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iISTIKLAL MARSI

Korkma, sdnmez bu safaklarda yizen al sancak;

Sénmeden yurdumun ustiinde titen en son ocak.

O benim milletimin yildizidir, parlayacak;
O benimdir, o benim milletimindir ancak.

Catma, kurban olayim, gehreni ey nazli hilal!
Kahraman irkima bir giil! Ne bu siddet, bu celal?
Sana olmaz dékilen kanlarimiz sonra heldl.
Hakkidir Hakk'a tapan milletimin istiklal.

Ben ezelden beridir hir yagadim, hir yasarim.
Hangi ¢ilgin bana zincir vuracakmig? Sagarim!
Kilkremis sel gibiyim, bendimi gigner, agarim.
Yirtarim dadlan, enginlere sigmam, tagarim.

Garbin &fakini samisgsa gelik zirhli duvar,

Benim iman dolu gégsim gibi serhaddim var.
Ulusun, korkma! Nasil bdyle bir imani bogar,
Medeniyyet dedigin tek disi kalmis canavar?

Arkadas, yurduma algaklari ugratma sakin;
Siper et govdeni, dursun bu hayasizca akin.
Dogacaktir sana va'dettigi ginler Hakk'in;
Kim bilir, belki yarin, belki yarindan da yakin.

Bastigin yerleri toprak diyerek gegme, tani:
Disin altindaki binlerce kefensiz yatani.
Sen gehit oglusun, incitme, yaziktir, atani:
Verme, diinyalan alsan da bu cennet vatani.

Kim bu cennet vatanin ugruna olmaz ki feda?
Slheda figkiracak topragl siksan, sihedal
Cani, canani, butin varimi alsin da Huda,
Etmesin tek vatanimdan beni dinyada cilda.

Ruhumun senden ilahi, sudur ancak emeli:
Degmesin mabedimin gddsiine ndmahrem eli.
Bu ezanlar -ki sehadetleri dinin temeli-

Ebedi yurdumun dstinde benim inlemeli.

O zaman vecd ile bin secde eder -varsa- tasim,
Her certhamdan ilahi, bosanip kanli yagim,
Fiskirir ruh-1 micerret gibi yerden na'sim;

O zaman yikselerek arga deder belki bagim.

Dalgalan sen de safaklar gibi ey sanli hilal!
Olsun artik dokllen kanlarimin hepsi helal.
Ebediyyen sana yok, irkima yok izmihlal;
Hakkidir hiir yagamis bayragimin harriyyet;
Hakkidir Hakk'a tapan milletimin istiklal!

Mehmet Akif ERSOY



GENGLIGE HITABE

Ey Tark gencligi! Birinci vazifen, Turk istiklalini, Turk Cumhuriyetini, ilelebet

muhafaza ve mudafaa etmektir.

Mevcudiyetinin ve istikbalinin yegane temeli budur. Bu temel, senin en kiy-
metli hazinendir. istikbalde dahi, seni bu hazineden mahrum etmek isteyecek
dahili ve harici bedhahlarin olacaktir. Bir gun, istiklal ve cumhuriyeti mudafaa
mecburiyetine disersen, vazifeye atilmak igin, icinde bulunacagin vaziyetin
imkan ve seraitini digtinmeyeceksin! Bu imkan ve serait, cok namusait bir ma-
hiyette tezahlr edebilir. Istiklal ve cumhuriyetine kastedecek diismanlar, bitiin
dinyada emsali gorilmemis bir galibiyetin mimessili olabilirler. Cebren ve hile
ile aziz vatanin batun kaleleri zapt edilmig, buatun tersanelerine girilmis, butin
ordularn dagitiimis ve memleketin her kosesi bilfiil isgal edilmis olabilir. Buttn
bu seraitten daha elim ve daha vahim olmak Uzere, memleketin dahilinde ikti-
dara sahip olanlar gaflet ve dalélet ve hatta hiyanet icinde bulunabilirler. Hatta
bu iktidar sahipleri sahsi menfaatlerini, mustevlilerin siyasi emelleriyle tevhit

edebilirler. Millet, fakr u zaruret iginde harap ve bitap dusmus olabilir.

Ey Turk istikbalinin evladi! iste, bu ahval ve serait icinde dahi vazifen, Tirk
istiklal ve cumhuriyetini kurtarmaktir. Muhtag oldugun kudret, damarlarindaki

asil kanda mevcuttur.

Mustafa Kemal ATATURK
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KiTABIN TANITIMI

Ogrenme Birimi 1
Robotik icin
Mikrodenetleyici Kart

Ogrenme biriminin adini

gosterir.

Ogrenme biriminde neler Neler Ogreneceksiniz?

ogrenilecegini gosterir. BhET i

« Mikrodenetleyiciyi ve mikrodenetleyicinin Snemini,

- Mikrodenetleyicinin robotik sistemlerdeki grevini,

« Mikrodenetleyici segiminin nelere gére yapilacagini,

+ Uygulama karti kavraminin robotik projelerdeki nemini,

- Uygulama karti segiminin nasil yapilmasi gerektigini,

- Similasyon programiyla uygulama kartini ve kodlar alistrmays,

« Robot kavramini, robot tiirlerini ve egitsel robotlarin farkini,
- Robot tasarimi ve calismalari icin gerekli ortami saglayacak

bilgiyi 6greneceksiniz.

Ogrenme birimindeki
anahtar kelimeleri
gOsterir.

Bilisim Teknolojileri Alani
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Del’se ba@lamadan yapllacak — @ Hazirlik Calismalan

olan hazirliklari gésterir.

Konu bashgini gosterir.

Alt konu basliklarini gosterir.

Gorselleri gosterir.

Ogrencilerin yapacagi
uygulamalari gosterir.

Yaptiginiz uygulamalarin

degerlendirmelerini gosterir.

12

Cevrenizde elektrikle calisan makinelerden birinin gérevini agiklayiniz.
2. Gelecekte robotlar diinyamizi ele gegirebilir mi? Bu konuda neler distlinlyorsunuz?

3. BTT dersinde 6grendiginiz bilgisayar donanim pargasi mikroislemcinin gorevlerinden hatirladiklarinizi
sOyleyiniz.

1.3. ROBOTTA MEKANIK / ELEKTROMEKANIK BILESENLER
Robotlar, programlanabilen elektronik kartlar haricinde gévdesini ve hareketli pargalarini olusturan plastik
veya metal bilesenlerden meydana gelmektedir. Robotun mekanik / elektromekanik bilegenleri 7 kisimda

« Mekanik veya vakumlu nesne tutucu bilesenler

Robotun tim bilesenlerini Gizerinde bulunduran yapi; plastik, pleksi glass, agag, metal gibi malzemelerden
uretilmis en temel robot bilesenleridir. Gorsel 1.34’te lizerine motorlar monte edilmis, 3 boyutlu yaziciyla

Gorsel 1.34: 3 boyutlu yaziciyla diretilmis bir robot el modeli

Bir arkadasinizla Karma (Hibrit) ve Davranigsal (Behavioral) kontrol ilkelerine gore calisan robotlari arasti-
rarak gorsel bir galisma (sunum, poster gibi) hazirlayip sinifta sunum yapiniz.

—
incelenebilir:
* Robot gévdeleri
*  Motorlar
« Tekerlek, ayak ve paletler
« Eklenti ve baglant bilesenleri
« Vida, somun ve rondela bilesenleri
*  Amortisor, yay ve esnek bilesenler
= 1.3.1. Robot Govdeleri
uretilmis bir robot el modeli gorilmektedir.
Sira Sizde 1.3
— T

Hazirlayacaginiz galisma asagidaki listede yer alan kriterlere gore degerlendirilecektir. Calismanizi yapar-
ken asagidaki kriterleri dikkate aliniz.

Kontrol ilkelerine gére galisan robotlari internetten arastirir ve sunumu
icin gerekli dokiimani toplar.

Kontrol ilkelerine gére galisan robotlari Internetten arastirir.
Sunum igin gerekli dokiimanlari toplar
Calismada uyuma ve diizene 6nem verir.

Zamani verimli ve iyi kullanir.

Bilisim Teknolojileri Alani



Yapilacak 6rnek uygulamalari
gOsterir.

Program kodlarini gosterir.

I~
{ Uygulama

Uygulamanin amaci LCD ekranda yazilan yazinin sagdan sola ve soldan saga kaydiriimasiyla ilgili hazir

komutlari kullanarak bir calisma gergeklestirmektir.

Gerekli Devre Elemanlan

1 adet mikrodenetleyici kart

1 adet breadboard

1 adet 220Q (kirmizi, kirmizi, kahverengi, altin rengi) direng

1 adet LCD display
1 adet potansiyometre

Baglanti kablolari

Adim 1: 1602 LCD ekranda yazilan yazinin sagdan sola ve soldan saga kaydirilmasiyla ilgili hazir komutlar

da vardir. Bu komutlardan led.scrollDisplayRight () ; komutu LCD de yazilan yazinin sagdan sola

kaydirmasini, 1ed.scrollDisplayRight () ; komutu ise soldan saga kaydirmasini saglar.

Adim 2: LCD’de yazilan yazinin sagdan sola kaydirma uygulamasinin program kodlari asagidaki gibidir.

#include <LiquidCrystal.h>

constintrs=12,en=11,d4=5,d5=4,d6=3,d7=2;
LiquidCrystal lcd(rs, en, d4, d5, d6, d7) ;

void setup() {
lcd.begin (16, 2);

led.print (“Robotik ve Kodlama”) ;

}

void loop() {
lcd.scrollDisplayLeft() ;
delay(250) ;

}

2 ) . ) S~ .
Onemli notlari gosterir. \

Acik kaynak, bir bilgisayar yaziliminin baska kisilerce gérilmesine, kullaniimasina ve degistiriimesine
imkan taniyan yazilimlardir.

Olgme ve degerlendirme
sorularini gosterir.

Bilisim Teknolojileri Alani

1.

Elektronik ve robotik sistemlerin beyni
sagidakilerden hangisidir?

A) ROM

B) LED’ler

C) G/ C Birimi

D) A/ D Ceviriciler

E) Mikrodenetleyici

Mikrodenetleyicilerde sistemin galigmasi
icin kaydedilmis programlari tutan birim
adi asagidakilerden hangisidir?
A) ROM

B) RAM

C) G/ C Birimi

D) A/ D Geviriciler

E) Mikrodenetleyici

OLCME VE DEGERLENDIRME SORULARI

4. Uygulama karti ile mikrodenetleyici arasin-

daki iligki hangisi olamaz?

A) Uygulama karti mikrodenetleyiciyi kapsar.

B) Mikrodenetleyici uygulama kartinin beynidir.

C) Uygulama kartlari mikrodenetleyici olma-
dan da galisir.

D) Uygulama kartlari lizerlerinde farkli birim-
leri barindirir.

E) Mikrodenetleyici g¢esidi uygulama kartinda
hedeflenen amaca gore farklilik gosterebilir.

Bilingli robotlarin atasi olan ve algila-
ma-plan-hareket prensibiyle calisan robot
sagidakilerden hangisidir?

A) IHA

B) Rover

C) Shakey

D) Deep Blue

E) Perseverance

13
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OJrenme Birimi
Robotik Icin
Mikrodenetleyici Kart

A0 ¢dyd-iogpoy/Aob-eqe-deny//:dny

0eoct

Neler Ogreneceksiniz?

Bu 6grenme birimi ile;
+ Mikrodenetleyiciyi ve mikrodenetleyicinin dnemini,

+ Mikrodenetleyicinin robotik sistemlerdeki gorevini,

» Mikrodenetleyici se¢ciminin nelere gore yapilacagini,

» Uygulama karti kavraminin robotik projelerdeki 6nemini,

+ Uygulama karti seciminin nasil yapilmasi gerektigini,

- Similasyon programiyla uygulama kartini ve kodlari calistirmayi,
- Robot kavramini, robot tiirlerini ve egitsel robotlarin farkini,

+ Robot tasarimi ve calismalari icin gerekli ortami saglayacak

bilgiyi 6greneceksiniz.



Ogrenme Birimi 1: Robotik icin Mikrodenetleyici Kart

Hazirlik Calismalari

1. Cevrenizde elektrikle ¢alisan makinelerden birinin gérevini agiklayiniz.

2. Gelecekte robotlar diinyamizi ele gegirebilir mi? Bu konuda neler disuntyorsunuz?
3. BTT dersinde 6grendiginiz bilgisayar donanim pargasi mikroislemcinin gorevlerinden hatirladiklarinizi
soyleyiniz.

4. Web 2.0 araglarini arastirarak edindiginiz bilgileri sinifinizda arkadaslarinizla paylasiniz.

1.1. MIKRODENETLEYICi KART YAPISI VE GESITLERI

Elektronik makineler ginimuzde insan hayatini kolaylastiran popdler cihazlardir. Elektronik makinelerin
beyni olarak nitelendirilen mikrodenetleyiciler, bu cihazlarin farkli gérevleri yerine getirmesini saglamak-
tadir. Elektronik sistemler, mikrodenetleyiciler ile kontrol edilmektedir. Sadece evlerde degil saglk, egitim,
finans, gida, insaat, otomotiv gibi alanlarda kullanilan robotik teknolojisine sahip cihazlarin tamami mikro-
denetleyicilerin kontroliinde tim insanlarin yasamini kolaylastirmaktadir.

1.1.1. Mikrodenetleyici Kartlar ve Yapisi

Mikrodenetleyiciler, bir programi hafizasina alarak derleyen ve
elektronik cihazin amacina goére sonuglar elde eden kuglk bil- -_-
gisayarlardir. Mikrodenetleyiciler, galistiriimasi istenen programi

hazirlayip kontroliinii yapabilme yetisine sahiptir ve gergek za- {\ii .' b‘?

manli uygulamalar ¢alistirmak igin tasarlanmistir (Gorsel 1.1).

Bir mikrodenetleyicinin yapisinda Gorsel 1.2°de gdsterilen birim- ELECTR U N I cs

ler bulunmaktadir. Bunlar:

-Eﬂioooo

kaydedilmis programlarin ¢aligtiriimasini ve diger birimlerle E
iletisimini saglar.

+  MiB (Merkezi Iislem Birimi), bellekte sistemin calismasi icin

* RAM (Random Access Memory / Rastgele Erisimli Bellek)  Ggrsel 1.1: Giinliik hayatta siklikla kul-
birimi, mikrodenetleyicilerde bilgileri gegici olarak tutar. lanilan elektronik egyalar

*  ROM (Read Only Memory / Sadece Okunabilir

C . ) . MIKRODENETLEYI IC YAPISI
Bellek) birimi, mikrodenetleyicilerde sistemin

alismasi icin kaydedilmis programlari tutar. -
cals ¢ y ¥ brog MIB Bellek
. L. . L AMEROM | Kesmeler
* G/ C Portlari dis ortama gerekli sinyallerin gon- (I;Ierkﬂ'a . :
. . . : glem

derilmesinde veya dis ortamdan istenen sinyal- Birimi) G/C vortian Seri/Paralel

lerin alinmasinda kullanilir. Tletigim
e Seri / Paralel iletisim birimlerine, haberlesme $ $ ¥

) ) ) Zamanlayici ADC DAC
portu adi da verilmektedir. Seri portlar 9 ya da / (Analog Dijital (Mijital Analog
Sayicilar Cevirici) " Cevirici)

25 pinli olabilmektedir. Paralel portlar ise 25
pinli, bilgisayar tarafi disi olan konnektorlerden Gorsel 1.2: Basit bir mikrodenetleyici i¢ yapis
olusmaktadir. Pin sayisi yeterli ve veri aktarila-

cak mesafe dusuk ise paralel baglanti tipi tercih edilebilir.
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A/ D Ceuviriciler, cevresel ortamdan alinan analog sinyalleri dijital yani sayisal degerlere cevirirken,
D / A geviriciler sayisal (dijital) degerleri analog sinyallere donusturr.

* Zamanlayici / Sayici birimi mikrodenetleyici icinde zamanlama ve sayma gorevlerini gergeklestirerek
program akisini bozmadan kesme iglemlerini yerine getirir. Kesme islemi tamamlandiktan sonra ana
program kaldigi yerden devam eder.

Sira Sizde 1.1

Tanimlari verilen mikrodenetleyici birimlerinin adlarini bulmacadaki ilgili bosluklara yaziniz.

4+ 1. Mikrodenetleyicide programlarin ¢alisma-
sini saglayan birimdir.
5Y
‘3’ 2. Mikrodenetleyicide bilgileri gecici olarak
—1> tutan bellek birimidir.

3. Mikrodenetleyicide dis ortama sinyal gon-
derir ve dis ortamdan da sinyalleri alir.

4

4. Mikrodenetleyicide kaydedilmis program-
lari tutar.

5. Mikrodenetleyicide sinyalleri Analogdan
Dijitale veya Dijitalden Analoga ¢eviren bi-
rimlerin genel adidir.

Mikrodenetleyiciler, yapilarindaki donanim parca-

larini (MIB, RAM, ROM, G / C birimleri vb.) tuttuk- Radar Pro e’..

lari icin gomiilii sistemler olarak da adlandirilir.

Genellikle sensorlerden aldiklari gevresel verileri
olusturacaklari sistemin amaclarina uygun sekil-
de isleyerek caligtirir.

Bir robotik projesi igin mikrodenetleyici segerken;
* Kaynak ve kutiphanelerinin ¢cok olmasina,

* Ucuz ve kolay elde edilmesine, < NEOTERETLENIE)
* Programlama kolayligina, * PRO SERVO MOTOR )

. . . * 9GHCSR-04 ULTRASONIK SENSOR
*  Birgok module sahip olmasina, * JUMPER KABLO

* Mikrodenetleyici ek donanimlarinin (shield)
olmasina dikkat edilmelidir.

Sira Sizde 1.2

Gorsel 1.3'te gosterilen basit bir radar sistemi ya-

pim sureci su sekilde olmaktadir: Radar sistemi,
tanimlanan mesafelerde 6nline gelen nesneleri Gorsel 1.3: Radar projesi igin araglar
taniyan ve bunlari yazili veya gérsel sekilde ile-
ten yapilardir. Gorsel 1.3'teki gibi basit bir radar
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projesi icin hareket algilayici sensoére, servo motora (dénen kol), kablolara ve radar sisteminin kontroli icin
mikrodenetleyiciye ihtiya¢ vardir. Kompleks bir uygulama projesi olmadigindan pahali bir mikrodenetleyici-
ye de ihtiyag yoktur.

Gorsel 1.3'teki gibi projelere iliskin Internette bir arastirma yaparak basit malzemelerden olusan bir proje
belirleyiniz. Gérsel 1.3’tekine benzer bir posteri Web 2.0 araglarindan birini kullanarak hazirlayiniz.

Degerlendirme

Hazirlayacagdiniz ¢calisma asagidaki listede yer alan olcltlere gére degerlendirilecektir. Calismanizi yapar-

ken asagidaki ol¢itleri dikkate aliniz.
Olgiitler 4 (Cok iyi) 3 (lyi) 2 (Orta) 1 (Zayif)
Ozglin bir proje konusu belirler.
Proje konusunun ayrintilarini hazirlar.
Projesini sunar.

Zamani verimli kullanir.

1.1.2. Uygulama Karti ve Cesitleri

Uygulama kartlari, mikrodenetleyici yapisina ek olarak projelerin yapimini kolaylastiran birimleri tGzerinde
tasir. Uygulama karti segilirken uygulamalarin fiziki yapimini ve ¢alismasini hizlandiracak, pratikligini artti-
racak kartlar segilmelidir.

Genel Amagch Girig Cikis Pinleri

Reset Butonu

USB
Konnektor

\

Debug LED

MCU
Programlama
ICSP Pinleri
USB Seri Port [
Doénastaracu ATmega328
Devresi MCU

ANALOG IN
o

. w
X2 %2

Giig ve Yardimcl Analog Dijital
Pinler Dénustarici (Girig) Pinleri

Gorsel 1.4: Acik kaynak kod uygulamalarina izin veren pratik bir uygulama karti

(0 oo

Uygulama kartlari igcin cogu zaman mikrodenetleyici ifadesi kullaniimaktadir.
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Gorsel 1.4°teki gibi kullanim kolaylhigina sahip agik kaynak bir uygulama kartinin en temel 6zellikleri sunlardir:
* USB lzerinden programlama,

* Voltaj regulatort ve glc baglantisi,

*  Tanimlanmis Giris / Cikis baglantilari,

» Debug (Hata ayiklama),

*  Gug ve TX/ RX(Gonderilen / Alinan veri) LED’ler,

* Reset (Yeniden baslatma) butonu,

* ICSP (In-Circuit Serial Programmer-danhili seri programlayici) baglantilari.

icinde USB 6zelligi barindiran Gérsel 1.5'tekine benzer bir mik-
rodenetleyiciye sahip olan bir uygulama karti, baska bir cipe
ihtiyagc duymadan USB Uzerinden baglantisini gergeklestirerek
bilgisayara fare veya klavye olarak baglanabilmektedir.

Gorsel 1.5: USB 6zelligi barindiran
mikrodenetleyiciye sahip bir uygulama
karti

Gorsel 1.6’daki gibi bir baska uygulama karti modelinde ise uy-
gulama karti Gzerinde sensdrler bulunmaktadir. Bu uygulama
kartiyla birlikte arastirmacilar eklentilere ihtiyag duymadan ve
fazla bir elektronik bilgi gerektirmeden kolaylikla ¢alismalarini

gerceklestirebilmektedirler. Bu uygulama karti tiplerinin Gzerinde
potansiyometre (degeri degisebilen direnc), i1sik ve ses sensord,
sicaklik sensorl, ses Uretici, mini analog joystick, renkli LED’ler

Gorsel 1.6: Sensorleri lizerinde bulunan

ve ivmedlcer gibi parcalar dahili olarak bulunmaktadir. Ayrica o
pratik bir uygulama karti

mikrodenetleyicilerin de USB 6zelligi bulunmaktadir.

Giyilebilir cihazlar ve e-tekstil igin tasarlanmis bir mikrodenet-
leyiciden olusan uygulama karti Gorsel 1.7'de gosterilmektedir.
Kumasa benzer sekilde monte edilmis gu¢ kaynaklarina, sen-
sorlere ve iletken iplige sahip mekanizmalari hareket ettiren sis-
temlere dikilebilecek sekilde kullanilabilmektedir.

Gorsel 1.7: Giyilebilir cihaz tasarimi igin
kullanilan bir uygulama karti
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1.1.3. Bilgisayarh Cizim Programi Kullanarak Devre Similasyonu

Uygulama karti ile baslangi¢ ve orta dlizey uygulamalar yapabilmek igin elinizde bir uygulama karti ve fiziki
elemanlar olmasina gerek yoktur. Devre simulasyonu programlari kullanilarak fiziksel malzemeler olmadan
da basit ve orta dlizey devreler gelistirilebilir veya fiziki devreler kurulmadan énce kontrol amagli bu ortam-
lar kullanilabilir. Devre simulasyonu i¢in ¢evrimici “Bilgisayarl Cizim Programi” kullaniimaktadir. Programin

kurulumu ve uygulama devresi olusturma asamalari asagida anlatiimistir.
Kurulum 1: Bilgisayarli ¢izim programi kurulumu.

Adim 1: Bilgisayarli gizim programi ortamina giris yapmak icin 6ncelikle Gye olmalisiniz. Bu asamadan
sonra Internet tarayicisini aginiz, adres satirina https://www.tinkercad.com/ yaziniz ve siteye giris yapiniz.
Gorsel 1.8'de gosterilen Menii secenegine tiklayiniz, segeneklerden uygun olan biri ile hesap olusturunuz

ve tasarim ortamina gegis yapiniz.

Tinker'lamaya baslayin

Tinkercad'i nasil kullanacaksimz?

Okulda misimz?

Editimciler, buradan baslayin

ffrrjren::i{er. bir Simifa katihn

Kendi kendinize

Kisisel hesap olustur

Zaten bir hesabimz mi var?
Oturum Agin

Children's Privacy Policy Privacy settings

Gorsel 1.8: Bilgisayarli ¢izim programi liyelik ekrani
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Adim 2: Gorsel 1.9’da gosterildigi gibi Gmail ve Apple hesaplariyla oturum agiimissa kaydolmadan bu he-
saplar Uzerinden sisteme giris yapilabilmektedir.

Tinker'lamaya baslayin

Hesabimzi nasil olusturacaksimz?

E-postayla Kaydol

& Google ile Oturum Ag

& Apple ile Oturum Ag

Diger oturum agma secenekleri...

Zaten bir hesabimz m1 var?
Oturum Agin

Children's Privacy Policy Privacy settings

Gorsel 1.9: Bilgisayarh gizim programi hesap ekrani

Adim 3: Gorsel 1.10’da gosterildigi gibi tasarim ortaminda 6ncelikli olarak 3 boyutlu se¢cenek ekrana gelir.
Devreler (Circuits) segenegi ile giris yapiniz. Karsiniza Devre tasarim ekrani gelecektir.

(&

Tasarim ara
Yen| Devre olugtur ) select
30 Tasarimlar

Tinkercad Lesson Plans

Tinkercad lesson plans ane ready 1o use anline or in the classroom
Discover curriculum developed In partnership with teachers. Learn
mere

Kod Bloklan YENL
Dersler
Dersleriniz
Magnificent Waasa-Kieran Daring Juttuli-Tumelo Fantabulous Lahdi-Trug
Projater birkag saniye Grice bifr saat Bne ble saar once
z Bzel Gzel

: + | Proje olugtur

Gorsel 1.10: Devre tasarim ekrani
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Adim 4: Gorsel 1.11°de gosterildigi gibi devre elemanlarini siriikle birak metodu ile sagdaki devre eleman-
larinin oldugu panelden tasarim alanina aliniz. Devre tasarlandiktan sonra kod alanina giris yapiniz. Blok

veya metin tabanl kodlar olusturularak Simiilasyonu Baslat secenegi ile sonuglari gézlemleyiniz.

Kod P Simiilasyonu Baglat Diga Aktar Paylas
Bilegenler -E
- H

Temel

Rezistar

, o O

Basma diugmes| Potansiyometre
Kapasitar Siirgull Anahtar

O

Gorsel 1.11: Tinkercad ekrani boliimlemesi

Uygulama 1

“Bilgisayarl Cizim Programi” programinda uygulama kartinin 13 no.lu pini Uzerinde bulunan LED’i yakip

sonduren goz kirpmasi (blink) uygulamasini yapiniz.

(0 oo

LED’ler 1s1k yayan elemanlardir. Bir kisa bir de uzun bacaga sahiptir. Kisa bacak GND (topraklama), uzun
bacak ise dijital girisine baglanmaktadir. LED’ler 3V ile ¢alistiklarindan uygulama kartinin 5V’luk gerilimini
dengelemek icin direng (rezistans) elemanlari da kullaniimahdir. LED’in yanip sénmesini saglamak igin

LED'i bir gii¢c kaynagina baglamak gereklidir.
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Adim 1: Gorsel 1.12'de gosterildigi gibi “Bilgisayarli Cizim Programi” programinda Circuits ekranindan
Yeni Devre olustur secenegini tiklayiniz.

Circuits

Yeni Devre olustur

Tasanm ara & l'u\ '|_-=-— e
3D Tasanmlar _J -a-|

Magnificent Waasa-Kieran Shiny Vihelmo
Kod Bloklari YENI b;:-:gl. saniye dnce " -J.J!\'?'rl-:u dnce
Ozel ifels Ozel
Dersler

Dersleriniz

Projeler

+ Proje olustur

Gorsel 1.12: Circuits (Devreler) segeneginden yeni devre olusturma islemi

Adim 2: Gorsel 1.13’te gosterildigi gibi Bilegenler seceneginden Arduino’yu tiklayiniz.

Bilegenler

Temel

i
aw
i

Bilegsenler

lemel

Thm

Baslaticdar

Temel

mikra:bit
Devre Monta|lan

Tumil

Gorsel 1.13: Bilesenler segeneginden Arduino devrelerin segimi
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Adim 3: Gorsel 1.14'te gosterildigi gibi Arduino seceneginden Yanip S6nme devresini seginiz.

Bastaticilar - —

Arduino b -

e
-]

[Deneysel Devre Yanip Sonme

Kararma
=
| 1
— ]
Dalgalanmalan Durum Degigikligl
kaldir Algilama

Gorsel 1.14: Arduino yanip sonme devresi

Adim 4: Gorsel 1.15’te g0sterildigi gibi yanip sdnme devresi LED’in uzun bacaginin 13 no.lu pine direngle
beraber takildigi ve kisa ucunun GND (topraklama) pinine takildigi bir uygulamadir. 13 no.lu pinin alt tara-
finda bulunan L harfi de mikrodenetleyici Uzerindeki LED'i ifade eder. Devre galistirildiginda kirmizi LED ile
beraber L harfinin oldugu LED’in de yanip séndugu gorulecektir.

Gorsel 1.15: Calisma alanina yanip sonme devresinin entegre edilmesi
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Adim 5: Programdaki hazir kodlari aciniz ve inceleyiniz. Gérsel 1.16’da gosterildigi gibi sag Ust kosede
Kod sekmesi tiklandiginda birden ¢ok segenek gikmaktadir. Buradan Metin segenegi secilirse mikrodenet-

leyici IDE programi kurulmadan similasyon olarak kullanilabilmektedir.

Kod P Simiilasyonu Baglat Disa Aktar Paylas

i + & &  1(ArdunoUnoR3) =

Metin

Blok
Blok + Metin

Gorsel 1.16: Kod kismindaki Metin segeneginden programin kodlarinin incelenmesi

Adim 6: Gdrsel 1.17°'de gosterildigi gibi hazir kodlar incelendiginde sayisal girig pininin 13 olarak ayarlan-
digi gorulmektedir. HIGH durumunda LED’in 1 saniye yanacagi ve LOW durumunda LED’in 1 saniyeligine

sonecegi bir kodlama bloku olugturulmustur.

/*
Bu program mikrodenetleyicinin 13.pininin

(dahili LED) yanip sénmesini saglar.

*/

void setup ()

{
pinMode (13, OUTPUT) ;

}
void loop ()

{
// LED’i acin (HIGH-YUKSEK voltaj seviyesi)

digitalWrite (13, HIGH)
delay (1000); // 1000 milisaniye (1 saniye) bekleyin

// Voltaji LOW yazarak LED’i kapatin.

digitalWrite (13, LOW) ;
delay (1000); //1000 milisaniye (1 saniye) bekleyin.

Gorsel 1.17: Yanip s6nme devresinin goriiniimu
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Adim 7: Gorsel 1.18'de Simiilasyonu Baslat tiklandiktan sonraki birer saniyelik LED yakma sondirme
degisimi gorilmektedir.

' owmaLpem-) B3

Gorsel 1.18: Devrenin yanmasi ve sonmesi

1.2. ROBOT TURLERI VE EGITSEL AMAGLI ROBOTLAR

Karel Capek (Karel Kapek), 1921 yilinda ilk defa promiyeri yapilan Rossum’un Evrensel Robotlar adli
bilim kurgu oyununda tekrar edilen basit isleri yapabilen insana benzer yaratiklari anlatmak igin robot keli-
mesini kullanmigstir. Karel Capek ginimuzde yasasaydi robotlarin insan yasamina bu kadar dahil olmasina

muhtemelen ¢ok sasirirdi.

1.2.1. Robot Kavrami

Robotlar bir programlama algoritmasi ile ¢alistirilan elektromekanik pargalardan olusan akilli sistemlerdir.
Robotik bir sistem gevreyi algilar ve ¢gevreden gerekli olan verileri toplar. Bu verileri amaglarina uygun bir
sekilde degerlendirerek bir sonug Uretir. Robotlar bu islemleri kendi kendine (otonom) veya bir kullanicinin
calistirmasiyla yerine getirebilmektedir. Robotlar, farkli kontrol yontemleriyle kullaniimaktadir. Kontrol yon-

temlerine gore robotlar su sekilde ayrilmaktadir:

1. Etki-Tepki (Algilama-Cevap) prensibiyle ¢alisiyorsa
bu tdr robotlar Tepkisel (Reactive) kontrol robotlaridir.
1990’larin sonlarinda uluslararasi biyulk satrang usta-
si Garry Kasparov'u satrangta yenen super bilgisayar
Deep Blue, Gorsel 1.19 bu tiir makinelerin mikemmel
bir 6rnegidir. Deep Blue, bir satrang tahtasindaki tasla-
ri tanimlayabilmekte ve her birinin nasil hareket ettigini
bilmekteydi. Kendisi ve rakibi igin sonraki hamlelerin

neler olabilecedi konusunda tahminlerde bulunup ola-

siliklar arasindan en uygun hamleleri segebilmekteydi. Gorsel 1.19: Satrang oynayan robotlar
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2. Algilama-Planlama-Hareket prensibiyle calisan ro-
botlara Bilingli (Deliberative) kontrol robotlari den-
mektedir. Bilingli kontrol robotlarina bu robot tirleri-
nin atasi olan, 1966 ve 1972 yillari arasinda Charles
Rosen (Carls Rozin) tarafindan gelistirilen Gorsel
1.20’deki Shakey robot drnek verilebilir. Bu robot kendi
eylemleri hakkinda mantik yurutebilen ilk genel amagl
mobil robottur. Shakey robot gevresini algilayarak ger-
cek verileri elde edebilmekteydi. Bu veriler Gzerinde
planlar olusturup plan uygulamasindaki hatalari dizel-

tebilmekte ve siradan ingilizce kullanarak iletisim kura-

Gorsel 1.20: Bilingli robotlarin atasi Shakey robotu

bilmekteydi.
3. Distinme-Hareket olaylarinin paralel yasandigi kontrol robotlarina Karma (Hibrit) kontrol robotlari denir.

4. Hibrit kontrol mantiginda hibrit kontrole alternatif kontrol tipi robotlarina Davranigsal (Behavioral) kont-
rol robotlari denmektedir.

Sira Sizde 1.3

Bir arkadasinizla Karma (Hibrit) ve Davranissal (Behavioral) kontrol ilkelerine gore ¢alisan robotlar arasti-

rarak gorsel bir ¢calisma (sunum, poster gibi) hazirlayip sinifta sunum yapiniz.

Degerlendirme

Hazirlayacagdiniz calisma asagidaki listede yer alan kriterlere gore degerlendirilecektir. Calismanizi yapar-

ken asagidaki kriterleri dikkate aliniz.

Kontrol ilkelerine gére galisan robotlari internetten arastirir.

Sunum igin gerekli dokimanlari toplar.

Calismada uyuma ve diizene 6nem verir.

Zamani verimli ve iyi kullanir.
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1.2.2. Robot Tiirleri

Gunumuzde ¢ok farkli uygulama alanlarina gore robotlar Uretilmektedir. Ev robotlari, tibbi robotlar, askeri
robotlar, uzay robotlari, hobi robotlari ve egitsel robotlar sayilabilecek baslica robot turlerindendir. Robot
turlerinden biri olan ve endustriyel Uretim icin kullanilan endustriyel robotlarin en énemli 6zelligi bir kola
benzemesidir. Bu robotlar ylk tasima, parcalarin kesilmesi, tutulmasi, bir yerden bir yere taginmasi gibi
farkli islevleri gerceklestirir. Gorsel 1.21’de gosterilen robotlar kaynakgi endustri robotlaridir ve araba par-
galarinin birlestiriimesinde siklikla kullaniimaktadir.

Gorsel 1.21: Kaynakei robotlar

Ev robotlari ev iglerine yardimci olmak igin gelistirilmis robotlardir. Goérsel 1.22°de bir robot slpiirge goril-
mektedir. Yapay zeka algoritmalari ile galisan robot stiplrgeler, temizleyecegi yerlerin bir haritasini olustu-
rarak bu haritaya gore hareket etmektedir. Robot stplrgeler; yapilarindaki sensérlerle bosluklari hesapla-
yabilmekte, duvar veya kanepelerin ¢ok yakinindan gecerek temizlik yapabilmektedir.

Gorsel 1.22: Ev robotlar

28 Bilisim Teknolojileri Alani



Ogrenme Birimi 1: Robotik icin Mikrodenetleyici Kart

Tibbi robotlar, fabrikalarda ilag Gretimi ve dagitimi icin kullanilan robotlardir. Esas énem arz ettikleri yerler
ise cerrahi operasyonlardaki katkilandir. Gérsel 1.23’te doktora yardimci olan bir cerrahi robot gértilmek-

tedir.

Gorsel 1.23: Cerrahi alanda kullanilan bir tip robotu

Uzay robotlari; gezegenlerin kesfinde, uzay istasyonlarinda ve uzayla ilgili farkli gérevlerde kullaniimakta-
dir. Gorsel 1.24’te Mars’a gdnderilen uzay araci Rover goértlmektedir. Bu uzay robotuna isim vermek ama-
cltyla NASA bir yarisma diizenlemis ve yarismayi kazanan 13 yasinda bir 6grenci robota “Azim” anlamina
gelen “Perseverance” adini vermistir.

Gorsel 1.24: Perseverance, Mars Rover uzay araci

Hobi ve yarisma robotlari, kisisel olarak yapilan bir gorevi yerine getirmede kazandirilan 6zellik ve bu 6zel-
liklerin kullanimina dayali yarigsmalar igin yapilan robotlardir. Cizgi takip eden, mini sumo, yumurta toplayan,
engelden kagan olmak lizere birgok yarisma robotu tirii bulunmaktadir. Cizgi izleyen robot, gidecegi yolu
sensorlerle renk farkhliklarini segerek takip eden robot tipidir. Robotun takip edecegi yol siyah zeminin lize-
rine beyaz yol ya da beyaz zeminin Gzerine siyah yol seklinde olabilir.
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Gorsel 1.25: Cizgi takip eden robot

Sanal robotlar, simllasyonlari ya da tekrarlanan goérevleri gergeklestirmek icin yazilan programlardan olu-
san fiziksel olarak var olmayan robotlardir. Cagri merkezlerinde kullanilan robotlar bu tiirlere en iyi érnekler-
den biridir. On-line sanal robot uygulamalari kullanilarak hem zamandan hem de maliyetten tasarruf sagla-
nabilmektedir. internette birgok sanal robot uygulamasi bulunmaktadir. On-line sanal robot uygulamalarinin
en blylk avantaji program kurma islemine gerek kalmamasidir.

1.2.3. Egitsel Amach Robotlar

Egitsel amacli robotlar, 6grencileri ¢cok erken yaslardan itibaren etkilesimli olarak Robotik ve Programla-
ma ile tanistirmak igin tasarlanmis bir disiplindir. Ogrencilerin problem ¢ézme, elestirel bakis agisi kazanma

ve karar verme stratejilerini gelistirmeleri agisindan becerilerini gelistirmeyi amacglamaktadir.
Egitsel amacli robot turleri sunlardir:

1. Blok Tabanli Robot Montaj Setleri: Blok tabanli robot montaj setleri 6zellikle gocuklarin kendi robot tasa-
rimlarini yapabilmeleri icin birbirine kolayca takilabilen parcalardan olusmaktadir. Blok tabanh robot montaj
setleri mantiksal dislinme ve tasarim becerilerini gelistirmekle kalmayip blok tabanli programlamanin temel-
lerini de 6gretmektedir. Ornegin Goérsel 1.26'da bloklardan yapilmis akilli bir ev gésterilmektedir. Akilli evlerde
servo motor ile kapinin agilip kapanmasi, kapi zilinin uzaktan ¢alinmasi, evin sicakliginin élgtlmesi ve i1sikla-
rin yonetilmesi gibi islemler uzaktan erisimle yapilabilmektedir.
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Gorsel 1.26: Bloklarla yapilmis akilli bir ev

2. Dusiik Maliyetli Mobil Robot Tasarim Kitleri: Disiik maliyetli mobil robot tasarim kitleri, temel bilgi di-
zeyine sahip herkesin kullanabilecegi, montajlanmamis ve basit diizeyde algilayicilar iceren ucuz kitlerdir.
Gorsel 1.27°'de disuk maliyetli egitim i¢in kullanilan robot tasarim kiti gérilmektedir.

Gorsel 1.27: Laboratuvarlarda kullanilan bir mobil robot tasarim kiti

3. Acik Kaynak Mobil Robot Platformlari: Agik kaynak mobil robot platformlari, Gcretsiz bir bigcimde dona-
nim ve yazilimlardan faydalanma olanagi saglayan, daha ¢ok egitim amagli Uretilen robot setleridir. Gorsel

1.28’deki gibi bir mobil robot platformu kullanicilarin projelerini, uygulamalarini hayata gecirmek igin ucuz
ve kullanish platformlar sunmaktadir.
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Gorsel 1.28: Mobil robot platformu

4. Tam Monte Edilmis Mobil Robotlar: Tam monte edilmis mobil robotlar montaji tamamlanmisg, bir amag
icin tasarlanmis ve kullanima hazir bir durumda satilan robotlardir. Gérsel 1.29°da cam silme robotu tam

monte edilmis mobil robotlara bir 6rnektir. Cam silme robotu lGzerindeki sensorlerle pencere Uizerinde ¢ok
yonlU hareket saglayarak camlari silebilmektedir.

