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1. Python’a giris

Python, yiliksek seviyeli bir programlama dilidir ve genellikle okunabilir ve anlasilabilir sézdizimi ile
taninir. Guido Van Rossum tarafindan gelistirilmeye baslanan Python, basit ve etkili bir sekilde kod
yazmay! tesvik eder. Genis bir standart kitliphane igerir ve ¢esitli uygulama alanlarinda
kullanilabilir.

Python'un temel felsefesi "isleri basit ve acik bir sekilde ifade etmek" olarak 6zetlenebilir. Bu felsefe,

karmasikhgl azaltmayi ve kodun okunabilirligini artirmayi amaglar. Bu nedenle, Python dilinde kod
yazmak ve anlamak oldukga kolaydir. Python'u uygulamaya basladiginda ayni zamanda 1970'lerde

BBC

komedi dizisi olan “Monty Python's Flying Circus”un yayinlanmis senaryolarini da okuyan Guido Van
Rossum; kisa, benzersiz ve biraz da gizemli bir isme ihtiyaci oldugunu diisiindii ve bu dile Python adini
vermeye karar verdi.

Python, cesitli programlama paradigmalarini destekler, bunlar arasinda nesne yonelimli, islevsel ve

BB%%%%W‘*' programlama bulunur. Ayrica, dinamik tipleme 6zelligi sayesinde degisken tirlerini

belirtmeniz gerekmez.
Python'un genis bir toplulugu bulunmaktadir ve bu topluluk stirekli olarak yeni kiitiiphaneler ve

araclar
gelistirerek dilin islevselligini genisletmektedir. Bu, Python'u veri analizi, yapay zeka, web gelistirme,
bilimsel hesaplama ve daha pek ¢ok alanda popliler bir se¢enek haline getirir.

Python ayni zamanda cesitli platfodnfd-HIHW BN SED K @B4sEDm sistemi ile uyumludur. Python

betik dosyalari (.py uzantili) kullanilarak yazilir ve yorumlanir, bu da kodun hizlica test edilip
¢alistirilmasini saglar.

Sonug olarak, Python 6grenmesi kolay, genis kullanim alanlarina sahip ve gliglii bir programlama

dilidir.
Hem acemi hem de deneyimli gelistiriciler i¢in ideal bir tercihtir.



2. Python’da sozdizimi
U S6zdizimi nedir?

S6zdizimi, bir programlama dilinin nasil yazilmasi gerektigini belirleyen kurallar biittintidr. Bir
dilin s6zdizimi, programcilarin kodu yazarken takip etmeleri gereken dilbilgisel yapilari ve
dizenleri tanimlar. Temel amaci, insanlarin programlari anlayabilir ve dizenleyebilir bir
bicimde yazmalarini saglamaktir.

Python'un s6zdizimi de bu amaci tasir ve asagidaki temel hedefleri glider:

o Okunabilirlik: Python, agik ve anlasilabilir bir s6zdizim ile tasarlanmistir. Kodu okumak
ve anlamak diger dillere gore daha kolaydir. Bu, kodun sadece yazilip ¢alistirildigi bir
arag degil, ayni zamanda diger gelistiriciler tarafindan da anlasilabilir bir belge olarak

hizmet etmesini saglar.
o Kodun Diizeni: Python'in girinti tabanh s6zdizimi, kodun yapisini ve hiyerarsisini
belirlemek icin kullanilir. Bu, kodun okunabilirligini artirir ve mantiksal bloklari net bir
sekilde ifade etmeyi saglar.
0 Hata Azaltma: S6zdizimi kurallari, gelistiricilerin hatalari daha erken asamalarda
yakalamasini saglar. Uyumlu bir sézdizimi kullanmak, kodun beklenmeyen
davranislardan veya hatalardan kaginmasina yardimci olur.
o Kod Konsistansi: Python, kodun nasil yazilmasi gerektigi konusunda belirgin kurallar
sunar. Bu, farklf §¢HsIDIENAEE NS ©NprBigi2Qle bile tutarl ve benzer sekilde kod
yazmalarina yardimci olur.
o Dilin Anlasgilabilirligi: Python, dilin kendine 6zgl bir sekilde ifade edilmesine olanak
tanir. Bu, gelistiricilerin daha az karmasiklikla ugrasmasini ve daha az kod yazarak daha
fazla is yapmasini saglar.

