giris programlama mantigini ve miihendislik tasarim

Klasik robot egitimi ve robot insa slirecinde
malzeme temininde, temin edilen malzemelerin
birbirleriyle  uyumsuz olmasinda ve robot
programlama dillerinin kisith olmasinda buylik
sorunlar yasanirdi. Teknolojinin gelisimi ile birlikte
robot egitimine verilen 6nem artmis ve bir ¢ok
firma robot egitim seti Uretmeye baslamistir. Bircok
Ulke, robot egitiminin yaninda fen ve teknoloji
derslerinde de robot setleri kullanmaya
baslamistir. Robotik egitiminin bilingli ve sistematik
olarak yapan (lkelerin geneli robot egitimini
legolar ile yapmaktadir. Legolar, 6grencilerin insa
tasarim ve becerilerini

etme, programlama

gelistirme sirecini, eglenceli, egitsel ve isbirlikgi
etkinlik haline getirir. Legolar ile yapilan robotlar
o0grencilere, muhendislik ve teknolojinin temel
kavramlarini 6gretmede ¢ok etkin rol oynar. Lego
matematiksel dislinme

¢alisma  becerilerini,

ve problem c¢6zme becerilerini

robotlari  6grencilerin

yeteneklerini, igbirlikgi
yaraticihiklarini

gelistirmekle birlikte, onlara bilimsel yontemi,

slireclerini 6gretir. Temel olarak Ogrenciler, Lego
parcalarini kullanarak robotlarini insa eder, robot
tamamlandiginda, programlama
Farkh
robotun bircok gorevi yerine getirmesini saglar.
2010 vyilinda yaptig
Desteklenmis Ogrenme Ortaminin Bilimsel Siireg
Benlik  Algisi Etkisinin

Belirlenmesi” isimli yiiksek lisans ¢alismasiyla, Lego

inga  sureci

slirecine girer. programlar tasarlayarak

Esra Cayir, “Lego ile

Becerisi ve Uzerine
ile yapilan etkinlikler deney grubu 6grencilerinin
bilimsel stire¢ becerilerini ve benlik algilarini olumlu
yonde etkiledigini vurgulamistir (Cayir 2010).

Lego Nxt Robot egitim seti, Mindstorm firmasi
dinyada yaygin
egitim  setlerinden

olarak
biridir.
Egitimcilerin ve kullanicilarin Lego Nxt robot egitim

tarafindan (retilen,

kullanilan  robot
setini tercih etmelerindeki nedenlerin basinda,
kullaniminin kolay ve genis programlama yelpazesi
robot egitim setinde,

sunmasidir. Lego Nxt

Mindstorm Nxt Education robot programlama

yazilimi standart olarak sunulmaktadir.
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Bu makalede Lego Nxt robot egitim seti kullanilarak
ornek robot tasarimi yapilacak ve Mindstorm Nxt
Education robot programlama yazilimiyla beraber
Microsoft .Net ve Microsoft Robotics Studio Vpl
robot programlama dillerine yer verilecektir.

2. Materyal ve Metot
Lego Nxt robot egitim setinde;

1. Lego Nxt 32-bit ARM7 mikroislemci (Lego
tuglasi)

2. Ucg adet servo motor

3. Bir adet ses (sound) sensor

4. Bir adet dokunma (touch) sensor

5. Bir adet isik (light) sensér

6. Bir adet kizilGtesi (ultrasonic) sensor

7. Robotu insa etmekte kullanilacak donanim
parcalari mevcuttur.

8. Mindstorm Nxt Education programlama
yazilimi

portu, servo motor girisleri icin lic adet motor
portu ve bir adet usb baglanti portu girisi

bulunmaktadir.