Gorsel 1.29: Cam silme robotu (cam-bot)
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5. Minyatiir Siirii Robotlari:

Ayni benzerlik ve kullaniglilikta robotlarin ortak bir is igin birlikte ¢galismasiyla olusan robot turleridir. Gorsel
1.30’da gbkyuzinde ucan guvenlik kamerali glvenlik ugcagi surtsu gorulmektedir. Bu surt ¢cevrede olabile-
cek herhangi bir tehlikeyi kaydeder ve 6nlem alinmasi icgin farkli ydontemlerle tepki verir.

Gorsel 1.30: Giivenlik ucag siirusii

@

Kuguk gruplar olusturarak egitsel robot turleriyle (1. ,2. ,3. ,4. ve 5. madde) ilgili bir arastirma yapiniz ve

yukarida bahsedilen her bir egitsel robot tiirline birer 6rnek olacak sekilde poster hazirlayiniz.

Degerlendirme

Hazirlayacaginiz calisma asagidaki listede yer alan dlgutlere gore degderlendirilecektir. Calismanizi yapar-

ken bu dlcutleri dikkate aliniz.
Olgiitler 4 (Cok iyi) 3 (lyi) 2 (Orta) 1 (Zayif)
Robot turleriyle ilgili arastirma yapar.
Robot tirleriyle ilgili gerekli dokiimanlari toplar.
Calismada uyuma 6nem verir.
Calismada diizene 6nem verir.

Zamani verimli kullanir.
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En sevilen robot tiirlerinin temel mantigi robot programlamayi bilmekten ve tanimaktan gegcmektedir. in-

ternetten on-line kullanilabilen “Bilgisayarli Cizim Programi” programinda baslangi¢c uygulama ornekleri
bulunmaktadir. Bu uygulamalarin hem devre semasi hem de kodlari ¢galistiriimaya hazirdir. Bu uygulama-

lardan biri olan diigme (buton) uygulamasini ve kodlarini inceleyiniz.

(0 oo

Dugmeler (Butonlar), Gzerine basildiginda elektrik akiminin iletimine izin veren, birakildiginda ise devrede-

ki akimi kesen elektronik bir malzemedir.

Adim 1: Gorsel 1.31'de gosterildigi gibi Baglaticilar segenegdinden Arduino’yu seginiz, ¢cikan segenekler-
den Diigme 6rnegine tiklayiniz ve galisma alanina ekleyiniz. Ornek uygulama incelendiginde butonun bir
bacagi DIGITAL 2 no.lu pine, butonun 2 numaral pinle kisa devre hélinde olan diger bacag birlikte GND

(topraklama) girisine baglanmigtir. Butonun diger bacagina ise 5V ¢ikis uygulanmistir.

Baslaticilar = —
i -
Arduino =
Ara
o

Kararma Dugme

Gorsel 1.31: Diigme uygulama devresinin galigma alanina eklenmesi
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Adim 2: Gorsel 1.32°de yer alan fiziksel
devre incelendiginde fiziksel devrenin
kodlari asagida gosterilmistir. Program-
da void setup fonksiyonu iginde; 2 no.lu
pin digme (buton) giris ve 13 no.lu pin
ise Arduino tumlesik LED olarak tanim-
lanmistir. void loop fonksiyonu icinde

butona basildiginda LED yanacak ve

butondan elinizi kaldirdiginizda LED so6-

necektir. Gorsel 1.32: Diigme uygulamasinin devresi

int buttonState = 0;
void setup()
{
pinMode (2, INPUT) ;
pinMode (13, OUTPUT) ;
}
void loop ()
{
buttonState = digitalRead(2); // buton dederinin durumunu oku.
// diigmeye basilip basilmadigini

kontrol et.
if (buttonState == HIGH) ({
digitalWrite (13, HIGH); // LED’i ag.
} else {

digitalWrite (13, LOW) ; //LED’i kapat.
}
delay(10) ; //Geciktirme iglemi

}

Adim 3: Gorsel 1.33'te gosterildigi gibi Simiilasyonu Baslat tiklanip uygulamadaki buton basih tutuldugunda
13 no.lu LED yanacak ve buton birakildiginda Gorsel 1.33’te gosterildigi gibi LED sdnecektir.

“oPpE RwA

iy I
DIGITAL (PWm-) E X

Gorsel 1.33: Buton diigmesine basildiginda LED’in yanmasi ve birakildiginda LED’in sonmesi

Bilisim Teknolojileri Alani 85



Ogrenme Birimi 1: Robotik icin Mikrodenetleyici Kart

1.3. ROBOTTA MEKANIK / ELEKTROMEKANIK BILESENLER

Robotlar, programlanabilen elektronik kartlar haricinde govdesini ve hareketli pargalarini olusturan plastik

veya metal bilesenlerden meydana gelmektedir. Robotun mekanik / elektromekanik bilesenleri 7 kisimda

incelenebilir:

Robot gdvdeleri

Motorlar

Tekerlek, ayak ve paletler

Eklenti ve baglanti bilesenleri
Vida, somun ve rondela bilesenleri
Amortisor, yay ve esnek bilesenler

Mekanik veya vakumlu nesne tutucu bilesenler

1.3.1. Robot Govdeleri

Robotun tim bilesenlerini Gzerinde bulunduran yapi; plastik, pleksi glass, agag, metal gibi malzemelerden

Uretilmis en temel robot bilesenleridir. Gorsel 1.34’te izerine motorlar monte edilmis, 3 boyutlu yaziciyla

uretilmis bir robot el modeli gérilmektedir.

Gorsel 1.34: 3 boyutlu yaziciyla liretilmis bir robot el modeli
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1.3.2. Motorlar

Motorlar robotlarda hareket imkani saglayan en énemli bilesenlerden biridir. Temel prensip olarak elektrik
enerjisini hareket enerjisine donustiren elektrik makineleridir. Robotlarda genelde DC motor (Goérsel 1.35)
kullanilir. Robotlarin iglevine ve boyutuna goére ¢esitli biyuklik ve hizlarda DC motorlar kullanilr.

Gorsel 1.35: DC motor 6rnegi

1.3.3. Tekerlek, Ayak ve Paletler

Robotun motordan aldigi dénme hareketini yere iletmesi igin tekerlekler, ayaklar ve paletler kullanilir. Gor-
sel 1.36’da farkh ozelliklere sahip robotlar gorilmektedir. Robotlarin tliriine ve kullanim alanina gére farkli
tekerlek yapisina sahip 2, 3, 4 veya daha fazla tekerlekli robotlar Uretilebilmektedir. Engebeli arazilerde
tekerlek kullanimi zor olacagindan daha ¢ok yirime yetenegine sahip robotlar veya paletli robotlar kulla-

nilmaktadir.

a. Tekerlekli robot b. Ayakli robot c. Paletli robot

Gorsel 1.36: Cesitli 6zelliklere sahip robotlar

Bilisim Teknolojileri Alani 37



Ogrenme Birimi 1: Robotik icin Mikrodenetleyici Kart

1.3.4. Eklenti ve Baglanti Bilesenleri
Robotlarda motorlari gévdeye sabitlemek ve ylrime vyetisi igin ayaklar ve gerekli mekaniksel baglantilar igin

kiguk pargalardan olusan baglanti bilesenleri mevcuttur (Gorsel 1.37).

Gorsel 1.37: Yiiriiyen robotlardaki eklenti ve baglanti bilegenleri

1.3.5. Vida, Somun ve Rondela Bilesenleri
Robotlardaki motor, tekerlek, daha kiliclk eklentiler ve baglanti bilesenlerini birbirine tutturmak igin
Gorsel 1.38'de gosterildigi gibi vida, somun gibi yardimci aparatlara ihtiyag vardir. Bu yardimci aparatlar

robotun buyukligune ve kullanim yerine gdre degisiklik gosterebilir.

Gorsel 1.38: Robotlardaki eklenti ve baglanti bilesenleri icin vida ve somunlar
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1.3.6. Amortisor, Yay ve Esnek Bilesenler

Ozellikle arazi robotlarinda yoldan gelen sarsintilari (izerine alarak robotun devriimemesini ve yolda rahat
gitmesini saglamak igin amortisorler veya yaylar kullanilir. Gorsel 1.39'da gosterildigi gibi yiriyen robot-
larda, 6zellikle ylrtrken daha fazla esneklik saglamak igin kol ve bacaklardaki motorlarin uglarinda yaylar
kullanilmistir. Yine ayni gorselde arazi robotunun tekerleklerine takilan amortisorler gorilmektedir.

a. Yurlyen robotlarda b. Arazi robotlarinda

Gorsel 1.39: Robotlarda esnekligi saglamak igin kullanilan yaylar

1.3.7. Mekanik veya Vakumlu Nesne Tutucu Bilesenler

Robot kolu bulunduran araglarda bir nesnenin bir yerden alinip bagka bir yere taginmasinda 6zellikle me-
kanik tutucular veya pndématik vakumlu tutucular kullanilir (Gérsel 1.40). Mekanik tutucularda bir motor
araciligiyla tutucu agzinin agilip kapanmasi saglanmaktadir. Vakumlu tutucularda kompresor tarafindan
uretilen basing, hava yardimiyla bir gekme kuvveti olusturur. Bu sayede tutulan nesneler bir yerden bagka
bir yere taginabilir.

a. Gripper mekanik tutucu b. Pnématik vakumlu tutucu

Gorsel 1.40: Robotlardaki nesne tutucu bilesenler

Robotta mekanik / elektromekanik bilesenleri inceledikten sonra basit anlamda kullanilan elektronik parga-
larla on-line uygulamalara devam edilecektir. “Bilgisayarli Cizim Programi” programinda breadboard (uy-
gulama tahtasi) Uzerinde birer saniye araliklarla LED yakip sondiirme olayini gergeklestiren simiilasyon
devresini kurunuz.
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Adim 1: Breadboard, devre kurmayi kolaylastiran ve pratik degisiklikler yapmaya imkan taniyan, kullanimi
kolay bir platformdur. “Bilgisayarli Cizim Programi” programinda breadboardu kullanmak i¢in Baslaticilar
segeneginden Arduino’yu seginiz ve Deneysel Devre'yi tiklayarak ¢alisma alanina birakiniz (Gorsel 1.41).

Nasutcls 1=
Arduing o =

Deneysel Devre Yang Shnme

Karsema [

Dalgalanmatan Dunam Degegiedigl
Kaldr

Aigluma
H i
W ﬂ

Gorsel 1.41: Deneysel devrenin galigma alanina birakilmasi

Adim 2: Devreyi yapmak icin bir LED, bir direng (rezistdr) ve 4 jumper kablo kullanilacaktir. Baglaticilar

seceneginden Temel tiklanarak gerekli olan malzemeleri kullaniniz (Gorsel 1.42).

Bllegenler

Temel

Bilegenler

Tamii

Baglaticilar
Temel

Arduino
mikro:bit
Devre Montajlan Rezistdr LED

Tami

Gorsel 1.42: Devre elemanlarinin segilmesi
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Adim 3: Devreyi Gorsel 1.43’'te gosterildigi gibi dizenleyiniz.

ooooooooooo

ooooooooooooooooooo

------------
oooooooooooo

-----------

ooooooooooo

-----------

--------------------
oooooooooooooooooooo

....................

---------------------

oooooooooo

oooooooooooooooooo

Gorsel 1.43: Devre elemanlarinin devreye yerlestiriimesi

Adim 4: Devre galistirildiginda birer saniye araliklarla kirmizi LED’in yanip sénmesini saglayacak devre

kodlarini olusturunuz. Kod secenegine tiklayarak Metin segenegine asagidaki kodlari yaziniz.

void setup ()

{

}

void loop ()

{
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digitalWrite (13, LOW) ;
delay (1000) ;

pinMode (13, OUTPUT) ;

digitalWrite (13, HIGH); //LED yandi.
delay(1000); //1 saniye a¢ik kalsin.
//LED sondii.

//1 saniye kapali kalsin.
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1.4. ROBOTTA ELEKTRONIK BILESENLER

Bir robottaki mekaniksel parcalari kolay bir sekilde kontrol etmek ve disaridan alinan fiziksel degisikliklere
gore farkh yénlendirmelerde bulunmak igin elektronik bilesenlere ihtiyag vardir. Robotlarda kullanilan elekt-
ronik bilesenler;

* Mikrodenetleyici kartlar,

*  Motor surici kartlart,

»  Sensorler,

» Kablosuz erigim kartlari seklinde siralanabilir.

1.4.1. Motor Surucu Kartlar
Mikrodenetleyicinin ¢ikis akimi motoru dondUrebilecek seviyede olmadigindan ve mikrodenetleyiciler zarar
gormesin diye motor suriict devrelerine ihtiyag duyulmustur.

1.4.1.1. DC Motor Siiriicu Kartlari

DC Motor suructiler, mikrodenetleyiciden gelen motor kontrol sinyallerini DC motora ileten elektronik devre-
lerdir. Gorsel 1.44’te goraldugu gibi cok ¢esitli 6zelliklerde ve boyutlarda (L293, L298N vb.) motor surtculer
mevcuttur.

Gorsel 1.44: Robotlarda kullanilan motor siiriicii kart 6rnekleri

1.4.1.2. Servo Motor Siirlicu Kartlari

Ozellikle insansi robotlar (16 ile 19 arasi servo motorlu), ériimcek robotlar (12 ile 32 arasi servo motorlu)
gibi mikrodenetleyicinin portlarinin yeterli gelmedigi, ¢cok fazla sayida servo motorun kontrol edilmesi ge-
rektigi robotlarda ilave servo motor surici kartlari kullanilir. Gérsel 1.45.a’da 32 servo motora kadar kontrol
edebilen, Gorsel 1.45.b’de ise 16 servo motora kadar kontrol edebilen kontrol kartlari gorilmektedir. Servo
motorlar kontrol kartlari Gzerindeki portlara kolaylikla baglanacak sekilde tasarlanmistir.

a. 32 servo motor ic¢in b. 16 servo motor igin

Gorsel 1.45: Robotlarda kullanilan servo motor siiriicii kartlar
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1.4.1.3. Ozel Robot Kartlari

Ozel robot kartlari robot projeleri igin tasarlanan 6zel (iretim kontrol kartlaridir. Wi-Fi baglantisi imkani sag-
layan, 17 servo motoru kontrol edebilecek porta sahip insansi robotlar veya ériimcek robotlar i¢in gelistiril-
mis 6zel robot kartlari vardir. Gorsel 1.46.a’'da 17 servo motorlu 6zel robot karti gériimektedir. Bazi robot
kartlari igcinde motor sirtctsini de barindirir. Kiglk bir kart Gzerine hem mikrodenetleyici hem de motor
surlclU entegresi yerlestiriimistir. Gorsel 1.46.b’de mikrodenetleyici ve motor suriict birlikte kullanilan dzel
Uretim bir robot karti gérilmektedir.

a. 17 servo motorlu insansi robot igin b. Mikrodenetleyici ve motor surtici birlikte

Gorsel 1.46: Robotlarda kullanilan 6zel iiretim kontrol kartlari

Gorsel 1.47.a,b’de gosterildigi gibi bazi 6zel robot kartlarinda ise mikrodenetleyici ve motor siriicliye ilave
olarak sensorler, RGB LED’ler, IR alici, buzzer gibi ilave bilesenler de eklenerek Uretiimektedir. Bu sayede
robot, islevleri yaninda farkli sensér uygulamalari da yapabilecek yetenekler kazanabilmektedir.

a. Mikrodenetleyici ve motor suricu birlikte b. Motor, motor surtict ve sensorlerle birlikte

Gorsel 1.47: Robotlarda kullanilan 6zel iiretim kontrol kartlan

1.4.2. Sensorler

Sensorler robotlarda mikrodenetleyicinin isi, 1sik ve ses gibi digaridan gelen fiziksel olaylari algilayip yorum-
lamasina yardimci olan robot bilesenleridir. Robotlarda kullanim amacina goére c¢esitli 6zelliklerde sensorler
kullanihr. Gorsel 1.48'de cizgi izleyen robotlarda kullanilan ¢izgi izleme sensori, renk algilayan robotlarda
kullanilan renk sensori ve engeli algilayan robotlarda kullanilan ultrasonik mesafe sensoéri gorilmektedir.
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Bu sensorlere ek olarak gyro sensord, ivme sensorl, alev sensorl, gaz sensord, titresim sensorl gibi bir-
¢ok sensOr bulunmaktadir.

a. Cizgi izleme sensori b. Renk sensori c. Ultrasonik mesafe sensoru

Gorsel 1.48: Robotlarda kullanilan 6rnek sensor kartlari

1.4.3. Kablosuz Erigsim Kartlan

Robotlar bilgisayar, tablet, cep telefonu ve oyun kumandasi gibi uzaktan erisimle kontrol edebilmek igin
bazi ilave kartlara ihtiyag duyulmaktadir. Kablosuz erisim kartlari olarak ifade edilen bu kartlarin bir 6r-
negine Gorsel 1.49°da yer verilmistir. Bluetooth 6zellige sahip cihazlarla haberlesebilmek icin bluetooth
karti, Wi-Fi Gzerinden haberlesme olanagi saglayan ESP8266 Wi-Fi karti, iki farkl mikrodenetleyiciyi Wi-Fi
Uzerinden haberlestirmek igcin NRF24L01 karti kullanilabilmektedir. Bu kartlara ek olarak farkli boyut ve
Ozelliklerde kablosuz erisim kartlari da bulunmaktadir.

o t.‘

-
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=

a. Bluetooth b. ESP8266 Wi-Fi c. NRF24L01

Gorsel 1.49: Kablosuz erisim kartlan

Sira Sizde 1.5

Sinifinizda 5 grup olusturarak her bir grubun asagida yer verilen robot turlerinden birini segmesini saglayi-

niz. Belirlediginiz robot turlndn elektronik parcalari ile ilgili bir arastirma yapiniz. Arastirmalarinizin sonu-
cunda bir sunum hazirlayarak sinifinizla paylasiniz.

*  Bluetooth Kontrollii Engelden Kagan Robot

+  Cizgi izleyen Robot

*  Mini Sumo Robot

*  Yumurta Toplama Robotu

«  Endustriyel Robot Kol
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Degerlendirme

Hazirlayacagdiniz ¢alisma asagidaki listede yer alan odlgitlere gére degerlendirilecektir. Calismanizi yapar-

ken bu kriterleri dikkate aliniz.
Kriterler 4 (Cok iyi) 3 (lyi) 2 (Orta) 1 (Zayif)

Robot tirt ile ilgili elektronik pargalar igin aragstir-
ma yapar.

Robot calismasi icin gerekli verileri (resim, yazi,
ses vb.) toplar.

Robot tlrtinin elektronik pargalari ile ilgili sunu-
munu yapar.

Sira Sizde 1.6

Uygulama 3’te yapilan LED yakip séndirme galismasini 2 saniye aralikl déngu ile yapiniz (Gorsel 1.50).

Gorsel 1.50: LED yakip sondiirme devresi

Degerlendirme

Hazirlayacagdiniz ¢calisma asagidaki listede yer alan kriterlere gore degerlendirilecektir. Calismanizi yapar-

ken bu kriterleri dikkate aliniz.
Simulasyon programini baslatir.
LED yakip s6ndirme uygulamasinin algoritmasini yazar.
Deneysel devre elemanlarini galisma ortamina tasir.

Deneydeki direng (rezistor) ve LED elemanlarini calisma alanina tasiyarak
baglantilarini yapar.

Simulasyon programinda hazir LED yakip séndiirme kodlarini dizenler.

Simulasyonu calistirarak degisimi gorur.
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1.

OLGME VE DEGERLENDIRME SORULARI

Elektronik ve robotik sistemlerin beyni
asagidakilerden hangisidir?

A) ROM

B) LED’ler

C) G/ ¢ Birimi

D) A/ D Ceviriciler
E) Mikrodenetleyici

Mikrodenetleyicilerde sistemin caligmasi
icin kaydedilmis programlar tutan birim
asagidakilerden hangisidir?

A) ROM

B) RAM

C) G/ ¢ Birimi

D) A/ D Ceviriciler

E) Mikrodenetleyici

I. Ucuz olmasi
Il. Programlama kolayhgi
I1l. Kolay bulunabilir olmasi
IV. Kaynak ve kitUphanelerin fazlalig

Asagidakilerden hangileri mikrodenetleyici
segiminde 6nemlidir?

A) lvell

B) Il ve IV

C) lvelll

D) LIl ve lll

E) LI Il ve IV
46

4. Uygulama karti ile mikrodenetleyici arasin-

daki iligki hangisi olamaz?

A) Uygulama karti mikrodenetleyiciyi kapsar.

B) Mikrodenetleyici uygulama kartinin beynidir.

C) Uygulama kartlari mikrodenetleyici olma-
dan da cgalisir.

D) Uygulama kartlari tzerlerinde farkli birim-
leri barindirir.

E) Mikrodenetleyici ¢esidi uygulama kartinda
hedeflenen amaca gore farklilik gosterebilir.

Bilingli robotlarin atasi olan ve algila-
ma-plan-hareket prensibiyle ¢alisan robot
asagidakilerden hangisidir?

A) IHA

B) Rover

C) Shakey

D) Deep Blue

E) Perseverance

I. Robot stipurgeler

[I. Cerrahi robotlar
[ll. Deep Blue
IV. Kaynakgi robotlar

Yukarida verilen ifadelerden hangisi veya
hangileri endiistri robotuna bir érnektir?

A) Yalniz |
B) Ivell
C) Yalniz IV
D) lvelll
E) lll ve IV
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7. Asagidakilerden hangisi hobi ve yarisma

9.

Ogrenme Birimi 1: Robotik icin Mikrodenetleyici Kart

robotlarina 6rnek degildir?
A) Cizgi Takip

B) Mini-Sumo

C) Yumurta Toplayan

D) Engelden Kagan

E) Kaynakgil

Asagidakilerden hangisi robot simiilatori-
nin faydalarindan degildir?

A) Robot programlamayi 6gretir.

B) Gergekei sonuglar elde edilmez.

C) Malzemelerin alinmasina gerek yoktur.

D) Sanal ortamda robota erismenizi saglar.

E) Elde edilen skorlari kaydetmenize olanak
tanir.

Asagidakilerden hangisi robotta mekanik /
elektronik bilesenlerden degildir?

A) Motorlar

B) Amortisor

C) Tekerlek ayak

D) Sensorler

E) Vida, somun ve rondela bilesenleri

Bilisim Teknolojileri Alani

10. Robotun tiim pargalarini lizerinde bulun-

1.

12,

duran plastik, pleksi glass, aga¢ gibi me-
tallerden uretilebilen en temel mekanik /
elektromekanik bilesen asagidakilerden
hangisidir?

A) Motorlar

B) Sensorler

C) Tekerlek ayak

D) Robot govdesi

E) Vakumlu nesne tutucu

Robota hareketlilik imkani taniyan meka-
nik / elektromekanik bilesen asagidakiler-
den hangisidir?

A) Motorlar

B) Sensorler

C) Robot govdesi

D) Tekerlek ayak

E) Vakumlu nesne tutucu

Robotlardaki kiigiik eklentiler ve baglant
bilesenlerini tutmak icin kullanilan meka-
nik / elektromekanik bilesen asagidakiler-
den hangisidir?

A) Motorlar

B) Sensorler

C) Tekerlek ayak

D) Eklenti ve baglanti bilesenleri

E) Vida, somun ve rondela bilesenleri
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13.

14.

15.

Robotta elektronik bilegsenlerden olan sen-

sorlerin gorevi asagidakilerden hangisi-

dir?

A) Robotun sarsintiya uymasini engeller.

B) Robotlara uzaktan erismek icin kullanilir.

C) Isi1, 151k, ses gibi disaridan gelen olaylari
algilar.

D) Motor kontrol sinyallerini motora ileten
elektronik devrelerdir.

E) Bir nesnenin bir yerden alinip bagka bir
yere taginmasini saglar.

Asagidakilerden hangisi robotta bulunan
elektronik bilesenlerden degildir?

A) Motorlar

B) Sensorler

C) Mikrodenetleyici kart
D) DC Motor surictler

E) Kablosuz erisim kartlari

Mikrodenetleyiciden gelen motor sinyal-
lerini motora ileterek hareketlenmesini
saglayan elektronik devre asagidakilerden
hangisidir?

A) Sensorler

B) Ozel robot karti

C) DC motor sirtcu kart

D) Servo motor suricl karti

E) Kablosuz erigim kartlari
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16. Robotlar farkli elektronik aracilarla uzak-
tan erisimle kontrol etmeyi saglayan
elektronik pargca asagidakilerden hangisi-
dir?

A) Sensorler

B) Ozel robot Kkarti

C) DC motor surucu kart
D) Kablosuz erigim kartlar
E) Servo motor suriici kart

Dogadaki canlilarin farkh yeteneklerinden ilham
alan robotlarla ilgili detayh ve ilging gelismeleri
iceren makaleye asagida belirtilen linkten ulasa-
bilirsiniz.

https://bilimgenc.tubitak.gov.tr/makale/dogadan-il-

ham-alan-robotlar
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OgJrenme Birimi 2
Mikrodenetleyici
Kart Programlama
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Neler Ogreneceksiniz?

Bu 6grenme birimi ile;
Mikrodenetleyici kart yaziliminin kurulumunu yapmayi,
Bilgisayar ile uygulama karti arasinda baglanti kurabilmeyi,
LED, direng ve diger devre elemanlarini breadboard lizerine yerlestirmeyi,
Mikrodenetleyici kartinin pin baglantilarini yapmayr,
Mikrodenetleyici IDE uygulamalarinin kod yapisini,
Dijital pinler icinde yer alan PWM pinlerini agiklamayi,
Potansiyometreden analog deger okumayi,
Seri port ekranindan bilgi takibi yapmayi,
Buton ve anahtar ile dijital giris uygulamalarini,
Isiga duyarl direncleri ve sicaklik sensériini kullanmayi,
7 Segment display yapisini ve uygulamalarini,
LCD ekran yapisini ve uygulamalarini,
Buton yapisini ve uygulamalarini,
Uygulamalar igin gerekli ortami kurabilmeyi
o6greneceksiniz.




Ogrenme Birimi 2: Mikrodenetleyici Kart Programlama

Hazirlik Calismalari

1. Analog giris, PWM, dijital giris ve dijital ¢cikis kavramlari size ne ifade ediyor?
2. Elektronik bilesenlerle hi¢ deney yaptiniz mi? Arkadaslarinizla paylasiniz.

3. Elektronik pargalardan olusan makineler, istenen islevi nasil yerine getirmektedir? Bu konuda neler
disunlyorsunuz?

2.1. SISTEM GEREKSINIMLERINE UYGUN MiIKRODENETLEYICi KART

Projenin temelini olusturacak hazirliklarin biri de sisteme uygun mikrodenetleyici karti segmek ve gelistirme
ortamini calismalariniza hazir hale getirmektir.

2.1.1. Mikrodenetleyici IDE Kurulumu

Kurulum: IDE, ingilizce Integrated Development Environment (Tiimlesik Gelistirme Ortami) kelimelerinin
kisaltmasindan olusmustur. Her mikrodenetleyiciye 6zel olarak gelistirilmis mikrodenetleyici IDE program-
lar mevcuttur. Bu 6grenme birimi altindaki uygulamalarda kullanilacak program kodlarinin derlenebilmesi
ve mikrodenetleyici karta ylklenebilmesi igin ihtiyaciniz olacak masausti tabanli mikrodenetleyici IDE kuru-
lumu gergeklestirilecektir. Mikrodenetleyici kartin sayfasindaki (https://www.arduino.cc/en/main/softwa-
re) yazilimlarini yikleyerek hem sirtculeri bilgisayara ylklemis olursunuz hem de mikrodenetleyici kartini
bilgisayara tanitip kullanmaya baslayabilirsiniz.

Adim 1: Gorsel 2.1'de uygulama kartinin resmi internet sayfasi acilarak SOFTWARE menisiinden
DOWNLOADS secenegine tiklayiniz.

EDUCATION STORE

PROFESSIONAL

m HARDWARE SOFTWARE & DOCUMENTATION + COMMUNITY = BLOG ABOUT

LATEST

WHAT IS ARDUINO? o :

NEW NANO FAMILY
LET'S MAKE BIG
IDEAS REAL.
ORDER NOW.

‘Create, connect, control
with Opla loT Kit.

Internet of Things

Gorsel 2.1: Mikrodenetleyici kartinin resmi internet sayfasi
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Ogrenme Birimi 2: Mikrodenetleyici Kart Programlama

Adim 2: Gorsel 2.2’de verilen indirme seceneklerinden kullandi§iniz isletim sistemine gore segim yapiniz.

HARDWARE SOFTW - DOCUMENTATION « COMMUNITY = BLOG ABOUT

Downloads
DOWNLOAD OPTIONS
[© o) Arduino IDE 1.8.13 ——

Windows o
Windows app =150

The open-source Arduino Software (IDE) makes it easy to write code NEOWE 2B

and upload it to the board. This software can be used with any Linux

Arduino board. Linux

Linux
Linux

Refer to the Getting Started page for Installation instructions.

SOURCE CODE MacOS X

Active development of the Arduino software is hosted by GitHub.
See the instructions for building the code. Latest release source
code archives are available here. The archives are PGP-signed so
they can be verified using this gpg key.

Gorsel 2.2: Igletim sistemine gore segim yapilmasi

Adim 3: Kurulumun su ana kadar 48.806.953 kez indirildigi Gorsel 2.3’te gértlmektedir. Baglantiya tiklan-
diginda Contribute to the Arduino Software sayfasi karsiniza gelecektir. Kullanilacak uygulama karti agik
kaynak kod oldugu icin gelistiriimesine destek vermeniz yani bagis yapmaniz istenmektedir. Bu segenekleri
degerlendirebilir ya da sadece indir anlamina gelen JUST DOWNLOAD secenegine tiklayarak bir sonraki
adima gecebilirsiniz.

HARDWARE SOFTWARE « DOCUMENTATION « COMMUNITY = BLOG ABOUT

Support the Arduino IDE

Since its first release in March 2015, the Arduino IDE has been
downloaded 48.806.953 times — impressive! Help its development
with a donation.

$3 $5 $10 $25 $50 Other

JUST DOWNLOAD CONTRIBUTE & DOWNLOAD

Learn more about donating to Arduine.

Gorsel 2.3: Bagis yaparak ya da yapmadan indirme ekrani

Bilisim Teknolojileri Alani 51



Ogrenme Birimi 2: Mikrodenetleyici Kart Programlama

(@ onemi N

Acik kaynak, bir bilgisayar yaziliminin baska kisilerce gérilmesine, kullaniimasina ve degistiriimesine im-
kén taniyan yazilimlardir.

Adim 4: Gorsel 2.4’te bilgisayarin sol alt kdsesinde 112 mb kapasitesinde kurulum dosyasinin indiriimekte
oldugu gérulmektedir.

Ii,l:x arduino-1.8.13-
26,6/112 MB, 34 =n. kald
Gorsel 2.4: Kurulum dosyasinin indirilmesi

Adim 5: Kurulum dosyasi bilgisayara indirildikten sonra Goérsel 2.5'teki kalan adimlari takip ederek kurulum
islemini gerceklestiriniz.

v > Bubilgisayar » Yerel Disk (D:) » Arduino_Programlan

N

Ad Degistirme tarihi Tar Boyut
@ arduino-1.8.13-windows.exe 0 Uygulama
% ch341ser.exe Uygulama
@ Arduine Setup: License Agreement — bt @ Arduine Setup: Installation Options — .
@, Please review the license agreement before installing Arduino. If you @iy, Check the components you want to install and unchedk the components
o0 accept all terms of the agreement, dick I Agree. S0 you don't want to install. Click Next to continue.
,lENU LESSER. GEMERAL PUBLIC LICENSE ~
Version 3, 29 June 2007 Select components to install: Install Arduino software
Install USE driver
Copyright (C) 2007 Free Software Foundation, Inc. <h Create Start Menu shortout
Everyone is permitted to copy and distribute verbatim copies of this license Creatt.a Des.kb:p shortcut
document, but changing it is not allowed. Associate .ino files
This version of the GNU Lesser General Public License incorporates the terms
and conditions of version 3 of the GNU General Public License, supplemented ired:
by the additional permissions listed below. w Space required: 535.4M8 e
Cancel 9 1 Agree | Cancel | < Back | Mext > |
@ Arduino Setup: Installation Folder - X @ Arduine Setup: Installing —
@, Setup will install Arduine in the following folder. To install in a different @ Extract: iotn23.h
0 folder, dlick Browse and select another folder. Click Install to start the (©.0] T
installation.
o Show details
Destination Folder
| C:\Program Files (x86)\Arduina Browse...
Space required: 535.4MB
Space available: 9. 1GB 0 o
Cancel < Back | Install | | | |

Gorsel 2.5: Mikrodenetleyici IDE programinin kurulum agsamalari
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Ogrenme Birimi 2: Mikrodenetleyici Kart Programlama

Mikrodenetleyici kart ¢esitlerinden yaygin olarak kullanilan iki farkli kart yapisi Goérsel 2.6’da gosterilmistir.

USB USB ATmega 16U2

Baglanti CH340 USB Baglanti USB Arabirimi

Noktas! Arabirimi  Blink LED Noktas! Blink LED

ANALOG IN ANALOGIN
mﬂm. c o-—qwnvm.
oS S S

Gorsel 2.6: Mikrodenetleyici kart gesitleri ve USB arabirimleri

Bu kart gesitlerinden Gorsel 2.6’da A ile gosterilen kart klon kart olarak taninir. Diger karttan farki USB ara-
birimi olarak CH340 cipini kullanmasidir. Uygulamalarinizda Gérsel 2.6’da B ile gdsterilen mikrodenetleyici
karti kullanacaksaniz mikrodenetleyici IDE programi i¢in herhangi bir ek surtict kurulmasina gerek yoktur.

Uygulamalarinizda klon kart kullanacaksaniz CH341Ser isminde bir suricinin Goérsel 2.7°de gorildiugui
gibi yiklenmesi gerekmektedir.

v » Bu bilgisayar » Yerel Disk (%) * Arduino_Programlan

Fat

Ad Degistirmme tarihi Tar Boyut

@ arduino-1.8.13-windows.exe 12.9.2020 07:59 Uygulama 114.267 KB
ﬁ ch341ser.exe 0 5.3.2018 12:00 Uygulama 228 KB
#8 DriverSetup(X64) — *

Dewvice Driver Install } Uninstall

Select INF File : |CH3415EFLINF -
WCH.CN
© insTaLL | USB-SERIAL CH340

|__11/0442011, 3.3.20011.11
UNINSTALL

HELP

Gorsel 2.7: Klon mikrodenetleyiciler icin CH341Ser siiriicii kurulumu
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2.2. MIKRODENETLEYIiCi KARTIN BILGISAYAR BAGLANTISI
VE ORNEK PROGRAM YUKLENMESI

Mikrodenetleyici IDE programinin kurulumu yapildiktan sonra mikrodenetleyici kartin ¢aligip ¢galismadigini
denemek amaciyla kullanimi kolay ve mikrodenetleyici IDE programi iginde kodlari hazir olan Blink (g6z
kirpma) programi kullanilacaktir. Asagidaki adimlar takip ederek mikrodenetleyici kartinizin ¢alisip ¢alis-
madigini kontrol ediniz.

Adim 1: Mikrodenetleyici IDE programi ¢alistirildiktan sonra Gorsel 2.8’deki gibi Blink programi acilir.

&) sketch_oct22a | Arduino 1.8.13
Dosya Dizenle Taslak Araglar Yardim

Yeni Ctrl+M

Ag.. Ctrl+0

Sonuncuyu ag

Taslak defteri B

Ornekler ; . A o -

Kapat Cirle W Dahili Ornekler

Kaydet Ctrl+5 01.Basics AnalogReadSerial

Farkh Kaydet... Ctrl+Shift+5 02.Digital BareMinimum
03.Analog Blink

Gorsel 2.8: Blink 6rnek programinin agilmasi

Adim 2: Blink programina ait bir uygulamay birinci Gnitede bilgisayarli ¢izim programi kullanarak denemisti-
niz. Blink programi icin mikrodenetleyici karta ekstra bir devre elemani takilmasina gerek yoktur. Blink prog-
raminin amaci Gorsel 2.6’daki mikrodenetleyici kart Gzerinde bulunan 13 numarali giris ¢ikis portuna bagl

LED’in 1 saniye aralikla yanip sénmesini saglamaktir. Blink programinin kodlari Gorsel 2.9'da gosterilmistir.

Blink §

void setup(D {
A4 initialize digital pin LED_BUILTIN as an output.
pinMode(LED_BUILTIN, OUTFUT),

}

A/ the loop functioh runs over and over agaoin forever
void loop() {
digitalWrite(LED_BUILTIN, HIGH); ¢ turn the LED on (HIGH is the wvoltage level)

delay( 1608 /¢ wait for a second
digitalWrite(LED_BUILTIN, LOW); /¢ turn the LED off by moking the voltoge LOW
delay( 1008 /4 wait for a second

Gorsel 2.9: Blink 6rnek program kodlari
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Adim 3: Mikrodenetleyici kartin Blink programini taniyip ¢alistirmasi icin USB kablosuyla mikrodenetleyici
kart bilgisayara donanimsal olarak baglanir. Baglanti saglandiktan sonra Gérsel 2.10’da oldugu gibi Arag-
lar menulsiinden kart tliri segilir. Programda varsayilan kart tirt olarak Arduino Uno segcilidir. Farkli bir kart
tarindn kullaniminda bu kart tirt adi kullanilacak kart tard ile degistiriimelidir.

&) Blink | Arduine 1.8.13
Dosya Dizenle Taslak Araglar Yardim

oo g + Otomatik bicimlendir. Ctrl+T
Taslag Arsivle
Blink § Karakter kodlamasini dizelt & Tekrar yikle

vold setup () Kitaphaneleri Yonet... Ctrl+Shift+|
// initiali Seri Port Ekrani Ctrl+Shift«M | £put.
pinMode (LEI Seri Cizici Ctrl+Shift+L

! WiFi101 / WiFiNINA Firmware Updater a

// the loop 1 rever Arduine Yin

void loop (i |: Kart: "Arduino Uno" ] Kart Y&neticisi... ®  Arduino Uno
digitalWrit 1 Arduine AVR Boards : Arduino Duemilanove or Diecimila
delay (1000) Kart Bilgisini Al Arduine megaAVR Boards 3 Arduino Nano
digitalWrit Programlayici: "AVRISP mkll ESP8266 Boards (2.6.3) b Arduino Mega or Mega 2560
delay (1000) | a second Arduino Mega ADK

Onyiikleyiciyi Yazdir
} Arduino Leonardo

Arduino Leonardo ETH
Arduino Micro
Arduino Esplora
Arduino Mini

Gorsel 2.10: Mikrodenetleyici kart ¢esidi ve baglanti portunun secgilmesi

Adim 4: Program yuklenirken diger bir dnemli konu da port numarasidir. Gorsel 2.10’da goéruldagu gibi
mikrodenetleyici IDE programi mikrodenetleyici kartin bilgisayara baglandigi USB portunu COMS5 olarak
tanimistir. Bu port numarasi kullanilan bilgisayara ve farkli USB baglanti noktalarina gére (COM1, COM2,
COMB3 vb.) degisiklik gosterebilmektedir.

(0 oo

Port boliminde mutlaka bir port numarasi olmalidir. Port numarasi bilgisayarda hi¢ gézikmuyorsa bilgisa-

yar karti tanimamis veya kartin USB arabirimi arizalanmig demektir.

Adim 5: Bu adima kadar islemler tamamlandiysa Goérsel 2.11°de belirtilen yikleme butonuna basilir. Prog-
ram yiklenmeden 6nce derleme islemi yapar ve hata yoksa yukleme asamasina gegilir. Yukleme tamam-
landiginda karginiza “Yukleme tamamlandi” seklinde bilgi ekrani gelir. Mikrodenetleyici kart Uzerindeki

Blink LED’in 1 saniye araliklarla yanip sondigu goérilecektir.
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Programi Derleme Butonu

Programi YUkleme Butonu

D Blingf Argline 1.6.13

HIGH):;// turn t C (

/! wait for a second

LOW);// turn the I
£

// wait fo

Programin YUklenme Durumu

Gorsel 2.11: Mikrodenetleyici karta programin yiiklenmesi

2.3. MIKRODENETLEYICi KART ILE LED UYGULAMALARI

LED’lerin kullanimi kolay oldugundan mikrodenetleyici kart Gzerindeki giris ¢ikis portlarinin ¢alismasini
kontrol eden uygulamalarda siklikla kullaniimaktadir. LED kisaca isik veren diyot (yalnizca bir yonde akim
geciren devre elemani) anlamina gelmektedir. Bir mikrodenetleyici kartin ¢ikis portuna LED baglandiginda
LED isik veriyorsa port ¢ikis 1 (calisiyor), isik vermiyorsa port ¢ikis 0 (calismiyor) anlamina gelir.