So6zdizimi, programlama dillerinin temel tasidir ve kodun anlasilir, diizenli ve hatasiz bir

sekilde

yazilmasini saglar. Python'un sézdizimi, bu hedeflere ulasmak icin 6zellikle odaklanmis ve
listirici verimli bir kodlama deneyimi sunmayi amaglamistir.

Girintifer

Python'da kod bloklari olusturmak igin girinti (indentation) kullanilir. Diger programlama
dilleri genellikle stsli parantezler veya baska sembollerle kod bloklarini belirtirken, Python'da
bloklar girinti ile belirlenir. Ornegin, bir "if" kosulu altinda calisacak kodu belirtirken, kodu ice
gomerek yani girinti yaparak belirtiriz.

Ornek:
1. If x > 5: !
2. print(“x 5’ten biiyiik”) |

Burada print fonksiyonuna dikkat edin gordigiiniz Gizere ayni siitun da degiller. Bunun sebebi
print fonksiyonun if kosulunun bir pargasi oldugunu gostermek igindir.



b. Degiskenler ve Atama:

Python'da degiskenler, degerleri saklamak igin kullanilan isimlendirilmis bellek bdlgeleridir.
Degiskenlere deger atamasi yaparken = isaretini kullaniriz.

Ornek:

1. x = 10
2. y = "Merhaba, Diinya!"
3. #Burada x ve y degiskenlerine sirasiyla bir sayi ve bir metin atandzi. ‘

c. Yorumlar:

Yorumlar, kodun anlasiimasini ve agiklamasini kolaylastirmak igin kullanilir. Yorum satirlari,
Python tarafindan kodun calistiriimasinda dikkate alinmaz.

Ornek:

|1. # Bu bir yorum satiradir
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d. Fonksiyonlar ve Metodlar:

Fonksiyonlar, belirli bir islevi yerine getiren kod bloklaridir. Python'da fonksiyonlar def
anahtar kelimesi ile tanimlanir.

. def toplama(a, b): ‘
2. return a + b |

=

Burada ‘toplama’ adinda bir fonksiyon tanimlandi. Bu fonksiyon, iki parametre alir ve bu
parametrelerin toplamini dondurr.

e. Kosullu Ifadeler:

Python'da kosullu ifadeler, belirli sartlara bagh olarak farkl kod bloklarinin galistiriimasini
saglar. if, elif (opsiyonel) ve else ifadeleri kullanilir.

Ornek:
1. if x > @o:
2. print("x pozitif") 3.
elif x == @:
4. print("x sifir")
5. else:
6. print("x negatif")

Bu ornekte, "if" kosulu, x degerinin pozitif olup olmadigini kontrol eder. Eger pozitifse, ilgili
mesaj yazdirilir. Eger degilse, baska bir kosul kontrol edilir.



Python'un sézdizimi, kodun okunabilir ve anlasilabilir olmasini saglamak amaciyla tasarlanmistir. Bu
da gelistiricilere daha kolay ve verimli bir sekilde kod yazma imkani sunar.

3. MicroPython

SPIKE Prime Hub, nispeten sinirli bellege ve islem glicline sahip, mikrodenetleyici adi verilen kiigik bir
bilgisayardir. Python programlama dili ¢ok fazla bellek kullanacagindan Hub, Python dilinin
mikrodenetleyicilerde calisabilen yiiksek oranda optimize edilmis bir slirimi olan MicroPython’i
kullanmaktadir. SPIKE Prime Hub’i, sensorleri ve motorlari kontrol eden modiiller de optimize edilmis
veri tipleri kullanilarak yliksek oranda optimize edilmistir.

Kod Diizenleyici’'nin metin ve sayilari farkh renklerde gosterdigini gérdiintiz ¢linkd bunlar farklh veri

F\'/ﬂ% [)ig{;ﬂfc}ﬁ}h%n ayrica tam sayilar ve ondalik sayilar arasinda ayrim yapar. Tam sayilar,

optimize edilmis tam sayilar (Integer) veri tipi olarak da bilinir. Ondalik sayilar, optimize edilmemis

float
veri tipini kullanir, bu nedenle SPIKE Prime modiilleri bu veri tipinden kaginir. Bu nedenle, tam sayilar
kullanmali veya ondalik sayilari tanimlamak igin farkl birimler kullanmalisiniz. Yarim saniye igin 0,5

sani{d y&feré tipderilisaniye kullanabilirsiniz.
Az 6nce de bahsettigimiz gibi tam sayilar MicroPython’da Integer veri tipiyle belirtilir.

