


Robomod , tizerinde bulunan HcO6 Bluetooth Modiilii sayesinde bluetooth ile kontrol
edilebilen robot kitidir.

(1)-Arduino Nano:Robotumuzun beyni yani kararlari veren kontrol kismidir.Bilgi-
sayardan USB kablo ile Arduinonun kendi dilini kullanarak(temel ingilizce komutlar)
programlyoruz.Arduino Nano en popiiler ve yaygin bulunan kontrol kartlarindan
biridir.

(2)-Robotshield Robotik Karti: Arduino Uno uyumlu temel robotik shield.
(3)-Ultrasonik Sensor:Mesafe 6lgimi yapmamizi saglayan sensordur.3 cmile

3 metre arasinda yiiksek frekansla sesin yankilanma stiresine gére veri ¢ikarir.
(4)-HC-06 Bluetooth Modiilii:Bluetooth 2.0'1 destekleyen bu kart, 2.4GHz frekan-
sinda haberlesme imkani saglayip acik alanda yaklasik 10 metrelik bir haberlesme
mesafesine sahiptir.




(5)-Mini Servo Motor: 180 Derece diniis acisina sahiptir.Robotumuzun ultrasonik
sensorunin dénisunde kullanacagz.

(6)-6V 250 Rpm DC Motor: Dakikada 250 devir donise sahiptir.

(7)-Tekerlek: 6V 250rpm dc motorlar ile uyumlu tekerleklerdir.

(8)-Jumper Kablo : Senscr baglantilarini yapacaginiz jumper kablolar.

(9)-4'li Kalem Pil Yuvasi: Robotumuzun kalem pil yuvasidir.

(10)-USB Kablo : Bilgisayariniz ile arduino arasindaki veri aktarimini saglayacaginiz
USB kablo.

(11)-Ultrasonik Sensér Aparati: Mesafe senscriimiiziin sabitleme aparati.
(12)-Gévde: Robotumuzun Gévdesi ve motor sabitleme aparatlart.
(13)-Distance:Robot devremizin gévdeye sabitlenmesi icin gerekli aparatlar.
(14)-Motor Baglanti Kablolari:Motorlar ile roboshield robotik Karti arasindaki
baglantilari saglayacagmiz kablolar.

(15)-Cizkon 3'lii Cizgi Sensorii:Cizgi izlemek icin robotumuzda kullandigimiz sensor-.
Kullanacagimiz malzemeleri 6grendik.Simdi Roboshield Robotik Kartina daha da

Pin Kullanim Yeri Pin Kullanim Yer

Bos D1 0 Bos - QTR Sensor Soketi
1 Numara
Sag Motor PWM
Kimiz Led D1 1 (Hiz Kontrol)
Bos - QTR Sensor Soketi Sol Motor Yén
8 Numara D1 2 (lleri Geri Kontrol)
Sol Motor PWM D1 3 Sag Motor Yon
(Hiz Kontrol) (Ileri Geri Kontrol)
Bos - QTR Sensor Soketi
7 Numara AO
Bos - QTR Sensor Soketi
6 Numara A1
Bos - QTR Sensor Soketi
5 Numara - Hc06 RX A2
Bos - QTR Sensor Soketi . .
Bos - Vidali T | Ciki
4 Numara - He06 TX (6| Bos - idal Terminal Gikig
Bos - QTR Sensor Soketi
3 Numara A4
Bos - QTR Sensor Soketi
2 Numara A5

RobotShield tizerinde robot yapmaya yardmci Klemensler, motor siiriict, giris
¢ikis elemanlari barindiran bir yardimci shielddir. Motorlarimizi, pilimizi ve sensér
kartimizi bu shielde yani katmana bagliyoruz

40Khz IR Dedektor Girigi

LDR1 & LDR2 Analog Giri$

Buzzer

Bos - Vidali Terminal Cikig

Bos - Vidali Terminal Cikigi




Nasil Programlayacagiz ?