LED’lerin Gorsel 2.12’de gorildiigu gibi anot (+) ve katot (-) uclari vardir. LED'’in 11k vermesi igin katot (-)
ucu mikrodenetleyicinin GND (topraklama) portuna, anot (+) ucu da D2’den D13’e kadar herhangi bir ¢ikis
portuna baglanabilir. LED’in uglari ters baglanirsa LED is1k vermez ama zarar da gérmez.

%

= Anot Katot
+ —
+ -

Katot

Anot

Gorsel 2.12: LED uglarinin tespit edilmesi

LED’e voltaj fazla geldiginde LED’in zarar gérmemesi i¢in LED’in anot (+) ucunun Gérsel 2.13’te goruldugu
gibi bir direng ile baglanmasi gerekir.
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(=T, 4. .]
- 1
1

U i
DIGITAL (PWM~)

Gorsel 2.13: LED’in mikrodenetleyici karta dogru bir sekilde baglanmasi

Mikrodenetleyici karti bilgisayariniza tanittiktan ve LED’in gorevini 6grendikten sonra devre elemanlarinin
takilacagi breadboardun kullanimi bilinmelidir. Breadboard, kurulan devrelerin lehim islemine gerek kalma-
dan test edilmesini saglar. Devre elemanlari tak-gikar seklinde kullanilabildiginden bagka uygulamalarda da

tekrar kullanilmasina olanak tanir.

Breadboard bileseninde Gorsel 2.14’te gorildiga gibi devre elemanlarinin bacaklarinin takilmasi igin birbi-
rine baglantili kiigtik deliklerden olusan paralel hatlar bulunur. Dikey kirmizi ve mavi hatlar genellikle gerilim
baglantilari icin kullanilir. Kirmizi hatta +, mavi hatta ise GND (toprak) hatti baglanir. Kirmizi ¢izgi boyunca
uzanan her delik kisa devredir. Orta bélimde bulunan 5’li (abcde ve fghij ile ifade edilen) delikler de oluga
kadar kendi icinde dikey olarak birbirine baglidir. Breadboard bileseninin Gzerine yerlestirilen devre eleman-

larinin dogru ve yanlis kullanimlari Gorsel 2.14’te gorilmektedir.
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Gorsel 2.14: Breadboard kullanimi
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2.3.1. Mikrodenetleyici Kart ile 1 LED’in Kullanimi

Onceki uygulamada mikrodenetleyicinin galismasi Blink programiyla kontrol edilmis ve mikrodenetleyici
Uzerindeki LED’in yanip sénmesiyle mikrodenetleyicinin g¢alistigi anlasiimisti. Ayni programlama kodlari
kullanilarak yapilacak uygulamada bu defa LED’in 1 saniye aralikla yanip sénmesi saglanacaktir.

Gerekli Devre Elemanlari

* 1 adet mikrodenetleyici kart

* 1 adet breadboard

* 1adetLED

* 1 adet 220Q (kirmizi, kirmizi, kahverengi, altin rengi) diren¢

* Baglanti kablolari

Adim 1: Gdrsel 2.15te goruldigu gibi mikrodenetleyicinin GND ucundan bir kablo ile (Gorsel 2.15teki
siyah kablo) breadboardun mavi hattina baglanmasi gerekir. LED’in Gérsel 2.15’teki gibi uglari tespit edil-

dikten sonra katot ucu breadboardun mavi hattina, anot ucu da direncin bir ucuna baglanir. LED i¢in bag-
lanti yonu ¢ok fark eder ancak direng baglamada yon dnemli degildir.

Direncin bir ucunun LED’in anot ucuna diger ucunun ise breadboard olugunun alt bélimindeki deliklerden
birine baglanmasi gerekir. Mikrodenetleyici kartin 2 no.lu portundan bir kabloyla (Goérsel 2.15'teki sari kab-

lo) direncin bosta kalan diger ucuna baglanmasi gerekir.
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Gorsel 2.15: Mikrodenetleyici kart ve breadboard ile LED uygulama devresi

Devre elemanlarinin mikrodenetleyiciye olan baglantilari Gorsel 2.16’daki elektriksel devre gdsteriminde
daha net gorulmektedir.
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Gorsel 2.16: Mikrodenetleyici kart ile LED uygulamasinin elektriksel devresi

Adim 2: Gerekli devre baglantilari yapildiktan sonra mikrodenetleyici IDE programindan Blink uygulama
kodlari tekrar aclilir ve devrenin baglantilarina gére asagidaki gibi duzeltilir.

void setup () //Tanimlama fonksiyonu

{
pinMode (2, OUTPUT) ;// 2 numarali portu ¢ikis yap

}

void loop () // Ana program fonksiyonu
{

digitalWrite(2, 1) ;// 2 numarali portu l yap
delay(1000) ; // 1000 milisaniye (1 saniye) bekle
digitalWrite (2, 0);// 2 numarali portu 0 yap
delay(1000) ; // 1000 milisaniye (1 saniye) bekle

Bilisim Teknolojileri Alani 59



Ogrenme Birimi 2: Mikrodenetleyici Kart Programlama

Sira Sizde 2.1

Gorsel 2.15 veya Gorsel 2.16'daki devreyi breadboard Uzerine kurunuz. Mikrodenetleyici IDE programini
acgarak yukaridaki kodlari yaziniz. Tim iglemler bittikten sonra programi mikrodenetleyici karta ylkleyerek
devrenin calismasini gézlemleyiniz.

Degerlendirme

Calismalariniz 6grenme biriminin sonunda yer alan Kontrol Listesi — 1 kullanilarak degerlendirilecektir. Ca-

lismalarinizi yaparken degerlendirme kriterlerini dikkate aliniz.

Bu uygulamada amag, Goérsel 2.17 ve Gorsel 2.18’de goruldagu gibi mikrodenetleyici kartin 2 ve 3 numarali

portlarina bagli 2 farkli LED’in sirasiyla yanmasini saglamaktir.

Gerekli Devre Elemanlan

* 1 adet mikrodenetleyici kart

* 1 adet breadboard

e 2adetLED

e 2 adet 220Q (kirmizi, kirmizi, kahverengi, altin rengi) diren¢

* Baglanti kablolari

Gorsel 2.17°'deki uygulama devresi 1 adet mikrodenetleyici kart, 1 adet breadboard, 2 adet LED, 2 adet

220Q direng¢ ve baglanti kablolariyla Gorsel 2.18deki elektriksel devre baglantilarina bakilarak kurulur.
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Gorsel 2.17: Mikrodenetleyici kart ve breadboard ile 2 LED’li uygulama devresi
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Gorsel 2.18: Mikrodenetleyici kart ile 2 LED’li uygulamanin elektriksel devresi

Adim 2: Devre kurulumu bittikten sonra mikrodenetleyici IDE programindan Blink uygulama kodlari tekrar
acilir ve devrenin yeni durumuna gore kodlar asagidaki gibi dizenlenerek program calistirilir. Yeniden du-
zenlenmis 2 LED’li program kodlari asagidaki gibidir.

void setup () // Tanimlama fonksiyonu

{
pinMode (2, OUTPUT); // 2 numarali portu ¢ikis yap
pinMode (3, OUTPUT); // 3 numarali portu ¢ikis yap

}

void loop() // Ana program fonksiyonu

{
digitalWrite(2, 1); // 2 numarali portu 1l yap
digitalWrite(3, 0); // 3 numarali portu 0 yap
delay(1000) ; // 1000 milisaniye (1 saniye) Bekle
digitalWrite(2, 0); // 2 numarali portu 0 yap
digitalWrite(3, 1); // 3 numarali portu 1l yap
delay(1000); // 1000 milisaniye (1 saniye) Bekle

}

Sira Sizde 2.2

Gorsel 2.17 ve Gorsel 2.18’deki devreyi breadboard (izerine kurunuz. Mikrodenetleyici IDE

programini agip yeniden dizenlenmis 2 LED’li uygulamanin kodlarini yaziniz. Tum iglemler bittikten
sonra programi mikrodenetleyici karta yukleyip devrenin ¢alismasini gdzlemleyiniz.

Degerlendirme

Calismalariniz 6grenme biriminin sonunda yer alan Kontrol Listesi — 1 kullanilarak dederlendirilecektir.

aoM¢dyd-iogpoy/yaobeqe-dey/:duy
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Calismalarinizi yaparken degerlendirme kriterlerini dikkate aliniz.
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Bu uygulamada amag, Gorsel 2.19 ve Gorsel 2.20°de gorildigi gibi mikrodenetleyici kartin 2, 3, 4, 5 ve 6
numarali portlarina bagh 5 farkli LED’in belirli bir siraya gére yanmasidir.

Gerekli Devre Elemanlari
* 1 adet mikrodenetleyici kart

* 1 adet breadboard

e bSadetLED

« 5adet 220Q (kirmizi, kirmizi, kahverengi, altin rengi) direng
* Baglanti kablolari

Adim 1: Elemanlar mikrodenetleyici karta sirasiyla Gorsel 2.19 ve Gorsel 2.20°deki gibi takilir.
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Gorsel 2.19: Mikrodenetleyici kart ve breadboard ile 5 LED’li uygulama devresi
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Gorsel 2.20: Mikrodenetleyici kart ile 5 LED’li uygulamanin elektriksel devresi
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Adim 2: Devre kurulumu yapildiktan sonra Blink programi tekrar acilir ve devrenin 5 LED’li yeni durumuna

gore kodlar degistirilir. Program asagidaki algoritmik siraya gore diizenlenir.

LED’ler ilk asamada sonlik durumda iken 1. LED’den itibaren 5. LED’e kadar 1 saniye araliklarla sirayla
yanar.

Tum LED’ler yandiktan sonra 1. LED’den itibaren 5. LED’e kadar tum LED’ler 1’er saniye araliklarla
sirayla soner.

LED’lerin yanip sénme olayl mikrodenetleyici kartin enerjisi kesilene kadar devam eder.

Algoritmik siraya gore olugsturulan 5 LED’li program kodlari asagidaki gibidir.

Sira Sizde 2.3

Gorsel 2.19 veya Gorsel 2.20°’de devresi verilen 5 LED’li uygulamanin elemanlarini temin
ederek breadboard Uzerine kurunuz. Yukarida verilen program kodlarini mikrodenetleyici IDE progra-
minda yaziniz. Tum iglemler bittikten sonra programi mikrodenetleyici karta yukleyip devrenin galig-

masini gdzlemleyiniz.

Degerlendirme

Calismalariniz 6grenme biriminin sonunda yer alan Kontrol Listesi — 1 kullanilarak degerlendirilecektir.

void setup() {

pinMode (2, OUTPUT); pinMode (3, OUTPUT) ;
pinMode (4, OUTPUT); pinMode (5, OUTPUT) ;
pinMode (6, OUTPUT) ;

}

void loop () {

digitalWrite(2, 1); delay(1000)
digitalWrite(3, 1); delay(1000);
digitalWrite (4, 1); delay(1000);
digitalWrite(5, 1); delay(1000) ;
digitalWrite(6, 1); delay(1000)

digitalWrite(2, 0); delay(1000);
digitalWrite(3, 0); delay(1000);
digitalWrite (4, 0); delay(1000);
digitalWrite(5, 0); delay(1000);
digitalWrite (6, 0); delay(1000);
}

A0OM¢dyd-iogpoy/yaob-eqe-deny/:diy
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Calismalarinizi yaparken degerlendirme kriterlerini dikkate aliniz.
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Sira Sizde 2.4

Gorsel 2.19 veya Gorsel 2.20’de devresi verilen 5 LED’li uygulama devresini breadboard Gzerine kurunuz.
Mikrodenetleyici IDE programini agip asagidaki algoritmik sirayla LED’leri galistiran uygulamanin kodlarini

yaziniz.
« 5. LED’den itibaren sirasiyla tum LED’ler 1’er saniye araliklarla yanmaya baglayacak.
* Yanan LED’ler 1. LED yanana kadar sbnmeyecek.

* Tum LED’ler yandiktan sonra sirasiyla 5. LED’den itibaren sénmeye baslayacak.

 Tum LED’ler séndukten sonra program basa dénup tekrar 5. LED’den 1. LED’e kadar LED’lerin yan-

masini saglayacak.
* Bu sekilde mikrodenetleyici kartin enerijisi kesilene kadar LED yanma déngusu devam edecektir.

Algoritmanin programini yazdiktan sonra programi mikrodenetleyici karta yukleyip devrenin galismasini

goézlemleyiniz.

Degerlendirme

Calismalariniz 6grenme biriminin sonunda yer alan Kontrol Listesi — 1 kullanilarak degerlendirilecektir. Ca-

ligmalarinizi yaparken degerlendirme kriterlerini dikkate aliniz.

Bu uygulamadaki amag, Gorsel 2.21 ve Gorsel 2.22°de goruldiga gibi mikrodenetleyici kartin 2, 3, 4, 5,6, 7
ve 8 numarali portlarina baglh 7 farkli LED’in belirli bir siraya gore for donglisii ile yanmasini saglamaktir.
Gerekli Devre Elemanlari

* 1 adet mikrodenetleyici kart

* 1 adet breadboard

e 7 adetLED

e 7 adet 220Q (kirmizi, kirmizi, kahverengi, altin rengi) direng

* Baglanti kablolari

Adim 1: Mikrodenetleyici IDE programinda kod yazilirken digitalWrite (port_no, 1); komutuyla
1 ile 3 arasi portu kontrol etmek bir karmasiklik olusturmaz. Ancak port sayisi arttikgca hem satir sayi-
sI artacagindan hem de program karmasiklasacagindan déngili komutlarini kullanmak gerekli olacaktir.
Gdrsel 2.19°'da 5 LED kullanilarak gerceklestirilen bir uygulama Gorsel 2.21°’de 7 LED’e ¢ikarildiginda ayni

kodlari tekrardan yazip program satirlarini artirmak yerine dongu komutlari kullanilarak satir sayisi sade-

lestirilir.
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Gorsel 2.21: Mikrodenetleyici kart ve breadboard ile 7 LED’li uygulama devresi
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Gorsel 2.22: Mikrodenetleyici kart ile 7 LED’li uygulamanin elektriksel devresi

Adim 2: Gorsel 2.21 ve Gorsel 2.22’de devresi verilen 7 LED’li uygulamanin program kodlari yazilirken
3 kez for dongiisii kullaniimalidir. Programin ¢alisma mantigi asagidaki gibidir.

*  Program kodlarini yazarken ilk for donglsi void setup () fonksiyonu igindeki pinMode (1, OUTPUT) ;
komutuyla mikrodenetleyici kartin 2. portundan 8. portuna kadar olan tim portlari ¢ikis yapar.

* void loop () fonksiyonu igindeki 1. for ddngusi digitalwWrite (i, 1) ; komutuyla mikrodenetleyici
kartin 2. portundan 8. portuna kadar olan tim portlarin ¢ikis degerlerini 1 saniye araliklarla 1 yapar.

*  Fonksiyon iginde kullanilan 2. for dongisl digitalWrite (i, 0) ; komutuyla mikrodenetleyici kartin
2. portundan 8. portuna kadar olan tum portlarin ¢ikis degerlerini 1 saniye araliklarla O yapar.

* Boylece void loop () fonksiyonu igcinde 14 satirla yazilabilecek komutlar 2 tane for déngisu kullani-
larak 2 satirda yazilmis olur.
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Adim 3: Mikrodenetleyici kart ile 7 LED’li uygulamanin kodlari asagdidaki gibidir.

inti;

void setup () {

for (i=2;i<=8;i++) pinMode (i, OUTPUT) ;

}

void loop() {

for(i=2;i<=8;i++) { digitalWrite(i, 1); delay(1000); }
for(i=2;i<=8;i++) { digitalWrite(i, 0); delay(1000) ; }
}

Sira Sizde 2.5

Gorsel 2.21 veya Gorsel 2.22°'de devresi verilen 7 LED’li uygulama devre elemanlarini bre-

adboard Uzerine yerlestiriniz. Mikrodenetleyici kart ile 7 LED’li uygulamanin program kodla-
rint mikrodenetleyici IDE programinda yaziniz. Tum islemler bittikten sonra programi mikrodenetleyici
karta yukleyip devrenin ¢alismasini gézlemleyiniz.

Degerlendirme

Calismalariniz 6grenme biriminin sonunda yer alan Kontrol Listesi — 1 kullanilarak degerlendirilecektir.
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Calismalarinizi yaparken degerlendirme kriterlerini dikkate aliniz.

Bu boélimde trafik lambasi uygulamasi yapilacaktir. Kavsaklarda ve yaya gecitlerinde trafikteki gegislerin
duzenli bir sekilde olmasini saglamak i¢in trafik lambalari kullaniimaktadir. Gérsel 2.23’te bir trafik 1s1g!
sinyalizasyon devresinde trafik 1siklarinin yanip sénme siralamasi gorilmektedir.

Gorsel 2.23: Trafik igiklarinin yanip s6nme siralamasi

Gerekli Devre Elemanlari

* 1 adet mikrodenetleyici kart

* 1 adet breadboard

* 3adetLED

« 3 adet 220Q (kirmizi, kirmizi, kahverengi, altin rengi) direng

* Baglanti kablolari
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Devrenin kurulumu Gorsel 2.24 ve Gorsel 2.25'te gosterildigi gibi yapilir.
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Gorsel 2.24: Trafik sinyalizasyonu uygulama devresi
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Gorsel 2.25: Trafik sinyalizasyonu uygulamasinin elektriksel devresi

Gorsel 2.24 ve Gorsel 2.25'te devresi verilen trafik sinyalizasyonu uygulamasinin program kodlari yazilir-
ken asagidaki hususlara dikkat edilmelidir.
Ik olarak her LED igin degisken tanimlamasi yapilir.

* Programda void setup () fonksiyonu i¢inde pinMode (k, OUTPUT) komutu ile portlar ¢ikis yapilmak-
tadir.

* Programda void loop () fonksiyonu iginde asagida verilen trafik isiklarinin (LED’lerin) yanip sénme

siralamasina gdre program kodlari yazilir.
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Trafik sinyalizasyonu program kodlari sunlardir:

int k=2; //port numarasini degiskene aktarir.
int s=3; //port numarasini degiskene aktarir.

int y=4; //port numarasini degiskene aktarir.

void setup ()
{

pinMode (k, OUTPUT) ;//k portunu ¢ikis yapar.
pinMode (s, OUTPUT) ;//s portunu ¢ikis yapar.
pinMode (y, OUTPUT) ;//y portunu ¢ikis yapar.

}

void loop ()

{
digitalWrite(k, 1);
digitalWrite(s, 0);
digitalWrite(y, 0);
delay (5000) ;
digitalWrite(s, 1) ;
delay(1000) ;
digitalWrite(k, 0) ;
digitalWrite(s, 0);
digitalWrite(y, 1);
delay (5000) ;
digitalWrite(s, 1);
digitalWrite(y, 0):;
delay(1000) ;

}

Sira Sizde 2.6

Gorsel 2.24 veya Gorsel 2.25’te devresi verilen trafik sinyalizasyonu uygulamasi devre ele-
manlarini breadboard Uzerine yerlestiriniz. Trafik sinyalizasyonu program kodlarini mikro-
denetleyici IDE programinda yaziniz. Tum islemler bittikten sonra programi mikrodenetleyici karta

yukleyip devrenin ¢alismasini gézlemleyiniz.

Degerlendirme

Calismalariniz 6grenme biriminin sonunda yer alan Kontrol Listesi — 1 kullanilarak degerlendirilecektir.

Calismalarinizi yaparken degerlendirme kriterlerini dikkate aliniz.
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Trafik 1siklari uygulamasi biraz daha gelistirilip yayalar igin sinyalizasyon eklenmis uygulama yapilacaktir.

Adim 1: Gorsel 2.26 ve Gorsel 2.27°de araclara yesil yandidi zaman yayalar i¢in kirmizi, araglara kirmizi
yandigi zaman ise yayalar i¢in yesil LED yanmasini saglayacak fazladan 2 LED eklenmis uygulama devresi
gorulmektedir.
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Gorsel 2.26: Yayalar ve araglar igin trafik sinyalizasyonu uygulama devresi
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Gorsel 2.27: Yayalar ve araglar igin trafik sinyalizasyonu uygulamasinin elektriksel devresi
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Adim 2: Yayalar ve araclar igin trafik sinyalizasyonu program kodlari sunlardir:

70

int ak=2; //Araglara kirmizi 1sik i¢gin kullanilar.
int as=3; //Araclara sari i1sik i¢in kullanilir.
int ay=4; //Araglara yesil 1sik i¢in kullanilair.
int yk=5; //Yayalara kirmizi 1s1k i¢in kullanilair.

int yy=6; //Yayalara yesil 1sik i¢in kullanilair.

void setup ()
{
pinMode (ak, OUTPUT) ;
//ak dediskeni ile belirtilen portu ¢ikis yapar.
pinMode (as, OUTPUT) ;
//as dedgiskeni ile belirtilen portu ¢ikis yapar.
pinMode (ay, OUTPUT) ;
//ay dediskeni ile belirtilen portu ¢ikis yapar.
pinMode (yk, OUTPUT) ;
//yk degiskeni ile belirtilen portu ¢ikis yapar.
pinMode (yy, OUTPUT) ;
//yy dediskeni ile belirtilen portu ¢ikis yapar.
}
void loop ()
{
digitalWrite(ak, 1) ; //Araglara kirmizi 1s1k yakar.
digitalWrite(as, 0);
digitalWrite (ay, 0);
digitalWrite(yk, 0);
digitalWrite(yy, 1); //Yayalara yesil 1sik yakar.
delay (5000) ;
digitalWrite(as, 1) ; //Araclara sari 1sik yakar.
digitalWrite(yk, 1); //Yayalara kirmizi 1s1k yakar.
digitalWrite (yy, 0);
delay (1000) ;
digitalWrite (ak, 0);
digitalWrite(as, 0);
digitalWrite(ay, 1) ; //Araglara yesil 1s1k yakar.
delay (5000) ;
digitalWrite(as, 1) ; //Araglara sari 1sik yakar.
digitalWrite (ay, 0);
delay (1000) ;
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Sira Sizde 2.7

Garsel 2.26 veya Gorsel 2.27°de devresi verilen yayalar ve araclar igin trafik sinyalizasyonu uygulamasi i¢in

devre elemanlarini breadboard Uzerine yerlestiriniz. Yayalar ve araglar igin trafik sinyalizasyonu program
kodlarini mikrodenetleyici IDE programinda yaziniz. Tim iglemler bittikten sonra programi mikrodenetleyici
karta yukleyip devrenin ¢alismasini gézlemleyiniz.

Degerlendirme

Calismalariniz 6grenme biriminin sonunda yer alan Kontrol Listesi — 1 kullanilarak degerlendirilecektir. Ca-

lismalarinizi yaparken degerlendirme kriterlerini dikkate aliniz.

2.4. MIKRODENETLEYICi KART iLE DIiJITAL GiRiS UYGULAMALARI

Mikrodenetleyici kartta kullanilan dijital portlar, ¢ikis olarak kullanilabilecegi gibi buton, anahtar veya bir sen-
sorden gelen dijital sinyali kontrol etmek igin giris olarak da kullanilabilir. Mikrodenetleyici kartin dijital port-
larini girig olarak tanimlayabilmek igin void setup () fonksiyonu igindeki pinMode (port_no, INPUT) ;
komutu kullanihr.

2.4.1. Anahtar Kullanimi

Anahtarlar elektrik devrelerinde ve elektronik devrelerde bir devreye enerji vermek veya devreden enerji
kesmek igin kullanilabildigi gibi birden fazla islemin secilmesini saglamak igin de kullanilir. Gorsel 2.28'de
elektronik devrelerde kullanilan anahtar gesitleri gériimektedir.

Gorsel 2.28: Elektronik devrelerde kullanilan anahtar cgesitleri
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Anahtar kullanimini géstermek amaciyla bir uygulama yapilacaktir.

Gerekli Devre Elemanlari

1 adet mikrodenetleyici kart

1 adet breadboard

1 adet anahtar

4 adet LED

4 adet 220Q (kirmizi, kirmizi, kahverengi, altin rengi) direng

Baglanti kablolari

Adim 1: Gorsel 2.29 ve Gorsel 2.30’da gdsterilen devrede kullanilan anahtarin ortak ucu mikrodenetleyici

kartin 5V ucuna baglanmistir. Anahtarin diger uglari ise hem yesil LED’lere hem de mikrodenetleyici kartin

D4 ve D5 portlarina baglanmigtir.

Uygulamanin algoritmik ¢alisma sekli su sekildedir:

Mikrodenetleyici karta herhangi bir program ylklenmeden 6nce devreye enerji verildidinde anahtar

durumlarina goére 4 ve 5 ile gosterilen LED’ler yanar.
Anahtar sirgusu sola c¢ekildiginde 4. LED, sada cekildiginde 5. LED yanar.

Anahtar ile dijital giris uygulamasinin program kodlari ylklendiginde anahtar stirglsu sola gekildiginde

4. ve 1. LED, saga cekildiginde 5. ve 2. LED yanar.
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Gorsel 2.29: Anahtar ile dijital giris uygulama devresi
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Uygulamada 1. ve 2. LED’lerin durumu mikrodenetleyici kartin giris portlarina anahtar vasitasiyla gelen diji-
tal veriye gore degismektedir. Anahtar ile dijital giris uygulamasinin program kodlari incelendiginde anahta-
rin durumu void loop () fonksiyonu igindeki if (digitalRead (4)==1ve if (digitalRead (5)==1)
komutlariyla kontrol edilmektedir.

L L] : D3 2
Mikrodenetleyici Kart i D4 I\N\A' l(\lu
— semf—D8 ¢ — 351 4
— — i) RN
— -+ MNP —¢
| L NE A
LI | | 3
— —— /.‘;
— Anahtar

Gorsel 2.30: Anahtar ile dijital giris uygulamasinin elektriksel devresi

Adim 2: Anahtar ile dijital giris uygulamasinin program kodlari asagidaki gibidir.

void setup ()
{
pinMode (2, OUTPUT) ; pinMode (3, OUTPUT) ;
pinMode (4, INPUT) ; pinMode (5, INPUT) ;
}

void loop ()
{
if (digitalRead (4)==1)
{digitalWrite(2, 1)
}
elsedigitalWrite(2, 0);

if (digitalRead(5)==1)
{ digitalWrite (3, 1),
}
elsedigitalWrite (3, 0);
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Sira Sizde 2.8

Gorsel 2.29 veya Godrsel 2.30’da devresi verilen anahtar ile dijital giris uygulamasini breadboard Uzerine
kurunuz. Anahtar ile dijital giris uygulamasinin program kodlarini mikrodenetleyici IDE programinda yaziniz.
Tdam islemler bittikten sonra programi mikrodenetleyici karta yUkleyip devrenin ¢alismasini gézlemleyiniz.

Degerlendirme

Calismalariniz 6grenme biriminin sonunda yer alan Kontrol Listesi — 1 kullanilarak degerlendirilecektir. Ca-

ligmalarinizi yaparken degerlendirme kriterlerini dikkate aliniz.

Bu uygulamada LED’lerin yanma sirasinin anahtar vasitasiyla degistiriimesi amaclanmaktadir.

Adim 1: Anahtar kullanimiyla ilgili uygulama Gorsel 2.31 ve Gorsel 2.32’de gorilmektedir. Uygulamanin
devresi incelendiginde anahtarin ortak ucu mikrodenetleyici kartin D11 portuna baglanmis, anahtarin sagda
ve solda kalan uglari ise GND ve 5V pinlerine baglanmistir. Anahtar stirgisu sola ¢ekildiginde LED’ler sola

dogru yanarak gitmekte, anahtar stirglisi saga cekildiginde ise LED’ler saga dogru yanarak gitmektedir.
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Gorsel 2.31: Anahtar ile farkli LED animasyonu se¢gme uygulama devresi
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Mikrodenetleyici Kart

174
Xg

L [

e 6 X
— i
Bif
| Anahtar

Gorsel 2.32: Anahtar ile farkli LED animasyonu se¢gme uygulamasinin elektriksel devresi

Anahtar ile farkli LED animasyonu se¢gme uygulamasinin program kodlari asagida verilmistir.

inti;

void setup () {

for (i=2;i<=6;i++) pinMode (i, OUTPUT) ;
pinMode (11, INPUT) ;

}

void loop () {

//Anahtar siirgiisii sola ¢ekildiginde

if (digitalRead(11)==1) {
for(i=2;i<=6;i++) { digitalWrite(i, 1);
for (i=2;i<=6;i++) { digitalWrite(i, 0);
}//if igin

//Anahtar siirgiisii saga ¢ekildiginde

if (digitalRead (11)==0) {
for(i=6;i>=2;i--){ digitalWrite(i, 1);
for (i=6;i>=2;i--){ digitalWrite(i, 0);
}//if i¢in

}//loop ig¢in

Bilisim Teknolojileri Alani

delay(1000) ; }
delay(1000) ; }

delay (1000) ; }
delay (1000) ; }
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Sira Sizde 2.9

Gorsel 2.31 veya Gdrsel 2.32°de devresi verilen anahtar ile dijital giris uygulamasi devre
elemanlarini breadboarda yerlestiriniz. Anahtar ile farkli LED animasyonu segme uygu-
lamasinin program kodlarini mikrodenetleyici IDE programinda yazarak programi mikrodenetleyici

karta yukleyip devrenin ¢calismasini gézlemleyiniz.

Degerlendirme

Calismalariniz 6grenme biriminin sonunda yer alan Kontrol Listesi — 1 kullanilarak degerlendirilecektir.

Calismalarinizi yaparken degerlendirme kriterlerini dikkate aliniz.

aox¢dyd-iogpoy/iyaob-eqe-deyy//:diy

€810¢

Butonlar ayni anahtarlar gibi elektrik ve elektronik devrelerde iki noktayi birbirine baglayarak iletimi sag-

lar. Butonlarin anahtarlardan farki Gzerine basildiginda veya basili tutuldugunda iletimi saglamasidir.

Gorsel 2.33’te elektronik devrelerde kullanilan buton ¢esitleri gérilmektedir.

Gorsel 2.33: Elektronik devrelerde kullanilan buton gesitleri

Butonlar kullanilirken Gzerine basiimadiginda acik devre Ozelligi gdstereceginden mikrodenetleyici giris

portu bosta kalir. Mikrodenetleyici giris portunun bogta kalmasi, mikrodenetleyicinin kararsiz ¢calismasina

sebep olur. Bunu dnlemek igin Gorsel 2.34’te goruldigu gibi pull up veya pull down direncleri kullanilir.

Mikrodenetleyici | |
Dijital Giris Portu Buton

Pull - up direnc baglantisi

Buton

5V

i

Mikrodenetleyici
Dijital Giris Portu

Sion

_leND

Pull - down direnc baglantisi

Gorsel 2.34: Pull-Up direng ve Pull-Down diren¢ kullanimi
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Buton kullanimiyla ilgili uygulama Gorsel 2.35 ve Gorsel 2.36'da goriimektedir. Bu uygulamada LED’lerin

Ogrenme Birimi 2: Mikrodenetleyici Kart Programlama

yanma durumu buton ile degismektedir.

Gerekli Devre Elemanlari

* 1 adet mikrodenetleyici kart

¢ 1 adet breadboard
¢ 1 adet anahtar

e 3adetLED

e 3 adet 220Q (kirmizi, kirmizi, kahverengi, altin rengi) direng

* 1 adet 10KQ (kahverengi, siyah, sari, altin rengi) direng

* Baglanti kablolari

Adim 1: Gérsel 2.35'te devreye 3. bir LED eklenmistir. Eklenen 3. LED’in gdrevi butona basilip basiimadigi-
ni yanip sonerek gostermektir. Devredeki 1. ve 2. LED’ler mikrodenetleyici kartin D2 ve D3 portlarina bag-
lanmistir. Buton ile dijital giris uygulamasinin program kodlari incelendiginde butona basilmasi durumunda

1. LED yanmakta aksi durumda 2. LED yanmaktadir.
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Gorsel 2.35: Buton ile dijital giris uygulama devresi
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Gorsel 2.36: Buton ile dijital giris uygulamasinin elektriksel devresi

Adim 2: Buton ile dijital giris uygulamasinin program kodlari asagida gdosterilmektedir.

void setup ()
{
pinMode (2, OUTPUT) ;//2. portu ¢ikis yap.
pinMode (3, OUTPUT) ;//3. portu ¢i1kis yap.
pinMode (4, INPUT); //4. portugiris yap.
}
void loop ()
{
if (digitalRead(4)==1) // E§er butona basildi ise
{ digitalWrite(2, 1); // 2. porta bagli LED’i yak.
digitalWrite(3, 0); // 3. portabagli LED’i séndiir.
}

else{ digitalWrite(2, 0); // 2. porta bagli LED’ i séndir.
digitalWrite(3, 1); // 3. portabagli LED’i yak.
}
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Sira Sizde 2.10

Gorsel 2.35 veya Gorsel 2.36’da devresi verilen buton ile dijital giris uygulamasini breadboard lzerine
kurunuz. Buton ile dijital giris uygulamasinin program kodlarini mikrodenetleyici IDE programinda yaziniz.

Tam iglemler bittikten sonra programi mikrodenetleyici karta yUkleyip devrenin ¢alismasini gézlemleyiniz.

Degerlendirme

Calismalariniz 6grenme biriminin sonunda yer alan Kontrol Listesi — 1 kullanilarak degerlendirilecektir. Ca-

lismalarinizi yaparken degerlendirme kriterlerini dikkate aliniz.

Buton kullanimiyla ilgili ikinci uygulama Godrsel 2.37 ve GOdrsel 2.38'de goérulmektedir. Bu uygulamada

LED’lerin yanma durumu iki farkli buton ile degismektedir. Uygulamanin devresi incelendiginde 2. LED, B1
buton girigine; 3. LED ise B2 buton girisine baglanmistir. Dolayisiyla 2. LED sadece B1 butonuna basilip

basiimadigini, 3. LED ise B2 butonuna basilip basiimadigini gdsterir.

Adim 1: Devredeki 1. LED mikrodenetleyici kartin D2 portuna baglanmistir. iki buton ile dijital giris uygula-
masinin program kodlari incelendiginde B1 butonuna basiimasi durumunda 1. LED yanmakta, B2 butonu-

na basiimasi durumunda 1. LED s6nmektedir.

.-.‘N

BN MO ST

DIGITAL (PWI-. B B

- & = & % &
® % 8 8 om0

Gorsel 2.37: iki buton ile dijital giris uygulamasi devresi
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Gorsel 2.38: iki buton ile dijital giris uygulamasinin elektriksel devresi

Adim 2: iki buton ile dijital giris uygulamasinin program kodlari asagida verilmistir.

void setup ()
{
pinMode (2, OUTPUT) ;//2. portu ¢ikis yap
pinMode (3, INPUT); //3. portugiris yap
pinMode (4, INPUT) ; //4. portugiris yap
}
void loop ()
{
if (digitalRead(3)==1) // E§er 1. butona basildi1 ise
digitalWrite(2, 1) ;// 2. portabagli LED'1i yak
if (digitalRead(4)==1) // EJer 2. butona basildi ise

digitalWrite(2, 0);// 2. porta bagli LED’ i séndiir
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Sira Sizde 2.11

Gorsel 2.37 veya Gorsel 2.38’de devresi verilen iki buton ile dijital giris uygulamasini bread-

board iizerine kurunuz. iki buton ile dijital giris uygulamasinin program kodlarini mikrodenet-
leyici IDE programinda yaziniz. Tum islemler bittikten sonra programi mikrodenetleyici karta yukleyip

devrenin ¢alismasini gézlemleyiniz.

Degerlendirme

Calismalariniz 6grenme biriminin sonunda yer alan Kontrol Listesi — 1 kullanilarak degerlendirilecektir.

ao¢dyd-iospoy/yrob-eqe-deny//:dny
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Calismalarinizi yaparken degerlendirme kriterlerini dikkate aliniz.

2.5. MIKRODENETLEYICi KART ILE SERi PORT UYGULAMALARI

Seri port ekrani mikrodenetleyici IDE programinda yapilan islemleri gériintilemeye yarayan bir penceredir.
Seri port ekrani, mikrodenetleyici kart ile ¢esitli sensor ve diger elektronik bilesenlerin birbirleri arasindaki

veri aligverisini izler.

Uygulama: Seri port ekraninda “Robotik ve Kodlama dersini ¢ok seviyorum” mesajini yazdiran program
olusturulacaktir.

* 1 adet mikrodenetleyici kart

* Baglanti kablolari

* Mikrodenetleyici IDE programinin hatasiz yikli olmasi

Adim 1: Seri portu baslatabilmek icin agagidaki ayarlar yapiimalidir.

Seri port ekranini agmak igin Ctrl+Shift+M tuslarina ya da sag (ist kdsede bulunan EEMIISIELR 2§ sim-
gesine tiklanir. Uygulamalar igin yazilan programlara da bazi seri port komutlari eklenir. Seri port yazilimsal
olarak bir nesnedir ve birgok fonksiyona sahiptir.

Programda seri portu kullanmak igin mikrodenetleyici kartin mikrodenetleyici IDE programiyla baglantisi

saglanmalidir. Aksi halde program derlenecek ama Gorsel 2.39’daki gibi seri port ile baglanti kurulamadi-

gina dair bir hata alinacaktir.
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Dosya Dizenle Taslak Araglar Yardim

sketch_novi2e
vold setup() {
// put your setup code here, to run once:

void loop ()

// put your main code here, to run repeatedly:

i

COM3 adresindeki kart kullanilamiyor Hata mesajlanmi kopyala

Arduino Uno on COM3

Gorsel 2.39: Seri port baglanti hatasi

* Mikrodenetleyici kart baglantisindan sonra seri haberlesmeyi baslatabilmek i¢in void setup () fonksi-
yonu icinde “Serial .begin (speed) ;” komutu kullaniimalidir. Begin fonksiyonu igin Gorsel 2.40’daki

hiz parametrelerinden biri verilir.

9600 baud w 9600 baud "

;
19200 baud 74880 baud
35400 baud 115200 baud
57600 baud 230400 baud
74380 baud 250000 baud
115200 baud 500000 baud
230400 baud 1000000 baud
250000 baud  » | |2000000 baud +

Gorsel 2.40: Begin fonksiyonu icin hiz parametreleri

«  Seri port ekraninda c¢iktilari dogru alabilmek igin mikrodenetleyiciye yuklenen program ile bilgisayardaki
seri port ekraninin ayni baud hizinda olmasi gerekir. Hizlar farkl olursa karakterler bozuk ¢ikar. Baud

hizi genellikle 9600 olarak kullanilir.

void setup ()

{
Serial.begin(9600); // veri transfer hizini 9600 olarak ayarla

}
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»  Seri porttan gonderilen verileri kullanicinin okuyabilecedi bicimde ekrana yazdirmak icin
Serial.print (”Metinsel ifade”); veya Serial.println(”Metinsel ifade”); komut-
lari kullanilir.

Serial.print (“Metinsel ifade”) ; komutu yazma iglemi bittikten sonra imleci kaldigi yerde
birakir.
Serial.print (”Metinsel ifade”); komutu ise ekrana yazdirma islemi bittikten sonra imleci bir

alt satirin bagina getirir.

Adim 2: Bu komutlarla ilgili drnek program ve ekran ¢iktisi Gorsel 2.41’de verilmistir.

@ @ com:

Dosya Dazenle Taslak Araglar Yardim |

Robotik ve Kodlama Dersini
seri_port_uyg_2 Gok Seviyorum

void setup() { Robotik ve Kodlama Dersini
Serial.begin (9600) ; Gok Seviyorum
} Robotik ve Kodlama Dersini

void loop() { Cok Seviyorum

Robotik we Kodlama Dersini

Serial.print ("Robotik ve Kodlama")

Serial.println(" Dersini"): Gok Seviyorum
Serial.println("Cok Seviyorum "); Robotik wve Kodlma Dersini
}

Otomatik Kaydirma [_] Zaman damgasini géster

Gorsel 2.41: Ornek kodun ekran giktisi

Sira Sizde 2.12

Gorsel 2.41’de verilen program kodlarini mikrodenetleyici IDE programinda yaziniz. TUm islemler bittikten sonra

programi mikrodenetleyici karta yUkleyip seri port ekrani aginiz. Seri port ekraninda yazilanlari inceleyiniz.