Bunun yaninda diziler (st4igH vyl MiEnIN DEDNiG420sler 2 tirnak (“) arasinda veya iki

kesme isareti (‘) arasinda olmasi ile anlasilabilir.
Ondalikli veri tipleri (floatlar) bir sayinin ondalikli haliyle gésterimidir.

1. “Hello World” #Bu bir String veri tipli metindir.
2. 0.895 #Bu bir float tipi veridir.
3. 234 #Bu bir Integer tipi veridir.

Bu veri tiplerini kullanabileceginiz bir 6rnegi ise soyle verebiliriz:

1. import time #python’nun zaman kitiuphanesi

2. time.sleep(2) #print fonksiyonumuzun ¢alismadan Once 2 saniye beklemesini
sagliyoruz bunun yerine dilediginiz her hangi bir float veya integer’1
kullanabilirsiniz ama bizim Ornegimiz hatrina biz “2” integer’ini kullandik
3. print("2 saniye duruldu")

4. SPIKE Prime Modaulleri

SPIKE Prime Hub’i, sensorleri ve motorlari kontrol etmek icin SPIKE Prime moddillerine ihtiyag
duyarsiniz. Modiiller, ilgili kodu diizenlemek igin kullanilir. Her SPIKE Prime bileseni igin bir modiil;
ornegin motor modilli, motorlari kontrol etmek icin gereken kodu igerir. Bir modilln islevini
kullanmak icin 6ncelikle modili su import deyimle ice aktarin:

F1. import motor




ihtiyaciniz olan modiilleri, Python programinizin basinda bir kez ice aktarin. Modiiller ve islevleri
hakkinda daha fazla bilgi icin bu Kullanim Kilavuzu’'nun SPIKE Prime Modilleri bélimine bakiniz.
Ayrica bu modiller dokiimanimizin devam eden kisimlarinda érneklerle anlatilacaktir.

5. Parametre Ekleme

Asagidaki 6rnek merhaba() fonksiyonumuzun parametresi bulunmamaktadir; bu nedenle her
cagirdiginizda konsolda “Merhaba!” yazar. Daha dinamik hale getirmek icin fonksiyon taniminin
parantezlerinin icine bir parametre adi ekleyin. Fonksiyon gévdesindeki kod blogu, parametrenin
degerine gore farkli bir sey yapmak icin bu parametreyi kullanabilir. Ornek 2’ye bakarsaniz isim
parametresini print’in icine bunu eklememizi saglayan + operatoriine dikkat edin. Bu + operatori
stringleri uclarindan birbirine baglamaya yarar.

Ornek 1:

1. def merhaba(): #dinamik olmayan ‘
2. print("Merhaba!") |

Ornek 2:

1. def merhaba(isim): #dinamik oIan
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2. print("Merhaba" + isim + 1")#gordlglnliz Ulzere bu print fonksiyonund
kisisellestirilmis bir merhaba mesaji vardir. Parametrenin degiskenligi
yuziunden bu fonksiyon ornek 1’deki fonksiyona gore daha dinamiktir. ‘

6. Pseudo Code

Pseudo code, bir programin mantigini ve adimlarini anlamak ve ifade etmek igin kullanilan, gergek
programlama diline ait olmayan bir yazim seklidir. Pseudo code, genellikle insana ve diger
programcilara programin genel yapisini ve isleyisini anlatmak icin kullanilir. Gergek bir
programlama diliyle yazilmis kod gibi ¢alismayacaktir, ancak temel islem adimlarini ve mantigi
anlamak icin kullanighidir.

Pseudo code yazmak, programin tasarim asamasinda kullanishdir. Karmasik problemleri daha basit

Pc(ilhmlara bélmek, mantik hatalarini erkenden yakalamak ve programin genel akisini goérsellestirmek

kullanilir. Ayrica, birden fazla kisiyle ¢calisirken fikirleri ve planlari paylasmak icin de kullanilir.

