// Cigor Cizgi izleyen Robot Kodu - Optimize Edilmis Versiyon

// Rokart Dipswitch Hiz Kontrolii (%25, %50, %75, %100)

// --- SENSOR PINLERI ---
#define sag_cizgi 7
#define orta_cizgi 6

#define sol_cizgi 5

// -~ MOTOR PINLERI ---
#define sol_motorl A4
#define sol_motor2 A3

#define sol_pwm 9

#define sag_motorl Al
#define sag_motor2 A2

#define sag_pwm 10

// --- GOSTERGE VE KONTROL PiNLERI ---
#define D3 13
#define D2 11
#define D1 12

#define buzzer 8

t#define switchl 4
t#tdefine switch2 3
#define switch3 2

#define buton AO

// --- DEGISKENLER ---



bool son_sag =0;
bool son_sol = 0;

int hiz=0;

void setup() {
// Sensor Pinleri
pinMode(sag_cizgi, INPUT);
pinMode(orta_cizgi, INPUT);

pinMode(sol_cizgi, INPUT);

// Motor Pinleri
pinMode(sol_motorl, OUTPUT);
pinMode(sol_motor2, OUTPUT);

pinMode(sol_pwm, OUTPUT);

pinMode(sag_motorl, OUTPUT);
pinMode(sag_motor2, OUTPUT);

pinMode(sag_pwm, OUTPUT);

// LED ve Buzzer Pinleri
pinMode(D1, OUTPUT);
pinMode(D2, OUTPUT);
pinMode(D3, OUTPUT);

pinMode(buzzer, OUTPUT);

// Switch ve Buton (Dabhili Pull-up direncleri aktif)
pinMode(switchl, INPUT_PULLUP);
pinMode(switch2, INPUT_PULLUP);

pinMode(switch3, INPUT_PULLUP);



pinMode(buton, INPUT_PULLUP);

// Baslangicta motorlari durdur

motorSur(0, 0, 0, 0, 0, 0);

//

// MOTOR HIZ AYARLARI (Modlar arasi geciste Nano'yu resetleyiniz)

//

// Mod 1: %25 Hiz

if (digitalRead(switch1) == 1 && digitalRead(switch2) == 1 && digitalRead(switch3) == 1) {
hiz = 64;
digitalWrite(D1, HIGH); digitalWrite(D2, HIGH); digitalWrite(D3, HIGH);

}

// Mod 2: %50 Hiz

else if (digitalRead(switch1) == 0 && digitalRead(switch2) == 1 && digitalRead(switch3) == 1) {
hiz = 127;
digitalWrite(D1, HIGH); digitalWrite(D2, LOW); digitalWrite(D3, LOW);

}

// Mod 3: %75 Hiz

else if (digitalRead(switch1) == 0 && digitalRead(switch2) == 0 && digitalRead(switch3) == 1) {
hiz =191;
digitalWrite(D1, LOW); digitalWrite(D2, HIGH); digitalWrite(D3, LOW);

}

// Mod 4: %100 Hiz

else if (digitalRead(switch1) == 0 && digitalRead(switch2) == 0 && digitalRead(switch3) == 0) {
hiz = 255;

digitalWrite(D1, LOW); digitalWrite(D2, LOW); digitalWrite(D3, HIGH);



else {
// Tanimsiz bir switch durumu olursa varsayilan %50 hiz olsun

hiz =127,

// Baslama uyarisi
digitalWrite(buzzer, HIGH);
delay(200);

digitalWrite(buzzer, LOW);

void loop() {
// Sensor okumalari
int sol = digitalRead(sol_cizgi);
int orta = digitalRead(orta_cizgi);

int sag = digitalRead(sag_cizgi);

// SIYAH ZEMIN - BEYAZ CizGi MANTIGI

// Eger zemin beyaz, cizgi siyah ise sensor okumalari (0 ve 1'ler) tersine dénecektir.

// 1. Durum: Sadece ORTA sensér ¢izgiyi goruyor (Duz git)
if (sol == 0 && orta ==1 && sag == 0) {
motorSur(HIGH, LOW, hiz, HIGH, LOW, hiz);

son_sol = 0; son_sag = 0;

// 2. Durum: Sadece SOL sensér ¢izgiyi goruyor (Sola dén)
else if (sol == 1 && orta == 0 && sag == 0) {

// Keskin sola dénus: Sol motor geri, sag motor ileri



motorSur(LOW, HIGH, hiz, HIGH, LOW, hiz);

son_sol =1; son_sag =0;

// 3. Durum: Sadece SAG sensor cizgiyi gériiyor (Saga don)
else if (sol == 0 && orta == 0 && sag ==1) {
// Keskin saga donus: Sol motor ileri, sag motor geri
motorSur(HIGH, LOW, hiz, LOW, HIGH, hiz);

son_sol =0; son_sag =1,

// 4. Durum: Cizgi tamamen kaybedildi (Son duruma gére etrafinda dénerek gizgiyi ara)
else if (sol == 0 && orta == 0 && sag == 0) {
if (son_sol == 1) {
// En son cizgiyi solda gérmisti, sola dogru kendi etrafinda dén
motorSur(LOW, HIGH, hiz, HIGH, LOW, hiz);
}
else if (son_sag == 1) {
// En son cizgiyi sagda gérmusti, saga dogru kendi etrafinda dén
motorSur(HIGH, LOW, hiz, LOW, HIGH, hiz);
}
else {
// Baslangicta cizgi yoksa dur

motorSur(LOW, LOW, 0, LOW, LOW, 0);

// 5. Durum: T kavsak veya tam kesisim (BUttin sensorler cizgiyi goriyor)

else if (sol ==1 && orta==1 && sag==1) {



// T kavsakta dlz gitmeyi tercih et

motorSur(HIGH, LOW, hiz, HIGH, LOW, hiz);

// --- YARDIMCI FONKSIYON: MOTOR SURME ---

// Bu fonksiyon kod tekrarini dnler ve motorlari tek satirda kontrol etmeni saglar.

void motorSur(bool sol_1, bool sol_2, int sol_hiz, bool sag_1, bool sag_2, int sag_hiz) {
digitalWrite(sol_motorl, sol_1);
digitalWrite(sol_motor2, sol_2);

analogWrite(sol_pwm, sol_hiz);

digitalWrite(sag_motor1, sag_1);
digitalWrite(sag_motor2, sag_2);

analogWrite(sag_pwm, sag_hiz);