Degerlendirme

Calismalariniz 6grenme biriminin sonunda yer alan Kontrol Listesi — 2 kullanilarak degerlendirilecektir. Ca-

lismalarinizi yaparken degerlendirme kriterlerini dikkate aliniz.
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Seri porttan gelen verilerin deg@isken turlerini degistirmek icin bir uygulama yapilacaktir. Seri porttan ge-

len verinin her karakterini ayri ayri okumak igin Serial.read( ) ; komutu kullanilir. Serial .read () ;

komutu integer degerler dondurir. Bu integer degerlerin turleri degistirilerek (string, char, float.)

istenilen veri tiriinde gosterilebilir. Bu komutla ilgili asagida érnek programin kodlari ve Gorsel 2.42'de

ekran c¢iktisi gorulmektedir.
Adim 1: Serial.read( ) komutuyla ilgili rnegin program kodlari asagidaki gibidir. Uygulamanin ekran
ciktisi Gorsel 2.42°dedir.

int girilen deger=0;

// Alinacak dederi saklamak i¢in kullanilan dedisken
void setup() {

Serial .begin (9600) ;

}
void loop () {

if( Serial.available()) {

// Seri portta girdi olup olmadigini kontrol eder.
// E§er girdi varsa okur ve yazdirir.

girilen deger=Serial.read();//Seri porttan deder okur.
Serial.print(“Girilen Deger: “);
Serial.print(girilen_deger) ;

//int olarak alinan dederi yazar.

Serial.print (™ - Char Olarak Girilen Deger: “);
Serial.println((char)girilen_deger) ;

//Char tipine doniistiiriilen de§eri yaz.

}
}
Seri porta manuel deger géndermek icin kullanilir.
@ comz = o w
Robatk Gonder

Girilen Deger: 82 - Char Olarak Girilen Deger: R
Girilen De@er: 111 - Char Olarak Girilen Deder: o
Girilen Deger: 98 - Char Olarak Girilen Deger: b

Girilen Defer: 111 - Char Olarak Girilen Deger: o
Girilen Defer: 116 - Char Olarak Girilen Defer: t
Girilen Deder: 105 - Char Olarak Girilen Deger: i
Girilen Deder: 107 - Char Olarak Girilen Deger: k
Girilen Defer: 10 - Char Olarak Girilen Deder:

GPS, GSM moddilleri on port

Seri port girdilerini , 20NVl modutier ekrandaki

saat. dakika sanive kullanildiginda satir basi ciktilari

’ ’ y ve satir sonu karakterleri temizler.

olarak verir. gobnderme secgenekleri bulunur.

| /

] Ctomatk Kaydrmal | 7] Zaman damgases glister Yeri Satr ' || 9600 baud \.r|| Gilag temizle

/

Seri port hizinin bilgisayar

Ekran doldukga otomatik kaydirma yapar. tarafi burada segcilir.

84

Gorsel 2.42: Serial.read( ) komutuyla ilgili 6rnegin ekran ¢iktisi
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Sira Sizde 2.13

Serial.read () komutuyla ilgili uygulamanin kodlarini yazarak programi mikrodenetleyici karta yukle-
yip seri port ekranini aginiz. Seri port ekraninda yazilanlari inceleyiniz.

Degerlendirme

Calismalariniz 6grenme biriminin sonunda yer alan Kontrol Listesi — 2 kullanilarak degerlendirilecektir. Ca-

ligmalarinizi yaparken degerlendirme kriterlerini dikkate aliniz.

2.6. MIKRODENETLEYIiCi KART iLE DiZi UYGULAMALARI

Program yaziminda degiskenler yalnizca bir deger tutar. Bir degiskenin iginde sirali bir sekilde birden fazla
deger tutulmasi icin dizi adi verilen degisken tirleri kullanilir. Diziler bir lokomotifin vagonlarina benzeti-
lebilir. Lokomotifin her vagonunda bir degisken degeri tutulur. Ornek olarak Tablo 2.1'de gérildigi gibi
sicaklik, nem, i1sik, renk ve mesafe degerlerinden olusan 5 elemanli bir sensér dizisi 5 adet farkh degiskeni
hafizasinda tutabilir.

Tablo 2.1: 5 Elemanli Sensorler Dizisi ve Dizi Elemanlarinin Programsal Gosterimi

5 Elemanli Sensorler Dizisi
indis No Atanan Deger Programsal Gosterimi
0 Sicaklik Sensor[0]="Sicaklik”;
1 Nem Sensor[l]="Nem”;
2 Isik Sensor[2]="Is1k”;
3 Renk Sensor[3]="Renk”;
4 Mesafe Sensor[4]="Mesafe”;

Mikrodenetleyici IDE programinda dizi tanimlamak i¢in énce dizinin degisken tipini (int, string, char, long,
boolean, byte vb.) belirlemek gerekir. Sonra dizi ismi, kdseli parantez i¢inde dizinin eleman sayisi verilir.
Kullanimi: Veri tipi Dizi Adi[indis_sayisi];

Ornek: int sensor[5] ;// sensor adinda int tipinde 5 elemanli bir dizi olusturuldu.

Yukaridaki 6rnek kodda “sensor” adinda 5 elemanh bir dizi olusturulmustur. “int” komutu ile dizi iginde tu-
tacagi veri turl tam sayi olarak belirlenmistir. Dizi isminden sonra gelen kdseli parantezler iginde dizinin

alabilecegi eleman sayisi girilmektedir. Buna gore “sensor” dizisi 5 elemana sahip olur.
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Ornek: Dizi olusturulurken deger atanacaksa dizi eleman sayisinin girimesine gerek yoktur.

// de§erleri onceden verilen int tipinde 5 elemanli bir dizi olusturuldu.

int voltaj[]={0,3,5,9,12};

Yukarida olusturulan “voltaj” isimli 5 elemanli dizide kiime parantezi i¢cinde eleman sayilari girilebilir. Bu
sekilde dizi elemanlari tanimlanirken girilirse koseli parantez icinde dizinin eleman sayisinin giriimesine

gerek yoktur.

Ornek: Dizinin elemanlarina erismek icin dizi adi yazilip kdseli parantez icinde erisilmek istenen elemanin
indis numarasinin girilmesi gerekir. Dizilerdeki indis numaralari sifirdan baglar. Dizi elemanlari tanimlan-

diktan sonra da degistirilebilir.

voltaj[0]=3; // “voltaj” dizisinin 0. elemanina 3 de§eri atanir.
voltaj[l]=4; // “voltaj” dizisinin 1. elemanina 4 de§eri atanir.
voltaj[2]=6; // “voltaj” dizisinin 2. elemanina 6 dederi atanir.
voltaj[3]=10; // “voltaj” dizisinin 3. elemanina 10 dederi atanair.

voltaj[4]=15; // “voltaj” dizisinin 4. elemanina 15 de§eri atanir.

Ornek: istenilirse dizi elemanlari farkli degiskenlere de atanabilir.

int yeni=voltaj[2];

// “voltaj” dizisinin 2. elemani “yeni” isimli de§iskene aktarildi.

Ornek: Bir dizinin tim elemanlarini listelemek icin déngii komutlari kullanilir. Asagidaki dérnekte kullanilan
for (i=0;i<=5;i++) komutu “portlar” ismindeki 6 elemanl bir dizinin tim elemanlarini okutmak icin

0’dan 5’e kadar bir dongu olusturur. Serial.println komutu ile her déngude i degiskeni dederine kar-

silik gelen dizi elemanini seri porta yazdirir.

inti;

int portlar[]={3,5,6,9,10,11};//”portlar” isminde bir dizi tanimlandi.
for (i=0;i<=5;i++) Serial.println (portlar[i]) ;

// “portlar” ismindeki dizinin tim elemanlarini ekrana yazdirir.
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Asagida string dizi tanimlama programinin kodlari mikrodenetleyici IDE programinda gergeklestirildiginde
Gorsel 2.43’teki gibi ¢iktisi elde edilmektedir.
void setup () {
Serial .begin (9600) ;
}
void loop() {
String aylar[8]={“Ocak”,”Subat”,”Mart”,”Nisan”,”Mayis”};
//Dizinin ilk 5 elemani dizi tanimlamasi yapilirkenbelirlendi.
aylar[5]="Haziran”;// Dizinin 5. elemani “Haziran” olarak atandi.
aylar[6]="Temmuz”; // Dizinin 6. elemani “Temmuz” olarak atandi.
aylar[7]="Agustos”;// Dizinin 7. elemani “Adustos” olarak atandi.
inti;
for (i=0;i<=7;i++)
// Bloktaki kodlari 0’ dan 7’ ye kadar 8 kez ¢alisacak dongii olusur.
Serial.println(aylar[i]);
// Dizi elemanlarini i sayisi her arttiginda bir defa yazdirair.
delay (1000) ;
}

€ coMm3 - O b4

Ocak
Subat
Mart
Nisan
Mayis
Haziran
Temmuz
Agustos

] Otomatik Kaydema Satr sor yok ~ |9600baud |

Gorsel 2.43: String dizi tanimlama programinin ekran ¢iktisi
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Sira Sizde 2.14

String dizi tanimlama programinin kodlarini mikrodenetleyici IDE programinda yaziniz. Tum iglemler bittik-

ten sonra programi mikrodenetleyici karta yukleyip seri port ekranini aginiz. Seri port ekraninda yazilanlari
inceleyiniz.

Degerlendirme

Calismalariniz 6grenme biriminin sonunda yer alan Kontrol Listesi — 2 kullanilarak degerlendirilecektir. Ca-
lismalarinizi yaparken degerlendirme kriterlerini dikkate aliniz.

Asagida rastgele 10 adet sayi Ureten ve diziye aktaran program kodlari IDE programinda olusturulmustur.
Gorsel 2.44’te ise program calistirildiginda elde edilen sonug goérintilenmektedir.

void setup () {
Serial .begin (9600) ;
}
void loop() {
inti;
int say[10];
for (i=0;i<=9;i++)
say[i] = random(0,100) ; // rastgele 10 adet say1 iiret.
Serial.println(“Rastge Uretilen sayilar”) ;
for (1i=0;i<=9;i++) Serial.println(say[i]);// Uretilen sayilari yazdar.
delay (1000) ;
}

© com4 - O *

Gander

Rastgele Uretilen sayilar
61
32
72
19
94
3
54
31
16
4

| K

w

Otomatik Kaydirma [] Zaman damgasini gaster Yeni Satir ~ | 9800 baud ~ Clkigl temizle

Gorsel 2.44: Rastgele 10 adet say lireten ve diziye aktaran programin ekran ciktisi
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Sira Sizde 2.15

Rastgele 10 adet sayi Ureten ve diziye aktaran program kodlarini mikrodenetleyici IDE programinda yazi-

niz. Tim iglemler bittikten sonra programi mikrodenetleyici karta ytkleyip seri port ekrani aginiz. Seri port
ekraninda yazilanlari inceleyiniz.

Degerlendirme

Calismalariniz 6grenme biriminin sonunda yer alan Kontrol Listesi — 2 kullanilarak degerlendirilecektir. Ca-

lismalarinizi yaparken degerlendirme kriterlerini dikkate aliniz.

Rastgele 10 adet sayinin toplamini ve ortalamasini bulan program kodlari asagdida verilmis olup programin
ciktisi Gorsel 2.45’te gosterilmistir.

void setup() {

Serial .begin (9600) ;
}
void loop() {
inti;
int say[10];
for (i=0;i<=9;i++)
say[i] = random(0,100) ;// Rastgele 10 adet say1 iiretir.
Serial.println(“Rastgele Uretilen sayilar”) ;
for (i=0;i<=9;i++)
Serial.println(say[i]);// Uretilen sayilari yazdir.
int toplam=0;
for (i=0;i<=9;i++)
toplam=toplamt+say[i];//Uretilen sayilari toplar.
Serial.print(“Rastgele Uretilen sayilarin Toplami=") ;
Serial.println(toplam) ;//Uretilen sayilarin toplamini yazdir.
float ort=toplam/10.00;
//Uretilen sayilarin ortalamasini alir.
Serial.print(“Rastgele Uretilen sayilarin ortalamasi=") ;
Serial.println(ort);//Uretilen sayilarin ortalamasini yazdir.

delay (1000) ;
}
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@ coma —

|

x

Génder

Rastgele Uretilen sayilar

7

49

13

58

30

12

44

18

23

9

Rastgele Uretilen sayilar toplami=443
Rastgele Uretilen sayilar ortalama=44.30

~

W

Otomatk Kaydirma [ | Zaman damgasini géster Yeni Satr w9600 baud

R

Cikisi temizle

Gorsel 2.45: Rastgele 10 adet sayinin toplamini ve ortalamasini bulan programin giktisi

Sira Sizde 2.16

Rastgele 10 adet sayinin toplamini ve ortalamasini bulan program kodlarini mikrodenetleyici

IDE programinda yaziniz. Tum islemler bittikten sonra programi mikrodenetleyici karta yUkleyip seri

port ekrani aginiz. Seri port ekraninda yazilanlari inceleyiniz.

Degerlendirme

Calismalariniz 6grenme biriminin sonunda yer alan Kontrol Listesi — 2 kullanilarak dederlendirilecektir.

Calismalarinizi yaparken degerlendirme kriterlerini dikkate aliniz.

Dizi tanimlamada diger bir konu da ¢ok boyutlu diziler yani matrislerdir. Cok boyutlu diziler, dizi icinde

dizi olugsturmaya benzer. Ornegin 2 boyutlu bir dizi igin asagidaki gibi bir tanimlama yapilir.

Veri tipi Dizi Ada[indis_sayisil][indis_sayisi2] ={, , ,};

aox¢dyd-iogpoyy/yaob-eqge-deny/:dny

G8.0¢
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Dizi eger iki boyutlu ise koseli parantez iginde 2 indisi olur ve dizinin eleman sayisi 2 indisin ¢arpimi seklin-

dedir. Dizi elemanlari yazilirken ilk tanimlamada kiime parantezi ile yazilabilir.

Ornek: Asagidaki drnekte 2x2'lik 4 elemanli bir dizi tanimlanmasi ve deger atamasi goriilmektedir.

intdizi[2][2];

dizi[0][0]=1;//Diziyel.
dizi[0][1]=2;//Diziye 2.
dizi[1][0]=3;//Diziye 3.
dizi[1][1]=4;//Diziye 4.

eleman atanair.
eleman atanir.
eleman atanir.

eleman atanir.

Ornek: Cok boyutlu diziler tanimlanirken degerler ilk basta atanabilir. Tablo 2.2 ve Tablo 2.3'te 3x5'lik
15 elemanli bir dizi tanimlamasi ve deder atamasi goriimektedir.
int sayilar[3][5]={1,2,3,4,5,
2,4,6,8,10,
3,6,9,12,15};

Tablo 2.2: 15 Elemanli 3x5’lik Sayilar Dizisinin Programsal Gosterimi

indis 0 1 2 3 4
0 Dizi[0][0] | Dizi[O0][1] | Dizi[O0][2] [ Dizi[O] [3] | Dizi[0] [4]
1 Dizi[1][O0] [ Dizi[1][1] | Dizi[1][2] | Dizi[1][3] | Dizi[1][4]
2 Dizi[2][0] | Dizi[2][1] | Dizi[2][2] | Dizi[2][3] | Dizi[2] [4]

Tablo 2.3: 15 Elemanli 3x5’lik Sayilar Dizisi Elemanlarinin Gosterimi

indis 0 1 2 3 4
0 1 2 3 4 5
1 2 4 6 8 10
2 3 6 9 12 15

Cok boyutlu dizilerin elemanlarini listelemek igin birden fazla déngu kullanilir. Sayilar dizisinin 15 elemanini

listeleyebilmek igin 2 adet dongu kullanilmasi gerekir.
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iki boyutlu 3x5'lik sayilar dizisinin elemanlarini yazdiran program kodlari asagidaki gibidir. iki boyutlu 3x5’lik
sayllar dizisinin elemanlarini yazdiran programin ekran ¢iktisi ise Gorsel 2.46’daki gibidir.

void setup () {
Serial .begin(9600) ;

}
void loop() {

int sayilar[3][5]={1,2,3,4,5,
2,4,6,8,10,
3,6,9,12,15};
intx,y;
for (x=0;x<=2;x++) {//Situnlar i¢in kullanilan déngii
Serial.print(x); Serial.println(“. Satir”);
for (y=0;y<=4;y++){//Satirlar i¢in kullanilan déngi
Serial.print(sayilar[x][y]);//Dizi elemanlarini yazdirir.
Serial.print(“,”);
}
Serial.println(“”);
}
}

@ com4 — O ¥

Gander

0. Satir
1,2,3,4,5, I
1. Satair

2,4,6,8,10,

2. Batar

3,6,9,12,15,

W

Otomatik Kaydrma [_] Zaman damgasini géster | Yeni Satr w9600 baud w Cikis temizle

Gorsel 2.46: Iki boyutlu 3x5’lik sayilar dizisinin elemanlarini yazdiran programin ekran giktisi

Sira Sizde 2.17

iki boyutlu 3x5'lik sayilar dizisinin elemanlarini yazdiran program kodlarini mikrodenetleyici IDE programin-

da yaziniz. Tum iglemler bittikten sonra programi mikrodenetleyici karta yikleyip seri port ekrani aginiz.
Seri port ekraninda yazilanlari inceleyiniz.

Degerlendirme

Calismalariniz 8grenme biriminin sonunda yer alan Kontrol Listesi — 2 kullanilarak degerlendirilecektir. Ca-

lismalarinizi yaparken degerlendirme kriterlerini dikkate aliniz.
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2.7. MIKRODENETLEYICi KART iLE ANALOG GiRiS UYGULAMALARI

Mikrodenetleyici kartlarda dijital ve analog olmak uzere iki farkli giris portu vardir. Dijital girigslerde 1 ve 0
olmak Uzere iki farkh deger bulunur. Mikrodenetleyicilerde 1 degeri igin 3V ve 5V gerilim degerleri vardir.
Dijital giris portu 3V degerinde de olsa 5V dederinde de olsa ¢ikis degeri 1 olur.

Analog girislerde ise durum farklidir. Analog girisler 0 ile 5V arasinda bir deger alabilir. Analog girigler mikro-
denetleyicinin yapisinda bulunan Analog-Dijital donUsturiciller sayesinde giristen aldigi 0 ile 5V arasindaki
voltaj degerini O ile 1023 arasinda sayisal bir degere ¢evirebilmektedir.

4.20V

aes

-

Gorsel 2.47: Potansiyometre ile analog giris uygulamasinin simiilasyon devresi

Analog giris ile ilgili uygulamalardan birisi Gorsel 2.47°de géruldigu gibi mikrodenetleyici kartin analog giri-

sine elle ayarlanabilen direng (potansiyometre) baglanarak gergeklestirilen uygulamadir.

Potansiyometrenin 3 adet bagdlanti ucu bulunmaktadir. Potansiyometrenin orta bélimdeki baglanti ucu or-
tak uctur ve mikrodenetleyici kartin analog girisine baglanir. Potansiyometrenin sagda ve solda bulunan
baglanti uclari 5V ve GND ugclarina baglanir. Potansiyometrenin Gorsel 2.47°deki baglantisina gerilim bo6-
liicti denir.

Gerekli Devre Elemanlari

* 1 adet mikrodenetleyici kart

* 1 adet breadboard

* 1 adet potansiyometre

* 1 adet voltmetre

« Baglanti kablolari
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Adim 1: Mikrodenetleyici kartin analog girisine uygulanan voltaji gérebilmek icin Goérsel 2.47’deki gibi volt-

metre baglanir.

Adim 2: Mikrodenetleyici karta Gérsel 2.48’de verilen program kodlari yUklenirse potansiyometrenin her
cevrilisinde voltmetre ve seri monitdr degerleri degisir. Gorsel 2.48’de gorilen devredeki voltmetre mikro-
denetleyici kart girisine uygulanan analog voltaji, ayni gorselde goérilen seri monitdr degerleri ise mikrode-

netleyici kartin yaptid1 analog dijital cevrim sonucunu gdsterir.

Metin +r 8 % 1 (ArduinoUnoR3) =

void setup() {
Serial .begin(9600) ;
}

void loop() {
int pot = analogRead (AQ) ;
Serial.println (pot) ;
delay (1) ;

}

™0 Seri Monitdr -

‘ Gndr || Tmzle -|

Gorsel 2.48: Potansiyometre ile analog giris uygulamasinin program kodlari

Gorsel 2.48’de grafik simgesine tiklandiginda potansiyometrenin ¢evrilmesi sonucunda degisen voltaj de-
gerleri grafiksel olarak da gortntilenebilir.

Sira Sizde 2.18

Gorsel 2.47°de devresi verilen potansiyometre ile analog giris uygulamasini on-line devre similasyon prog-

raminda kurunuz. Gorsel 2.48’de verilen program kodlarini yaziniz. Tim iglemler bittikten sonra simulasyo-
nu baslatip devrenin ¢alismasini gézlemleyiniz.

Degerlendirme

Calismalariniz 6grenme biriminin sonunda yer alan Kontrol Listesi — 3 kullanilarak degerlendirilecektir. Ca-

lismalarinizi yaparken degerlendirme kriterlerini dikkate aliniz.
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Potansiyometre ile analog girisin saglanacagi bir uygulama yapilacaktir.

Gerekli Devre Elemanlari

* 1 adet mikrodenetleyici kart

* 1 adet breadboard

* 1 adet potansiyometre

* Baglanti kablolari

Adim 1: Gorsel 2.49 ve Gorsel 2.50’de gortldigu gibi potansiyometre ile analog giris uygulamasinin fiziksel
devresi olusturulur.

oo e
-
i

DIGITAL (FwM=-) B &

Gorsel 2.49: Potansiyometre ile analog giris uygulama devresi

5V

Mikrodenetleyici Kart [

RRARRRRREARRR

Pot 1S

GND

Gorsel 2.50: Potansiyometre ile analog giris uygulamasinin elektriksel devresi
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Adim 2: Gorsel 2.51°de gosterildigi gibi Dosya menisiindeki 01.Basics seceneginden AnalogReadSerial
segenegi isaretlenir.

Dosya Dizenle Taslak Araglar Yardim

Yeni Crl+M

Ag.. Ctrl+0

Sonuncuyu ag

Taslak defteri >

Ornekler ; _ i

Kapat Crrl+W Dahili Ornekler

Kaydet Ctrl+S 01 Basics ' AnalogReadSerial
Farkh Kaydet... Ctrl+Shift+S 02.Digital : BareMinimum

Gorsel 2.51: Analog girig 6rnek uygulamasinin agilmasi
Adim 3: Analog giris 6rnek uygulamasinin kodlari sunlardir:

void setup() {
// initialize serial communication at 9600 bits per second:

Serial .begin (9600) ;

void loop() {
// read the input on analogpin 0:
int sensorValue = analogRead (A0) ;
// print out the value you read:
Serial.println (sensorValue) ;

delay(l); // delay in between reads for stability

Sira Sizde 2.19

Gorsel 2.49 veya Gorsel 2.50’de devresi verilen potansiyometre ile analog giris uygulamasini breadboard
Uzerine kurunuz. Gorsel 2.51’deki gibi analog giris 6rnek uygulamasini mikrodenetleyici IDE programinda
aciniz. Program kodlarinda bir degisiklik yapmadan mikrodenetleyici karta yUkleyiniz. Tum iglemler bittikten
sonra seri port ekranini agip potansiyometreyi gevirirken Uretilen sayisal degerleri inceleyiniz. Seri port

ekranini agmak i¢in “Araclar->Seri port ekrani’na ya da sag Ust kdsedeki blyUtec isaretine tiklayabilirsiniz.
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Degerlendirme

Calismalariniz 6grenme biriminin sonunda yer alan Kontrol Listesi — 3 kullanilarak degerlendirilecektir. Ca-

lismalarinizi yaparken degerlendirme kriterlerini dikkate aliniz.

2.7.1. Potansiyometre ile LED’lerin Yanip Sonme Hizinin Ayarlanmasi

Potansiyometre ile LED’lerin yanip sdnme hizinin ayarlanmasi uygulamasi yapilacaktir.

Gerekli Devre Elemanlari

1 adet mikrodenetleyici kart

1 adet breadboard

1 adet potansiyometre

7 adet LED

7 adet 220Q (kirmizi, kirmizi, kahverengi, altin rengi) direng

Baglanti kablolari

Adim 1: Gorsel 2.52 ve Gorsel 2.53'te gosterildigi gibi potansiyometre ile LED’lerin yanma hizini ayarlayan

devre olusturulur.

nod o e e ry oieyn o
] \

Gorsel 2.52: Potansiyometre ile LED’lerin yanma hizini ayarlayan uygulama devresi
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Gorsel 2.53: Potansiyometre ile LED’lerin yanma hizini ayarlayan uygulamanin elektriksel devresi

Gdrsel 2.52 ve Gorsel 2.53'te verilen potansiyometre ile LED’lerin yanma hizini ayarlayan uygulama, for
dongusuyle sirayla yanan LED’ler uygulamasina benzemektedir. Bu uygulamadaki farklihk LED’lerin yan-
ma hizinin potansiyometreden okunan degerle ayarlanabilmesidir.

Adim 2: Potansiyometre ile LED’lerin yanma hizini ayarlayan uygulamanin program kodlari agagidaki
gibidir.

int i;// For déngiileri i¢in deJisken tanimlar.
void setup() {
for (i=2;i<=8;i++)
pinMode (i, OUTPUT) ; // 2’ den 8’ e kadar portlari ¢ikis yapar.

}
void loop () {
int pot=analogRead (A0) ;
for (i=2;i<=8;i++) {digitalWrite(i,1l); delay(pot); }
for (i=2;i<=8;i++) {digitalWrite(i,0); delay(pot); }
}

Uygulamanin program kodlarinda, pot=analogRead (A0) ; komutuyla potansiyometreden okunan de-
gerler pot degiskenine aktarilir. For dongu bloku icindeki delay (pot) ; komutuyla LED’lerin yanma hizi
olarak milisaniye cinsinden “pot” degiskeninde tutulan deger kullanilr.

Sira Sizde 2.20

Gorsel 2.52 veya Gorsel 2.53’te devresi verilen potansiyometre ile LED’lerin yanma hizini

ayarlayan uygulamayi breadboard Uzerine kurunuz. Bu uygulamanin program kodlarini mikrodenet-

=a0oM¢dyd-iogpoy
[yaobeqe-deyy//:dny

leyici IDE programinda yaziniz. Tim islemler bittikten sonra programi mikrodenetleyici karta yikleyip

98.0¢

devrenin calismasini gézlemleyiniz.
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Degerlendirme

Calismalariniz 6grenme biriminin sonunda yer alan Kontrol Listesi — 3 kullanilarak dederlendirilecektir. Ca-

lismalarinizi yaparken degerlendirme kriterlerini dikkate aliniz.

LED’lerin yanma hizini ayarlayan uygulama yapilacaktir.

Gerekli Devre Elemanlari

* 1 adet mikrodenetleyici kart

* 1 adet breadboard

* 1 adet potansiyometre

e 7adetLED

e 7 adet 220Q (kirmizi, kirmizi, kahverengi, altin rengi) direng
* Baglanti kablolari

Adim 1: Gorsel 2.52 ve Gorsel 2.53'te verilen potansiyometre ile LED’lerin yanma hizini ayarlayan uygula-
manin devresi kullanilarak potansiyometre seviyesini LED ile gdsteren bir uygulama yapilacaktir. Devrede
bir degisiklik yapilmadan program yeniden dizenlenecektir.

Adim 2: Buuygulamada potansiyometreden okunan O ile 1023 arasindaki degerlermap (pot,0,1023,1,7) ; -
komutuyla yeniden 6rneklenerek O ile 7 seviyesinde LED ile gosterilecek sekilde ayarlanmaktadir. Yeni
program kodlarinda ayni zamanda potansiyometre dederleri ve 1 ile 7 arasinda yeniden érneklenen de-
gerler Gorsel 2.54’teki gibi seri port ekraninda gortlmektedir. Potansiyometre seviyesini LED ile gOsteren
uygulama kodlari asagidaki gibidir.
int i; // For déngiileri i¢in deJisken tanimlar.
void setup () {
Serial .begin (9600) ;
for (i=2;i<=8;i++)
pinMode (i, OUTPUT) ; // 2’ den 8’ e kadar portlari ¢ikis yapar.

}
void loop() {

int pot = analogRead (A0) ;

int seviye=map (pot,0,1023,1,7);
Serial.print (“Pot=") ;
Serial.print(pot);

Serial.print(“\t Seviye=") ;
Serial.println(seviye) ;

for (i=2;i<=seviye;i++) digitalWrite(i, 1),

for (i=seviye+l;i<=7;i++) digitalWrite (i, 0);
delay (1) ;
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2.8. ISIK ETKILi DIRENG (LDR) UYGULAMALARI

LDR, ingilizce Light Dependent Resistor (Isiga Bagh Direng) kelimelerinin kisaltmasindan olugsmustur.
LDR’Un diger bir adi da Foto direnctir. LDR’ler Gzerine isik geldiginde direng degeri degisen yari iletken

© com3 >

| Goinder
Pot=93 Seviye=1 2
Pot=139 Seviye=1

Pot=146 Seviye=1

Pot=156 Seviye=1

Pot=190 Seviye=2

Pot=198 Seviye=2

Pot=212 Seviye=2

Pot=218 Seviye=2

Pot=219 Seviye=2

Pot=239 Seviye=2

Pot=263 Seviye=2

Pot=272

Otomatik Kaydirma [_] Zaman damgasi | Yeni Satr ~ | 9600 baud w Cikisi temizle

Gorsel 2.54: Potansiyometre seviyesini LED ile gosteren uygulamanin ekran giktisi

maddelerden olusmus devre elemanlaridir. Gorsel 2.55’te LDR goérilmektedir.

Bu uygulamadaki amag, LDR devre elemaninin isik algilama sensori olarak nasil kullanildigini gdstermektir.

Gerekli Devre Elemanlari

1 adet mikrodenetleyici kart
1 adet breadboard
1 adet LDR

Gorsel 2.55: LDR

1 adet 10K Q (kirmizi, kirmizi, kahverengi, altin rengi) direng

Baglanti kablolari
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Ogrenme Birimi 2: Mikrodenetleyici Kart Programlama

Adim 1: LDR devre elemanlarini Goérsel 2.55'te gorildigu gibi 1sik algilama sensori olarak kullanabilmek
icin LDR devre elemanlarinin elektronik devre kartina lehimli olarak tretilmis ¢esitleri bulunmaktadir. Mikro-
denetleyici kart icinde analog girigler oldugu icin Gérsel 2.56 ve Gdrsel 2.57°de gorildugu gibi 10KQ (kah-
verengi, siyah, turuncu, altin rengi) bir direng¢ kullanilarak bir gerilim bollcu devresi yapilip da kullanilabilir.
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Gorsel 2.56: LDR ile analog giris uygulama devresi
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Gorsel 2.57: LDR ile analog giris elektriksel devresi
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Adim 2: LDR ile analog giris uygulamasinin program kodlari asagidaki gibidir.

void setup () {
Serial.begin (9600) ;
}

void loop () {
int LDR = analogRead (AO0) ;

Serial.println (“LDR=") ;
Serial.println (LDR) ;
delay (1) ;

}

LDR ile analog giris uygulamasinin program kodlarina bakildijinda int LDR = analogRead (A0) ; komu-
tu ile mikrodenetleyici kartin A0 analog girisine baglanan LDR’Un 1s1da bagli olarak gonderdigi elektriksel
sinyalin sayisal degerini LDR isimli degdigskenine aktarmaktadir. Serial .println (LDR) ; komutu ile de

LDR degiskeni icindeki sayisal veri seri port ekranina aktariimaktadir.

Sira Sizde 2.21

Asagidaki siralamaya gére uygulamayi yapiniz.

*  Gorsel 2.56 veya Gorsel 2.57'de devresi verilen LDR ile analog giris uygulamasini breadboard Uzerine
kurunuz. LDR ile analog giris uygulamasinin program kodlarini mikrodenetleyici IDE programinda yazi-
niz.

*  Programi mikrodenetleyici karta yukleyip seri port ekranini aginiz.

« Tum islemler bittikten sonra LDR Uzerine gelen i1s1gin miktarini kapatip acarak olusan sayisal degisim-
leri seri port ekranindan gozlemleyiniz.

«  Seri port ekranini agmak icin “Aracglar->Seri port ekrani’na ya da sag Ust kdsedeki buyite¢ isaretine

tiklayabilirsiniz.

Degerlendirme

Calismalariniz 6grenme biriminin sonunda yer alan Kontrol Listesi — 1 kullanilarak degerlendirilecektir. Ca-

lismalarinizi yaparken degerlendirme kriterlerini dikkate aliniz.
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Bu uygulamadaki amag, LDR ile 1sik seviyesinin olcillip LED’ler ile gésterilmesini saglamaktir.

Gerekli Devre Elemanlari

* 1 adet mikrodenetleyici kart

* 1 adet breadboard

e 1adetLDR

e 7adetLED

e 7 adet 220Q (kirmizi, kirmizi, kahverengi, altin rengi) direng

* 1 adet 10KQ (kahverengi, siyah, sari, altin rengi) direng

* Baglanti kablolari

Adim 1: Bu uygulamada LDR ile olusturulan gerilim bdllict devresinden okunan 150 ile 600 arasindaki de-

gerler map (LDR,150,600,1,7) ; komutuyla yeniden érneklenerek O ile 7 seviyesinde LED ile gdsterilecek
sekilde ayarlanmaktadir.

Gorsel 2.58: LDR ile 1s1k seviyesinin olgulup LED’ler ile gosterilen uygulama devresi

Normalde potansiyometre kullanildiginda okunan analog deger 0O ile 1023 arasinda olabilirken, LDR yapi-
sindan ve Uretiminden dolayi 150 ile 600 arasinda bir deger alabilmektedir. Bu degerler her LDR igin farkli-
lik gdsterebilir. Program ylklenip seri porttan okunduktan sonra kullanilan LDR’Gn minimum ve maksimum

degderleri alinarak map (LDR, minumum,maksimum, 1, 7) ; komutunda degisiklik yapmak gerekir.
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Gorsel 2.59: LDR ile 1s1k seviyesinin 6l¢iiliip LED’ler ile gosterilen uygulamanin elektriksel devresi

Adim 2: LDR ile 1g1k seviyesinin ol¢ultip LED’ler ile gOsteren uygulamanin program kodlari asagidaki gos-

terilmektedir. Programin agsamalari asagidaki gibidir.

Programin void setup() fonksiyonu iginde 2 adet for donglsu kullaniimistir.

e for (i=2;i<=seviye;i++) digitalWrite(i,1); komutuyla mikrodenetleyici kartin 2. portun-

dan seviye degdiskeninde tutulan degerin gdésterdigi porta kadar 1 yapar.

e for (i=2;i<=seviye;i++) digitalWrite(i,1); komutuyla da mikrodenetleyici kartin seviye

degdiskeninde tutulan degerin gdsterdigi porttan 8. porta kadar 0 yapar.
*  Bu sekilde LDR’Un urettigi degerler LED’ler ile ifade edilmis olur.

*  Programda ayni zamanda LDR degerleri ve 1 ile 7 arasinda yeniden érneklenen degerler Gorsel 2.60’ta

gOsterildigi gibi seri port ekraninda gortlmektedir.
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int i; // For déngiileri i¢in deJisken tanimlar.

void setup () {
Serial .begin (9600) ;
for (i=2;i<=8;i++)

pinMode (i, OUTPUT) ; // 2’ den 8’ e kadar portlari ¢ikis yapar.

}

void loop () {

int LDR = analogRead (AO0) ;

int seviye=map (LDR,160,600,1,7) ;

Serial.print (“LDR Degeri=") ;

Serial.print (LDR) ; // seviye dediskenini seri porta yazdirir.

Serial.print (“\t Seviye=") ;

Serial.println(seviye) ; // seviye degiskenini seri porta yazdirair.

for (i=2;i<=seviye;i++) digitalWrite(i,1);

for (i=seviye+l;i<=8;i++) digitalWrite(i,b0);

delay (1) ;
}
O com3 *
| Génder
LDR Dederi=172 Seviye=1 8
LDR Dederi=184 Seviye=1
LDR Dederi=171 Seviye=1
LDR Dederi=178 Seviye=1
LDR Dederi=228 Seviye=2
LDR Degeri=355 Seviye=3
LDR Degeri=482 Seviye=h
LDR Degeri=554 Seviye=6
LDR Degeri=570 Seviye=6
LDR Degderi=5T77 Seviye=6
LDR Dederi=5hl4 Seviye=6
LDR Dederi=>5b73 Seviye=6
LDR Dederi=>5h72 Seviye=6 v
Otomatik Kaydrma [ ] Zaman damgasi | Yeni Satr w | |9600baud Cikist temizle

Gorsel 2.60: LDR ile 1s1k seviyesinin olgulip LED’ler ile gosterilen uygulamanin ekran giktisi
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@ '

Gorsel 2.58 veya Gorsel 2.59'da devresi verilen LDR ile 1s1k seviyesinin ol¢llip LED’ler ile
gOsterilen uygulamayi breadboard tzerine kurunuz. Bu uygulamaya ait program kodlarini
mikrodenetleyici IDE programinda yaziniz. Programi mikrodenetleyici karta yukleyip seri port ekranini
acginiz. LDR Uzerine gelen i1s1din miktarini, kapatip agarak olusan sayisal degisimleri seri port ekranin-
dan gdzlemleyiniz.

LDR is1gini kapattiginizda olugan minimum degeri ve LDR’e 1sik geldiginde Urettigi maksimum degeri
map (LDR, minumum, maksimum, 1,7) ; komutunda yerine yaziniz. Programi mikrodenetleyici karta
tekrar yukleyip seri port ekranini aginiz. Tum igslemler bittikten sonra LDR Uzerine gelen 1s1§in mik-
tarini, kapatip agarak olusan sayisal degisimleri hem seri port ekranindan hem de LED’ler Uizerinden
gozlemleyiniz.

Degerlendirme

Calismalariniz 6grenme biriminin sonunda yer alan Kontrol Listesi — 1 kullanilarak dederlendirilecektir. Ca-
lismalarinizi yaparken degerlendirme kriterlerini dikkate aliniz.

Aoy dyd-iospoy/ayaob-eqe-deysy//:dny

1810¢

PWM, ingilizce Pulse Width Modulation (Darbe Genigligi Modilasyonu) kelimelerinin kisaltmasindan olug-
mustur. Bazi devrelerde analog sinyal kullaniimasi gerekir ancak mikrodenetleyicilerde analog sinyal ¢ikisi
yerine PWM ad verilen ve belirli periyotlarla kesik kesik enerji vermeyi saglayan bir teknik kullanilir. PWM
sinyalleri, LED parlaklik kontrolinden motor devir kontrolline kadar birgcok devrede kullanilabilir. Mikrode-
netleyici kartin belirli portlari PWM sinyal Uretebilir. Bu portlar kart Gzerinde (~) isaretiyle gdsterilmis olup
D3, D5, D6, D9, D10, D11 olmak Uzere 6 adettir. Mikrodenetleyici kartin PWM sinyali Uretebilmesi icin
analogWrite (port no,deger) ; komutu kullanilir. Komutta “port_no” yerine PWM igin kullanilan
port numarasi, “deger” yerine de 0 ile 255 arasinda bir sayi yazilir. Gérsel 2.61’de mikrodenetleyici kartin
urettigi PWM sinyalleri komutta kullanilan degere gore verilmigtir.

analogWrite(port,0) => %0 Duty Cycle (Gorev Dongiisii)
sy : : : : :

ayv : ]
analogWrite{port,63) => %25 Duty Cycle {Garev Dongiisii)

5v
ST T
analogWhite{port,127} =» %50 Duty Cycle (Garev Dingiis i)

sv :
ov |_

analogWrita(port,191) = %75 Duty Cycla (Gérev Dingiisil)

J U U U UL

analogWrite{port,255} => %100 Duty Cycle {Gorev Dingiisii)
8V %

av i

Gorsel 2.61: Mikrodenetleyici kartin urettigi PWM sinyalleri
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Bu uygulamadaki amag, mikrodenetleyici kart ile drnek bir analog ¢ikis (PWM) uygulamasi yapmaktir.