~Gercek-Python kodu:
1. sayil = 5 \
|2. sayi2 = 10 |
|3. toplam = sayil + sayi2 |
‘4. print("Toplam:", toplam) ’

Pseudo Code:



- sayil degiskenini 5 olarak tanimla ‘
- sayi2 degiskenini 10 olarak tanimla \
- toplam degiskenini sayil + sayi2 olarak hesapla |
- "Toplam:" yazisini ve toplam degiskenini ekrana yazdir |

7. Asenkron Programlama nedir?

Asenkron programlama, bir programin islemlerini sirayla ve beklemeksizin gerceklestirmek amaciyla
kullanilan bir programlama yaklasimidir. Bu yaklasim, o6zellikle uzun siiren islemlerin (6rnegin ag
istekleri, dosya okuma/yazma gibi) paralel olarak galismasini saglamak icin kullanilir. Boylece bir
islem tamamlanirken diger islemler engellenmez ve programin daha hizli ve verimli ¢alismasina
olanak tanir.

SPIKE Prime, MicroPython araciligiyla asenkron programlama 6zelliklerini destekler. Bu, sensor

verllerlm |zIerken algnl anda motorlari kontrol etmek gibi durumlarda oldukga yararli olabilir.
Asenkron Programlamanin Temel Unsurlari

Kosullu Bekleme: SPIKE Prime'da asenkron programlama, genellikle "await" anahtar kelimesiyle
gerceklestirilir. Bu anahtar kelime, bir islemin tamamlanmasini beklemek icin kullanilirken, programin
diger islemleri engellemeden galismasini saglar.

Etkin Kullanim: Asenkron programlama, uzun sireli islemleri beklemeksizin diger islemleri

gﬁr["%eeklegtirmenize olanak tanir. OAI@,@FME&'{S&QNMg%dar beklemek yerine, bu siire

baska islemleri de yiritebilirsiniz.

1. import runloop

2. import hub

3. async def main(): #asenkron bir fonksiyon olusturur

4. await hub.light matrix.write("birinci print fonksiyonu") #hub'in 1s1Kk
matrisinde "birinci print fonksiyonu" yazdiricaktir

5. await hub.light_matrix.write("ikinci print fonksiyonu") #bu 2. satir Ustteki
satirdaki kod ¢alisip bitmeden once ¢alismayacaktir

6.

7. runloop.run(main()) #fonksiyonu asenkron sekilde ¢alistirir

8.

8. HUB MATRIS KULLANIMI

SPIKE Prime Hub ekrani 5 x 5 matris ekran seklinde tasarlanmistir. Ekranda 25 tane isik verebilen ve
kontrol edilebilen kiip seklinde LED’miz vardir. Bu boliimde de Hub’in matris ekraninda istedigimiz
yaziyi nasil yazdiracagimizi ve bazi sekilleri nasil gosterecegimizi 6grenecegiz.

a) Matris Ekranda Bir Yaziyi Gostermek

‘1. from hub import light_matrix




2. import runloop

3. async def main(): #fonksiyonu olusturuyoruz

4. light_matrix.write("HELLO WORLD!™) #light_matrix.write fonksiyonuny
¢agiriyoruz ve ona HELLO WORLD! stringini veriyoruz

6. runloop.run(main()) #fonksiyonumuzu c¢agiriyoruz

Siz deneyin:

Pekala simdi diinyaya merhaba dedigimize gore ekranda kendi isminizi veya bir arkadasinizin ismini
yazacak sekilde degistirin.

b) Matris Ekranda Bir Sekil Gostermek

Kodumuzu kisisellestirdigimize gore simdi de matris ekranda bir inek resminin gériinmesini

1. from hub import light matrix
2. import runloop

3. async def main():

4. light_matrix.show_image(light_matrix.IMAGE_COW) #light_matrix.show_image
fonksiyonunu ¢agirip hazir var olan light matrix kitliphanesinden IMAGE_COWY
resmini aliyoruz.

5. runloop.run(main())
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9. Tekli Motor Kontrolu:

Bolim |

Bir motoru bes farkli yontemle calistirabilirsiniz. Simdi en kolay yontemle baslayacagiz. Bu yontemde
motora sadece bir motorun portunu ve motora hiz vermemiz yeterlidir. Ama bununla beraber gelen
kétl yan etki ise motor durdurulmazsa sonsuza kadar ilerler. Hadi hemen asagidaki kodu sizde

_deneyin.