Motor 1 Motor 2

Motor 3

Touch Sensor

Sound Sensor

Ultrasonic Sensor

Light Sensor

Sekil 1. Lego Nxt Egitim Seti Ana Donanim Pargalari

Sensorler Lego Nxt tuglasi lGizerinde bulunan sensér
portlarindan herhangi birine baglanabilir. Herhangi

bir siralama yoktur. Servo motorlarda istenilen
Dikkat
hangi

motor portuna baglanabilir. edilmesi

gereken, sensor yada motor porta
baglanilirsa, yazilan program icerisinden o port ismi
yada port numarasi ile sensér yada servo motora

ulastlir .

2.1. Lego Nxt Robot Egitim Seti ile Ornek Robot
Tasarimi

Lego Nxt robot egitim setindeki donanim pargalari
ile asagidaki adimlar takip edilerek 6rnek robot
tasarlanir. Tasarlanan robot Uzerinde touch sensor
kullaniimistir. Robotun engele ¢arptigi touch sensoér
ile algilanir. Touch sensérin durumuna gore robot
istenilen islemleri yapar. Uygulama, Lego Nxt
setinde bulunan diger sensér ve motorlarin dabhil
edilmesiyle daha komplike hale getirilebilir. Ses
sensort  kullanilarak robotun hareketi ses ile
kontrol edilebilir yada ultrasonik sensor kullanilarak
robotun hareketi cisimlere olan uzakhg ile kontrol
edilebilir. Bu 6rnekte robotun hareketi bir cisme
carptigi duruma gore kontrol edilecek program
touch (dokunma) sensériine goére vyazilacaktir.
Uygulamaya dahil edilen sensér ve motor sayisinin
artmasiyla yazilan programin daha komplike hale
gelecegi

bitmis hali asagidaki gibi olacaktir.

unutulmamalidir. Tasarlanan robotun

Sekil 2. Tasarlanacak olan robot.
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Sekil 3. Ornek robot tasarimi 1. Sekil 4. Ornek robot tasarimi 2.
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Sekil 5. Ornek robot tasarimi 3. sekil 6. Ornek robot tasarimi 4.

AKU FEBID 12 (2012) 015101




Robot egitim seti Lego Nxt, Yalgin.

Sekil 7. Ornek robot tasarimi 5.

Sekil 8. Tasarlanan robotun bitmis hali.

2.2.Tasarlanan Robotun Mindstorm Nxt Education
ile Programlanmasi

Mindstorm Nxt Education ile programlama bloklar
ile yapilir. Her bir blok robotun bir hareketinden
sorumludur. Program igin asagidaki tasarim yapilir.

Loop Dégi Blogu

Sekil 9. Mindstorm Nxt Education programi

Loop dongii blogu islemlerin sirekli tekrarlanmasini
saglar. Blogun properties (ayarlar) bolimiinden
control o©zelligi forever segilir. 1. Motor blogu
robotu sirekli ileri yonde hareket ettiren bloktur.
Bu blogun properties (ayarlar) boliminden port
ozelligi A portu ve B portu olarak belirlenir.
Direction 6zelligi ileri yon segilir. Stering (direksiyon
ayari) Ozelligi robotun diiz olarak ilerlemesi igin
orta konumda birakilir. Power (gilig) 6zelligi 100
yapilir. Motorlarin sirekli donmesi i¢in duration
ozelligi unlimeted (sinisiz) yapilarak bu blogun
ayarlari tamamlanir.

Touch sensor blogu, robota bagli olan sensori
kontrol eder. Basili konuma gegince robotun ileri
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yonde hareketini saglayan 1. motor blogu devre
disi kalir ve 2. motor blogu calismaya baslar. Touch
sensorin port ozelligi olarak 1, mod 6zelligi olarak
pressed secilir.

2. motor blogu robotun 0.5 saniye geri gitmesini
saglayan bloktur. Properties (ayarlar) bolimiinden
port ozelligi A,B secilir. Direction 6zelligi geri yon
secilir. Stering 0Ozelligi orta konumda birakilr.
Power gig¢ Ozelligi 100 yapilir. Duration ozelligi
second (saniye) secilir ve deger olarak 0,5 girilip bu
blogun ayarlari tamamlanir.