Gerekli Devre Elemanlari

1 adet mikrodenetleyici kart

1 adet breadboard

1 adet potansiyometre

1 adet LED

1 adet 220Q (kirmizi, kirmizi, kahverengi, altin rengi) direng

Baglanti kablolari

Adim 1: Gérsel 2.62 ve Gorsel 2.63’te analog ¢ikis (PWM) uygulamasi gértlmektedir. Bu uygulamada po-

tansiyometreden alinan analog bilgiyle analog ¢ikis Gzerinden LED parlakligi ayarlanmaktadir.

o mm
ol
1

DIGITAL (PWM ~)

Gorsel 2.62: Mikrodenetleyici kart ile analog ¢ikis (PWM) uygulama devresi
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Mikrodenetieyici Kart

220

Arduino

le1
™l
I'7's

TTETTTTTT] T

Pot

Gorsel 2.63: Mikrodenetleyici kart ile analog ¢ikis (PWM) uygulamasinin elektriksel devresi
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Adim 2: Asagida uygulamanin kodlarina bakildiginda;

int LED = map (pot, 0, 1023, 0, 255) ; komutu potansiyometreden alinan 0 — 1023 arasindaki
analog bilgiyi 0 — 255 arasinda yeniden érnekleyerek LED degiskenine aktarmaktadir.

analogWrite (3, LED); komutu ile LED degiskenindeki bilgiyi mikrodenetleyici kartin D3 portuna
bagh LED’e gdndermektedir.

LED’e génderilen sayisal deger 0 ise LED sonuk, 255 ise LED parlak yanmaktadir.

Ayrica potansiyometreden alinan analog bilgi Gorsel 2.64’te goruldigu gibi seri port ekraninda da go-

runtilenebilmektedir.

void setup() {
Serial .begin (9600) ;
pinMode (3,0UTPUT) ;

}

void loop () {
int pot = analogRead (A0) ;
int LED =map (pot, 0, 1023, 0, 255) ;
analogWrite (3, LED) ; // pot dediskenini 3 numarali porta génderir.
Serial.print(“Pot Degeri=");
Serial.print(pot); // pot dediskenini seri porta yazdirair.
Serial.print (“\t LED Dederi =");
Serial.println (LED) ; // LED dediskenini seri porta yazdirair.

delay(2);
}

& comz — O ®

| Gander
Pot Deferi = 850 LED De§eri = 211 7
Pot Dederi = 849 LED Degeri = 211
Pot Dedgeri = 848 LED Degeri = 211
Pot Dederi = 846 LED Degeri = 210
Pot Dederi = 841 LED Degeri = 209
Pot Dederi = 839 LED Degeri = 209
Pot Dederi = 840 LED Degeri = 209
Pot Dederi = 833 LED Degeri = 207
Pot Dederi = 827 LED Degeri = 206
Pot Dederi = 830 LED Degeri = 206
Pot Dederi = 853 LED Degeri = 212
Pot Dederi = 905 LED Degeri = 225
Pot Dederi = 919 LED Degeri = 229
Ctomatik Kaydirma [ ] Zaman damgasi | Yeni Satr « | 9600baud Cllas! temizle

Gorsel 2.64: Mikrodenetleyici kart ile analog ¢ikis (PWM) uygulamasinin ekran ¢iktisi
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Sira Sizde 2.23

Gorsel 2.62 veya Gorsel 2.63’te verilen uygulamay! breadboard Uzerine kurunuz. Potansi-

yometre seviyesini LED ile gdsteren uygulamanin program kodlarini mikrodenetleyici IDE
programinda yaziniz. Programi mikrodenetleyici karta ylkleyip seri port ekranini aginiz. Tim iglemler
bittikten sonra potansiyometre dugmesini gcevirerek seri port ekraninda olusan sayisal degisimleri géz-
lemleyiniz. Seri port ekranini agmak igin “Araclar->Seri port ekrani’na ya da sag Ust kdsedeki blylteg
isaretine tiklayabilirsiniz.

Degerlendirme

Calismalariniz 6grenme biriminin sonunda yer alan Kontrol Listesi — 1 kullanilarak degerlendirilecektir.

ao¢dyd-iospoy/yrob-eqe-deny//:dny

88.0¢

Calismalarinizi yaparken degerlendirme kriterlerini dikkate aliniz.

2.10. MIKRODENETLEYICi KART iLE RGB LED UYGULAMALARI

RGB, ingilizce Red Green Blue (Kirmizi, Yesil, Mavi) kelimelerinin kisaltmasindan olusmustur. RGB LED’ler
ayni kilif icinde kirmizi, yesil ve mavi renk i1sik veren 3 farkli LED’in birlesiminden olusur. RGB LED’ler Gor-
sel 2.65'te gdsterildigi gibi ortak uglarin baglanti ydntemlerine gore ortak anot ve ortak katot olmak Uzere
ikiye ayrilir.

NA A N

- R+ G+ B+
Ortak Anot RGB LED Ortak Katot RGB LED

Gorsel 2.65: RGB LED cesitleri

Bu uygulamadaki amag, ortak katotlu RGB LED uygulamasi yapmaktir.

Gerekli Devre Elemanlari

» 1 adet mikrodenetleyici kart
* 1 adet breadboard

* 1 adet potansiyometre

* 1 adet Ortak Katot LED

* 3 adetdireng

* Baglanti kablolari
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Adim 1: Gorsel 2.66 ve Gorsel 2.67’de ortak katotlu RGB LED uygulamasi gorilmektedir. Uygulamada eger
ortak anotlu RGB LED kullanilacaksa LED’in ortak ucu mikrodenetleyici kartin GND pini yerine 5V pinine
baglanir. Uygulamada kullanilan RGB LED gesidine gore program kodlari da degismektedir. Uygulamada
ortak katot RGB LED kullanilirsa renkli LED’leri yakmak igin port ¢ikislarini 1 yapmak gerekir. Uygulamada
ortak anot RGB LED kullanilirsa renkli LED’leri yakmak icin port ¢ikiglarini 0 yapmak gerekir. Ortak katotlu
RGB LED uygulamasinin program kodlari incelendiginde dncelikle R,G,B isminde mikrodenetleyici kartin 3,
5, 6 numarali portlarini temsil eden 3 adet degisken tanimlanmistir. void setup () fonksiyonu iginde pin-
Mode () komutuyla mikrodenetleyici kartin 3, 5, 6 numarali portlari ¢ikis yapilir. void loop () fonksiyonu
icinde digitalwWrite () komutuyla RGB LED’in tim renklerini ve renk karigimlarini 1 saniye araliklarla

yakan kodlar yazilmistir.
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Gorsel 2.66: Ortak katotlu RGB LED uygulama devresi
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Gorsel 2.67: Ortak katotlu RGB LED uygulamasinin elektriksel devresi
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Adim 2: Ortak katot RGB LED uygulamasinin program kodlari sunlardir:
int R=3;
int G=5;
int B=6;
void setup () {
pinMode (R, OUTPUT) ;
pinMode (G, OUTPUT) ;
pinMode (B, OUTPUT) ;

}

void loop() {
digitalWrite(R, 1) ;digitalWrite (G, 0) ;
digitalWrite (B, 0); delay(1000);//Kirmizi
digitalWrite (R, 0) ;digitalWrite(G, 1) ;
digitalWrite (B, 0); delay(1000);//Yesil
digitalWrite (R, 0) ;digitalWrite(G, 0);
digitalWrite (B, 1); delay(1000);//Mavi
digitalWrite (R, 1) ;digitalWrite(G, 1) ;
digitalWrite (B, 0); delay(1000);//Sarx
digitalWrite(R, 1) ;digitalWrite(G, 0);
digitalWrite (B, 1); delay(1000);// Mor (Magenta)
digitalWrite (R, 0) ;digitalWrite(G, 1) ;
digitalWrite (B, 1) ; delay(1000);//Turkuaz (Cyan)
digitalWrite (R, 1) ;digitalWrite(G, 1) ;
digitalWrite (B, 1); delay(1000);//Beyaz
digitalWrite (R, 0) ;digitalWrite (G, 0) ;
digitalWrite (B, 0); delay(1000) ;

Adim 3: Ortak anot RGB LED uygulamasinin program kodlari sunlardir:

int R=3;

int G=5;

int B=6;

void setup() {
pinMode (R, OUTPUT) ;
pinMode (G, OUTPUT) ;
pinMode (B, OUTPUT) ;

}

void loop () {
digitalWrite(R, 0) ;digitalWrite (G, 1) ;
digitalWrite(B, 1); delay(1000);//Kirmizi
digitalWrite(R, 1) ;digitalWrite (G, 0);
digitalWrite (B, 1); delay(1000);//Yesil
digitalWrite(R, 1) ;digitalWrite (G, 1) ;
digitalWrite (B, 0); delay(1000);//Mavi
digitalWrite (R, 0) ;digitalWrite (G, 0);
digitalWrite(B, 1); delay(1000);//Sari
digitalWrite(R, 0) ;digitalWrite (G, 1)
digitalWrite (B, 0); delay(1000) ;//Mor (Magenta)
digitalWrite(R, 1) ;digitalWrite (G, 0);
digitalWrite (B, 0); delay(1000) ;//Turkuaz (Cyan)
digitalWrite (R, 0) ;digitalWrite (G, 0) ;
digitalWrite (B, 0); delay(1000);//Beyaz
digitalWrite(R, 1) ;digitalWrite (G, 1)
digitalWrite (B, 1); delay(1000)

}
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Sira Sizde 2.24

Gorsel 2.66 veya Gorsel 2.67°de devresi verilen ortak katotlu RGB LED uygulamasinin uygu-

lamasini breadboard Uzerine kurunuz. Bu uygulamaya ait program kodlarini mikrodenetleyici
IDE programinda yaziniz. Tim iglemler bittikten sonra programi mikrodenetleyici karta yukleyip devrenin
calismasini gézlemleyiniz.

Degerlendirme

Calismalariniz 6grenme biriminin sonunda yer alan Kontrol Listesi — 1 kullanilarak degerlendirilecektir.

aoM¢dyd-iogpoy/yaob-eqe-depy//:dny

68.0¢

Calismalarinizi yaparken degerlendirme kriterlerini dikkate aliniz.

Bu uygulamadaki amag, 3 adet potansiyometre ile ortak katotlu RGB LED ile renklerin parlakligini kontrol

eden uygulamay! gerceklestirmektir.
Gerekli Devre Elemanlari

* 1 adet mikrodenetleyici kart

* 1 adet breadboard

* 3 adet potansiyometre

* 1 adet ortak katotlu RGB LED

* 3 adet 220Q (kirmizi, kirmizi, kahverengi, altin rengi) diren¢
* Baglanti kablolari

Adim 1: Gérsel 2.68 ve Gorsel 2.69'da 3 adet potansiyometre ile ortak katotlu RGB LED ile renklerin parlak-
idini kontrol eden uygulama goérilmektedir. Uygulamada eger ortak anotlu RGB LED kullanilacaksa LED’in
ortak ucu mikrodenetleyici kartin GND pini yerine 5V pinine baglanir.

(0 oo

Uygulamada kullanilan RGB LED gesidine goére program kodlari degismez.

Gorsel 2.68: Ortak katotlu RGB LED’in potansiyometre ile kontrolii uygulama devresi

112 Bilisim Teknolojileri Alani



Ogrenme Birimi 2: Mikrodenetleyici Kart Programlama

D3 é}
- o T
AD Mikrodenetleyic Kart DS W\I\’ h.,]‘ :’:'
Al — V\I‘\ g
=
.5 e S 06m—pt ! | 3
(Rev3) %

vz
Xg

T

10K 10K 10K
Pot Pot Pot

Gorsel 2.69: Ortak katotlu RGB LED’in potansiyometre ile kontrolii uygulamasinin elektriksel devresi

Adim 2: RGB LED’in potansiyometre ile kontroll uygulamasinin asagdidaki program kodlari incelendiginde;

* void setup () fonksiyonu iginde pinMode () komutuyla mikrodenetleyici kartin 3, 5, 6 numaral port-
lari ¢ikis yapilmistir.

*  void loop () fonksiyonu iginde int Rpot = analogRead (A0) ; koduyla kirmizi LED igin mikrodenetle-
yici kartin AO girisine bagl potansiyometreden alinan analog bilgi Rpot degiskenine aktarihr.

* int Rled = map (Rpot, 0, 1023, 0, 255) ; komutu potansiyometreden alinan 0 — 1023 arasindaki
analog bilgiyi 0 — 255 arasinda yeniden érnekleyerek Rled degiskenine aktarmaktadir.

* analogWrite (3, Rled); komutu ile Rled degiskenindeki bilgiyi mikrodenetleyici kartin D3 portuna
bagli RGB’nin kirmizi LED’ine gdndermektedir.

* Buislem ayni sekilde yesil ve mavi LED icin de yapilir.
Adim 3: RGB LED’in potansiyometre ile kontrolli uygulamasinin program kodlari agagidaki gibidir.

void setup () {
pinMode (3, OUTPUT) ; //Kirmizi LED portu
pinMode (5, OUTPUT) ; //Yesil LED portu
pinMode (6, OUTPUT) ; //Mavi LED portu
}
void loop () {
int Rpot = analogRead (AO0) ;
int Rled =map (Rpot, 0, 1023, 0, 255) ;
int Gpot = analogRead (Al) ;
int Gled = map (Gpot, 0, 1023, 0, 255) ;
int Bpot = analogRead (A2) ;
int Bled = map (Bpot, 0, 1023, 0, 255) ;
analogWrite (3, Rled) ; // Rpot dediskenini 3. porta gdénderir.
analogWrite (5, Gled) ; // Gpot dediskenini 5. porta génderir.
analogWrite (6, Bled) ; // Bpot dediskenini 6. porta génderir.
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Sira Sizde 2.25

Gorsel 2.68 veya Gorsel 2.69'da devresi verilen ortak katotlu RGB LED’in potansiyometre ile kontroli uygu-
lamasini breadboard Uzerine kurunuz. Bu uygulamaya ait program kodlarini mikrodenetleyici IDE progra-
minda yaziniz. Tum iglemler bittikten sonra programi mikrodenetleyici karta yUkleyip devrenin galismasini

g6zlemleyiniz.

Degerlendirme

Calismalariniz 6grenme biriminin sonunda yer alan Kontrol Listesi — 1 kullanilarak degerlendirilecektir. Ca-

lismalarinizi yaparken degerlendirme kriterlerini dikkate aliniz.

Bu uygulamadaki amag, RGB LED ile rastgele renkler treten bir uygulama gergeklestirmektir.

Gerekli Devre Elemanlari

* 1 adet mikrodenetleyici kart

* 1 adet breadboard

* 3 adet potansiyometre

* 1 adet ortak katotlu RGB LED

« 3 adet 220Q (kirmizi, kirmizi, kahverengi, altin rengi) diren¢

* Baglanti kablolari

Adim 1: Bu uygulama igin Gorsel 2.68 ve Gorsel 2.69°'daki gibi devrenin tekrar kurulmasi gerekir. Rastgele
sayllar Uretmek igin random (0,255) ; komutu kullanilir. Kullanilan bu komutta 0 ile 255 arasinda rastgele
bir say! Uretilir. Uretilen rastgele sayilar “RRandom” , “GRandom”, “BRandom” degiskenlerine aktarilir.
analogWrite (3, RRandom) ; komutu ile de Uretilen bu rastgele sayilar mikrodenetleyici kartin ilgili por-

tuna gonderilir.

Adim 2: RGB LED ile rastgele renk Greten uygulamanin program kodlari asagidaki gibidir.

int RRandom;

int GRandom;

int BRandom;

void setup ()

{
pinMode (3, OUTPUT) ; //Kirmizi LED portu
pinMode (5, OUTPUT) ; //Yesil LED portu
pinMode (6, OUTPUT) ; //Mavi LED portu

}

void loop ()

{
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// Bu asamada her adimda 0 ile 255 arasinda rastgele say1 uretir.
RRandom = random (0,255) ;

GRandom = random (0,255) ;

BRandom = random (0, 255) ;

// Segilen rastgele renk dederleri

// ayri ayri analog olarak renk pinlerine

analogWrite (3, RRandom) ; // RRandom dediskenini 3. porta génderir.
analogWrite (5, GRandom) ; // GRandom dediskenini 5. porta génderir.
analogWrite (6, BRandom) ; // BRandom dediskenini 6. porta gonderir.

delay (1000) ;
}

Sira Sizde 2.26

Gorsel 2.68 veya Gorsel 2.69’da devresi verilen ortak katotlu RGB LED’in potansiyometre ile kontroll uygu-

lamasini breadboard lizerine kurunuz. Bu uygulamaya ait program kodlarini mikrodenetleyici IDE progra-
minda yaziniz. Tim iglemler bittikten sonra programi mikrodenetleyici karta yUkleyip devrenin ¢alismasini

gOzlemleyiniz.

Degerlendirme

Calismalariniz 6grenme biriminin sonunda yer alan Kontrol Listesi — 1 kullanilarak degerlendirilecektir. Ca-

lismalarinizi yaparken degerlendirme kriterlerini dikkate aliniz.

Bu uygulamadaki amag, RGB LED ile tum renklerin birbirine gecislerini saglayan uygulamayi gergeklestir-

mektir.

Gerekli Devre Elemanlari

* 1 adet mikrodenetleyici kart

* 1 adet breadboard

* 3 adet potansiyometre

* 1 adet ortak katotlu RGB LED

e 3 adet 220Q (kirmizi, kirmizi, kahverengi, altin rengi) direng
* Baglanti kablolari

Adim 1: Uygulamanin devresi Gorsel 2.68 ve Gorsel 2.69'daki ile aynidir; sadece programinda degisiklik
vardir. Uygulamada eger ortak anotlu RGB LED kullanilacaksa LED’in ortak ucu mikrodenetleyici kartin

GND pini yerine 5V pinine baglanir.
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(0 oo

Uygulamada kullanilan RGB LED c¢esidine gére program kodlari da degismez.
Adim 2: RGB LED ile tim renklerin birbirine gecislerini saglayan uygulamanin program kodlari incelendi-
ginde;
* Red, Green, Blue isminde mikrodenetleyici kartin 3, 5, 6 numarali portlarini temsil eden 3 adet degis-
ken tanimlanmistir.
*  void setup () fonksiyonu iginde pinMode () komutuyla mikrodenetleyici kartin 3, 5, 6 numarali port-
lari ¢ikis yapilr.
* void loop () fonksiyonu iginde 3 adet for dongusu kullaniimistir.
e Bu dongilerden ilkinde analogWrite (Red, (255-1) ) ; komutuyla kirmizi LED parlakligi 255’ten O’a
dogru azaltilirken analogWrite (Green, i) ; komutuyla yesil LED parlakligi 0’dan 255’e kadar artirilir.
* Bu sayede RGB LED’de kirmizidan yesile déntgen bir renk gecisi saglanir. Ayni sekilde 2. for déngu-
stinde RGB LED’de yesilden maviye, 3. for déngusinde RGB LED’de maviden kirmiziya déntisen bir
renk gegisi saglanir.
RGB LED ile tim renklerin birbirine gegislerini saglayan uygulamanin program kodlari asagidaki gibidir.
int Red = 3;
int Green=5;
int Blue =6;

void setup ()

{
pinMode (Red, OUTPUT) ;
pinMode (Green, OUTPUT) ;
pinMode (Blue, OUTPUT) ;

}

void loop ()

{int i;

for (i=0;i<=255;i++)

{ // Kirmizidan Yesile Gecgis

analogWrite (Red, (255-1)) ;
analogWrite (Green, i) ;
delay (10) ;

}

for (i=0;i<=255;i++)

{ // Yesilden Maviye Gegis

analogWrite (Green, (255-1i)) ;
analogWrite (Blue, i) ;
delay(10) ;

}

for (i=0;i<=255;i++)

{ // Maviden Kirmiziya Gegis

analogWrite (Blue, (255-1)) ;
analogWrite (Red, i) ;
delay(10) ;

}

}
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Sira Sizde 2.27

Gorsel 2.68 veya Gorsel 2.69°daki devreyi breadboard tzerine kurunuz. RGB LED ile tim

renklerin birbirine gegislerini saglayan uygulamanin program kodlarini mikrodenetleyici IDE progra-
minda yaziniz. Tim iglemler bittikten sonra programi mikrodenetleyici karta yukleyip devrenin ¢alis-

masini gézlemleyiniz.

Degerlendirme

Calismalariniz 6grenme biriminin sonunda yer alan Kontrol Listesi — 1 kullanilarak degerlendirilecektir.

ao¢dyd-iospoy/yrob-eqe-deny//:dny
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Calismalarinizi yaparken degerlendirme kriterlerini dikkate aliniz.

2.11. MIKRODENETLEYICi KART ILE BUZZER UYGULAMALARI

Buzzer devre elemanlari temel olarak silindir seklindeki metal plaka ve Gzerindeki piezo seramik tabakadan
olusur. Piezo seramik diske eneriji verildiginde metal plaka tGzerinde titresim olusturarak ses dalgalari Uretir.
Gorsel 2.70'te goruldugu gibi aktif buzzer ve pasif buzzer olmak Uzere iki ¢esidi vardir. Aktif buzzer’larin

icinde ses sinyali Ureten elektronik bir devre bulunur.

Gorsel 2.70: Buzzer yapisi ve gesitleri

Buzzer baglantisi yapilirken Uzerinde + isareti bulunan ug, mikrodenetleyici kartin 5V pinine, diger u¢ da
GND pinine baglandiginda bip sesi Uretilir. Pasif buzzer igine ses sinyali Greten elektronik bir devre bulun-

madigi i¢in ses sinyali Ureten devrelerle kullanilabilmektedir.

Aktif buzzer ile ilgili kiiglik bir uygulama yapilacaktir.

Gerekli Devre Elemanlari

* 1 adet mikrodenetleyici kart
* 1 adet breadboard

* 1 adet aktif buzzer

* Baglanti kablolari
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Adim 1: Gorsel 2.71 ve Gorsel 2.72'de aktif buzzer ile ilgili bir uygulama goérilmektedir. Bu uygulamada
mikrodenetleyici kartin D4 portuna bagli botuna basildiginda hem D3 portuna bagl LED yanar hem de D2

portuna bagl buzzer bip sesi Uretir.
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Gorsel 2.71: Aktif buzzer uygulama devresi
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Gorsel 2.72: Aktif buzzer uygulamasinin elektriksel devresi
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Adim 2: Aktif buzzer uygulamasinin program kodlari asagidaki gibidir.

void setup() {
pinMode (2,0UTPUT) ; //Buzzer’ 1n badli olacadi pini ¢ikis yapar.
pinMode (3,0UTPUT) ;//LED’ in bagli olacadi pini ¢ikis yapar.
pinMode (4, INPUT) ; //Butonun bagdli olacadi pini giris yapar.

}

void loop() {
if (digitalRead(4)==1){ //EJer Butona basildi ise;
digitalWrite(2,1); //Buzzer’1 galistair.
digitalWrite(3,1); //LED’1i yak.
} else {
digitalWrite(2,0);
digitalWrite(3,0);
}
}

Sira Sizde 2.28

Gorsel 2.71 veya Gorsel 2.72'deki aktif buzzer uygulamasini breadboard Gzerine kurunuz. Bu uygulamaya

ait program kodlarini mikrodenetleyici IDE programinda yaziniz. Tum iglemler bittikten sonra programi mik-

rodenetleyici karta yukleyip devrenin ¢calismasini gézlemleyiniz.

Degerlendirme

Calismalariniz 6grenme biriminin sonunda yer alan Kontrol Listesi — 1 kullanilarak degerlendirilecektir. Ca-

lismalarinizi yaparken degerlendirme kriterlerini dikkate aliniz.

Mikrodenetleyici kart ile melodi calma uygulamasi yapilacaktir.

Gerekli Devre Elemanlari

* 1 adet mikrodenetleyici kart

* 1 adet breadboard

* 1 adet Buzzer

« 1adetLED

e 1 adet 220Q (kirmizi, kirmizi, kahverengi, altin rengi) direng
* 1 adet 10KQ (kahverengi, siyah, sari, altin rengi) direng

* Baglanti kablolari
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Adim 1: Melodi uygulamasi olusturmak icin Gorsel 2.73’teki gibi mikrodenetleyici kartin D2 numarali portu-
na pasif buzzer baglamak gerekir. Melodi devresinde aktif buzzer da baglanabilir ancak daha temiz bir ses
elde edebilmek igin pasif buzzer tercih edilmelidir. Buzzer ile melodi olusturma uygulamasinin program kod-
lari incelendiginde 6ncelikle notalarin ses frekanslarini tanimlamak gerekir. Notalarin ses frekans degerleri
icin hitps://www.arduino.cc/en/tutorial/melody adresinden ya da Tablo 2.4’ten yararlanilabilir.

Tablo 2.4: Notalarin Ses Frekans Degerleri

Nota Harf gosterimi Ses Frekansi
Do c 261 Hz
Re d 294 Hz
Mi e 329 Hz
Fa f 349 Hz
Sol g 392 Hz
La a 440 Hz
Si b 493 Hz
Do C 523 Hz

Gorsel 2.73: Buzzer ile melodi olusturma uygulama devresi

Adim 1: Gorsel 2.73'te goriilen melodi uygulamasi programinda;

* tone(buzzer, frekans) ; komutu kullanilir. Bu komutta “buzzer” degiskeni buzzer’in bagh bulun-
dugu mikrodenetleyici portunu, “frekans” degiskeni ise buzzer’in Uretecegi ses frekansini belirlemek
icin kullanilir.

* noTone (buzzer) ; komutu ise Uretilen sesi sonlandirir. Bir mlzik pargasinin sirali bir sekilde calina-
bilmesi i¢in notalar[] isminde bir dizi olusturulmustur.

*  Dizideki notalari okumak igin for dongusu kullanilir.
*  Program iginde 2 adet delay () ; komutu kullanilir.
e Bunlardan delay (500) ; komutu her notanin ¢alma siresini,

e delay (50) ; komutu ise notalar arasindaki bekleme suresini belirlemek igin kullanilir.
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Adim 2: Buzzer ile melodi olusturma uygulamasinin program kodlari asagidaki gibidir.

int buzzer=2;//Buzzer’ 1n badli olacadi port numarasi yazilair.
int Do=261;

int Re=294;

int Mi=329;

int Fa=349;

int S0l1=392;

int La=440;

int Si=493;

int Do2=523;

int notalar[]={Do,Re,Mi,Sol,La,Si,Do2};//Mizik parcasinin notalari

yazilar.

void setup () {
pinMode (buzzer, OUTPUT) ;

//Buzzer’ 1n badli olacadi pini ¢i1kis yapar.

void loop () {

inti;

for (i=0;i< sizeof (notalar) /sizeof (int) ;i++)

// Dizi sayisi kadar déngii olusturur.
{

tone (buzzer,notalar[i]); // Nota seslerini iiretir.
delay (500) ; // Her notanin ¢alma siiresi
noTone (buzzer) ;
delay (50) ;// Notalar arasindaki bekleme siiresi

}

noTone (buzzer) ; //Sesi kapatir.

Bilisim Teknolojileri Alani 121



Ogrenme Birimi 2: Mikrodenetleyici Kart Programlama

Sira Sizde 2.29

Gorsel 2.73'teki buzzer ile melodi olusturma uygulamasini breadboard tzerine kurunuz.

Bu uygulamaya ait program kodlarini mikrodenetleyici IDE programinda yaziniz. Tum is-
lemler bittikten sonra programi mikrodenetleyici karta yukleyip devrenin ¢alismasini gézlemleyiniz.
inti;
void setup () {
for (i=2;i<=6;i++) pinMode (i, OUTPUT) ;
pinMode (11, INPUT) ;

}
void loop() {

AOMé,dHd " HOSAOY/HLAOD VET dVLIM//:dLLH
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//Anahtar siirgiisii sola ¢ekildiginde

if (digitalRead (11)==0) {

for (i=2;i<=6;i++) { digitalWrite(i, 1); delay (1000); }

for (i=2;i<=6;i++) { digitalwWrite (i, 0); delay (1000) ; }
}//if ig¢in

//Anahtar siirgiisii saga gekildiginde

if (digitalRead(11)==1) {

for(i=6;i>=2;i--){ digitalWrite(i, 1), delay (1000); }

for(i=6;i>=2;i--){ digitalWrite (i, 0); delay (1000) ; }
}//if ig¢in

}//loop igin

Degerlendirme

Calismalariniz 6grenme biriminin sonunda yer alan Kontrol Listesi — 1 kullanilarak degerlendirilecektir. Ca-
lismalarinizi yaparken degerlendirme kriterlerini dikkate aliniz.

Sira Sizde 2.30

Gdrsel 2.73’teki buzzer ile melodi olusturma uygulamasini breadboard zerine kurunuz. Bu uygulamaya ait

program kodlarini mikrodenetleyici IDE programinda yaziniz. notalar[] dizisine asagidaki mizik parcasinin
notalarini ekleyiniz. Tum islemler bittikten sonra programi mikrodenetleyici karta ytkleyip devrenin c¢alis-
masini gdzlemleyiniz.

Miizik Pargasinin Notalari

Do, Do, Sol, Sol, La, La, Sol, Fa, Fa, Mi, Mi, Re, Re, Do, Do, Do, Sol, Sol, La, La, Sol, Fa, Fa, Mi, Mi, Re,
Re, Do, Sol, Sol, Fa, Fa, Mi, Mi, Re, Sol, Sol, Fa, Fa, Mi, Mi, Re, Do, Do, Sol, Sol, La, La, Sol, Fa, Fa, Mi,
Mi, Re, Re, Do

Degerlendirme

Calismalariniz 6grenme biriminin sonunda yer alan Kontrol Listesi — 1 kullanilarak degerlendirilecektir. Ca-
lismalarinizi yaparken degerlendirme kriterlerini dikkate aliniz.
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Bu uygulamanin amaci buzzer ile dijital piyano uygulamasi olugturmaktir.

Gerekli Devre Elemanlari

1 adet mikrodenetleyici kart

1 adet breadboard

1 adet buzzer

8 adet buton

8 adet 10KQ (kahverengi, siyah, sari, altin rengi) direng

Baglanti kablolari

Adim 1: Gorsel 2.74 ve Gorsel 2.75’te miizik notalarini butonlar yardimiyla ¢alan buzzer uygulamasi goril-

mektedir. Bu uygulamada mikrodenetleyici kartin D3 ile D10 arasindaki portlarina bagli butonlara basildi-

ginda ilgili butona ait ses frekansi buzzer yardimiyla Uretilir.

Gorsel 2.74: Buzzer ile dijital piyano uygulama devresi

‘ | L Buzzer
. D3 Do L.
i D4 Re .T.
L] i D5 Mi T
! Mikrodenetleyici . D6 Fa T
I | Kart _ D7 Sol T
D8 La, L.
DS Si T
L1 D10 Do2 L

iiiiiiin

Gorsel 2.75: Buzzer ile dijital piyano uygulamasinin elektriksel devresi
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Adim 2: Buzzer ile dijital piyano uygulamasinin kodlari asagidaki gibidir.

124

int buzzer=2;//Buzzer’in badli olacadi pin numarasi
int Do=261;
int Re=294;
int Mi=329;
int Fa=349;
int Sol=392;
int La=440;
int Si=493;
int Do2=523;
void setup() {
pinMode (buzzer ,OUTPUT) ;
//Buzzer’ 1n badli olacadi pini ¢i1kis yapar.
for (int i=3;i<=10;i++) pinMode (i, INPUT) ;
pinMode (13, 0UTPUT) ;
}
void loop () {

noTone (buzzer) ;

if (digitalRead(3)==1) {
tone (buzzer,Do) ;
delay(100) ; // her notanin ¢alma siiresi
noTone (buzzer) ;
delay(50) ;// notalar arasindaki bekleme siiresi
}
if (digitalRead (4)==1) {
tone (buzzer,Re) ;
delay(100) ; // her notanin ¢alma siresi
noTone (buzzer) ;
delay(50) ;// notalar arasindaki bekleme siiresi
}
if (digitalRead(5)==1) {
tone (buzzer Mi) ;

delay(100) ; // her notanin ¢alma siiresi
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noTone (buzzer) ;
delay(50) ;// notalar arasindaki bekleme siiresi
}
if (digitalRead (6)==1) {
tone (buzzer,Fa) ;
delay(100) ; // her notanin ¢alma siiresi
noTone (buzzer) ;
delay(50) ;// notalar arasindaki bekleme siiresi
}
if (digitalRead(7)==1) {
tone (buzzer,Sol) ;
delay(100) ; // her notanin ¢alma siresi
noTone (buzzer) ;
delay(50) ;// notalar arasindaki bekleme siiresi
}
if (digitalRead (8)==1) {
tone (buzzer,La) ;
delay(100) ; // her notanin ¢alma siiresi
noTone (buzzer) ;
delay(50) ;// notalar arasindaki bekleme siiresi
}
if (digitalRead(9)==1) {
tone (buzzer,Si) ;
delay(100) ; // her notanin ¢alma siiresi
noTone (buzzer) ;
delay(50) ;// notalar arasindaki bekleme siiresi
}
if (digitalRead(10)==1) {
tone (buzzer,Do2) ;
delay(100) ; // her notanin ¢alma siiresi
noTone (buzzer) ;
delay(50) ;// notalar arasindaki bekleme siiresi

}
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Sira Sizde 2.31

Gorsel 2.74 veya Gorsel 2.75'teki aktif buzzer uygulamasini breadboard Uzerine kurunuz. Bu uygulamaya

ait program kodlarini mikrodenetleyici IDE programinda yaziniz. Tim iglemler bittikten sonra programi mik-
rodenetleyici karta yukleyip devrenin galismasini gdézlemleyiniz.

Degerlendirme

Calismalariniz 6grenme biriminin sonunda yer alan Kontrol Listesi — 1 kullanilarak degerlendirilecektir. Ca-

ligmalarinizi yaparken degerlendirme kriterlerini dikkate aliniz.

2.12. MIKRODENETLEYICi KART iLE 7 SEGMENT DiSPLAY
UYGULAMALARI

ingilizcesi 7 Segment Display (7 Pargali Gosterge) olan bu elektronik elemanlar élcii aleti, saat, zamanla-
yici gibi elektronik devrelerde sayisal gostergeler icin kullanihir. Gérsel 2.76’da farkl buyuklik ve renklerde
7 Segment Display gesitleri gérilmektedir.

Gorsel 2.76: 7 Segment display cesitleri

Gorsel 2.77°de goruldugu gibi 7 tanesi sayilari gostermek 1 tanesi de dip nokta igin toplamda 8 adet
LED’den olusur. iginde bulunan LED’lerin ortak uglarinin baglanti sekline gére ortak katot ve ortak anot
olmak Uzere iki ¢esidi vardir.

126 Bilisim Teknolojileri Alani



Ogrenme Birimi 2: Mikrodenetleyici Kart Programlama
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Ortak Katot Ortak Anot

Gorsel 2.77: Ortak katot, ortak anot display igyapisi ve baglanti uglari

Ortak katot display ile sayi degerlerini géstermek icin dncelikle display ortak ucu mikrodenetleyici kartin
GND pinine baglanmalidir. Diger display uglarina da Tablo 2.5'te gorildigi gibi mikrodenetleyici kartin
portlarindan 1 veya 0 vermek gerekir.

Ortak anot display ile say1 de@erlerini gostermek icin dncelikle display ortak ucu mikrodenetleyici kartin 5V
pinine baglanmalidir. Diger display uclarina da Tablo 2.6’da gortldigu gibi mikrodenetleyici kartin portlarin-

dan 1 veya 0 vermek gerekir.
Tablo 2.5: Ortak Katot Display igin Sayilari Gésteren LED Durumlan

Gésterilecek Ortak katot display i¢in LED durumlari
Sayilar a b . q R ; .
0 sayisi 1 1 1 1 1 1 0
1 sayisi 0 1 1 0 0 0 0
2 sayisl 1 1 0 1 1 0 1
3 sayisi 1 1 1 1 0 0 1
4 sayisi 0 1 1 0 0 1 1
5 sayisi 1 0 1 1 0 1 1
6 sayisi 1 0 1 1 1 1 1
7 sayisi 1 1 1 0 0 0 0
8 sayisi 1 1 1 1 1 1 1
9 sayisi 1 1 1 1 0 1 1
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Tablo 2.6: Ortak Anot Display igin Sayilari Gésteren LED Durumlari

Gosterilecek Ortak anot display i¢in LED durumlar
Sayilar . b c d e f g
0 sayisi 0 0 0 0 0 0 1
1 sayisi 1 0 0 1 1 1 1
2 sayisli 0 0 1 0 0 1 0
3 sayisi 0 0 0 0 1 1 0
4 sayisi 1 0 0 1 1 0 0
5 sayisi 0 1 0 0 1 0 0
6 sayisi 0 1 0 0 0 0 0
7 sayisi 0 0 0 1 1 1 1
8 sayisi 0 0 0 0 0 0 0
9 sayisli 0 0 0 0 1 0 0

Gerekli Devre Elemanlari

* 1 adet mikrodenetleyici kart

e 1 adet breadboard

* 1 adet 220Q (kirmizi, kirmizi, kahverengi, altin rengi) diren¢

* 1 adet ortak katot display

* Baglanti kablolari

Adim 1: Gorsel 2.78 ve Gorsel 2.79'da ortak katot display uygulamasinin devresi verilmistir. Bu devrede

ortak katot display kullaniimistir.

* a,b,c d, e, f, gbaglanti uglari sirasiyla mikrodenetleyici kartin D2, D3, D4, D5, D6, D7, D8 portlarina

baglanmistir.

» Display ortak ucu ise 220Q direncle mikrodenetleyici kartin GND pinine baglanmistir.

]
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Gorsel 2.78: Ortak katot display uygulama devresi
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Gorsel 2.79: Ortak katot display uygulamasinin elektriksel devresi
Adim 2: Ortak katot display uygulamasinin asagidaki kodlari incelendiginde;
* Her bir sayi deg@erini display ekraninda gosterebilmek igin bir fonksiyon tanimlanmasi gerekir.

Fonksiyon tanimlama asagida gdsterilmisgtir.

void sifir {komut veya komutla-
%,—J \ \ J . \/ J
fonksiyon fonksiyon susll parantez iginde

veri tipi adi komutlar yazilacak

*  Fonksiyon eger deger dondurilmeyecekse veri tipi olarak void kullanilir.

* Display ekraninda her sayinin gdsterimi icin olusturulan fonksiyonlar void loop () ana fonksiyonu
icinde cagrilir.

* Bu sekilde 1 saniye araliklarla 0’dan 9’a kadar yukari dogru sayan bir sayici elde edilmis olur.

Adim 3: Ortak katot display uygulamasinin program kodlari asagidaki gibidir.

void setup () {
for (int i=2;i<=8;i++) pinMode (i, OUTPUT) ;
}

void loop() {

sifir(); delay(1000) ;
bir(); delay(1000) ;
iki(); delay(1000);
uc() ; delay (1000) ;
dort(); delay(1000)
bes(); delay(1000);
alti(); delay(1000);
yedi(); delay(1000);
sekiz () ; delay(1000) ;
dokuz () ; delay (1000) ;
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}

void sifir() {
digitalWrite(2, 1); //a
digitalWrite(3, 1); //b
digitalWrite(4, 1); //c
digitalWrite(5, 1); //d
digitalWrite(6, 1); //e
digitalWrite(7, 1); //f
digitalWrite(8, 0); //g

}
voidbir() {

digitalWrite(2, 0); //a
digitalWrite(3, 1); //b
digitalWrite(4, 1); //c
digitalWrite(5, 0); //d
digitalWrite(6, 0); //e
digitalWrite(7, 0); //£f
digitalWrite(8, 0); //g

}

void iki () {

digitalWrite(2, 1); //a
digitalWrite(3, 1); //b
digitalWrite(4, 0); //c
digitalWrite(5, 1); //d
digitalWrite(6, 1); //e
digitalWrite(7, 0); //£
digitalWrite(8, 1); //g

}
voiduc() {

digitalWrite(2, 1); //a
digitalWrite(3, 1); //b
digitalWrite(4, 1); //c
digitalWrite(5, 1); //d
digitalWrite(6, 0); //e
digitalWrite(7, 0); //£
digitalWrite(8, 1); //g

}
void dort() {

digitalWrite(2, 0); //a
digitalWrite(3, 1); //b
digitalWrite(4, 1); //c
digitalWrite(5, 0); //d
digitalWrite(6, 0); //e
digitalWrite(7, 1); //f
digitalWrite(8, 1); //g
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}

voidbes () {
digitalWrite(2,1); //a
digitalWrite(3, 0); //b
digitalWrite(4, 1); //c
digitalWrite(5, 1); //d
digitalWrite(6, 0); //e
digitalWrite(7, 1); //f
digitalwrite(8, 1); //g

void alti() {

digitalWrite(2, 1); //a

digitalWrite(3, 0); //b

digitalWrite(4, 1); //c digitalWrite(5, 1); //d
digitalWrite(6, 1); //e

digitalWrite(7,1); //£

digitalWrite(8, 1); //g

}

void yedi () {
digitalWrite(2,1); //a
digitalWrite(3,1); //b
digitalWrite(4, 1); //c
digitalWrite(5, 0); //d
digitalWrite(6, 0); //e
digitalWrite(7, 0); //£f
digitalWrite(8, 0); //g

}

void sekiz () {
digitalWrite(2, 1); //a
digitalWrite(3, 1); //b
digitalWrite(4,1); //c
digitalWrite(5, 1); //d
digitalWrite(6, 1); //e
digitalWrite(7,1); //£
digitalWrite(8, 1); //g

void dokuz () {
digitalWrite(2, 1); //a
digitalWrite(3, 1); //b
digitalWrite(4, 1); //c
digitalWrite(5, 1); //d
digitalWrite(6, 0); //e
digitalWrite(7, 1); //£
digitalWrite(8, 1); //g
}
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Sira Sizde 2.32

Gorsel 2.78 veya Gorsel 2.79’daki ortak katot display uygulamasini breadboard Uzerine kurunuz. Bu uy-
gulamaya ait program kodlarini mikrodenetleyici IDE programinda 0'dan 9'a kadar yukari sayacak sekilde
yaziniz. Tum iglemler bittikten sonra programi mikrodenetleyici karta yukleyip devrenin ¢alismasini g6z-
lemleyiniz.