1. import motor

2. from hub import port

3.

4. motor.run(port.A, 5000) #A portundaki motoru 5000 derece/saniye hizda
sonsuza kadar ilerler

5.

Yukaridaki kodu calistirdiginiza gére simdi biraz daha isleri biraz daha zorlastiralim. Az 6nce yazdigimiz
koda ivme ekleyecegiz. (ivme = derece/sn?) bunun i¢in az dnce ¢agirdigimiz motor.run fonksiyonun icine
sunu ekleyecegiz: acceleration=10 --accelleration bir opsiyonel parametredir-- 6ncelikle asagidaki

kodu galistirin ve bu ekledigimiz yeni parametrenin ne ise yaradigini tahmin edin.

1. import motor
2. from hub import port



3. motor.run(port.A, 1110, acceleration=10)
4. motor.STOP(port.A) #A motorunu durdurur

5. |

Tahmin ettiginizi varsayarak cevabi veriyorum. Cevap 1110 derece/sn hiza ulasana kadar 10 derece/sn?

ivmeyle hizlanacak. Dogru tahmin edebildiniz mi?

Bolim ||

Bes yontemden ikincisine gelmis bulunmaktayiz. Dereceyle motorlari kontrol etmek... Motorunuzun A
portuna bagli oldugunu kontrol edin ve asagidaki programi deneyin.

import motor
. from hub import port

. #A portundaki motoru ¢alistirir.
motor.run_for_degrees(port.A, 360, 1000)

auVTh, WNE

Bu programda A portuna takili olan motorumuzu saniyede 1000 derece hizla 360 derece calistirir.

“motor.run_for_degrees” ParamétTJ[&Q&ME{NmQMlﬁé"zg

1. Parametre:
o Bu parametrede calisan motorumuzun hangi porta takili oldugunu belirtiyoruz.
2. Parametre:
0 Bu parametrede ise motorumuzun kag derece gidecegini belirtiyoruz.
3. Parametre:
o Bu parametrede ise motorumuzun ne kadar hizli gidecegini derece/saniye tiiriinden
belirtiyoruz.

Pekala simdi de opsiyonel olan parametrelerimize bakalim:

1. Acceleration (ivme):
oY hiza ulasana kadar x hizda hizlanacak (ivme = derece/sn?)
2. Deceleration (ivmeli yavaslama):
o ivme de oldugu gibi bu parametremizin de 6l¢iim birimi derece/sn?
Ornek olarak eger bir motor 500 derece/sn hizda déniiyor ise deceleration=10 dersek
yavas yavas 500 derc/sn’den durusa gecgecektir.
3. Stop (bircok secenek icerir):
a. motor.COAST:

O
Motor bosa alinir motora elektrik gitmez.

b. motor.BREAK:

Q/Iotor fren yapar durduktan sonra da fren yapmaya devam eder.
c. motor.HOLD:

[R/Iotor pozisyonunu korur.
d. motor.CONTINUE:



Baska bir komut gel@ne kadar ayni hizda devam eder.
e. motor.SMART_C%L\ST
Durana kadar fren yapar durduktan sonra motoru bosa alir ve sonraki komutta
yapilan hatalari dizeltir.
f. motor.SMART_BRAKE:

O
Durana kadar fren yapar durduktan sonra fren yapmaya devam eder sonraki

komutta yapilan hatalari diizeltir.

Ornek Deceleration parametresi kullanimi:

‘1. import motor ’
2. from hub import port ]
| 3. motor.run_for_degrees(port.A, 3600, 500, deceleration=10) ]
[4- |

Bolim |||

Bes yontemden Uglinclsiine gelmis bulunmaktayiz. Bu bdélimde motorumuzu zamana goére
calistirmayi 6grenecegiz. Bu dokiimantasyonun basinda konustugumuz gibi MicroPython Float veri
tipli optimize edilmemis verilerden kacinir bu sebeple bu motor kontroli fonksiyonu i¢in milisaniye
kullanacagiz (Yani 5 saniye = 500 milisaniye)

Basit bir 6rnek kod yazalm:
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‘1. from hub import port
| 2. import motor

3. motor.run_for_time(port.A, 1000, 500) #A portunda 1 saniye boyunca 500
\hlzda calisir.

‘4.

