1) Agik kaynak Arduino gelistirme kartlari hangi llke
tarafindan gelistirilmektedir?

a)ispanya b)Belarus c)italya d) Tirkiye e)Fransa

2) Arduino IDE ortaminda hangi programlama dili
kullanihr?

LED1

a)C

b) C++

c)C#

d) Pascal

e) Python

3) Asagidaki alklandigmda

bloc!< kodun P

;metin tabanli digital 13 =

olarak s = 1 e B

yaZIImas|n| saniye bekleyin

saglayiniz. digital 13 |off
saniye bel:leyin

1 _r

//tikladiginda baslayan
arduino program
2.void setup() {
3. pinMode (13, OUTPUT);
4. }
5.void loop() {

6. digitalWrite(13, HIGH)
7. delay(1000);

8. digitalWrite(13, LOW);
9. delay(1000);

10. }

HER SORU 10 PUANDIR ©©©©© BASARILAR

4) Digaridan fiziksel miidahale ile belirtilen araliklarda
direng degistiren elektronik eleman asagidakilerden
hangisidir?

a) Potansiyometre b) Kondansator

c) Motor d) Bobin e)Aki

5) Asagidaki block kodun ,gorevini yaziniz

biklandiginda
sirekii tekrarla
30 D servo agsini € vap
_’G'saniye bekle

Servo motor dénis agisinin 90 derece yapilmasi
saglar

6) Asagidaki block kodun ,gorevini yaziniz

tiklandiginda
surekli tekrarla

CEED joystick €I de
:o saniye bekle
 Kapi3 ¥ BRI -ckseni ¥ MGE
}0 éaniye bekle

4 N

x ve y eksenindeki joystick
hareketleri ekranda 1 saniye bekleyerek okur

\_ )
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7) Asagidaki block kodun ,gérevini yaziniz

oldandigmnda

&) defa tekrarla

ileri git ~ Ralr2ll 100 ~ RVETs
'7

€Y sanive bekie

»

oot - I ioo"
S

€Y saniye bekle

»

hizi W vap

Yap

N

-

robot 1 sn boyunca ileri, 1 sn boyunca da geri
hareketini iki defa tekrar ettikten sonra hizi
sifirlanarak durmaktadir.

.

8) Asagidaki block kodun ,g6revini yaziniz

~

tiklandiginda
surekli tekrarla

CEEY) potansiyometre  de

Ayarli direnc¢ portun donduirilmesi
ile olusan potansiyometre degeri ekranda okur

l Merrﬁba g il'
9) Asagidaki block kodun ,gorevini yaziniz = ’

tiklandiginda
eder buton basildi >
Butuna basild 2

ise

Butona basildiginda
ekrana “Butona basildi!” ifadesi yazar
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10) Asagidaki block kodun ,gérevini yaziniz

tiklandiginda

N 100 EY

LM ETED ultrasonik algilayio mesafesi olsun
)
eer mesafe <[] .ise

eger mesafe <[]  ise
efer mesafe <[l ise

PR iz hiz yap

sesini bitene kadar cal
degilse :

hiz (hiz' yap

. sesini bitene kadar cal

degilse
hizi Chiz' yap
sesini bitene kadar cal
degilse
[T iz (hz yap

. * Robotun herhangi bir nesneye carpmadan

dolasmasi saglanmistir.

* Bu amacla olusturulan “hiz” degiskeni

ile istenilen hiz belirlenmekte

* “mesafe” degiskeni ile dl¢lilen uzunluga gore
robotun yonlendirme islemi

saglanmaktadir.

* Buna gore nesneye 20 cm’den az kalmissa
robot geri donmekte,

*20 ile 40 cm arasindaki

mesafeler icin saga donmekte,

* 40 ile 60 cm mesafeler icin sola donmekte ve
* 60 cm’den blyik mesafe varsa ileri

gitmektedir.
*Her hareket eylemini de sesle belirtmektedir.
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