Degerlendirme

Calismalariniz 6grenme biriminin sonunda yer alan Kontrol Listesi — 1 kullanilarak degerlendirilecektir. Ca-

lismalarinizi yaparken degerlendirme kriterlerini dikkate aliniz.

Sira Sizde 2.33

Gorsel 2.78 veya Gorsel 2.79'daki ortak katot display uygulamasini breadboard izerine kurunuz. Bu uy-

gulamaya ait program kodlarini mikrodenetleyici IDE programinda 9’dan 0’a kadar asagi sayacak sekilde
yaziniz. Tum islemler bittikten sonra programi mikrodenetleyici karta yukleyip devrenin ¢alismasini g6z-
lemleyiniz.

Degerlendirme

Calismalariniz 6grenme biriminin sonunda yer alan Kontrol Listesi — 1 kullanilarak degerlendirilecektir. Ca-

ligmalarinizi yaparken degerlendirme kriterlerini dikkate aliniz.

Bu uygulamadaki amag, ortak katot display ile yukari asagi sayici uygulamasini gergeklestirmektir.

Gerekli Devre Elemanlari

* 1 adet mikrodenetleyici kart

* 1 adet breadboard

e 1 adet 220Q (kirmizi, kirmizi, kahverengi, altin rengi) direng
* 1 adet ortak katot display

* 1 adet anahtar

* Baglanti kablolari

Adim 1: Gorsel 2.80 ve Gorsel 2.81’de ortak katot display ile bir anahtara bagh olarak yukari veya asagi

sayma islemi yapan uygulamanin devresi gorulmektedir.

» Budevrede ortak katot display kullaniimis olup baglanti uglari a, b, ¢, d, e, f, g sirasiyla mikrodenetleyici
kartin D2, D3, D4, D5, D6, D7, D8 portlarina baglanmistir.

» Display ortak ucu ise 220Q direncle mikrodenetleyici kartin GND pinine baglanmistir.

* Ayrica mikrodenetleyici kartin D9 portuna da bir anahtarin ortak ucu baglanmistir.

* Anahtarin sagda kalan ucu mikrodenetleyici kartin 5V pinine, solda kalan ucu GND pinine baglanmistir.
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Adim 2: Bu uygulamanin program kodlari incelendiginde her bir sayi degerini display ekraninda gostere-

bilmek i¢in bir fonksiyon tanimlanmasinin yaninda yukari ve asagi saymasi iginde ayri bir fonksiyon tanim-

lanmistir.

*  Programda yukari veya asagdi saymasl if (digitalRead (9)==1) yukarisay () ; komutuyla anah-
tar durumunu okuyan porta gore belirlenmektedir.

* Anahtar saga gekildiginde mikrodenetleyici kart D9 portunu 1 olarak algiladigi i¢in yukari sayacak, sola

cekildiginde ise D9 portunu 0 olarak algiladigi icin asagi sayacaktir.
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Gorsel 2.80: Ortak katot display ile yukari asagi sayici uygulama devresi
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Gorsel 2.81: Ortak katot display ile yukari agsagi sayici uygulamasinin elektriksel devresi
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Adim 3: Ortak katot display ile yukari asagi sayici uygulamasinin program kodlari asagidaki gibidir.

134

void setup () {
for (int i=2;i<=8;i++) pinMode (i, OUTPUT) ;

pinMode (9, INPUT) ;//1 ileri 0 geri se¢me anahtari

void loop () {

if (digitalRead(9)==1) yukarisay() ;
if (digitalRead(9)==0) asagisay() ;
}

void yukarisay () {

sifir(); delay(1000) ;
bir(); delay(1000);

iki(); delay (1000) ;
uc() ; delay(1000) ;
dort () ; delay (1000) ;
bes () ; delay (1000) ;
alti(); delay(1000) ;
yedi () ; delay(1000) ;
sekiz () ; delay(1000) ;
dokuz () ; delay(1000) ;

void asagisay () {
dokuz () ; delay (1000) ;
sekiz () ; delay (1000) ;

yedi () ; delay (1000) ;
alti(); delay (1000) ;
bes () ; delay(1000) ;
dort() ; delay (1000) ;
uc() ; delay(1000) ;
iki(); delay(1000) ;
bir(); delay (1000) ;

sifir(); delay (1000) ;
}

void sifir () {

digitalWrite(2, 1); //a
digitalWrite(3,1); //b
digitalWrite(4, 1); //c
digitalWrite(5, 1); //d
digitalWrite(6, 1); //e
digitalWrite(7,1); //£f
digitalWrite(8, 0); //g

Bilisim Teknolojileri Alani



Ogrenme Birimi 2: Mikrodenetleyici Kart Programlama

voidbir () {

digitalWrite(2, 0); //a
digitalWrite(3, 1); //b
digitalWrite(4, 1); //c
digitalWrite (5, 0); //d
digitalWrite(6, 0); //e
digitalWrite(7, 0); //£
digitalWrite(8, 0); //g

void iki () {
digitalWrite(2, 1); //a
digitalWrite(3, 1); //b
digitalWrite(4, 0); //c
digitalWrite (5, 1); //d
digitalWrite(6, 1); //e
digitalWrite(7, 0); //£
digitalWrite(8, 1); //g

voiduc() {

digitalWrite(2, 1); //a
digitalWrite(3, 1); //b
digitalWrite(4, 1); //c
digitalWrite (5, 1); //d
digitalWrite(6, 0); //e
digitalWrite(7, 0); //£
digitalwWrite(8,1); //g

}

voiddort() {
digitalWrite(2, 0); //a
digitalWrite(3, 1); //b
digitalWrite(4, 1); //c
digitalWrite (5, 0); //d
digitalWrite (6, 0); //e
digitalWrite(7,1); //£
digitalWrite(8, 1); //g

}
voidbes () {
digitalWrite(2, 1); //a
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digitalWrite(3, 0); //b
digitalWrite (4, 1); //c
digitalWrite(5, 1); //d
digitalWrite(6, 0); //e
digitalWrite(7,1); //£f
digitalWrite(8, 1); //g

voidalti() {

digitalWrite(2, 1); //a
digitalWrite(3, 0); //b
digitalWrite (4, 1); //c
digitalWrite(5, 1); //d
digitalWrite(6, 1); //e
digitalWrite(7, 1); //£
digitalWrite(8, 1); //g

}

voidyedi () {
digitalWrite(2, 1); //a
digitalWrite(3, 1); //b
digitalWrite(4, 1); //c
digitalWrite (5, 0); //d
digitalWrite(6, 0); //e
digitalWrite(7, 0); //£f
digitalWrite(8, 0); //g

}

void sekiz () {
digitalWrite(2, 1); //a
digitalWrite(3, 1); //b
digitalWrite(4, 1); //c
digitalWrite(5, 1); //d
digitalWrite(6, 1); //e
digitalWrite(7,1); //£f
digitalWrite(8, 1); //g

void dokuz () {
digitalWrite(2, 1); //a
digitalWrite(3, 1); //b
digitalWrite(4, 1); //c
digitalWrite(5, 1); //d
digitalWrite(6, 0); //e
digitalWrite(7,1); //£f
digitalWrite(8,1); //g
}
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Gorsel 2.80 veya Gorsel 2.81’deki ortak katot display ile yukari asagi sayici uygulamasi-

ni breadboard Uzerine kurunuz. Bu uygulamaya ait program kodlarini mikrodenetleyici IDE
programinda 9'dan O’a kadar asagi sayacak sekilde yaziniz. Tum iglemler bittikten sonra programi
mikrodenetleyici karta yukleyip devrenin ¢alismasini gézlemleyiniz.

Degerlendirme

Calismalariniz 6grenme biriminin sonunda yer alan Kontrol Listesi — 1 kullanilarak degerlendirilecektir.
Calismalarinizi yaparken degerlendirme kriterlerini dikkate aliniz.

Ogrenme Birimi 2: Mikrodenetleyici Kart Programlama

ao¢dyd-iospoy/yrob-eqe-deny//:dny

261,02

Bu uygulamadaki amag, dizi kullanarak kaldigi yerden devam eden ileri geri sayici uygulamayi olusturmaktir.

Gerekli Devre Elemanlari

1 adet mikrodenetleyici kart

1 adet breadboard

1 adet 220Q (kirmizi, kirmizi, kahverengi, altin rengi) direng
1 adet ortak katot display

Baglanti kablolari

Adim 1: Gorsel 2.80 ve Gorsel 2.81'deki ortak katot display ile yukari asagdi sayici uygulamasinda anahtar

saga cekilip sonra sola ¢ekildiginde normalde 6nce yukari sayarken kaldigi yerden asagi saymaya devam

etmesi gerekir. Ancak yukari sayma igslemi bitmeden asagi saymaya baslamaz. Bu sorunu ¢bézmek ve prog-

ram kodlarini kisaltmak i¢in dizi kullanilabilir.

Adim 2: Asagida dizi kullanilarak kaldigi yerden devam eden ileri geri sayici program kodlari incelendiginde,

Display ekraninda sayilarin gosterilmesi igin gerekli display LED durumlarinin say[10][7] dizisi i¢inde

tanimlanmasi gerekir.

say[10][7] dizisi icindeki “10” degeri O ile 9’a kadar olan rakamlari, “7” sayisi ise display LED durumlarini
ifade eder.

[Pl

Programda int s=digitalRead(9); komutu ile D9 portuna bagli anahtardan okunan deger “s

degiskenine aktarilir.

if (s==1)i++; komutu ile eger anahtar 1 konumunda ise 1 saniye aralikli olarak yukari saydirmaya,

if (s==0)i--; komutu ile de 1 saniye aralikh olarak kaldidi yerden asagdi saydirmaya basglar.

“wr
|

if (i>9) i=0; komutu artirma isleminde “i” degiskeni son durumunun dokuzdan blyik oldugu du-

rumlar igin kullanihr.

if (i<0) i=9; komutu azaltma igleminde “i” degiskeninin son durumunun sifirdan kiiglik olmamasi

icin kullanilir.
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Adim 3: Dizi kullanarak kaldig1 yerden devam eden ileri geri sayici program kodlari sunlardir:

138

int i=0;

int say[10] [7]={
1,1,1,1,1,1,0,
0,1,1,0,0,0,0,
1,1,0,1,1,0,1,
1,1,1,1,0,0,1,
0,1,1,0,0,1,1,
1,0,1,1,0,1,1,
1,0,1,1,1,1,1,
1,1,1,0,0,0,0,
1,1,1,1,1,1,1,
1,1,1,1,0,1,1,
}i

void setup () {

for (int p=2;p<=8;p++) pinMode (p, OUTPUT) ;

pinMode (9, INPUT) ;//1 ileri O geri se¢me anahtara

void loop () {

int s=digitalRead(9) ;
digitalWrite (2, say[i][0]); //a
digitalWrite (3, say[i] [1]); //b
digitalWrite (4, say[i][2]); //c
digitalWrite (5, say[i][3]); //d
digitalWrite (6, say[i]l[4]); //e
digitalWrite (7, say[i][5]1); //£f
digitalWrite (8, say[i][6]); //g
delay (1000) ;

if (s==1)i++;

if (s==0)i--;

if (1i>9) i=0; if (i<0) i=9;

}
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Gorsel 2.80 veya Gorsel 2.81’deki devreyi breadboard tzerine kurunuz. Ortak katot display

Ogrenme Birimi 2: Mikrodenetleyici Kart Programlama

ile dizi kullanarak yukari asagi sayici uygulamasina ait program kodlarini mikrodenetleyici

IDE programinda yaziniz. Tim islemler bittikten sonra programi mikrodenetleyici karta yukleyip dev-

renin ¢calismasini gézlemleyiniz.

Degerlendirme

Calismalariniz 6grenme biriminin sonunda yer alan Kontrol Listesi — 1 kullanilarak degerlendirilecektir.

Calismalarinizi yaparken degerlendirme kriterlerini dikkate aliniz.

Bu uygulamadaki amag, butonlar ile yukari asagi sayici uygulamasini gergeklestirmektir.

Gerekli Devre Elemanlari

1 adet mikrodenetleyici kart

1 adet breadboard

1 adet 220Q (kirmizi, kirmizi, kahverengi, altin rengi) direng
2 adet 10KQ (kahverengi, siyah, sari, altin rengi) direng

1 adet ortak katot display

2 adet buton

Baglanti kablolar

ao¢dyd-iospoy/yrob-eqe-deny//:dny

€602

Adim 1: Gorsel 2.82 ve Gdorsel 2.83’te butonlar ile yukari asagi sayici uygulamasinin breadbord devresi ve

elektriksel devresi verilmigtir.
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Gorsel 2.82: Buton ile yukari agagi sayici uygulama devresi
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Adim 2: Butonlar ile yukari asagi sayici uygulamasinin program kodlari asagdida gosterildigi gibidir.

140
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Mikrodenetleyici Kart
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int i=0;

Gorsel 2.83: Butonlar ile yukar1 agsagi sayici uygulamasinin elektriksel devresi

int say[10] [7]={
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void setup () {
for (int p=2;p<=

8 ;p++) pinMode (p, OUTPUT) ;

pinMode (9, INPUT) ;//

pinMode (10, IN
}

void loop () {

digitalWrite (3,
digitalWrite(2,
digitalWrite (4,
digitalWrite (5,
digitalWrite(6,
digitalWrite (8,
digitalWrite(7,
delay (500) ;

PUT) ;//

say[i][0]); //a
say[i]l[1]); //b
say[il[2]); //c
say[i]1[3]); //d
say[i]l [4]); //e
say[i]l[5]1); //f
say[il[6]); //g

if (digitalRead (9)==1)i++;
if (digitalRead (10)==1)i--;

if (i>9) i=0; if
}

(i<0) i=9;
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Sira Sizde 2.36

Gorsel 2.82 veya Gorsel 2.83'teki buton ile yukari asagi sayici uygulamasini breadboard Gzerine kurunuz.

Bu uygulamaya ait program kodlarini mikrodenetleyici IDE programinda yaziniz. Tim iglemler bittikten

sonra programi mikrodenetleyici karta yUkleyip devrenin galismasini gdzlemleyiniz.

Degerlendirme

Calismalariniz 6grenme biriminin sonunda yer alan Kontrol Listesi — 1 kullanilarak degerlendirilecektir. Ca-

lismalarinizi yaparken degerlendirme kriterlerini dikkate aliniz.

2.13. MIKRODENETLEYICi KART ILE IR ALICI UYGULAMALARI

IR, ingilizce Infra Red (kizilétesi) kelimelerinin kisaltmasindan olusmustur. Alici-verici devrelerinde kullani-
lan bu teknoloji insan gézunun géremedigi kizilétesi sinyal génderen bir LED yardimiyla verinin gonderil-
mesi, kars! taraftan da foto diyot benzeri bir devre elemani vasitasiyla verinin dijital bilgiye donustiriimesi
mantigina dayanir. Uzaktan kumandalar Gorsel 2.84 c¢’de goriildigi gibi Gzerinde bulunan tus kombinasyo-
nuna bagl olarak belirli kodlari kizilétesi LED yardimiyla karsi tarafa génderir. Uzaktan kumandalar, glinlik

yasantida TV, uydu alicisi, muzik sistemi gibi birgok elektronik aygiti kontrol etmek i¢in kullantlir.

GND VS1 838&
VCQ 38kHz |

ouT
VCC
ouT GND
a. Uzaktan kumanda b. Uzaktan kumanda c. Uzaktan kumanda
alici devresi alici devre elemani

Gorsel 2.84: Uzaktan kumanda alicisi ve genel amagl uzaktan kumanda

Uzaktan kumandanin gonderdigi sinyalleri ¢ozen devre elemani Goérsel 2.84 a ve b’de goérilmektedir.
IR alici ve kod ¢Oziicii devre elemani Gorsel 2.84 a'da gosterilen sekilde elektronik kart Gzerine monte

edildigi gibi Gorsel 2.84 b’de gorildigu gibi kart izerine monte edilmeden de kullanilabilir.
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2.13.1. Uzaktan Kumandanin Kodunun Coziilmesi

Bu uygulamadaki amag, IR alici ile kod ¢dzlcl uygulamasini “Bilgisayarh Cizim Programi”’nda gergekles-

tirmektir.

Gerekli Devre Elemanlari

1 adet mikrodenetleyici kart
1 adet breadboard

1 adet IR alici

1 adet IR verici kumanda

Baglanti kablolari

Adim 1: IR alici ve kod ¢dziicl devre elemani Gorsel 2.85'te gorildiigu gibi breadboard tzerine monte edi-

lir. Baglanti uglari yapilirken “Vcc” ucu mikrodenetleyici Gzerindeki “5V” pinine, “GND” ucu mikrodenetleyici

Uzerindeki “GND” pinine, “Out” ucu mikrodenetleyici kart Gzerindeki “D11” pinine baglanir.

M
3

Fg i’

abcde
-

ANALOG IN g |
&

~ N m =
P g

Gorsel 2.85: IR alici ve kod ¢oziicii uygulama devresi

142 Bilisim Teknolojileri Alani



Ogrenme Birimi 2: Mikrodenetleyici Kart Programlama

Metin F B % -

#include <IRremote.h>
int RECV_PIN = 11;
IRrecv irrecv(RECV_PIN) ;
decode results results;
void setup()
{
Serial .begin(9600) ;
irrecv.enableIRIn(); // receiver
}
void loop() {
if (irrecv.decode (&results)) {
Serial.println(results.value, HEX);
irrecv.resume(); // next value
}
delay (100) ;
}

™8 seri Monitor -

FD30CF >
FDOSF7

Q000 Fec

Gorsel 2.86: Elektronik devre simiilatér programindaki uzaktan kumanda ve tus kodlari

Adim 2: On-line elektronik devre simulator programinda Gorsel 2.85’teki gibi kurulan devrenin kod bolimu-
ne uygulamayla ilgili kodlarin yazilmasi gerekir. Programda galisma alanina Gorsel 2.86’daki uzaktan ku-
mandanin eklenip “Simulasyonu Baslat” butonu ile devre ¢alistirildiginda ve uzaktan kumandanin tuslarina
basildiginda tuslara ait kodlarin seri port ekraninda gortlmesi gerekir.

Adim 3: IR Alici Kod ¢6ziicl uygulamasinin program kodlari asagida gdsterildigi gibidir.

#include <IRremote.h>

int RECV_PIN =11;
IRrecv irrecv (RECV_PIN) ;
decode_results results;
void setup ()
{

Serial .begin (9600) ;

irrecv.enableIRIn() ;

void loop () {
if (irrecv.decode (&results)) {
Serial.println(results.value, HEX) ;
irrecv.resume () ;
}
delay (100) ;
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@

Gorsel 2.85'teki IR alici ve kod ¢dzlcu uygulamasini elektronik devre simulatér programinda kurunuz. Bu
uygulamaya ait program kodlarini elektronik devre similatér programinda “Kod” bolimine yaziniz. Tim
islemler bittikten sonra “Simulasyonu Baslat” butonu ile devreyi galistirip uzaktan kumandanin tuslarina ba-
sarak tuslara ait kodlari seri port ekraninda goézlemleyiniz. Tablo 2.7°de eksik birakilan uzaktan kumandanin
tus kodlari tamamlayiniz.

Degerlendirme

Calismalariniz 6grenme biriminin sonunda yer alan Kontrol Listesi — 1 kullanilarak degerlendirilecektir. Ca-

lismalarinizi yaparken degerlendirme kriterlerini dikkate aliniz.

Tablo 2.7: Elektronik Devre Simiilatér Programindaki Uzaktan Kumandanin Tug Kodlari

Tus simgesi Kodu Aciklamasi
FDOOFF Ac¢ma — kapama fonksiyonu
Ses artirma fonksiyonu

Ses azaltma fonksiyonu

Ozel fonksiyonlar
Geri sardir fonksiyonu
ileri sardir fonksiyonu
Durdur fonksiyonu

Yukari fonksiyonu

Asagi fonksiyonu

Ozel fonksiyonlar

-

Ozel fonksiyonlar
0 fonksiyonu
1 fonksiyonu
2 fonksiyonu
3 fonksiyonu
4 fonksiyonu
5 fonksiyonu
6 fonksiyonu
7 fonksiyonu
8 fonksiyonu

9 fonksiyonu

(]
(]
(]
O
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Bu uygulamadaki amag, IR alici ile kod ¢6zucu uygulamasini mikrodenetleyici IDE programinda gergek-
lestirmektir.

Gerekli Devre Elemanlari

* 1 adet mikrodenetleyici kart

e 1 adet breadboard

1 adet IR alici

1 adet IR verici kumanda

* Baglanti kablolari

Adim 1: Bilgisayarh ¢izim programinda yapilan uygulamayi mikrodenetleyici IDE programinda yapabilmek
icin IR alici ve kod ¢6ztict devre elemaninin baglantilarinin fiziksel olarak breadboard tzerinde kurulmasi
gerekir. Sonraki asamada “IRremote” kitliphanesinin mikrodenetleyici IDE programinda eklenmesi icgin
Gorsel 2.87’deki gibi mikrodenetleyici IDE programinda Araglar mentsunden “Kitiphaneleri Yonet” pen-

ceresi agiimalidir.

&) sketch_novi2a | Arduino 1.8.13
Dosya Dizenle Taslak Araglar Yardim

Otomatik bigimlendir. Ctrl+T

Taslagi Argivle

sketch_novlZa Karakter kodlamasini diizelt & Tekrar yiikle

VO l .:]_ satn }-:, Katdphanelen Yonet.., Ctrl+5hift+|
7/ put v« Seri Port Ekrani Ctrl+5hift+M |
Y T Seri Gz Ctrl+Shift+L |

Gorsel 2.87: Mikrodenetleyici IDE programinda Kiitiiphaneleri Yonet penceresinin agilmasi

Adim 2: Gorsel 2.88'deki kutiiphane ydneticisi penceresinde “1” numarayla gosterilen arama alanina ku-
tiphane isminin girilmesi gerekir. IRremote kutlphanesi icin farkli kitiphane versiyonlari mevcuttur. Bu
bélimde kullanilacak olan 1.1.0 versiyonu, daha basit ve kodlari anlasilir dizeyde olan bir versiyondur.
Kltuphane versiyonu da segildikten sonra kur butonuna basiimasi gerekir. Kurma iglemi bittikien sonra

Gdrsel 2.89°'daki gibi IRrecvDemo programi agilir.
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@ Kitiphane yaneticisi *
Tip Hepsi « | Konu |Hepsi ~ | |IRremote n
by Quadrifoglioc Verde A

Arduino library for remote control DeLonghi PAC NK76 Remote control for Air Conditioner DelLonghi PAC NK76 over IR,
IRremote library required!
More info

IRremote

by shirriff, z2t0
Send and receive infrared signals with multiple protocols Currently included protocols: BoseWawve, Denon, Dish, JVC, Lego, LG,
MagiQuest, NEC, Panasonic, RC3, RCB, Samsung, Sanyo, Sharp, Sony, Whynter, (Pronto].

New: Changed License to MIT, ATtiny timer 1 support, Remowved AIWA + Mitsubishi, example IRZKeyboard.

e Versiyon 1.1.0 ~ Kur e
by Cristiano Borges

A lightweight library for send/receive infra-red signal. This library seeks to be lean and intend to make it easier to
send/receive infra-red signals. As an extra feature, the library can read codes from flash memory.
Maore info hd

More info

IRRemoteControl

Kapat

Gorsel 2.88: Kiitiiphane yoneticisi penceresinde program kiitliphanesinin aranmasi

@) sketch_nov12a | Arduine 1.8.13
Dosya Dazenle Taslak Araglar Yardim

Yeni Ctrl+M
Ac... Ctrl+0
Sonuncuyu ag
Taslak defteri >
Ornekler : A
Kapat Chrl+ W Adafruit Circuit Playground *
Kaydet Ctrl+S Bridge ’
Farkli Kaydet... Ctrl+Shift+S L ’
Ethernet >
Sayfa Ayarlan  Ctrl+Shift+P Eirmata ; AiwaRCT5015endDemo
Ll S Ozel (custom) Kitiphane Omekleri IRrecord
Tercihler Ctrl+Cormrma IRremote 1 IRrecvDemo
Robot Control 5 IRrecvDump
Gikig Ctrl+Q Robot Mator 3 [RrecvDumpV2

Gorsel 2.89: IRremote kiitliphanesindeki 6rnek programlar

Adim 3: IRrecvDemo programi acildiktan sonra program utzerinde hicbir degdisiklik yapiilmadan mikrode-
netleyici karta yiklenmesi gerekir. Uzaktan kumandanin IR aliciya gonderdigi kodlari gérebilmek igin “Seri
Port” ekrani acilmalidir. Elektronik devre simulatér programindaki uzaktan kumandaya benzer herhangi bir
cihaz kumandasinin tuslarina basildiginda seri port ekraninda Goérsel 2.90°da gorildigu gibi kodlar kargi-
niza gelir.
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Dosya Dizenle Taslak Araglar Yardim

COM3
IRrecvDemo § @

#include <IRremote.h>

int RECV_PIN = 11; FF18E7T
IRrecv irrecv (RECV_PIN); FF5RAD
decode results results; FF4ABS
void setup() FF38C7T
{ FF10EF
Serial.begin (9600); FF18ET
irrecv.enableIRIn(); // Start the receiver FFSRAAS

} FFARB5
void loop() { FF§8C7
FF10EF

if (irrecv.decode (&results)) {
Serial.println(results.value, HEX);
irrecv.resume(); // Receive the next wvalue

}
delay (100);

Otomatik Kaydrma [_] Zaman damgasini goster

Gorsel 2.90: IRrecvDemo programiyla kumanda kodlarinin ¢oziilmesi

Sira Sizde 2.38

Gorsel 2.85’teki devreyi breadboard tzerine kurunuz. IR alici ve kod ¢6zlict uygulamasinin program kodla-

rint mikrodenetleyici IDE programinda yaziniz. Tum islemler bittikten sonra programi mikrodenetleyici karta
yukleyip seri port ekranini aginiz. Calisir vaziyette temin edilen herhangi bir uzaktan kumandanin tuslarina
basarak tuslara ait kodlari seri port ekraninda gézlemleyiniz. Elinizdeki kumanda icin Tablo 2.7’dekine ben-
zer bir tablo olusturarak uzaktan kumandanin tus kodlarini yaziniz.

Degerlendirme

Calismalariniz 6grenme biriminin sonunda yer alan Kontrol Listesi — 1 kullanilarak degerlendirilecektir. Ca-

lismalarinizi yaparken degerlendirme kriterlerini dikkate aliniz.

2.13.2. RGB LED ile Uzaktan Kumandanin Kullanimi

Uzaktan kumandanin kodlari ¢ézildikten sonra her tusa bir fonksiyon atanip farkl devreler ¢alistirilabilir.

Gorsel 2.92 ve Gorsel 2.93’te IR alici ve kod ¢oziict ile RGB LED uygulamasi verilmistir. Bu uygulamanin
amaci uzaktan kumandanin belirli tuslariyla RGB LED’i farkli renklerde yakmaktir.
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Gerekli Devre Elemanlari

* 1 adet mikrodenetleyici kart

* 1 adet breadboard

* 1adetIRalici

* 1 adet RGB LED

* 3 adet 220Q (kirmizi, kirmizi, kahverengi, altin rengi) diren¢

* 1 adet IR verici kumanda

* Baglanti kablolari

Adim 1: Uzaktan kumandadan elde edilen kodlar kullanilirken Goérsel 2.91’de oldugu gibi “long” tipinde

degdisken tanimlanarak yazilmalidir. Heksadesimal sayilari belirtmek icin ise basina “0x” getirerek yazmak

gerekir.
void byesil = 0x FF18E7
—— N — — —
degisken  degisken 16’k sayr  uzaktan kumanda
tipi adi sistemi tusunun kodu

Gorsel 2.91: IRrecvDemo programinda uzaktan kumanda tus kodlarinin kullaniimasi

Adim 2: Son durumda IRrecvDemo 6rnek programini degistirirken asagidaki program kodlari eklenir.

long bkirmizi = 0xFDO8F7;// Kirmizi renk i¢in kullanilan U.K. kodu
long byesil = 0xFD8877;// Yesil renk i¢in kullanilan U.K. kodu
long bmavi = 0xFD48B7;// Mavi renk i¢in kullanilan U.K. kodu
long bsari = 0xFD28D7;// Sari renk i¢in kullanilan U.K. kodu
long bmor = 0xFDA857;// Mor renk i¢in kullanilan U.K. kodu
long bturkuaz = 0xFD6897;// Turkuaz renk i¢in kullanilan U.K. kodu
long bbeyaz = 0xFD18E7;// Beyaz renk ig¢in kullanilan U.K. kodu
long bsiyah = 0xFD9867;// LED’ lerin sénmesi i¢in kullanilan U.K. kodu
RGB LED’in bagli oldugu mikrodenetleyici kartin portlari tanimlanirken “void setup ()” fonksiyonu igine
asagidaki kodlar eklenir.
pinMode (3, OUTPUT) ;// RGB Kirmizi LED portu
pinMode (5, OUTPUT) ;// RGB Yesil LED portu

pinMode (6, OUTPUT) ;// RGB Mavi LED portu
Mikrodenetleyici karta bagli IR alici ve kod ¢dzlUcunun uzaktan kumandadan aldigi kodlari RGB LED’in

ilgili renklerini yakmak i¢in “void loop () ” fonksiyonu igine asagdidaki kodlarin eklenmesi gerekir. Burada

“results.value” dedigkeni uzaktan kumandadan anlik olarak aldigi verileri saklayan bir degdiskendir.

if (results.value ==bkirmizi ) {

digitalWrite(3,1);
digitalWrite(5,0);
digitalWrite(6,0);
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Adim 3: Yukaridaki kodlama adimlari sadece kirmizi renk igin verilmistir. Bu kodlama adimlarinin aynisi
yesil, mavi, mor, turkuaz ve beyaz renkler i¢in de yapiimalidir.

* Dbkirmizi = 0xFF18E7; program kodunda kirmizi renk i¢in verilen FF18E7 degeri elektronik devre
simulatoru iginde bulunan uzaktan kumandanin “1” tuguna kargilik gelen degerdir.

* Dolayisiyla IR alici ve kod ¢oziici ile RGB LED uygulamasinin program kodlari elektronik devre simi-
latort programinda yazilip ¢alistirildiginda kumandanin “1” tusu kirmizi rengi, “2” tusu yesil rengi, “3”
tusu mavi rengi, “4” tusu sari rengi, “5” tusu mor rengi, “6” tusu turkuaz rengi, “7” tusu beyaz rengi yakar.

ANALOG IN

2244312

Gorsel 2.92: IR alici ve kod ¢o6ziicii ile RGB LED uygulama devresi

RGB LED
D3
Mikrodenetleyici Kart P—
| I | D5
& _.D_GI_
S osf—— W A
! I 1
; L]
1| | p11
Voo J"'
DATA
- GND

IR Alici

Gorsel 2.93: IR alici ve kod ¢oziicii ile RGB LED uygulamasinin elektriksel devresi
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Adim 4: IR Alici ve kod ¢6zicl ile RGB LED uygulamasinin program kodlari asagdida gosterilmektedir.

#include <IRremote.h>

int RECV_PIN = 11;

IRrecv irrecv (RECV_PIN) ;

decode_results results;

long bkirmizi = OxFDO8F7;// Kirmizi renk i¢in kullanilan U.K. kodu
long byesil = 0xFD8877;// Yesil renk i¢in kullanilan U.K. kodu

long bmavi = 0xFD48B7;// Mavi renk ig¢in kullanilan U.K. kodu

long bsari = 0xFD28D7;// Sari renk i¢in kullanilan U.K. kodu

long bmor = 0xFDA857;// Mor renk ig¢in kullanilan U.K. kodu

long bturkuaz = 0xFD6897;// Turkuaz renk i¢in kullanilan U.K. kodu
long bbeyaz = 0xFD18E7;// Beyaz renk i¢in kullanilan U.K. kodu

long bsiyah = 0xFD9867;// LED' lerin sdnmesi i¢in kullanilan U.K. kodu

void setup ()

{
pinMode (3, OUTPUT) ;//Kirmizi
pinMode (5, OUTPUT) ; //Yesil
pinMode (6, OUTPUT) ; //Mavi

Serial .begin(9600) ;

irrecv.enableIRIn();//IR aliciyi baslatir.

void loop () {
if (irrecv.decode (&results)) {

Serial.println(results.value, HEX) ;

if (results.value==Dbkirmizi) {
digitalWrite(3,1);
digitalWrite(5,0);
digitalWrite(6,0);

}
if (results.value==Dbyesil) {
digitalWrite(3,0);
digitalWrite(5,1);
digitalWrite(6,0);

}

if (results.value==bmavi) {
digitalWrite(3,0);
digitalWrite(5,0);
digitalWrite(6,1) ;
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}

if (results.value==bsari) {
digitalWrite(3,1);
digitalWrite(5,1);
digitalWrite(6,0) ;

}

if (results.value==bmor) {
digitalWrite(3,1);
digitalWrite(5,0);
digitalWrite(6,1);

}

if (results.value==bturkuaz) {
digitalWrite(3,0);
digitalWrite(5,1);
digitalWrite(6,1);

}

if (results.value==bbeyaz) {
digitalWrite(3,1);
digitalWrite(5,1);
digitalWrite(6,1) ;

}

if (results.value==bsiyah) ({
digitalWrite(3,0);
digitalWrite(5,0);
digitalWrite(6,0) ;

irrecv.resume () ;// Siradaki dederi algilar.

Sira Sizde 2.39

Gorsel 2.92°deki IR alici ve kod ¢oziicl ile RGB LED uygulamasini elektronik devre simula-
tor programinda kurunuz. Bu uygulamaya ait program kodlarini elektronik devre simulator
programinda “Kod” bélimune yaziniz. Tum iglemler bittikten sonra “Simulasyonu Baslat” butonu ile

devreyi calistirip uzaktan kumandanin tuslarina basarak RGB LED’deki degisimleri gdzlemleyiniz.

Degerlendirme

Calismalariniz 6grenme biriminin sonunda yer alan Kontrol Listesi — 1 kullanilarak degerlendirilecek-

ao¢dyd-iogpoy/yaoh-eqe-deysy/:dny

¥6.0¢

tir. Calismalarinizi yaparken degerlendirme kriterlerini dikkate aliniz.
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Sira Sizde 2.40

Gorsel 2.92 veya Gorsel 2.93’teki devreyi breadboard Gzerine kurunuz. IR alici ve kod ¢ézici ile RGB LED
uygulama programindaki uzaktan kumanda tus kodlarini elinizdeki kumandanin tus kodlariyla yeniden du-
zenleyip mikrodenetleyici IDE programinda yaziniz. Tum islemler bittikten sonra programi mikrodenetleyici
karta yukleyip uzaktan kumandanin tuslarina basarak RGB LED’deki degisimleri gézlemleyiniz.

Degerlendirme

Calismalariniz 6grenme biriminin sonunda yer alan Kontrol Listesi — 1 kullanilarak degerlendirilecektir. Ca-

lismalarinizi yaparken degerlendirme kriterlerini dikkate aliniz.

Uzaktan kumandanin kodlari ¢6zildikten sonra yapilabilecek devrelerden biri de IR alici ve kod ¢6zicu
ile 7 segment display uygulamasidir. Bu devrenin amaci uzaktan kumandanin ézellikle sayisal tuslarina

basildiginda display ekraninda rakam gostermesidir.

Gerekli Devre Elemanlari

* 1 adet mikrodenetleyici kart

* 1 adet breadboard

e 1 adet 7 segment display

* 1 adet 220Q (kirmizi, kirmizi, kahverengi, altin rengi) diren¢
« 1adetIRalci

* 1 adet IR verici kumanda

* Baglanti kablolari

Adim 1: IR alici ve kod ¢dziici ile 7 segment display uygulamasinin devresi Gorsel 2.94 ve Gorsel 2.95'te
verilmigtir.

v,

Gorsel 2.94: IR alici ve kod ¢oziicii ile 7 segment display uygulama devresi
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Gorsel 2.95: IR alici ve kod goziicii ile 7 segment display uygulamasinin elektriksel devresi

Adim 2: IR alici ve kod ¢ozlicl ile 7 segment display uygulamasinin program kodlari asagida verilmistir.

long b0 = 0xFD30CF;
long bl = 0xFDO8F7;
long b2 = 0xFD8877 ;
long b3 = 0xFD48B7;
long b4 = 0xFD28D7;
long b5 = 0xFDA857 ;
long b6 = 0xFD6897 ;
long b7 = 0xFD18E7;
long b8 = 0xFD9867 ;
long b9 = 0xFD58A7 ;
long by = 0xFD50AF;
long ba = 0xFD10EF;

#include <IRremote.h>
int RECV_PIN=11;

IRrecv irrecv (RECV_PIN) ;
decode_results results;
void setup ()

{
Serial .begin (9600) ;
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irrecv.enableIRIn(); // IRaliciyi baslatair.

for (int i=2;i<=8;i++) pinMode (i, OUTPUT) ;
}

void loop() {

if (irrecv.decode (&results)) {
Serial .println(results.value, HEX) ;
if (results.value==bl) bir();
if (results.value==b2) iki() ;
if (results.value==b3) uc();
if (results.value==b4) dort() ;
if (results.value==Db5) bes() ;
if (results.value==b6) alti()
if (results.value==b7) yedi() ;
if (results.value==b8) sekiz() ;
if (results.value==b9) dokuz() ;
if (results.value==b0) sifir();
if (results.value==by) ilerisay() ;
if (results.value==ba) gerisay() ;

irrecv.resume () ; // Siradaki dederi algilar

void ilerisay () {

sifir(); delay (1000) ;
bir(); delay(1000) ;
iki(); delay(1000) ;
uc(); delay (1000) ;
dort() ; delay (1000) ;
bes () ; delay (1000) ;
alti(); delay (1000) ;
yedi () ; delay(1000) ;
sekiz () ; delay(1000) ;
dokuz () ; delay (1000) ;

void gerisay () {

dokuz () ; delay(1000) ;
sekiz () ; delay (1000) ;
yedi () ; delay (1000) ;
alti(); delay (1000) ;
bes () ; delay (1000) ;
dort() ; delay(1000) ;
uc () ; delay(1000) ;
iki(); delay (1000) ;
bir(); delay (1000) ;
sifir(); delay (1000) ;
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void sifir() {

digitalWrite(2, 1); //a
digitalWrite(3, 1); //b
digitalWrite(4, 1); //c
digitalWrite(5, 1); //d
digitalWrite(6, 1); //e
digitalWrite(7, 1); //£
digitalWrite(8, 0); //g

}
voidbir () {

digitalWrite(2, 0); //a
digitalWrite(3, 1); //b
digitalWrite(4, 1); //c
digitalWrite(5, 0); //d
digitalWrite(6, 0); //e
digitalWrite(7, 0); //£
digitalWrite(8, 0); //g

}

void iki () {

digitalWrite(2, 1); //a
digitalWrite(3, 1); //b
digitalWrite(4, 0); //c
digitalWrite(5, 1); //d
digitalWrite(6, 1); //e
digitalWrite(7, 0); //£
digitalWrite(8, 1); //g

}

voiduc() {

digitalWrite(2, 1); //a
digitalWrite(3, 1); //b
digitalWrite(4, 1); //c
digitalWrite(5, 1); //d
digitalWrite(6, 0); //e
digitalWrite(7, 0); //f
digitalWrite(8, 1); //g

}
void dort () {

digitalWrite(2, 0); //a
digitalWrite(3, 1); //b
digitalWrite(4, 1); //c
digitalWrite(5, 0); //d
digitalWrite(6, 0); //e
digitalWrite(7, 1); //f
digitalWrite(8, 1); //g

}
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void bes () {

digitalWrite(2, 1); //a
digitalWrite(3, 0); //b
digitalWrite(4, 1); //c
digitalWrite(5, 1); //d
digitalWrite(6, 0); //e
digitalWrite(7,1); //f
digitalWrite(8, 1); //g

void alti () {

digitalWrite(2, 1); //a
digitalWrite(3, 0); //b
digitalWrite(4,1); //c
digitalWrite(5, 1); //d
digitalWrite(6, 1); //e
digitalWrite(7, 1); //f
digitalWrite(8, 1); //g

}

void yedi () {
digitalWrite(2,1); //a
digitalWrite(3,1); //b
digitalWrite(4, 1); //c
digitalWrite(5, 0); //d
digitalWrite(6, 0); //e
digitalWrite(7, 0); //f
digitalwrite(8, 0); //g

}

void sekiz () {
digitalWrite(2, 1); //a
digitalWrite(3,1); //b
digitalWrite(4, 1); //c
digitalWrite(5, 1); //d
digitalWrite(6, 1); //e
digitalWrite(7, 1); //f
digitalWrite(8, 1); //g

void dokuz () {
digitalWrite(2,1); //a
digitalWrite(3,1); //b
digitalWrite(4, 1); //c
digitalWrite(5, 1); //d
digitalWrite(6, 0); //e
digitalWrite(7,1); //f
digitalWrite(8, 1); //g
}
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Sira Sizde 2.41

Gorsel 2.94’teki IR alici ve kod ¢dzlcu ile 7 segment display uygulamasini elektronik devre

simulatér programinda kurunuz. Bu uygulamaya ait program kodlarini elektronik devre simu-

lator programinda “Kod” bolimuine yaziniz. Tim islemler bittikten sonra “SimUlasyonu Baslat” butonu
ile devreyi ¢alistirip uzaktan kumandanin tuslarina basarak 7 segment display ekranindaki degisimleri
gozlemleyiniz.