“motor.run_for_time” Parametrelere ayristirilmis hali:
1. Parametre:
o Bu parametrede calisan motorumuzun hangi porta takili oldugunu belirtiyoruz.
2. Parametre:
o Bu parametrede ise motorumuzun ka¢ milisaniye gidecegini belirtiyoruz.
3. Parametre:
o Bu parametrede ise motorumuzun ne kadar hizli gidecegini derece/saniye turtinden
belirtiyoruz.
Opsiyonel olan parametreler:

1. Acceleration (ivme):
oY hiza ulasana kadar x hizda hizlancak (ivme = derece/sn?)
2. Deceleration (ivmeli yavaslama):
o lvme de oldugu gibi bu parametremizin de 6l¢iim birimi derece/sn? 0 hiza ulasana
kadar -x hizda yavaslayacak
3. Stop (bircok secenek icerir):
a. motor.COAST:

Q/Iotor bosa alinir motora elektrik gitmez.
b. motor.BREAK:



Motdr fren yapar durduktan sonra da fren yapmaya devam eder.
c. motor.HOLD:

Motor pozisyonunu korur.
d motﬂ'.CONTINUE:

Baska bir komut gelene kadar ayni hizda devam eder.

motﬂ'.SMART_COAST

Durana kadar fren yapar durduktan sonra motoru bosa alir ve sonraki komutta

€. vyapilan hatalan diizeltir.

motor.SMART_BRAKE:

U
Durana kadar fren yapar durduktan sonra fren yapmaya devam eder sonraki

komutta yapilan hatalari diizeltir.

Bolim |V

Bes yontemden dordiincisiine gelmis bulunmaktayiz. Bu bélimde motorumuzu mutlak konumuna
dondlirmeyi 68renecegiz. Mutlak konum motorumuzun 360 derece icerisinde bulundugu spesifik
bir aciyi ifade eder. Ornegin eger bu fonksiyonu cagirirsak ve parametreye 90 verirsek o zaman
motorumuz 360 derece igindeki doksaninci derece konumuna (ne kadar dénmesi gerekirse
gereksin) gidecektir.

_Ornek kod:

‘1. from hub import port

/2. import motor 4TH DIMENSION 6429

| 3. motor.run_to_absolute_position(port.A, 90, 500) #motoru 500 derece/sn
‘h121nda 90’ninc1 dereceye gotlrir.

“motor.run_to_absolute_position” Parametrelere ayristirilmis hali:
1. Parametre:
0 Bu parametrede calisan motorumuzun hangi porta takili oldugunu belirtiyoruz.
2. Parametre:
o Bu parametrede motorumuzun gidecegi mutlak konumu belirtiyoruz.
3. Parametre:
o Bu parametrede ise motorumuzun ne kadar hizli gidecegini derece/saniye tiriinden
belirtiyoruz.
Opsiyonel olan parametreler:

1. Acceleration (ivme):
oY hiza ulasana kadar x hizda hizlanacak (ivme = derece/sn?)
2. Deceleration (ivmeli yavaslama):
o ivme de oldugu gibi bu parametremizin de 6lgiim birimi derece/sn? 0 hiza ulasana
kadar -x hizda yavaslayacak
. Direction:
. Motorun hangi yonde dénecegini belirmenize yardimci olur.
. motor.CLOCKWISE #motoru saat yoninde dondurr
. motor.COUNTERCLOCKW!ISE #motoru saat yoniinin tersine dondurir
. motor.SHORTEST_PATH #motoru istenen mutlak konumuna en kisa yoldan gotirir
. motor.LONGEST_PATH #motoru istenen mutlak konumuna en uzun yoldan gotirir
4. Stop (bircok secenek icerir):

T O O T 9 W



a. motor.COAST:

O
Motor bosa alinir motora elektrik gitmez.

b. motor.BREAK:

Q/Iotor fren yapar durduktan sonra da fren yapmaya devam eder.
¢. motor.HOLD:

%Iotor pozisyonunu korur.
d. motor.CONTINUE:

%a§ka bir komut gelene kadar ayni hizda devam eder.

e. motor.SMART_COAST

U Durana kadar fren yapar durduktan sonra motoru bosa alir ve sonraki komutta

yapilan hatalari dizeltir.

f. motor.SMART_BRAKE:
g

Durana kadar fren yapar durduktan sonra fren yapmaya devam eder sonraki
komutta yapilan hatalari diizeltir.