Robotlarin ana kontrolciisii Arduino Uno olmasi nedeniyle kolayca programlana-
bilir.Arduino Uno, Arduino.cc sitesinden indirebileceginiz Arduino programiile prog-
ramlanmaktadir.Bu nedenle &nce arduino programini bilgisayariniza kurmaniz gerek-
mektedir. Kurulum esnasinda Arduino driverlari da bilgisayara yiiklenecektir.Karti
bilgisayariniza taktiktan sonra Araclar yada Tools sekmesinden kart modelinizi(Ar-
duino Uno-Geniuno) ve baglanti portunuzu sectikten sonra Arduinonuzu programla-
yabilirsiniz.Eger arduino konusunda kendinizi gelistirmek isterseniz, Arduinoyu
25 Proje ile Kesfet kitabini tavsiye ederiz.

Arduino Nedir ve Nasil Kurulur ?

Arduino, acik kaynak kodlu bir mikro-
denetleyici kartidir. Ana MCU(Micropro-
cessor Control Unit - Mikroislemcili Kon-
trol Unitesi), Atmel tabanlidir.

(MCU va 6nceden bir mini program -
bootlader yuklenmistir). Kart ile robotik
ve elektronik uygulamalarinizi kolayca

. gerceklestirebilirsiniz.

I ER FEFPRPER B kadar popiler olmasinin bir kag ne-
deni vardir. Bunlar:

-Acik kaynak kodludur.(Devre semasindan, programlama arayiiziine kadar-...)
-Program gelistirmek basittir. Gercekten ¢ok basittir. Ayni kart tzerinden hem
programlanir hem test edilebilir.

-Arduinoda kullanilan programlama dili de basittir. Bolca 6rnegi mevcuttur.

-Ve en 6nemlisi cok yaygin kullanicis mevcuttur. Yani blyik olasilikla yapmak
istediginiz projelerin benzerleri de 6nceden yapilmistir. Diger proje yapimcilariyla
daha kolay bilgi alisverisinde bulunabilirsiniz.

Arduino hakkinda temel bilgileri de aldik.
Sira Arduino yaziliminin bilgisayarimiza kurulumuna bakalim.




Arduinonun IDEsini http://arduino.cc/en/Main/Software linkinden isletim siste-
minize gre en son versiyon programini indirebilirsiniz. Programi indirdikten sonra

Arduinoyu bilgisayarimiza agsailzlaki adimlari takip ederek kuruyoruz.

Arduine Setup: License Agreement
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Destination Folder

[ Program Fies bxee)rdunal momee |
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Output folder: C: Program Fies (x85)\Arduino
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Arduinonun dogru yiklenip yiklenmedigine bakmak icin
Aygit Yoneticisine bakabilirsiniz. Arduinoyu bilinmeyen ay-

git olarak goriyorsa Windows Aygitlar penceresinde Aygit

tzerine sag tiklayin, 6zelliklere gidin sonrasinda, Donanim sekmesine ve sonra da
ozellikler butonuna tiklayip suriici gtincellestirmesi yapin. Soru biiyik olasilkla

cozulecektir.

File Edit Skech Tooks Help

This example code is dn the public

domain.

vn-m-rg

Bu program ile Arduinoya yiikleyecegimiz yazilimlari

"l olusturuyoruz. Program gorintisi yan tarafta yer

almaktadir. Son derece basit bir araytizi vardir.
Arduino kartiniza program yiiklemeden 6nce (Upload)

" Tool / Board seceneginden dogru karti sectiginize emin

olunuz. Karta programin derlenip yiklenmesi icin Yatay

-| okun yanindaki Tick butonu programimizi derler bu

sekilde herhangi bir sorun olup olmadigini yiiklemeden
once gorebilirsiniz




Oncelikle robotumuzun sag tarafinda kullanacagimiz motorlar, birlikte ca-
lismasi icin birbirine ¢apraz bir sekilde lehimliyoruz.

Ardindan birbirine lehimledigimiz motorlardan robotshielde baglantisi icin ek
baglanti kablolar lehimleyerek uzatiyoruz. Daha sonrasinda motorlarimizi gév-
demize sabitleyecegiz.Burada dikkat etmemiz gereken nokta gévdemizin 6n
yiiziine sabitlemek.Bunun icin arduinomuzu sag Ust resimdeki gibi robotumuzun
montaj deliklerine tam oturmasi gerekmektedir.