Degerlendirme

Calismalariniz 6grenme biriminin sonunda yer alan Kontrol Listesi — 1 kullanilarak degerlendirilecektir.

ao¢dyd-iospoy/yrob-eqe-deny//:dny

G6.0¢

Calismalarinizi yaparken degerlendirme kriterlerini dikkate aliniz.

Sira Sizde 2.42

Gorsel 2.94 veya Gorsel 2.95'teki devreyi breadboard Gizerine kurunuz. IR alici ve kod ¢dzUcl ile 7 segment

display uygulama programindaki uzaktan kumanda tus kodlarini elinizdeki kumandanin tus kodlariyla yeni-
den duzenleyip mikrodenetleyici IDE programinda yaziniz. Tim islemler bittikten sonra programi mikrode-
netleyici karta ylkleyip uzaktan kumandanin tuslarina basarak 7 segment display ekranindaki degisimleri
gbzlemleyiniz.

Degerlendirme

Calismalariniz 6grenme biriminin sonunda yer alan Kontrol Listesi — 1 kullanilarak degerlendirilecektir. Ca-

lismalarinizi yaparken degerlendirme kriterlerini dikkate aliniz.

2.14. MIKRODENETLEYICi KART ILE MESAFE SENSORU
UYGULAMALARI

Elektronik devrelerde veya robotik uygulamalarda engel algilama islemini gergeklestirebilmek icin mesafe
algilama sensorleri kullanilir. Mesafe algilama sensoérlerinin birgok ¢esidi vardir. Bu bélimde HC-SR04
olarak da bilinen ultrasonik mesafe sensori kullanilacaktir. Ultrasonik mesafe sensoériinin ¢alisma prensibi
Gdrsel 2.96°da verilmigtir.

) }|5es
Ultrasonik __/;i dalgas
Mesafe

sensirii  [INNEY_g— — — — =~

40Khz 8 adet

Mikrodenetleyici ses dalgasi

kartt

Echo pini/
Ses dalgalarinin donusg suresi Kati cisim

Gorsel 2.96: Ultrasonik mesafe sensoriiniin ¢alisma prensibi
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Ultrasonik mesafe sensoru iki adet hoparlérden olusur. Bunlardan biri kargi tarafa 40 kHz'lik 8 adet ses dal-
gasi gonderir. Diger hoparldr ise bu ses dalgasinin bir cisme g¢arpip geri ddnmesini bekler. Gonderilen ses
sinyali bir cisme carpip geri dondigunde ise sesin gecikme suresi hesaplanir. Bu sekilde sensor ile cisim

arasindaki mesafe olgtlmis olur.

Sesin hizi 0°C’de 331 m/sn.dir. Sicakliga bagh olarak da bu deder degismektedir. Sicakhda gore hizin

hesaplanmasi V=331-,/1 +% denkleminden elde edilir. Bu formulde V sesin hizi, T ise ortam sicakligi
icin kullanilir. Formulden elde edilen deger m/sn. cinsinden verilir, ancak programda kullanilacak deger
psn/cm cinsinden oldugu i¢in bu degerin tersinin alinip 10000 ile ¢arpilmasi (1V~ 10000 yapilmasi) gerekir.

Programda kullanilan 28.965 sabit degeri 24°C’de hesaplanan degerdir. Bu sabit deger yuvarlanip 28.97

olarak kullanilabilir.

(@ oroni N

Ultrasonik mesafe sensori uygulamasinda hassas bir 6lglim yapilmasi isteniyorsa verilen formal kullanila-

rak devrenin bulundugu ortama gére yeniden hesaplanmasi gerekir.

2w ~en s o e

DIGITs LiPwM-) B B

HC-SROL

LU ]

----------------------

Gorsel 2.97: Ultrasonik mesafe sensorii uygulama devresi

Bu uygulamanin amaci ultrasonik mesafe sensoérl kullaniminin égrenilmesi igin bir drnek yapmaktir.

Gerekli Devre Elemanlari

* 1 adet mikrodenetleyici kart

* 1 adet breadboard

* 1 adet Ultrasonik mesafe sensoéri

* Baglanti kablolari
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Adim 1: Ultrasonik mesafe sensoriinde Gorsel 2.97°de goruldigu gibi 4 adet baglanti pini bulunur.

*  Bu pinlerden Vcc pini mikrodenetleyici kartin 5V pinine, GND pini ise mikrodenetleyici kartin GND pi-

nine baglanir.

*  Geriye kalan Trig pini (ses sinyali génderen pin) mikrodenetleyici kartin D6 pinine, Echo pini (ses sin-

yalini alan pin) ise mikrodenetleyici kartin D7 pinine baglanir.

Adim 2: Ultrasonik mesafe sensort uygulamasinin asagidaki program kodlari incelendiginde;

* ‘“void setup ()” fonksiyonu i¢inde pinMode (6, OUTPUT) ; komutuyla mikrodenetleyici kartin “trig”
pini icin kullanilan D6 portu ¢ikis, pinMode (7, INPUT) ; komutuyla mikrodenetleyici kartin “echo” pini

icin kullanilan D7 portu giris yapilir.

* Mesafe sensdriyle cisim arasindaki mesafe hesaplanirken “void loop () ” fonksiyonu iginde dncelik-

le digitalWrite (6,1) ; komutuyla karsi tarafa bir ses dalgasi gonderilir.
* 1 milisaniye beklenip digitalWrite (6,0); komutuyla bu ses dalgasi kesilir.
* Gonderilen sesi almak i¢in pulseIn (7,1) ; komutu kullanilarak “sure” ismindeki degiskene aktarilir.

* Mesafe hesaplamasi yapilirken “mesafe” isminde bir degisken olusturularak int mesafe = (sure/2)

/ 28.97; komutuyla “sure” degiskenin yarisi alinip 28.97 sabit sayisiyla ¢arpilir.

* Burada sesin gidip gelme mesafesinden dolayi “sure” degiskenin yarisi alinir. Komutta kullanilan sabit

say! ise ortam sicakligina gore hesaplanir.

Adim 2: Ultrasonik mesafe sensori uygulamasinin program kodlari asagida ve programin seri port ekran

ciktisi ise Gorsel 2.98’de gorllmektedir.

void setup () {
Serial.begin(9600) ;
pinMode (6,0UTPUT) ;//Trig
pinMode (7, INPUT) ; //Echo

}

void loop () {
digitalWrite(6,1); delay(l);
digitalWrite(6,0);
int sure=pulselIn(7,1);
int mesafe=(sure/2)/28.97;
Serial.print(“Olculen Mesafe=") ;
Serial.println (mesafe) ;

delay (1) ;
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Kod P simiilasyonu Baglat Disa Aktar Paylag

Metin hd ¥ a & v

void setup() {
Serial.begin(9600) ;
pinMode (6 ,0UTPUT) ;//Trig
pinMode (7, INPUT) ; //Echo
}
void loop() {
digitalWrite(6,1); delay(1l);
digitalWrite(6,0);
int sure = pulseIn(7,1);
int mesafe = (sure/2)/28.97;
Serial.print("Olculen Mesafe=");
Serial.println (mesafe) ;
delay (1) ;
}

™0 seri Monitor -

Olculen Mesafe=35
Olculen Mesafe=37
Olculen Mesafe=38 v

Tmzle Pﬂu

Gorsel 2.98: Ultrasonik mesafe sensorii uygulamasinin bilgisayarl gizim programindaki ekran ¢iktisi

Gdrsel 2.99°'daki uygulamanin mikrodenetleyici IDE programinda seri port ekran ¢iktisi gortulmektedir.

D coms - O *

| Gonder

Gorsel 2.99: Ultrasonik mesafe sensorii uygulamasinin mikrodenetleyici IDE programindaki ekran ¢iktisi
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Sira Sizde 2.43

Gorsel 2.97°deki ultrasonik mesafe sensdri uygulamasini bilgisayarli ¢izim programinda ku-

runuz. Bu uygulamaya ait program kodlarini bilgisayarli ¢izim programinda “Kod” bélimtiine

yaziniz. Tum islemler bittikten sonra “Simulasyonu Baslat” butonu ile devreyi galistiriniz. Mesafe sen-
sorinin tzerine tiklayarak engel degerlerini degistiriniz ve bu degisimleri seri port ekraninda gézlem-
leyiniz.

Degerlendirme

Calismalariniz 6grenme biriminin sonunda yer alan Kontrol Listesi — 1 kullanilarak degerlendirilecektir.

ao¢dyd-iospoy/yrob-eqe-deny//:dny

962,02

Calismalarinizi yaparken degerlendirme kriterlerini dikkate aliniz.

Sira Sizde 2.44

Gorsel 2.97°deki ultrasonik mesafe sensori uygulamasindaki devreyi breadboard izerine kurunuz. Bu uy-

gulamaya ait program kodlarini mikrodenetleyici IDE programinda yaziniz. Tim islemler bittikten sonra
programi mikrodenetleyici karta yikleyiniz. Ultrasonik mesafe sensoriiniin 6niine bir engel yaklastirip uzak-
lastirarak seri port Gzerindeki degisimleri gézlemleyiniz.

Degerlendirme

Calismalariniz 6grenme biriminin sonunda yer alan Kontrol Listesi — 1 kullanilarak degerlendirilecektir. Ca-

ligmalarinizi yaparken degerlendirme kriterlerini dikkate aliniz.

Bu uygulamanin amaci ultrasonik mesafe sensorinin o6l¢tigu degerleri LED ile gbésteren bir calisma ger-

ceklestirmektir.

Gerekli Devre Elemanlari

* 1 adet mikrodenetleyici kart

* 1 adet breadboard

* 5adet 220Q (kirmizi, kirmizi, kahverengi, altin rengi) diren¢

e bSadetLED

* 1 adet Ultrasonik mesafe sensoéri

e 1 adet buzzer

* Baglanti kablolari

Adim 1:

* Gorsel 2.100 ve Gorsel 2.101°de ultrasonik mesafe sensoérinin 6lgtigu degerleri LED ile gdsteren bir
uygulama verilmistir. Bu uygulamada ultrasonik mesafe sensoérinin olgtigu degerler sirasiyla soyledir:

* 10 cm’den klgukse buzzer bip sesi Uretmektedir.

10 cm’ye esit veya 10 cm’den blylkse mikrodenetleyici kartin D2 portuna bagli LED yanmaktadir.

* 20 cm’ye esit veya 20 cm’den buiylkse mikrodenetleyici kartin D3 portuna bagh LED yanmaktadir.

30 cm’ye esit veya 30 cm’den buylkse mikrodenetleyici kartin D4 portuna bagl LED yanmaktadir.

* 40 cm’ye esit veya 40 cm’den buiylkse mikrodenetleyici kartin D5 portuna bagl LED yanmaktadir.

50 cm’ye esit veya 50 cm’den buylkse mikrodenetleyici kartin D6 portuna bagl LED yanmaktadir.
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Gorsel 2.100: Ultrasonik mesafe sensorlii LED uygulama devresi
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Gorsel 2.101: Ultrasonik mesafe sensorlii LED uygulamasinin elektriksel devresi

Adim 2: Ultrasonik mesafe sensorli LED uygulamasinin program kodlari asagidaki gibidir.

void setup () {

Serial.begin (9600) ;

pinMode (8 ,0UTPUT) ;//Trig

pinMode (9, INPUT) ; //Echo

for (int i=2;i<=7;i++) pinMode (i, OUTPUT) ;
}
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void loop() {
digitalWrite(8,1); delay(1l);
digitalWwrite(8,0);
int sure=pulselIn(9,1);
int mesafe=(sure/2)/28.97;
Serial.print(“Olculen Mesafe=") ;
Serial.println (mesafe) ;
delay (1) ;

if (mesafe<10) digitalWrite(7,1); elsedigitalWrite(7,0);

if (mesafe>=10) digitalWrite(2,1); elsedigitalWrite(2,0);
if (mesafe>=20) digitalWrite(3,1); elsedigitalWrite(3,0);
if (mesafe>=30) digitalWrite(4,1); elsedigitalWrite (4,0);
if (mesafe>=40) digitalWrite(5,1); elsedigitalWrite(5,0);
if (mesafe>=50) digitalWrite(6,1); elsedigitalWrite(6,0);

Sira Sizde 2.45

Gorsel 2.100°deki ultrasonik mesafe sensoérli LED uygulamasini elektronik devre similatér programinda

kurunuz. Bu uygulamaya ait program kodlarini elektronik devre similatér programinda “Kod” bélimine
yaziniz. Tum islemler bittikten sonra “Simulasyonu Baslat” butonu ile devreyi ¢alistiriniz. Mesafe senséru-

ndn Uzerine tiklayarak engel de@erlerini degistiriniz ve LED’lerdeki yanip sdnme durumlarini gézlemleyiniz.

Degerlendirme

Calismalariniz 6grenme biriminin sonunda yer alan Kontrol Listesi — 1 kullanilarak degerlendirilecektir. Ca-

lismalarinizi yaparken degerlendirme kriterlerini dikkate aliniz.

Sira Sizde 2.46

Gorsel 2.100 veya Gorsel 2.101’deki ultrasonik mesafe sensorli LED uygulamasindaki devreyi breadboard

Uzerine kurunuz. Bu uygulamaya ait program kodlarini mikrodenetleyici IDE programinda yaziniz. Tum ig-
lemler bittikten sonra programi mikrodenetleyici karta yukleyiniz. Ultrasonik mesafe sensoriiniin éniine bir

engel yaklastirip uzaklastirarak LED’lerdeki yanip sénme durumlarini gézlemleyiniz.

Degerlendirme

Calismalariniz 6grenme biriminin sonunda yer alan Kontrol Listesi — 1 kullanilarak degerlendirilecektir. Ca-

lismalarinizi yaparken degerlendirme kriterlerini dikkate aliniz.

Bilisim Teknolojileri Alani 163



Ogrenme Birimi 2: Mikrodenetleyici Kart Programlama

2.15. MIKRODENETLEYICi KART iLE LCD UYGULAMALARI

LCD, ingilizce Liquid Crystal Display (Sivi Kristal Gésterge ) kelimelerinin kisaltmasindan olugmustur. Calig-
ma prensibi genel olarak Uzerine elektrik uygulanan sivi kristallerin belirli bir formatta yazi veya resim olus-
turmasi ilkesine dayanir. Cok farkli ¢esitleri bulunmaktadir. Bu bélimde elektronik devrelerde yaygin olarak
kullanilan 1602 (16 karakter 2 satir) LCD kullanilacaktir. Gérsel 2.102’de 1602 LCD ekran ve baglanti pinleri
gorulmektedir. Baglanti pinlerinin aciklamasi ve mikrodenetleyici karta baglantisi Tablo 2.8‘de verilmigtir.

AR e 4h L2 AR M A AL
VSSVRERYO RS KW E DO DI-D2- 03 T 05 De v —a—K

Gorsel 2.102: 1602 LCD ekran ve baglanti pinleri

Tablo 2.8: 1602 LCD Ekran ve Baglanti Pinlerinin Agiklamasi

';i: Kodu Mikg;c;::ttl I:Iini Aciklamasi

1 GND GND LCD ekran GND besleme pini

2 Vce 5V LCD ekran +5V besleme pini

3 VO 10KQ Pot LCD ekran yazilarinin goérunarligind ayarlamak igin

4 RS D12 RS (Register Select) pini 0 ise komut, 1 ise veri gonderilir.

5 RW GND RW(Read/Write) pini 0 ise ekrana yazma, 1 ise ekrandan okuma
6 E D11 E (Enable)pini mikrodenetleyiciden alacagi kontrol sinyalleri igin
7 DBO Kullaniimiyor Veri giris pini

8 DB1 Kullanilmiyor Veri giris pini

9 DB2 Kullaniimiyor Veri giris pini

10 DB3 Kullanilmiyor Veri giris pini

11 DB4 D5 Veri giris pini

12 DB5 D4 Veri giris pini

13 DB6 D3 Veri girig pini

14 DB7 D2 Veri giris pini

15 LED+ 5V LCD arka aydinlatma LED'’i igin anot ucu

16 LED- GND LCD arka aydinlatma LED'i igin katot ucu
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2.15.1. LCD Baglantilari

Uygulamanin amaci LCD ekran uygulamasini gosteren bir calisma gerceklestirmektir.

Gerekil Devre Elemanlari

* 1 adet mikrodenetleyici kart

* 1 adet breadboard

e 1 adet 220Q (kirmizi, kirmizi, kahverengi, altin rengi) direng
* 1 adet LCD display

* 1 adet potansiyometre

* Baglanti kablolari

Adim 1: Gorsel 2.103 ve Gorsel 2.104’te 1602 LCD ekran uygulamasinin bir devresi gértilmektedir.

hello: world!

]
—— R 2200 [t.:g;
— .| b2 WV pas
= D3 DB6
Mikrodenetleyici Kart [D": g:i
1602
=y LCD
—»
— A E
D11 [ rR/w
D12 RS
EERE Vo
VDD
V55 ;
4
GND 10k 4

Gorsel 2.104: 1602 LCD ekran uygulamasinin elektriksel devresi
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Adim 2: Bu uygulamaya ait program kodlari incelendiginde;

constintrs=12,en=11,d4=5,d5=4, d6=3, d7 =2; komutuyla LCD display pinlerinin
mikrodenetleyici kartina baglanan portlari igin degiskenler tanimlanmistir.

LiquidCrystal led(rs, en,d4,d5,d6,d7) ; komutuyla da bu baglanti pinlerini kullanan “LCD”
adinda “LiquidCrystal” nesnesi tanimlanmistir.

void setup () fonksiyonu iginde 1ed.begin (16, 2) ; komutuyla da 16 karakter 2 satirdan olusan
“LCD” nesnesi kullanima agilimigtir.

led.print (“hello, world!”) ; komutu ekrana yazi yazdirma komutudur.

void loop () fonksiyonu iginde led.setCursor (0, 1) ; komutuyla LCD ekran kursori 0. sGtun
1.satir konumuna getirilmigtir.

LCD ekranda yazilacak karakterler ilk satir icin (0,0), (1,0), (2,0), (3,0).. (15,0) seklinde
gider.

LCD ekranda yazilacak karakterler ikinci satir igcinise (0,1), (1,1), (2,1), (3,1).. (15,1)

seklinde gider.

Adim 3: 1602 LCD ekran uygulamasinin program kodlari asagidaki gibidir.

#include <LiquidCrystal.h>
constintrs=12,en=11,d4=5,d5=4,d6=3,d7=2;

LiquidCrystal led(rs, en, d4, d5, d6, d7) ;

void setup () {
led.begin (16, 2) ;

led.print (“hello, world!”) ;

void loop () {
led.setCursor (0, 1) ;

led.print(millis () / 1000) ;

Adim 4: 1602 LCD ekran uygulamasinin program kodlarina ayni zamanda Gorsel 2.107’de goruldigu gibi
mikrodenetleyici IDE programindaki Dosya ==» Ornekler ==» LiquidCrystal ==» HelloWord menisiin-

den de ulasilabilmektedir.
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Gorsel 2.105: Mikrodenetleyici IDE programindaki LiquidCrystal 6rnek programlan

Sira Sizde 2.47

Gorsel 2.103'teki 1602 LCD ekran uygulamasini elektronik devre similator programinda kurunuz. Bu uygu-

lamaya ait program kodlarini elektronik devre simulatér programinda “Kod” bolimine yaziniz. Tim iglemler

bittikten sonra “Simulasyonu Baslat” butonu ile devreyi ¢alistiriniz. LCD durumunu gézlemleyiniz.

Degerlendirme

Calismalariniz 6grenme biriminin sonunda yer alan Kontrol Listesi — 4 kullanilarak degerlendirilecektir. Ca-

lismalarinizi yaparken degerlendirme kriterlerini dikkate aliniz.

Sira Sizde 2.48

Gorsel 2.103 veya Gorsel 2.104’teki 1602 LCD ekran uygulamasini breadboard Uzerine kurunuz. Bu uy-

gulamaya ait program kodlarini mikrodenetleyici IDE programinda yaziniz. Tum iglemler bittikten sonra

programi mikrodenetleyici karta yUkleyiniz ve devrenin ¢aligsmasini gézlemleyiniz.

Degerlendirme

Calismalariniz 6grenme biriminin sonunda yer alan Kontrol Listesi — 4 kullanilarak degerlendirilecektir. Ca-

lismalarinizi yaparken degerlendirme kriterlerini dikkate aliniz.
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Uygulamanin amaci LCD ekranda yazilan yazinin saga veya sola kaydirilmasini saglayan bir calisma ger-

ceklestirmektir.

Gerekli Devre Elemanlari

* 1 adet mikrodenetleyici kart

* 1 adet breadboard

1 adet 220Q (kirmizi, kirmizi, kahverengi, altin rengi) diren¢
e 1 adet LCD display

* 1 adet potansiyometre

* Baglanti kablolari

Adim 1: LCD ekranda yazilan yazinin saga veya sola kaydiriimasi animasyonu gorsellik ve dikkat cekme
acisindan kullanilan animasyonlardir. Gorsel 2.105 ve Gdrsel 2.106’daki devre kullanilarak LCD ekrandaki

yazinin soldan saga kaydiriimasiyla ilgili program yazilr.

Adim 2: Yazilan programin kodlari incelendiginde;

e for (i=0;i<=16;i++) komutuyla bir déngu olusturulur.

* led.clear () ; komutuyla her defasinda LCD ekrandaki yazilar silinir.

e led.setCursor (i, 0); komutuyla kursor igin stun sayisi birer birer artirilip yazinin yeniden yazil-
masi saglanir. Animasyonun ¢alisma mantigi bu sekildedir.

Adim 3: LCD ekranda yazilan yazinin for donglsuyle ile soldan sagda kaydirma uygulamasinin program

kodlari asagidaki gibidir.

#include <LiquidCrystal.h>
constintrs=12,en=11,d4=5,d5=4,d6=3,d7=2;
LiquidCrystal led(rs, en, d4, d5, d6, d7) ;

void setup () {
lcd.begin(16, 2);
}
void loop () {
inti;
for (1i=0;i<=16;i++)
{lced.clear () ;
lcd.setCursor (i, 0);
lced.print (“Robotik ve Kodlama”) ;
delay (500) ;
}

168 Bilisim Teknolojileri Alani



Ogrenme Birimi 2: Mikrodenetleyici Kart Programlama

Sira Sizde 2.49

Gorsel 2.103’teki 1602 LCD ekran uygulamasini elektronik devre simulatér programinda kurunuz. LCD ek-

randa yazilan yazinin for dongusuyle ile soldan saga kaydirma uygulamasinin program kodlarini elektronik
devre simulator programinda “Kod” bélimune yaziniz. TUim islemler bittikten sonra “Simulasyonu Baslat”
butonu ile devreyi ¢alistiriniz. LCD durumunu gézlemleyiniz.

Degerlendirme

Calismalariniz 6grenme biriminin sonunda yer alan Kontrol Listesi — 4 kullanilarak degerlendirilecektir. Ca-

lismalarinizi yaparken degerlendirme kriterlerini dikkate aliniz.

Uygulamanin amaci LCD ekranda yazilan yazinin sagdan sola ve soldan saga kaydiriimasiyla ilgili hazir

komutlari kullanarak bir calisma gerceklestirmektir.

Gerekli Devre Elemanlari

* 1 adet mikrodenetleyici kart

* 1 adet breadboard

* 1 adet 220Q (kirmizi, kirmizi, kahverengi, altin rengi) direng

e 1 adet LCD display

* 1 adet potansiyometre

* Baglanti kablolari

Adim 1: 1602 LCD ekranda yazilan yazinin sagdan sola ve soldan sada kaydiriimasiyla ilgili hazir komutlar
da vardir. Bu komutlardan led.scrollDisplayRight () ; komutu LCD de yazilan yazinin sagdan sola
kaydirmasini, led.scrollDisplayRight () ; komutu ise soldan saga kaydirmasini saglar.

Adim 2: LCD’de yazilan yazinin sagdan sola kaydirma uygulamasinin program kodlari asagidaki gibidir.

#include <LiquidCrystal.h>

constintrs=12,en=11,d4=5,d5=4,d6=3,d7=2;
LiquidCrystal lcd(rs, en, d4, d5, d6, d7) ;

void setup () {

lcd.begin (16, 2);

lcd.print (“Robotik ve Kodlama”) ;
}
void loop () {
lcd.scrollDisplayRight() ;
delay (250) ;
}
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Sira Sizde 2.50

Gorsel 2.103'teki 1602 LCD ekran uygulamasini elektronik devre simulator programinda kurunuz. LCD ek-
randa yazilan yazinin led.scrollDisplayRight () ; komutuyla soldan saga kaydirma uygulamasinin
program kodlarini elektronik devre similatdr programinda “Kod” bdlimuane yaziniz. Tum iglemler bittikten

sonra “Simulasyonu Baglat” butonu ile devreyi ¢alistiriniz. LCD durumunu gézlemleyiniz.

Degerlendirme

Calismalariniz 6grenme biriminin sonunda yer alan Kontrol Listesi — 4 kullanilarak degerlendirilecektir. Ca-

lismalarinizi yaparken degerlendirme kriterlerini dikkate aliniz.

Adim 3: LCD’de yazilan yazinin soldan saga kaydirma uygulamasinin program kodlari asagidaki gibidir.

#include <LiquidCrystal.h>

constintrs=12, en=11,d4=5,d5=4,d6=3,d7=2;
LiquidCrystal lcd(rs, en, d4, d5, d6, d7) ;

void setup () {

lcd.begin (16, 2) ;

lced.print (“Robotik ve Kodlama”) ;
}
void loop () {
lcd.scrollDisplayRight() ;
delay (250) ;
}

Sira Sizde 2.51

Gorsel 2.103'teki 1602 LCD ekran uygulamasini elektronik devre similatér programinda kurunuz. LCD ekran-
dayazilanyazinin led.scrollDisplayRight () ; komutuyla sagdan sola kaydirma uygulamasinin prog-
ram kodlarini elektronik devre similatér programinda “Kod” bélimune yaziniz. Tim islemler bittikten sonra

“Simulasyonu Baslat” butonu ile devreyi ¢alistiriniz. LCD durumunu gézlemleyiniz.

Degerlendirme

Calismalariniz 6grenme biriminin sonunda yer alan Kontrol Listesi — 4 kullanilarak degerlendirilecektir. Ca-

ligmalarinizi yaparken degerlendirme kriterlerini dikkate aliniz.

170 Bilisim Teknolojileri Alani



Ogrenme Birimi 2: Mikrodenetleyici Kart Programlama

2.15.3. LDR ile Olgiilen Isik Siddetinin LCD Ekranda Gosterilmesi

Uygulamanin amaci LDR Uzerine gelen 1sik siddetini sayisal degere cevirip ylzdelik deger olarak LCD

ekran Uzerinde gosteren bir calisma gerceklestirmektir.

Gerekli Devre Elemanlari

* 1 adet mikrodenetleyici kart

* 1 adet breadboard

e 1 adet 220Q (kirmizi, kirmizi, kahverengi, altin rengi) direng
+ 1 adet 10KQ (kahverengi, siyah, turuncu, altin rengi) direng
* 1 adet LCD display

* 1adetLDR

* 1 adet potansiyometre

* Baglanti kablolari

Adim 1: Gorsel 2.106 ve Gorsel 2.107°de LDR Uzerine gelen 1sik siddetini sayisal degere gevirip ylzdelik
deger olarak LCD ekran uzerinde gdsteren uygulama gorulmektedir.
Adim 2: Bu uygulamanin kodlari incelendiginde;

* int LDR = analogRead (A0) ; komutu ile mikrodenetleyici kartin AO analog girisine baglanan LDR’nin
1Isida bagl olarak gonderdigi elektriksel sinyalin sayisal degerini “LDR” isimli degiskenine aktarmaktadir.

* int seviye=map (LDR,150,600,0,100) ; komutu ile de “LDR” degiskeni icindeki sayisal veri 0 ile 100
arasinda yeniden drneklenerek yizdelik dilime ¢evrilmekte ve “seviye” degiskenine aktariimaktadir.

* lecd.print (seviye) ; komutu ile “seviye” degiskeni LCD ekranda yazdirilr.

« LDR ile hassas bir 6lgcim yapabilmek i¢cin LDR’nin minumum ve maksimum degerlerinin 6grenilip
map (LDR,min,mak,0,100) ; komutu icindeki “min” ve “mak” ile ifade edilen yerlerde kullaniimasi ge-
rekir.

Gorsel 2.106: 1602 LCD ekran ile LDR uygulama devresi
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Gorsel 2.107: 1602 LCD ekran ile LDR uygulamasinin elektriksel devresi
Adim 3: LCD ekran ile LDR uygulamasinin program kodlari asagidaki gibidir.

#include <LiquidCrystal.h>

constintrs=12, en=11,d4=5,d5=4,d6=3,d7=2;
LiquidCrystal led(rs, en, d4, d5, d6, d7) ;

void setup () {

led.begin (16, 2);
led.print (VISIK Siddeti”) ;
}
void loop () {
int LDR = analogRead (AO0) ;
int seviye=map (LDR,150,600,0,100) ;
lcd.setCursor (0, 1) ;
led.print (V%) ;
lcd.setCursor(l, 1) ;

lcd.print (seviye) ;
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Sira Sizde 2.52

Gorsel 2.106’daki LCD ekran ile LDR uygulamasini elektronik devre simulator programinda

kurunuz. Bu uygulamaya ait program kodlarini elektronik devre simulator programinda “Kod” béla-
mine yaziniz. Tum islemler bittikten sonra “Simulasyonu Baglat” butonu ile devreyi ¢alistiriniz. LDR

Uzerine tiklayarak 1sik seviyesini degistiriniz ve LCD ekran Uzerindeki degisimleri gézlemleyiniz.

Degerlendirme

Hazirlayacagdiniz galisma asagidaki listede yer alan kriterlere gére degerlendirilecektir. Calismanizi

AOMé,dHd " HOSAOY /4L AOD VET dVLIM//:dLLH

1610¢

yaparken bu kriterleri dikkate aliniz.

Uygun devre elemanlarini breadboarda yerlestirir.

Devre elemani baglantilarini kablolarla uygun bir sekilde yapar.
Program kodlarini, similatér programinda uygun bir sekilde yazar.
Simulasyonu baslatarak devrenin galismasini gozlemler.

Isik seviyesindeki LDR degisimlerini LCD ekran tzerinden inceler.
Calismada is saghgi ve guvenligi kurallarina dikkat eder.

Zamani verimli kullanir.

Sira Sizde 2.53

Gorsel 2.108 veya Gorsel 2.109’daki LCD ekran ile LDR uygulamasindaki devreyi breadboard izerine ku-

runuz. Bu uygulamaya ait program kodlarini mikrodenetleyici IDE programinda yaziniz. Tum islemler bittik-
ten sonra programi mikrodenetleyici karta yUkleyiniz. LDR Uzerini kapatip acarak isik seviyesini degistiriniz

ve LCD ekran Gzerindeki degisimleri gdzlemleyiniz.

Degerlendirme

Calismalariniz 6grenme biriminin sonunda yer alan Kontrol Listesi — 1 kullanilarak degerlendirilecektir. Ca-

lismalarinizi yaparken degerlendirme kriterlerini dikkate aliniz.
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2.15.4. Sicaklik Sensoru ile Okunan Degerlerin LCD Ekranda Gosterilmesi

Sicaklik sensorleri basta dijital termometreler olmak lizere sicakligin sayisal deger olarak ifade edilmesi
gereken bircok devrede kullanilir. Bu bélimdeki sicaklik 6l¢giim uygulamalarinda TMP36 sensoru kullani-
lacaktir. TMP36 sicaklik sensorinin katalog degerleri incelendiginde -40 ile +125 derece arasinda 6lgim

yapabildigi goralur.

Uygulamanin amaci sicaklik sensériinden gelen sicaklik degerini LCD ekran uzerinde gosteren bir calisma

gerceklestirmektir.

Gerekli Devre Elemanlari

* 1 adet mikrodenetleyici kart

* 1 adet breadboard

e 1 adet 220Q (kirmizi, kirmizi, kahverengi, altin rengi) direng
* 1 adet 10KQ (kahverengi, siyah, turuncu, altin rengi) direng
e 1 adet LCD display

* 1 adet sicaklik sensori

e 1 adet potansiyometre

e Baglanti kablolari

Adim 1: Gorsel 2.108 ve Gorsel 2.109’da sicaklik sensdrtinden gelen sicaklik degerini LCD ekran Uizerinde

gOsteren uygulama goriimektedir.

- §

SICAKLIE
24, 71C

Gorsel 2.108: 1602 LCD ekran ile sicaklik sensorii uygulama devresi
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Gorsel 2.109: 1602 LCD ekran ile sicaklik sensorii uygulamasinin elektriksel devresi

Adim 2: LCD ekran ile sicaklik sensdrt uygulamasinin program kodlari asagidaki gibidir.

#include <LiquidCrystal.h>

constintrs=12,en=11,d4=5,d5=4,d6=3,d7=2;
LiquidCrystal led(rs, en, d4, d5, d6, d7) ;

void setup() {
lcd.begin (16, 2) ;
led.print (YSICAKLIK”) ;

void loop () {
int sensor = analogRead (AO0) ;
float analog = sensor *5.0;

analog = analog /1024.0;

float ¢= (analog-0.5) * 100 ;
lcd.setCursor (0, 1) ;
led.print(ce) ;

lcd.setCursor (5, 1) ;

led.print(“C”);
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Sira Sizde 2.54

Gorsel 2.108'deki LCD ekran ile sicaklik sensori uygulamasini elektronik devre simulator

programinda kurunuz. Bu uygulamaya ait program kodlarini elektronik devre simulatér programinda
“Kod” bélimine yaziniz. Tim iglemler bittikten sonra “Simulasyonu Baslat” butonu ile devreyi galig-
tinniz. Sicakhk Uzerine tiklayarak sicaklik seviyesini degistiriniz ve LCD ekran Uzerindeki degisimleri

gozlemleyiniz.

Degerlendirme

Calismalariniz 6grenme biriminin sonunda yer alan Kontrol Listesi — 1 kullanilarak degerlendirilecektir.

Ao dyd-iospoy/yaob-eqe-deysy//:dny

86.0¢C

Calismalarinizi yaparken degerlendirme kriterlerini dikkate aliniz.

Sira Sizde 2.55

Gorsel 2.108 veya Gorsel 2.109'daki LCD ekran ile sicaklik sensori uygulamasindaki devreyi breadboard

Uzerine kurunuz. Bu uygulamaya ait program kodlarini mikrodenetleyici IDE programinda yaziniz. Tim
islemler bittikten sonra programi mikrodenetleyici karta yikleyiniz. Sicaklik sensérini isitip sogutarak si-

caklik seviyesini degistiriniz ve LCD ekran Uzerindeki degisimleri gdzlemleyiniz.

Degerlendirme

Calismalariniz 6grenme biriminin sonunda yer alan Kontrol Listesi — 1 kullanilarak degerlendirilecektir. Ca-

lismalarinizi yaparken degerlendirme kriterlerini dikkate aliniz.

Uygulamanin amaci, LCD ekran ile mesafe sensoéruni kullanan bir calisma gergeklestirmektir.

Gerekli Devre Elemanlari

* 1 adet mikrodenetleyici kart

* 1 adet breadboard

* 1 adet 220Q (kirmizi, kirmizi, kahverengi, altin rengi) diren¢

* 1 adet mesafe sensori

e 1 adet LCD display

* 1 adet potansiyometre

* Baglanti kablolari

Adim 1: Ultrasonik mesafe sensériinden okunan degerleri LCD ekranda gorintilemek igin Goérsel 2.110 ve

Gorsel 2.111°de uygulama devresi verilmistir.
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Gorsel 2.110: 1602 LCD ekran ile mesafe sensoérii uygulama devresi
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Gorsel 2.111: 1602 LCD ekran ile mesafe sensorii uygulamasinin elektriksel devresi
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Adim 2: Bu uygulamaya ait program kodlari incelendiginde;

“void setup () ” fonksiyonu iginde pinMode (6, OUTPUT) ; komutuyla mikrodenetleyici kartin “trig”
pini i¢in kullanilan D6 portu ¢ikis, pinMode (7, INPUT) ; komutuyla “echo” pinii¢in kullanilan D7 portu
girig yapilr.

Mesafe sensoruyle cisim arasindaki mesafe hesaplanirken “void loop () ” fonksiyonu icinde 6ncelik-
le digitalWrite (6,1); komutuyla kargi tarafa bir ses dalgasi gonderilir.

1 milisaniye beklenip digitalwrite (6,0) ; komutuyla bu ses dalgasi kesilir.
Gonderilen sesi almak igin pulseIn(7,1) ; komutu kullanilarak “sure” ismindeki degiskene aktarilir.

Mesafe hesaplamasi yapilirken “mesafe” isminde bir degisken olusturularak
int mesafe = (sure/2) / 28.97; komutuyla “sure” degiskenin yarisini alinip 28.97 sabit sayisiyla
carpilir.

Burada sesin gidip gelme mesafesinden dolayi “sure” degiskenin yarisi alinir.
Komutta kullanilan sabit sayi ise ortam sicakligina gore hesaplanir.

led.print (mesafe) ; komutuyla “mesafe” dediskeni igindeki deger LCD ekrana yazdirilir.

Adim 3: LCD kullanilarak yapilan mesafe 6lgme uygulamasinin program kodlari agagidaki gibidir.

#include <LiquidCrystal.h>

constintrs=12, en=11,d4=5,d5=4,d6=3,d7=2;
LiquidCrystal lcd(rs, en, d4, d5, d6, d7) ;

void setup () {

lcd.begin (16, 2);
pinMode (6,0UTPUT) ;//Trig
pinMode (7, INPUT) ; //Echo

void loop() {
lcd.clear () ;
lcd.setCursoxr (0, 0);
lcd.print ("MESAFE”) ;
digitalWrite(6,1); delay(1l);
digitalWrite (6,0) ;
int sure=pulseIn(7,1);
int mesafe=(sure/2)/28.97;
delay(10);

lcd.setCursor (0, 1) ;
lcd.print (mesafe) ;
lcd.setCursor (5, 1) ;
led.print(“em”) ;
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Sira Sizde 2.56

Gorsel 2.110’daki LCD ekran ile mesafe sensort uygulamasini elektronik devre simulator

programinda kurunuz. Bu uygulamaya ait program kodlarini elektronik devre simulatér programinda
“Kod” boélimune yaziniz. Tim islemler bittikten sonra “Simulasyonu Baslat” butonu ile devreyi calistiri-
niz. Mesafe sensorinin Uzerine tiklayarak engel degerlerini degistiriniz ve LCD ekrandaki degisimleri

gozlemleyiniz.