Bolum V

Bes yontemden sonuncusuna gelmis bulunmaktayiz. Bu bolimde “motor.run_to_relative_position”
fonksiyonunu isleyecegiz. Bu fonksiyonu dolayi uygulamali test etmenizi tavsiye ederiz.
Her seyden 6nce motorunuzun kaginci derecede olduguna bakin bunu gérmek icin kodlayicimizin sol

(istkosesinde bu unan motor Iogolu verilerden yararlanabiliriz. Motorun derecesini elinizle 90°
Eomimgw\%d?ng{qﬁak sek|lde ayarlﬂIH@%MEN&l thﬁﬂzg

3. def main(): |
4. motor.run_to_relative_position(port.A, 720,500) 5. |
main() I

Bildiginiz Gizere motorun 1 rotasyonu 360°’dimgram| ¢ahstirdiginiz zaman 2 rotasyon donlp basladiginiz yere yani 90°
pozisyonuna gelmesi gerekir ama gozlemleyeceginiz Uzere farkli bir sonug¢ aldiniz. Bunun sebebi bu fonksiyon calistig
zaman baslangi¢ yerini daima 0° olarak alir yani 0’dan baglayarak 2 rotasyon donerseniz yine 0°'ye geri gitmis olursunuz.
Eger 720 yerine 740 demis olsaydiniz 0° yerine 20°'ye gitmis olacaktir.

“motor.run_to_relative_position” Parametrelere ayrigtirilmis hali:

1. Parametre:
0 Bu parametrede calisan motorumuzun hangi porta takili oldugunu belirtiyoruz.
2. Parametre:
o Bu parametrede ise 0’dan baslayarak donecegi derece sayisi.
3. Parametre:
0 Bu parametrede ise motorumuzun ne kadar hizli gidecegini derece/saniye tiirinden
belirtiyoruz.

Opsiyonel olan parametreler:

1. Acceleration (ivme):
oY hiza ulasana kadar x hizda hizlanacak (ivme = derece/sn?)
2. Deceleration (ivmeli yavaslama):
o lvme de oldugu gibi bu parametremizin de 6l¢iim birimi derece/sn? 0 hiza ulasana
kadar -x hizda yavaslayacak



3. Stop (bircok secenek icerir):
a. motor.COAST:

Q/Iotor bosa alinir motora elektrik gitmez.
h. motor.BREAK:

%Iotor fren yapar durduktan sonra da fren yapmaya devam eder.
c. motor.HOLD:

@/Iotor pozisyonunu korur.
d. motor.CONTINUE:

%agka bir komut gelene kadar ayni hizda devam eder.

e. motor.SMART_COAST

a Durana kadar fren yapar durduktan sonra motoru bosa alir ve sonraki komutta

yapilan hatalari dizeltir.
f. motor.SMART_BRAKE:

O
. . Durana kadar fren yapar durduktan sonra fren yapmaya devam eder sonraki
10«0@&%U4%ralarl dizeltir.

Dongillerin syntax’t da bir if kosulu gibidir. Déngil fonksiyonunun ¢agirimi ardindan bir situn boslukla
yazilir.

Bolliim | While dongileri:
While dongdleri verilen veri dogru al.nihlguljkﬁ\e}féﬂfg¥amdg\2%ttmr

Ornek olarak while True sonsuza kadar gider. Ama eger sdyle bir sey yaparsak:

.a=29

1

2. while a < 5:

3. a= a+l \
4.

Bu kod a’ya besten yiksek olana dek 1 ekler ve 5ten fazla oldugu zaman da déngi biter.

Bolim || For dongisdu:

For déngiileri yineleme yapmak icin kullanilir. Ornek olarak bir listeniz var ve bu listenin icindeki her
seyi ekrana cikartmak istiyorsunuz bunu asagidaki kod ile yapabilirsiniz:

1. liste = [1, 2, 3, 4, “abc”] \
2. for i in liste: \
3. print(i) ]
4. \

Peki bu “i” nedir? Buradaki “i” bir degiskendir ve bu degisken icin her hangi bir sey yazabilirsiniz. Bu
degisken liste adli listenin iceriklerinin verilerini alir her doniiste ya da yinelemede.

