Sensor Gorev: Bat, magaradan ayrilirken.

Simdi Bat isminde bir yarasa hayal edecegiz. Bat, bir magaranin sonunda,
glinbatiminda, bazi bocekleri yemek igin magaradan ¢ikmak ister. Ancak burasi ¢ok uzun bir
magaradir ve kayalara dikkat etmelidir. Dlismesini dnlemek igin tavanin belirli bir mesafesinden
yukari ve asagi dogru u¢gmak zorundadir.

ilk 6nce, Bat’in bir yarasa oldugunu ve kér oldugunu hatirlayalim. Yarasalar her an tam
olarak nerede olduklarini bilmek igin ultrasonik bir sistem kullanma konusunda deneyimlidirler.

Robotumuzla bir magara boyunca hareket eden bir yarasayi simiile etmeye ¢alisacagiz
ve sarkit gibi farkl noktalara olan mesafeye bagli olarak saga ve sola donecegiz.

Ultrasonik sitem nasil ¢aligir?

Yarasa Bat (ve robotumuz), insanlar tarafindan
duyulamayan vyiksek frekansli dalgalar vyayar. Dalgalar
(cagrilar) havada dolasir ve yarasa ya da robota geri déner

(eko). Bu sayede, c¢agrilar ve ekolar arasindaki frekansi
"(_:a‘l}”“ U Echo karsilastiran mesafeleri 6lgebilir.
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Gorev

Robot ilerleyecek ve magaradan ¢ikmanin yolunu takip etmek igin sinirlanmasi gereken
yoldaki bazi engelleri tespit edecektir. Ultrasonik sensorii kodlayan robotumuzla hedef, bir
duvara, belli bir mesafeden, paralel olarak (duvarin magaranin tavani oldugunu disindriz),
ilerlemeyi denemektir.
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