3. Motor blogu robotu ileri yonde 300 derece saga
dondilrecek bloktur. Port 6zelligi olarak A ve B
secilir. Direction o6zelligi ileri yon segilir. Stering
(direksiyon ayari) saga yaslanir. Power gli¢ ozelligi
100 yapilir. Duration 6zelligi degrees secilip deger
olarak 300 girilir ve 3. motor blogunun ayarlari
tamamlanarak program bitirilmis olur.

2.2. Tasarlanan Robotun Microsoft Robotics
Studio Vpl Programi

Vpl programi cahstiriir ve diyagram Uzerine bir
adet NxtBrick servisi, bir adet TouchSensor servisi,
bir adet if aktivitesi ve iki adet nxtdrive eklenir.
Tasarim sekil 10’daki gibi olmalidir.

DriveDistance B

pf| TouchSensarOn

s

TouchSensorlpdate0

v

SetDrivePower ¥ o

Sekil 10. Microsoft Robotics Studio Vpl program bloklari

LegoNxtBrick Ayarlari: Configuration ayari set inital
configuration yapilir. SerialPort ayarini, nxt cihazina
hangi port ile baglaniyorsa o port yazilir. Bu
uygulamada 40 nolu port ile baglanilacagindan 40
degeri girilir. (baglanti tipi)
Blutooth
isaretlenir ve bu servisin ayarlari

ConnectionType

secilir.  ShowlInBrowser  segenegi

tamamlanmis

olur.

Touch Sensor Ayari: Configuration ayari set inital
LegoNXTBrick
secilir. Name kismina sensor ismi yazilir. SensorPort

configuration vyapilir. Brick ayari

ozelliginden Sensor3 segcilir. PollingFrequencyMs
ayari 0 yapilir.

if aktivitesinin conditions kismina TouchSensorOn
sarti yazilir.  NxtDrive servisinin configuration
ozelligi set inital configuration yapilir. Brick 6zelligi
LegoNxtBrick yapilir. DistanceBetween (tekerler
arasi mesafe) ozelligi .112 yapilir. Motor portlari B
ve C secilir. WhelDiameter (tekerleklerin c¢api)

degeri .055 olarak girilir.

Touch if aktivitesi Uzerine

suriklenip

sensor c¢ikis pini
birakilir.

from kismindan touch sensor

Agilan connection
penceresinden
update, to kismindan conditions secilir ok
butonuna basilir. if aktivitesinin sart cikisi birinci
nxtdrive Uzerine slruklenip birakilir.  Agilan
pencereden truechose, to kismindan DriveDistance
secilir ve Ok butonuna basilir. Acllan data
connections penceresinden LeftPower degerine -
0,7, RightPower degerine -0,7 girilir. Left Stop At
Rotations Degrees ve Right Stop At Rotations
Degrees degerlerine 180 degeri girilir ve data
connections ayari tamamlanmis olur. Bu yapilan
ayar kisaca aciklanirsa; robot bir engele carparsa
touch sensor aktif olacak ve robot geri hareket
baslayacaktir. dogru hareket

etmeye Geriye

esnasinda 180 derece saga donecektir. if
aktivitesinin else ¢ikigi ikinci nxtdrive servisine
baglanir ve connection penceresinden true chose,
to kismindan da set drive power secilir. Left Wheel
Power ve Right Wheel Power degerlerine .7 degeri
girilir.

2.4 Tasarlanan Robotun .Net ile Programlamasi

Visual studio programi galistirilir ve sekil 2.11’deki
gibi tasarim olusturulur. Bu ¢alismada Bram Fokke
tarafindan gelistirilen Fokke Nxt .Net komponenti
kullanilacaktir. Tasarim icin, bir adet label kontroli,
bir adet combobox kontrolli, iki adet buton

kontrolli, nxtbrick kontrolii, Pressure Sensor

kontroll ve iki adet nxtMotor kontrolGdar.
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L= =]

o5l Forml

Badlanti Portunu Seginiz: -

| Basla | | Bitir

a
B nxctBrickl ¥ Touch_Sensor &G ncthotorl 4G nxtbdotor?