Dongu Eklert:
“Break” ile baslarsak ilk olarak bu fonksiyonu bir déngl icerisinde ¢agirirsak dongi break bu

déngliden
¢lkmamizi saglar. 6rnek kod:



1. for i in “ornek_string”:

2. if i == “Kk”:

3. Break #k’ye geldigi zaman donguden cikar

4. print(i)

5. |

“Continue” ile devam edelim, continue fonksiyonumuz ¢agirdigimizda ise geri kalan kodu atlayarak
dongliyi sonraki adimdan devam ettirir ve alttaki kodu ¢alistirmaz.

Ornek kullanim:

. for i in “ornek_string”:

if 1 == “k”:

continue #k’ye geldigi zaman k yi atlar

print(i) #sonuc olarak butun harfleri ve alt tireyi yazar k harfi
aric

nun>hwWNER

Son olarak Range’e gelelim. “Range”, 0’dan baslayarak x-1 sayisina (x herhangi bir sayisal deger alabilir.)

kadar dongiiyu dondiiriir bu olurken de ayni sekilde yine i degiskenine o rotasyondaki sayi atanir mesela
2. rotasyondaysa i degiskeni 1 olur. Bagka bir kullanimi ise x,y turiinde de yazabiliriz x sayisindan
baslayarak y-1 sayisina kadar devam eder. Ornek olarak range(6) yazarsak dongii alti kere déner ve I'nin
degerleri 0,1,2,3,4,5 olur. Ornek kod:

. 4TH DIMENSION 6429 .
‘1. for i in range(6):
2. Print(i)#0,1,2,3,4,5 sayilarini yazar. 3.

11. Sensorler

Bu bélimde sensorlerden bahsedecegiz. Sensorler sadece 1 parametre alir ve o da sensértin bulundugu
porttur. Ilk olarak mesafe sensériimiizii inceleyelim. Mesafe sensorii adi lizerinde mesafe dlcer ve
mesafeyi milimetre cinsinden geri verir. Bu sensorle 200 cm’e ye kadar élciim yapabilirsiniz. Haydi
deneyelim.

1. import distance_sensor
. from hub import port
import motor
. async def main():
. motor.run(port.A, 500)
. motor.run(port.B,500)

7. if Distance_sensor.distance(port.C) <= 1500:

. motor.stop(port.A)
9. motor.stop(port.B)

auvihwnwN
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Eger mesafe sensorl 15 CMLik bir veri geri verir ise motorlari durdurur ama eger distance sensor 15cm
veya daha az bir yakinlik 6lcmezse o zaman sonsuza kadar durmadan gider.

Renk sensoru

Simdi ise renk sensoriine geciyoruz renk sensoriintin birden fazla islevi vardir bu islevler arasinda:

1. Isigin yansima seviyesini olgebilir.
2. Renkleri tanimlayabilir.

Birinci islev:

Renk sensorti 6ntine koyulan her renkli objenin rengini tanimlayamaz. Tanimlaya bildigi renkler
arasinda: Kirmizi, Yesil, Mavi, Fusya, Sari, Turuncu, Gok mavisi, Siyah ve Beyaz yer alir.

‘1. from hub import port

|2. import color_sensor ]
| 3. color_sensor.reflection(port.D)#isigin yansima seviyesini soyler ]
4 |

#0rnek olarak bunu cizgj takip icin kullanabilirsiniz

Ikinci islev, Renk Tanimlama:

(1. From hub import port ~-4TH DIMENSION 6429

| 2. import color_sensor ]
\3. color_sensor.color(port.D)#0 anda gordigi rengi geri verir. ]
4 |

Kuvvet Sensoru

Bu sensalr Gstline bir basing uygulaniyor mu ve uygulaniyorsa da kag decinewton uygulaniyor onu
bildirir. Fonksiyonlari:

Force:

Kac decinewtonlik glic uygulaniyor onu sdyler.
Pressed:

Kuvvet sensoriine basiliyor mu onu soyler.

Kullanimlari:

1. Force
h. ﬂ"omTub import port ’
| 2. import force_sensor ]
|

‘4. print(force_sensor.force(port.D)



5.

2. Pressed

1. from hub import port

2. import force_sensor

3. print(force_sensor.pressed(port.D))
4.

4TH DIMENSION 6429
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