Govdemizin 6n yiiziinu belirledikten sonra motor aparatlarini gévdedeki yerleri-
ne geciriyoruz.Sonrasinda motorlarimizi aparatlara takip vida ve somun yardi-
mi ile sikistiryoruz.

D&rt motorumuzu da Resim 6'daki gibi govdemize sabitledikten sonra arduino
unomuzu st gévdemizdeki montaj deliklerine sabitliyoruz.




Ust gévdemizin 6n kisminda bulunan servo motor bosluguna mini servo moto-
rumuzu yerlestirip sikistiriyoruz.Daha sonra servo motorun beyaz aparatini dis-
live takalim.Robotshieldimizin arduinomuza takilmis hali Resim 9'daki gibi olma-
liclr.

Servo motorumuzun 8nden gdrinimu Resim 10'daki gibi olmalidir. Sabitledigi-
miz servo motorumuza Ultrasonik baglanti aparatimiz vidaliyoruz.Ardindan
aparat deliklerinden ultrasonik senséri gecirelim.
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Alt gévdemizin lst gdvdemizle baglantisi icin distanslari takiyoruz. Ardindan
ust gdvdeyi alt gvde ile birlestiriyoruz.Sonrasinda tekerlekleri takiyoruz.Son-
rasinda cizkon ¢izgi sensérimuzi robotumuzun altina vida ve somun yardimi
ile yerlestiriyoruz.
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Sonrasinda Cizkon kartinin + ve - pinlerini kablo ile kartin A3-A4-A5 pinlerinden
herhangi birisin + ve - pinlerine takiyoruz. Sensorin Left pinini A3, Rigth pinini
A4, Middle pinini ise A5 pinine bagliyoruz.
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Servo motorun montajini yaptiktan sonra servo motorun plastik parcasini moto-
ra takiyoruz ve ultrasonik sensér tutucusunu plastik parcaya vidaliyoruz. Ultra-
sonik sensdr tutucusuna sensorimizi takiyoruz. Ultrasonik sensériin VCC pini-
ni, kartin herhangi bir vce pinine, sensériin gnd pininide kartin herhangi bir gnd
pinine takiyoruz. Sensdrin trig pinini arduinonun 4 numarili pinine, echo pinini

de 5 numarali pinine takiyoruz.
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4'lt pil yuvamizi vida ile govdeye sabitliyoruz veya cift tarafli bant ile de gdvde-
ye sabitleyebilirsiniz. Pil yuvasinin kirmizi kablosunu kartin DC klemensinin +
olan yerine, siyah kabloyu da diger pine bagliyoruz. Sag motorumuzu Rmot pini-
ne, sol motorumuzu Lmot klemensine bagliyoruz. Son olarak bluetooth sen-
sorimizu 13.5ekilde ki gibi takiyoruz.




Tebrikler !

Robotumuzun montajini basari ile tamamladiniz. Simdi robotumuzun prog-
ram kismina bakalim.




#include <SoftwareSerial.h> //SoftwareSerial kiittiphanesi dahil edildi.
SoftwareSerial BT(7, 8); //BT adl degisken 7.8 pinlerine tanimlandi.

int IDIR =12; //IDIR adli degisken 12 numarali pine tanimland..

int IPWM =3; //IPWM adli degisken 3 numarali pine tanimland..
int rDIR=13; //rDIR adli degisken 13 numarali pine tanimland..
int rPWM =11; //rPWM adli degisken 11 numarali pine tanimlandi.

String readString; //

void setup()

{

Serial.begin(9600); //Serial iletisim baslatild..
pinMode(lDIR,0UTPUT); //IDIR pini ¢cikis olarak ayarland.
pinMode(lPWM,0UTPUT); //IPWM pini cikis olarak ayarland..
pinMode(rDIR,OUTPUT); //rDIR pini cikis olarak ayarlandi.
pinMode(rPWM,OUTPUT); //rPWM pini cikis olarak ayarlandi.
BT.begin(9600); //Bluetooth iletisimi baslatild.