Sekil 11. Microsoft .Net program araytzi

Label nesnesinin text 6zelligine Baglanti Portunu

Seciniz yazilir. Combobox nesnesinin name

ozelligine cmbPort yazilir ve item 6zelligine baglanti
(Com1, Com2 gibi).
nesnelerinin text 6zelliklerine sirayla Basla ve Bitir

portlart  eklenir. Buton

yazilir.

NxtBrick nesnesinin AutoPoll 6zelligi true yapilir.
Touch
AutoDelay siresi 100 yapilir. Port ayari Port3

sensor autoPoll ozelligi true vyapilir.
yapilir. NxtMotorlarin bagh oldugu portlar secilirve

formun kod alanina asagidaki kodlar yazilir.

namespace WindowsFormsApplicationl
{

public partial class Form1 : Form

{ public Form1()

InitializeComponent();
CheckForlllegalCrossThreadCalls = false;
}
private void buttonl_Click(object sender,
EventArgs e)
{ nxtBrick1.COMPortName =
cmbPort.Selectedltem.ToString();
try
{
if (!nxtBrickl.IsConnected)
nxtBrickl.Connect();
}
catch (Exception ex)
{
if (MessageBox.Show(ex.Message,
"Baglanti Hatasl.",

MessageBoxButtons.RetryCancel,
MessageBoxlcon.Error, MessageBoxDefaultButton
.Buttonl) == DialogResult.Retry)

{
button1.PerformClick();

nxtMotorl.Turn(60, 0);
nxtMotor2.Turn(60, 0);
}
private void button2_Click(object sender,
EventArgs e)
{
if (nxtBrickl.IsConnected)
{
nxtMotorl.Coast();
nxtMotor2.Coast();
nxtBrickl.Disconnect();

}

private void Touch_Sensor_ValueChanged
(NxtSensor sensor)
{

if (Touch_Sensor.IsPressed)

{ nxtMotorl.Turn(-20, 720);
nxtMotor2.Turn(-60, 720);

}

else

{ nxtMotorl.Turn(60, 0);
nxtMotor2.Turn(60, 0);

Fi

3. Bulgular
Lego Nxt seti ile robotun mekanik kisminin

olusturulmasin da parcgalarin uyumsuzluk
sorunlarinin minimum seviyeye indigi ve robotun
tasariminin kolayca vyapildigi gorilmektedir. Set
icerisinde  robot egitimi ve  projelerinde
kullanilabilecek malzemeler birbiriyle uyumludur.
Mindstorm Nxt Education ve Microsoft Robotics
Studio Vpl klasik

programlamadaki aksine blok

programlama dilleri,

kod yaziminin
sistemini  kullandigindan  tasarlanan robotun
programlamasinin kolay oldugu gorilmektedir.

Microsfot .Net ile programlama ise klasik
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programlamaya daha vyakindir ve robotun
programlamasinda diger dillere gore biraz daha
uzmanlik gerektirdigi gorilmektedir.

4, Tartisma ve Sonug

Lego Nxt robot egitim seti ile robot tasarimi ve
programlamasi sanildigi gibi zor degil, aksine
eglenceli ve bir o kadarda egiticidir. Klasik
programlama dilleri konusunda uzman olmayan
kisi, kolaylikla Lego seti ile vyapilan robotu
programlayabilir. Ayrica set icerisindeki pargalar
birbirleriyle uyumlu olduklari icin Lego Nxt seti ile
robot yapan kisi pargalar arasinda uyumsuzluk
sorunu yasamaz. Parcalar yap boz mantiginda
oldugu icin bu seti kullanan kicuk yastaki
tasarimcilarin el becerilerinin yaninda fen ve
matematiksel zekalarinin da gelistigi soylenebilir.

Tesekkiir

Bu calismamda desteklerini esirgemeyen Umit Gezer
arkadasima tesekkdiri borg bilirim.
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