}

String a;
void loop()
{

while (BT.available()) //Gelen komutu aliyoruz
{

delay(3):

char c =BT.read();

readString +=c;

}




if (readString.length() >0) // komut var ise
{

if (readString == "ileri") //eger ileri komutu okunuyorsa
{ //asagidaki kod blogu calisacak.
analogWrite(lPWM,255);
analogWrite(rPWM,255);
digital Write(LDIR,LOW);
digital Write(rDIR,LOW);
}
if (readString == "geri") //eger geri komutu okunuyorsa
{ //asagidaki kod blogu calisacak.
digital Write(LDIR,HIGH);
digital Write(rDIR,HIGH);
analogWrite(lPWM,255);
analogWrite(rPWM,255);
}
if (readString == "sol") ////eger sol komutu okunuyorsa
{ //asagidaki kod blogu calisacak.
digital Write(LDIR,HIGH);
digital Write(rDIR,LOW);
analogWrite(lPWM,255);
analogWrite(rPWM,255);

}




if (readString == "sag") //eger sag ifadesi okunuyorsa
{ //asagidaki kod blogu calisacak.
digital Write(LDIR,LOW);
digital Write(rDIR,HIGH);
analogWrite(lPWM,255);
analogWrite(rPWM,255);
}
if (readString == "dur") //eger dur ifadesi okunuyorsa
{ //asagidaki kod blogu calisacak.
digital Write(LDIR,LOW);
digital Write(rDIR,LOW);
analog\Write(lPWM,0);
analogWrite(rPWM,0);
}
readString=""; //gelen mesaiji sifirla
}
}

Tebrikler ! Bluetooth Kontrolli Arabamizin kodlamasini tamamladiniz. Simdi
programi arduino unomuza yikleyelim. Ve ardindan pillerimizi takip telefon
uygulamamizdan baglantiyi baslatip Aracimizi sirmeye baslayalim.




void setup(); - Reset butonuna bastiktan sonra rutin bir sekilde bir kez calisir. Bazi
ayarlar ve tanimlar burada yapilir.
void loop(); - Programimizin calistigi dongtidiir.

int degiskenismi; - Olusturulan degisken boyutu 4 byte'tir ve virgtilden sonrasini da
kapsar. Program ondalik degiskenler icin kullanilir ve ayni zamanda pin tanimlama-
da kullanilir.

pinMode(pinadi,OUTPUT/INPUT); - Kullanacagimiz pinin cikis(OUTPUT) yada giris
(INPUT) olarak ayarlamamizi saglar.

while(); - Ayniislem grubunu belirli bir kosul saglanana kadar tekrar tekrar yapmak
icin yonlendirir

Serial.begin(9600); - Serial haberlesmeyi baslatir.

Serial.print(); - Serial monitore yanyana yaz yazdirdigimiz komut.

Serial.println(); - - Serial.pint ile tek farki bu komutla ekrana yazdirma islemi
bittikten sonra alt satira gecer.

delay();Parantez icine yazilan stire boyunca bekletir. Mili saniye cinsinde yazilir.
(1000 milisaniye 1 saniye);

digital Write(pinadi,HIGH/LOW); - Cikis olarak tanimlanan pine 5V( ) veya OV ()
yapmamizi saglar.

analogWrite(pinadi,deger); - Pwm pinlerinde yazilan degere gore cikis saglar.

Deger araligi 0-255dir.

if (kosul){} - elsef} - If karsilastirmak icin kullanilan bir operatsrdr. if in icindeki
kosul saglanir ise o siisli parantez arasindaki kodlar calisir. Kosul saglanmaz ise
elsenin suslu parantez icindeki kodu calisir.

for(int i;girilen sart;dongti kosulu); - islemlerin tekrar sayisinin 6nceden belli oldugu
durumlarda kullanilir.




Resmi arduino yazilimini arduinonun web sitesinden Ucretsiz bir sekilde
indirip bilgisayariniza kurabilirsiniz.
Kurulum dosyasi driber yiiklemek istediginde onaylayiniz.
Download sayfasi https://www.arduino.cc/en/ Main/Software linkindedir.
Asagidaki Qr kodunu okutarak arduino ile ilgili daha fazla bilgi alabilirsiniz.

Robotunuzu Nasil Gelistirebilirsiniz ?

Robotunuza isterseniz kamera moduli ekleyerek
anlik olarak bluetooth Uizerinden telefonunuzdan
gorintuleyebilirsiniz.Bu bizim size verebilecegimiz bir
6rnek, gerisi sizin hayal diinyaniza kalmis :)
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