Degerlendirme

Hazirlayacaginiz calisma asagidaki listede yer alan kriterlere goére degerlendirilecektir. Calismanizi

ao¢dyd-iospoy/yrob-eqe-deny//:dny
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yaparken bu kriterleri dikkate aliniz

Uygun devre elemanlarini breadboarda yerlestirir.

Devre elemani baglantilarini kablolarla uygun bir sekilde yapar.
Program kodlarini, similatér programinda uygun bir sekilde yazar.
Simulasyonu baslatarak devrenin galismasini gozlemler.

Mesafe algilama degerlerini LCD ekran tzerinden inceler.
Calismada is saghgi ve guvenligi kurallarina dikkat eder.

Zamani verimli kullanir.

Sira Sizde 2.57

Gorsel 2.110 veya Gorsel 2.111’deki LCD ekran ile mesafe sensori uygulamasindaki devreyi breadboard

Uzerine kurunuz. Bu uygulamaya ait program kodlarini mikrodenetleyici IDE programinda yaziniz. Tum is-
lemler bittikten sonra programi mikrodenetleyici karta yukleyiniz. Ultrasonik mesafe sensérinin éndne bir

engel yaklastirip uzaklastirarak LCD ekrandaki degigsimleri gdzlemleyiniz.

Degerlendirme

Calismalariniz 6grenme biriminin sonunda yer alan Kontrol Listesi — 1 kullanilarak degerlendirilecektir. Ca-

lismalarinizi yaparken degerlendirme kriterlerini dikkate aliniz.
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Uygulamanin amaci LCD ekran ile boy 6lgme ile ilgili bir calisma gerceklestirmektir.
Gerekli Devre Elemanlari

* 1 adet mikrodenetleyici kart

* 1 adet breadboard

e 1 adet 220Q (kirmizi, kirmizi, kahverengi, altin rengi) direng

* 1 adet mesafe sensoéri

* 1 adet LCD display

* 1 adet sicaklik sensori

* 1 adet potansiyometre

* Baglanti kablolari

Adim 1: Ultrasonik mesafe sensdru ve LCD ekran kullanilarak boy élgme uygulamasi igin Gorsel 2.112’deki
uygulamanin mevcut program kodlarina int boy=220-mesafe; komutu eklenir. 220 cm degeri yukariya
konulan sensdérun ol¢tigu deder 220 cm’den ¢ikarilarak sensdrun altina konulan cismin boyu 6l¢ciimus
olur. Uygulama kodlarina gére maksimum 220 cm 0Ol¢gim yapar. Daha ylksek cisimler ol¢liimek istenirse
program kodlarindaki 220 degeri degistirilmelidir.

Adim 2: LCD ekran ile boy 6lgme uygulamasinin program kodlari asagidaki gibidir.

#include <LiquidCrystal.h>

constintrs=12,en=11,d4=5,d5=4,d6=3,d7=2;
LiquidCrystal lcd(rs, en, d4, d5, d6, d7) ;

void setup() {
led.begin (16, 2) ;
pinMode (6,0UTPUT) ; //Trig
pinMode (7, INPUT) ; //Echo

void loop() {
lcd.cleaxr () ;
lcd.setCursor (0, 0) ;
lcd.print (“"BOYUNUZ”) ;
digitalWrite(6,1); delay(l);
digitalWrite(6,0) ;
int sure=pulseIn(7,1);
int mesafe=(sure/2)/28.97;
int boy=220-mesafe;
delay(10) ;

lcd.setCursor (0, 1) ;
led.print (boy) ;
lcd.setCursor (3, 1) ;
led.print (Yem”) ;
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Sira Sizde 2.58

Gorsel 2.110 veya Gorsel 2.111°deki devreyi breadboard tzerine kurunuz. LCD ekran ile sosyal mesafe
Olgme uygulamasinin program kodlarini mikrodenetleyici IDE programinda yaziniz. Tum islemler bittikten
sonra programi mikrodenetleyici karta yukleyiniz. Devreyi duvarda 220 cm yukseklikte tutunuz. Ultrasonik

mesafe sensorinin 6nline bir cisim koyup boyunun 6lgiim degerini LCD ekran lGzerinden gézlemleyiniz.

Degerlendirme

Calismalariniz 6grenme biriminin sonunda yer alan Kontrol Listesi — 1 kullanilarak dederlendirilecektir. Ca-

lismalarinizi yaparken degerlendirme kriterlerini dikkate aliniz.

Uygulamanin amaci LCD ekran ile sosyal mesafe dlgen bir gcalisma gergeklestirmektir.

Gerekli Devre Elemanlari

* 1 adet mikrodenetleyici kart

* 1 adet breadboard

e 1 adet 220Q (kirmizi, kirmizi, kahverengi, altin rengi) direng
* 1 adet mesafe sensorl

e 1 adet LCD display

* 1 adet potansiyometre

* Baglanti kablolari

Adim 1: Ultrasonik mesafe sensoéri ve LCD ekran kullanilarak sosyal mesafe 6lgme uygulamasi igin Gorsel
2.112’deki uygulamanin mevcut program kodlarina

if (mesafe>=150) lcd.print (“S.Mesafe Yeterli”) ; komutu eklenir.

Adim 2: Burada 6lgtilen mesafe 150 cm’ye esit veya 150 cm’den bliylikse LCD ekranda “S. Mesafe Yeterli”
yazisi ¢ikar. Sosyal mesafe 150 cm’den kuglikse LCD ekranda “S.Mesafeyi ARTIR” yazisi ¢ikar.
Adim 3: LCD ekran ile sosyal mesafe dlgme uygulamasinin program kodlari asagidaki gibidir.

#include <LiquidCrystal.h>

constintrs=12, en=11,d4=5,d5=4,d6=3,d7=2;
LiquidCrystal lcd(rs, en, d4, d5, d6, d7) ;

void setup() {
lcd.begin (16, 2);
pinMode (6,0UTPUT) ;//Trig
pinMode (7, INPUT) ; //Echo
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void loop () {
lcd.clear();
digitalWrite(6,1); delay(l);
digitalWrite(6,0) ;
int sure=pulselIn(7,1);
int mesafe=(sure/2)/28.97;

lcd.setCursor (0, 0);
led.print ("Mesafe: V) ;
led. setCursor (10, 0) ;
lcd.print (mesafe) ;
lcd.setCursor (0, 1) ;
if (mesafe>=150) lcd.print (“S.Mesafe Yeterli”) ;
else lcd.print(“S.Mesafeyi ARTIR”) ;
delay (10) ;
}

Sira Sizde 2.59

Gorsel 2.110 veya Gorsel 2.111'deki devreyi breadboard Uzerine kurunuz. LCD ekran ile boy délgme uy-

gulamasinin program kodlarini mikrodenetleyici IDE programinda yaziniz. Tum islemler bittikten sonra
programi mikrodenetleyici karta ytkleyiniz. Devreyi duvarda 220 cm yiksekte tutunuz. Ultrasonik mesafe

sensorindn énune bir cisim koyup boy élgiim degerini LCD ekran tzerinden gézlemleyiniz.

Degerlendirme

Calismalariniz 6grenme biriminin sonunda yer alan Kontrol Listesi — 1 kullanilarak degerlendirilecektir. Ca-

lismalarinizi yaparken degerlendirme kriterlerini dikkate aliniz.

Sira Sizde 2.60

Gorsel 2.110 veya Gorsel 2.111’deki LCD ekran ile mesafe sensori uygulamasindaki devreyi breadboard
Uzerine kurunuz. Bu uygulamaya ait program kodlarini mikrodenetleyici IDE programinda yaziniz. Tim is-
lemler bittikten sonra programi mikrodenetleyici karta yukleyiniz. Ultrasonik mesafe sensériiniin éniine bir

engel yaklastirip uzaklastirarak LCD ekrandaki degisimleri gozlemleyiniz.

Degerlendirme

Calismalariniz 6grenme biriminin sonunda yer alan Kontrol Listesi — 1 kullanilarak degerlendirilecektir. Ca-

lismalarinizi yaparken degerlendirme kriterlerini dikkate aliniz.
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Ogrenme Birimi 2: Mikrodenetleyici Kart Programlama

OLGME VE DEGERLENDIRME SORULARI

Asagidakilerden hangisi tipsiz fonksiyon

tanimlamak igin kullanilir?

A) Setup
B) int

C) Loop
D) Void
E) Type

Asagidakilerden hangisi 16’lik sayi siste-

minin genel adidir?

A) Hexedecimal
B) Binary

C) Octal

D) Decimal

E) Double

Asagidakilerden hangisi mikrodenetleyici
IDE programinda virgtllii sayilan tutan de-
giskenleri tanimlamak igin kullanihir?

A) long

B) byte

C) float

D) int

E) string

Bilisim Teknolojileri Alani

4. Asagidakilerden hangisi LED devre elema-

ni semboliidiir?

A) \:ﬁ*
D)¥%l E)ﬁ

Uzerine 1s1k geldiginde direncin degeri de-
gisen direng gesidi asagidakilerden hangi-
sidir?

A) LDR

B) VDR

C) NTC

D) SMD

E) PTC

Uzerinde kirmizi - kirmizi - kahverengi -
altin renkleri olan direncin degeri asagida-
kilerden hangisidir?

A) 220

B) 33Q

C) 220Q

D) 330Q

E) 22kQ

Asagidaki diren¢ cesitlerinden hangisinin
direnc degeri elle ayarlanabilir niteliktedir?
A) NTC

B) LDR

C) VDR
D) POT
E) PTC
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8. Asagidaki devre elemanlarindan hangisi
tizerine her basildiginda sadece bir defali-
gina aktif olur?

12. Asagidakilerden hangisi 1,5 saniye beklet-

me yapmak i¢in kullanilan komuttur?

A) delay(1500)
A) Anahtar B) delay(1.5)
B) Sigorta C) delay(150)
C) Buton
D) Lamba D) delay(15)
£} Réle E) delay(15000)

9. Ortak katotlu bir displayde “1”

rakamini  gosterebilmek igin . . - .
. . ' 13. Asagidaki komutlardan hangisi dijital pin-
hangi segmentlerin yanmasi ge- —
. ; lerin giris veya ¢ikis oldugunu belirlemek
rekir?
icin kullanilir?
A)a, b B)a, c C)c,d
D)b, ¢ E)d, e A) delay
B) setup
C) loop
D) pinMode

E) digitalWrire

10. analogWrite() komutuyla kullanima en uy-
gun port asagidakilerden hangisidir?

A) D3 B) DO C) A0

D) A1 E) D1

14. |. Kirmizi

II. Yesil
[ll. Mavi

RGB LED kullanilarak beyaz isik yakilmak

istenildiginde yukaridaki renklerden hangi-
11. Asagidakilerden hangisi kiitliphane ¢agir-

i ?
mak i¢in kullanilir? leri yakilmalidir?

A) #define A) Yalniz |
B) Void B) lvell
C) #include C) llvelll
D) Setup D) Ivelll
E) pinmode E) I, I ve lll
184
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15. Mikrodenetleyici IDE programinda 10 nu-

marah dijital pindeki lojik degeri okuyan
komut asagidakilerden hangisinde dogru
verilmistir?

A) AnalogRead(10);

B) digitalWrite(10, 1) ;

C) digitalRead(10);

D) pinMode(10, OUTPUT);

E) pinMode(10, INPUT);

16. Asagidakilerden hangisi tam sayi (integer)

17.

degisken tanimlamak igin kullanilir?
A) Difane

B) Cons

C) int

D) bolean

E) long

Mikrodenetleyici IDE programinda degis-
kenlerin seri port ekraninda goriintiilen-
mesini saglayan komut asagidakilerden
hangisidir?

A) Serial.print

B) Serial.begin

C) Serial.write

D) Serial.show

E) Serial.read

Bilisim Teknolojileri Alani

18. Asagidakilerden hangisi

Mikrodenetleyici
IDE programindaki ana fonksiyon blokudur?
A) Start();

B) Begin();

C) Default();

D) Loop();

)
)
)
E) Main();

19. Asagidaki dijital pin uglarindan hangisi

20.

PWM (analog ¢ikis ucu) olarak kullanil-

maz?
A) D6 B) D9

D) D11

C) D10
E) D12

Mikrodenetleyici IDE programinda yazinin
LCD ekraninda gériintiilenmesini saglayan
komut agagidakilerden hangisidir?

A) lcd.print

B) Icd.begin

C) lcd.write
D) lcd.show

)

E) lcd.read
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Kontrol Listesi — 1

Uygun devre elemanlarini breadboarda yerlestirir.

Devre elemani baglantilarini kablolarla uygun bir sekilde yapar.
Programi, mikrodenetleyici IDE programinda uygun bir sekilde yazar.
Programi mikrodenetleyici karta yiikler.

Devrenin g¢alismasini gézlemler.

Calismada is saghgi ve guvenligi kurallarina dikkat eder.

Zamani verimli kullanir.

Kontrol Listesi — 2

Programi, mikrodenetleyici IDE programinda uygun bir sekilde yazar.
Programi mikrodenetleyici karta yukler.

Seri port ekraninda yazilanlari gozlemler.

Calismada is sagligi ve guivenligi kurallarina dikkat eder.

Zamani verimli kullanir.

Kontrol Listesi — 3

Uygun devre elemanlarini similasyon ekranina tasir.

Devre elemani baglantilarini kablolarla uygun bir sekilde yapar.

Program kodlarini, simulasyon programinin kod bélimine uygun bir sekilde yazar.
Simiilasyon programinda devrenin similasyonunu baglatir.

Devrenin calismasini gozlemler.

Calismada is saghgi ve glivenligi kurallarina dikkat eder.

Zamani verimli kullanir.

Kontrol Listesi — 4

Uygun devre elemanlarini breadboarda yerlestirir.

Devre elemani baglantilarini kablolarla uygun bir sekilde yapar.
Program kodlarini, similatér programinda uygun bir sekilde yazar.
Similasyonu baslatarak devrenin calismasini gozlemler.

Mesafe algilama degerlerini seri port Gzerinden inceler.
Calismada is saghgi ve guivenligi kurallarina dikkat eder.

Zamani verimli kullanir.
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OJrenme Birimi 3
Robot Tabanli
Proje Gelistirme
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Neler Ogreneceksiniz?

Bu 6grenme birimi ile;

¢ Egitsel robotu,

e Egitsel robotu olusturan bilesenleri,

¢ Egitsel robotlarin nasil kontrol edildigini,

¢ Egitsel robotun uzaktan kumanda ile kontrolind,
¢ Engelden kagan robotun nasil yapildigini,

¢ Cizgi izleyen robotun nasil yapildigini,

e Egitsel robotun bluetooth ile kontrollnd,

¢ Egitsel robot gelistirmek icin gerekli bilgi ve
beceriye sahip olmayi

ogreneceksiniz.
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Hazirlik Calismalari

1. Cevrenizde sizin veya aileniz i¢in 6nemli bir goérevi yerine getiren robotlar (temizlik robotu, cam silme
robotu vb.) var mi? Agiklayiniz.
2. Hayatinizi kolaylastirabilecek hangi robotlar gelistirilebilir? Bu konuda neler distintiyorsunuz?

3. ROBOT TABANLI PROJE GELISTIRME

Gindmiz teknolojisi ile robot tabanli birgok proje gelistirilebilir.
Projelerin kullanilabilir ve gelistirilebilir olmasi énemlidir.

3.1. EGITSEL ROBOT BILESENLERI

Temel olarak egitsel bir robot; bir gévde Uzerine tutturulmus,
basta hareket saglayacak motorlar olmak tGzere mikrodenet-
leyici karti, sensorler, motor surlcu gibi cgesitli bilesenlerden

olusur. Bu bélimde egitsel robotta kullanilacak robot bilesen-
leri tanitilacaktir. Egitsel robotta kullanilacak malzeme listesi
Gorsel 3.1’de gosterildigi gibi ayni zamanda Tablo 3.1'de de

Gorsel 3.1: Egitsel robotun goévdesi ve

ayrintilh olarak verilmistir. Robot gévdesini ve sensér aparat-
larini 3 boyutlu ¢izim programinda cizmek isteyenler igin ilgili
Olculer kitabin ekler blimunde verilmigtir.

gerekli robot bilegenleri

Tablo 3.1: Egitsel Robotta Kullanilacak Malzeme Listesi

No Kriterler Adet Aciklama

1 Robot gévdesi 1 3 Boyutlu yazici ¢iktisi veya farkli bir materyalden

2 Mikrodenetleyici karti 1 Arduino Uno veya muadili

3 Motor sirtci 1 L298N veya muadili

4 Robot motorlari 2 6-12V 250 rpm plastik rediiktorlii motor veya muadili
) Robot tekerlekleri 2 Capi: 65 mm, Kalinhk: 30 mm veya muadili

6 Doner robot tekerlegi 1 Montaj yuksekligi 35 mm, Tekerlek ¢api 24 mm

7 Pil yatagi 1 2x 18650 Lion (3.7V) piller icin

8 Acma kapama anahtari 1 1.3 cm X 0.8 cm kuglk anahtar veya muadili

g M3 Vida ve somun 4 30 cm uzunlugunda (Motorlarin montaji igin)

10 M3 Vida ve somun 4 10 cm uzunlugunda (Déner motor tekerlegi montaji icin)
11 M3 Vida ve somun 8 20 cm uzunlugunda (Motor suriici ve Arduino igin)
12 M3 Vida ve somun 2 15 cm uzunlugunda (Mesafe sensori igin)

13 M3 Havsa basli metrik vida 2 6 cm uzunlugunda (Pil yatag igin)

14 M3 Vida ve somun 8 15 cm uzunlugunda (Cizgi izleme sensorleri igin)

15 Disi Disi jumper kablo 20 20 cm uzunlugunda (Elektrik baglantilari icin)

16 Disi Erkek jumper kablo 20 20 cm uzunlugunda (Elektrik baglantilari igin)

17 IR alici kod ¢ozucu 1 Vs1838 IR alici veya muadili

18 Ultrasonik mesafe sensori 1 HC-Sr04 veya muadili

19 Cizgi izleme sensoru 5 TCRT5000 tekli dijital ¢ikis sensor veya muadili

20 Bluetooth modulu 1 HCO05, Hc06 veya muadili
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3.1.1. Robot Govdesi

Robot gdévdeleri robotta kullanilan bilesenlerin vida, plastik kelepge veya sicak silikon gibi malzemeler
kullanilarak Gzerine tutturuldugu ytzeylerdir. Robot gévdeleri plastik, pleksi glass, bakir yluzeyli plaket gibi
cok cesitli malzemelerden yapilabilir. Bu 6grenme biriminde egitsel robotun parcalarinin kolayca montajinin
yapilabilecegi deliklere sahip 3 boyutlu yazici ¢iktisi kullanilacaktir.

a. 3 boyutlu yazici ciktisi b. Lazer kesim pleksi glass malzeme

Gorsel 3.2: Robot govdesi

3.1.2. Mikrodenetleyici Karti

Mikrodenetleyici kartlari, egitsel robotta yazilan robot kontrol komutlarini yorumlayip motor sirticiiye gerek-
li calisma sinyallerini génderen devre kartlaridir. Egitsel robotta kullanilacak sensorlerin besleme uglarini
mikrodenetleyici karta baglantilarini yaparken kart tGzerindeki pinlerin sayisi yeterli gelmeyebilir. Mikrode-
netleyici kartlar Gzerindeki pinler yeterli gelmediginde ya Gorsel 3.3’te goruldiga gibi ilave pinler lehimle-
mek ya da Gorsel 3.4’te gorildigi gibi Sensor Shield adindaki ilave kartlardan kullanmak gerekir.

Girig ¢ikis
pinlerinin ¢cogaltiimasi

5V
GND
pinleri

5 _ Analog
029999 giris pinleri

Gug giris cikis
pinlerinin gogaltilmasi

Gorsel 3.3: Egitsel robotta kullanilacak mikrodenetleyici kartin pinlerinin gogaltilmasi
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R

OWER  ANALOG IN@
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Gorsel 3.4: Mikrodenetleyici karti igin gelistirilen Sensor Shild bileseni

3.1.3. Motorlar

Motorlar egitsel robota hareket imkani saglayan, temelde elektrik enerjisini hareket enerjisine donugstiren
robot bilesenlerinden biridir. Egitsel robotta rediiktérli DC motorlar kullaniimaktadir.

Gorsel 3.5: Farkh boyuttaki rediiktorlii ve rediiktorsiiz DC motorlar

DC motorlarda kullanilan terimler sunlardir:

* Rotor: DC motorun ortasinda dénen sargili bolimddr.

e Stator: DC motorun i¢ gévdesine sabitlenmis miknatistan olusur.

*  Firga: DC motorun rotorun sargilarinin baglanti uglarina dokunan pargalardir.

* Tork: DC motorun tekerlegine iletilen itme kuvveti ya da dénme momentidir.

* Rediiktor: DC motorun hizini belirli bir oranda azaltip torkunu arttiran disli mekanizmadir.
*  Enkoder: DC motorun dénme sayisini 6grenmek igin kullanilan elektronik devrelerdir.

RPM: DC motorun rotorunun bir dakikada dénme sayisidir.
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Robotlarin kullanim alanina gore farkli boyutlarda, farkli hizlarda ve farkli torka sahip motorlar kullaniimak-
tadir. Gorsel 3.5'te farkli boyuttaki rediktorlii ve rediktérsiiz DC motorlar gortlmektedir. Ayrica DC mo-
torlarin bolimlerine Gorsel 3.6 ve 3.7'de yer verilmistir. Bu ders igin kullanilacak egitsel robotta fazla giig
ve hiz gerektirmeyen 250 rpm hizinda, 6-12V beleme araliginda, plastik rediktor yapisina sahip motorlar

kullanilacaktir.

Motor dis govdesi Motor alt kapak

Endavi

Strator
Bakir sargilar Konektor

Goérsel 3.6: DC motorlarin rotor, stator, endiivi, sargi ve firga boliimleri

Reduktor

Enkoder

Gérsel 3.7: DC motorlarin rediiktor ve enkoder boliimleri
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3.1.4. Tekerlekler

Tekerlekler, robotun motorlarindan aldigi dénme hareketini yola ileten robot bilesenleridir. Farkli yapi ve
boyutlarda Uretilmektedir. Egitsel robotta Gorsel 3.8'deki tekerlekler kullanilacaktir. Tekerlek sayisi olarak
bazi robotlarda 4 adet tekerlek kullanilabilmektedir. Egitsel robotta 2 adet tekerlek kullanilacagi i¢in robotun
dengesini saglamak adina Gdérsel 3.9’daki déner robot tekerleklerinden (sarhos tekerlek) kullanilacaktir.

Goérsel 3.8: Standart robot tekerlekleri

Gorsel 3.9: Doner robot tekerlegi (Sarhos tekerlek)
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3.1.5. Motor Siurtct

Motor sdrlcller mikrodenetleyici kartindan gelen motor kontrol sinyallerini motora ileten elektronik dev-
relerdir. Mikrodenetleyici kartinin ¢ikis akimi motoru déndtrebilecek seviyede olmadigindan ve mikrode-
netleyici kartlari zarar gérmesin diye motor surtict devrelerine ihtiyag duyulmustur. Cok c¢esitli 6zelliklerde
(L293, L298N, TB6612 vb.) motor suricller mevcuttur. Egitsel robotta Gorsel 3.10°daki L298N motor sU-
ricu devresi kullanilacaktir. Motor suriculyle ilgili baglantilar Gérsel 3.10’da gortlmektedir. Motor kablolari
motor uglari lehimlendikten sonra motor suricusu Uzerinde bulunan klemenslere baglanir. Motor surtictde
besleme amaciyla kullanilan 3 adet klemens bulunmaktadir. Bunlardan 2 tanesi pil yatagindan gelen +
ve — u¢ baglantilaridir. Motor siUrlctde bulunan diger besleme ucu ise +5V c¢ikisidir. Bu ¢ikis, devreye
fazladan sensér bagladiginizda sensdrlerin + beslemesini saglamak icin kullanilir. Egitsel robotta bu ¢ikis
kullaniimayacaktir.

Sogutucu

L298N
Motor surlcu
entegresi

7805
5V regulator

Sol motor Sag motor
baglantisi baglantisi
Beslenme girisi
+6V...+12V +5V ¢ikis
Sag motor
GND Sol motor kontrol baglantisi

kontrol baglantisi

Gorsel 3.10: L298N Motor siiriicii
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3.1.6. Enerji Kaynag

Robotlarin galistinimasi igin tasinabilir bir enerji kaynagina ihtiya¢ vardir. Bu ihtiyaci kargilamak igin sarjli
piller kullanmak uygun segenektir. Robotlarda ¢ok farkli boyut ve 6zelliklerde sarjhi piller (LiPo, Lion vb.)
kullaniimaktadir. Egitsel robotta Gorsel 3.11°de gorilen 2 adet 3.7V 18650 Lion pillerden kullanilacaktir.

Goérsel 3.11: Lion 18650 piller, sarj cihazi ve pil yatagi

3.2. EGITSEL ROBOTUN DEVRE SEMASI

Egitsel robotun tim sensorleri baglandiktan sonraki devre semasi Gorsel 3.12°de gorildigu gibidir. Robot
bilesenlerinin mikrodenetleyici kartin hangi portlarina baglanacagi Tablo 3.2’de ayrintili bir sekilde verilmis-
tir. Devre semasinda ve tabloda verilen bilesenlerin baglantilari ilk asamada karmasik gibi gortinse de her
bilesenin baglantisi sirasi geldiginde adim adim anlatilacaktir.

Blietooth Modili IR alici Mesafe Sensorl  Cizgi Izleme Sensorleri
I 'E . Sol Orta Sag Sol motor
“ ’ f ." '
Motor
surtcl

2x3.7V Pil yatagi

Gorsel 3.12: Egitsel robotun devre semasi
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Tablo 3.2: Mikrodenetleyici Portlarinin Robot Bilesenlerine Baglantisi

Pin No Robot Bilesenlerinin Baglanti Noktasi

Vin Pil yatagindan anahtara gelip anahtarin ¢ikisindan gelen ve motor stiriciiniin +12V besleme ucuna
GND  Pil yataginin (-) ucuna, tim sensoérlerin ve motor strictiinin GND ucuna
+5V  Tum sensodrlerin +5V ucuna

D2 Sag taraftaki ¢izgi izleme sensoérunin ¢ikis ucuna

D3 Orta taraftaki gizgi izleme sensoriinin ¢ikis ucuna

D4 Sol taraftaki ¢izgi izleme sensorinun ¢ikis ucuna

D5 Sag motor kontroli igin motor sirtcuye (ileri yon igin)

D6 Sag motor kontroll igin motor siirlictiye (geri yon igin)

D7 Ultrasonik mesafe sensori trig ucu

D8 Ultrasonik mesafe senséri echo ucu

D9 Sol motor kontrolu i¢cin motor surtctiye (ileri yon igin)

D10 Sol motor kontroli icin motor surtctiye (geri yon igin)

D11 IR alici ¢ikis ucu

D12 Bluetooth modili Tx baglantisi

D13 Bluetooth moduli Rx baglantisi

3.3. EGITSEL ROBOTUN MONTAUJI

Egitsel robotun montaji yapilirken éncelikle motor kablolarinin motor uglarina lehimlenmesi gerekmektedir.
Gorsel 3.13'te goruldiga gibi motor kablolarinin uglarinin siyrilip motor baglanti uglarindaki deliklere takilip
lehimlenmesi daha saglikli olacaktir.

Gorsel 3.13: Egitsel robotun motor uclarinin lehimlenmesi
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Motor kablolari lehimlendikten sonra Goérsel 3.14’te goruldigu gibi motorlarin robot gévdesinde motorlar
icin ayrilmis bdlime vidalanmasi gerekmektedir. Motorlari vidalarken 30 cm uzunlugundaki M3 vidalar
kullanilir. Her bir motor, robot gévdesine 2 adet vidayla monte edilir. Motorun daha dizgin durmasi igin
Gorsel 3.14’'te 2 numarada gosterildigi gibi fazladan bir somun kullanilir. Motor kablolari 5 numarada gos-
terildigi gibi delikten gegirilir. Ayrica 6 numarada g0Osterilen anahtarin robot gévdesine takilmasi gerekir.

Gorsel 3.14: Motor, anahtar ve doner robot tekerleginin robot gévdesine montaji

Robot gévdesine doner robot tekerlegini monte ederken 12 cm uzunlugundaki M3 vidalar kullanilir. Gévde
Ustline yerlestirilecek pil yataginin montajini daha rahat yapmak icin Gorsel 3.15°te gorildigu gibi vida
baslarinin lehim makinesiyle isitilarak gémulmesi gerekir.

Gorsel 3.15: Egitsel robottaki doner robot tekerleginin vida baglarinin gémiilmesi
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Gorsel 3.16: Egitsel robot bilesenleri ve gévdeye yerlestiriimesi

Egitsel robot bilesenleri robot gévdesi lizerine Gorsel 3.16’daki gibi yerlestirilir. Robot bilesenlerinin robot
gdévdesine montaji yapilirken 20 cm uzunlugundaki M3 vidalari kullanilir. Gérsel 3.17°de goéruldigdu gibi ro-
bot gévdesinin alt kisminda vida delikleri vardir. Bu vida deliklerinden 1, 2, 3 ve 4 numarayla gdsterilenler
motor strlct montaji i¢in kullanilir. Yine robot gévdesindeki 5, 6, 7 ve 8 no.lu delikler ise mikrodenetleyici
kartinin montaji icin kullanihr. Motor sirtict ve mikrodenetleyici kartin montajinda elektronik kartlari robot
govdesinden belirli bir ylkseklikte tutmak icin Gorsel 3.18’deki gibi ylkseltme aparatlari kullanilir. Bu sekil-
de ylkselti yapmak kablo baglantilarini yaparken blyuk kolaylik saglamaktadir.

Gorsel 3.17: Egitsel robotun alt boliimiindeki vidalarin govdeye yerlestirilmesi
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Gorsel 3.18: Egitsel robot bilegsenlerinin montajini yaparken kullanilacak yiikseltme aparatlari

337 (8]
o

Gdrsel 3.16’daki robot bilesenlerini robot gdvdesinin uygun bdlimlerine yerlestiriniz. Motor

kablolarini lehimleyiniz. Robot bilesenlerini vidayla gévdeye sabitleyiniz. Tekerlekleri uygun bir sekilde
motor uglarina takiniz.

Degerlendirme

Hazirlayacagdiniz ¢alisma asagidaki listede yer alan kriterlere gére dederlendirilecektir. Calismanizi

ao¢dyd-iospoy/aob-eqe-dey//:dny

00802

yaparken bu kriterleri dikkate aliniz.
I N
Robot bilesenlerini robot gévdesinin uygun boliimlerine yerlestirir.
Robot bilesenlerini vidalarla robot gévdesine uygun bir sekilde sabitler.
Motor kablolarini motor terminallerine uygun bir sekilde lehimler.
Tekerlekleri uygun bir sekilde motor uglarina takar.
Calismada is sagligi ve guvenligi kurallarina dikkat eder.

Zamani verimli kullanir.
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3.4. MOTORLARI SADECE GERi YONDE GALISTIRMA

Gorsel 3.19: Bilesenlerinin montaji yapilmis egitsel robotun kablo baglantilari

Robot bilesenlerini robot gévdesine Goérsel 3.19'daki gibi vidalarla sabitledikten sonra Gorsel 3.20’deki
baglanti semasindan yararlanilarak kablo baglantilarinin yapilmasi gerekir. Bu baglantilar kisaca su sekilde
aciklanabilir. Pil yatagindan gelen kirmizi kablo (pilin + ucu ) dnce agma kapama anahtarina sonra anahtar-
dan g¢ikan diger ug, hem mikrodenetleyici kartin Vin girisine hem de motor stricinin +12 girisine baglanir.
Pil yatagindan ¢ikan siyah kablo (pilin - ucu ) dogrudan hem mikrodenetleyici kartin GND girisine hem de
motor slrtcinidn GND girisine baglanir. Motor kablolari motor surlcl Uzerindeki sag ve sol klemenslere
baglanir. Yine motor surlictideki 4 adet kontrol girigleri mikrodenetleyici kartin D5, D6 (Sagd motor igin) ve
D9, D10 (Sol motor igin) portlarina baglanir.

Gorsel 3.20: Egitsel robot bilesenlerinin kablo baglanti semasi

Sira Sizde 3.2

Gorsel 3.19’daki kablo baglantilarini Gorsel 3.20’deki semay! kullanarak gerceklestiriniz.
Kablo baglantilarini yaparken pil yatagi kablolarini agma kapama anahtarina uygun bir
sekilde lehimleyiniz. Mikrodenetleyici kartindan motor suriclye giden 4 adet kontrol kablosu igin

=A0¢dydiogpoy
1ynob-eqe-deyy//:dny

1080¢C

disi-disi veya erkek-disi jumper kablo kullanabilirsiniz.
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Degerlendirme

Hazirlayacaginiz calisma asagidaki listede yer alan kriterlere gére degerlendirilecektir. Calismanizi yapar-
ken bu kriterleri dikkate aliniz.

Pil yatagi kablolarini agma kapama anahtarina uygun bir sekilde lehimler.

Motor slrticiniin ve mikrodenetleyici kartin gli¢ giris uglarini uygun bir
sekilde baglar.

Motor kablolarini motor sirticliye uygun bir sekilde baglar.

Mikrodenetleyici karttan motor suriicliye giden kontrol kablolarini uygun
bir sekilde baglar.

Calismada duzene, is sagligina ve guvenligine 6nem verir.

Zamani verimli kullanir.

3.5. EGITSEL ROBOTUN PROGRAMLANMASI

Egitsel robotun Gorsel 3.19’daki gibi montaj islemi ve Gdrsel 3.20'deki semaya gore kablo baglantilari
yapildiktan sonra programlama asamasina gegilir. Oncelikle mikrodenetleyici IDE programi ¢alistirilir. Ko-
mutlari hatirlamak adina Gorsel 3.21°deki gibi Blink programi acillir.

Dosya Duzenle Taslak Araglar Yardim

Yeni Ctrl+N

Ag... Ctrl+ 0

Sonuncuyu ag >

Taslak defteri > ksiyonu

Ornekler ql | A

Kapat Ctrl+ W Dahili Ornekler A

Kaydet Ctrl+S 01.Basics : AnalogReadSerial

Farkh Kaydet... Ctrl+Shift+S 02.Digital : BareMinimum
03.Analog b Blink

Sayta Syauami Clrks SRt 04.Communication 3 DigitalReadSerial

i CirttP _ 05.Control 3 Fade

Tercihler Ctrl+Comma 06.5ensors ; ReadAnalogVoltage

Gorsel 3.21: Blink programinin agilmasi
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void setup() {
// initialize digital pin LED_BUILTIN as an output.
pinMode (LED BUILTIN, OUTPUT) ;

}

// the loop function runs over and over again forever
void loop() {

digitalWrite (LED_BUILTIN, HIGH); // turn the LED on (HIGH is the voltage
level)

delay(1000) ; // wait for a second

digitalWrite (LED_BUILTIN, LOW);// turn the LED off by making the voltage
LOW

delay (1000) ; // wait for a second
}

Yukarida Blink programi acildiktan sonra program icindeki kodlarin motorlara hareket verecek sekilde
yeniden duzenlenmesi gerekir. Programi robota uygun héle getirirken dncelikle void setup() fonksiyonu
icindeki pinMode(LED_ BUILTIN, OUTPUT); komutuyla baglanir. Bu komut icindeki LED BUILTIN yerine
uygun mikrodenetleyici port numarasi yazilir.

pinMode komutu mikrodenetleyici kartin dijital portlarinin giris veya ¢ikis olarak kullanilmasina karar verir.
Mikrodenetleyici ile motorlari kontrol etmek icin 4 adet port kullanilir. Bunlardan ikisi sag motor, diger ikisi
sol motor igin kullanihr.

Tablo 3.3’te motorlarin hareket durumlari verilmistir.

Tablo 3.3: Motorlarin Hareket Durumlari

ileri ileri

D5 =0, D6=0 Sag motor hareket etmez.
D5 =1, D6=0 Sag motor ileri yonde hareket eder.
D5 =0, D6=1 Sag motor geri yonde hareket eder.
D5 =1, D6=1 Sag motor hareket etmez.

D9 =0, D10=0 Sol motor hareket etmez.
D9 =1, D10=0 Sol motor ileri ydnde hareket eder.
D9 =0, D10=1 Sol motor geri ydnde hareket eder.
D9 =1, D10=1 Sol motor hareket etmez.

Programi egitsel robota uygun hale getirirken kullanilacak 2. komut void loop() fonksiyonu icindeki
digitalWrite(LED BUILTIN, HIGH); komutudur. Bu komut ayni zamanda motorlara enerji vermeyi
saglar. Bu komut igindeki LED BUILTIN yerine uygun mikrodenetleyici karti port numarasi yazilir. Ayrica
HIGH yerine 1, LOW yerine 0 yazilabilir. Motorlari ileri veya geri hareket ettirirken Tablo 3.3’teki durumlardan
yararlanilabilir. Motorlari ileri ydnde hareket ettirmek icin mikrodenetleyici kart Gzerindeki D5 ve D9 numa-
rali portlarin “1”, D6 ve D10 numarali portlarin “0” yapilmasi gerekir.

Asagida verilen program yazilip mikrodenetleyici karta yuklendiginde motorlar ileri yonde dénecektir. Eger
motorlardan herhangi biri veya her ikisi birden geri ydénde déntyorsa bu durum iki sekilde duzeltilebilir. Bi-
rinci yontem ters dénen motorun ilgili mikrodenetleyici kartinin kontrol kablosunun yerlerini degistirmektir.
ikinci ydntem ise ters dénen motorun motor siiriiciisii lizerine takili motor kablolarinin yerini degistirmektir.
Ornegin sag motor ters déniiyorsa sag motor icin mikrodenetleyici karttan motor siiriiciiye giden kontrol
kablosu D5 ve D6'nin yerlerini degistirmek yeterli olur.
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void setup() {
pinMode (5, OUTPUT);// sa§
pinMode (6, OUTPUT);// sag
pinMode (9, OUTPUT);// sol
pinMode (10, OUTPUT) ;//sol

}

void loop() {

motor
motor
motor
motor

digitalWrite(5,1); // sag ileri =
digitalWrite(6,0); // sag geri =
digitalWrite(9,1); // sol ileri =
digitalWrite(10,0); //sol geri =

}

Sira Sizde 3.3

o B O K

ileri pini
geri pini
ileri pini
geri pini

Robot baglantilarinin yapildigindan emin olduktan sonra mikrodenetleyici IDE programini agip bir énceki
sayfada verilen kodlari yaziniz. Tim islemler bittikten sonra programi mikrodenetleyici karta yukleyiniz.
Robotunuza pillerinizi dizgln bir sekilde takiniz ve agma kapama anahtarinizi agip robotun ¢alismasini

g6zlemleyiniz.

Degerlendirme

Calismalariniz 6grenme birimi sonunda yer alan Kontrol Listesi - 1 kullanilarak degerlendirilecektir. Calis-

malarinizi yaparken bu kriterleri dikkate aliniz.

Motorlari geri ydnde hareket ettirmek igin bu sefer D6 ve D10 numarali portlarin “1”, D5 ve D9 numarali
portlarin “0” yapilmasi gerekir. Ayrintili bilgi icin Tablo 3.3’teki durumlardan yararlanilabilir.

void setup() {
pinMode (5, OUTPUT);// sa§ mo
pinMode (6, OUTPUT);// sag mo
pinMode (9, OUTPUT);// sol mo
pinMode (10, OUTPUT);//sol mo
}
void loop () {
digitalWrite(5,0); // sag ileri
digitalWrite(6,1); // sad geri
digitalWrite(9,0); // sol ileri
digitalWrite(10,1); //sol geri
}
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tor ileri pini

tor geri pini

tor ileri pini

tor geri pini
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Sira Sizde 3.4

Robot baglantilarinin yapildigindan emin olduktan sonra mikrodenetleyici IDE programini agip bir 6nceki sayfa-
da verilen kodlari yaziniz. Tum iglemler bittikten sonra programi mikrodenetleyici karta yUkleyiniz. Robotunuza
pillerinizi dizgun bir sekilde takiniz ve agma kapama anahtarinizi agip robotun galismasini gézlemleyiniz.

Degerlendirme

Calismalariniz 6grenme birimi sonunda yer alan Kontrol Listesi - 1 kullanilarak dederlendirilecektir. Calig-

malarinizi yaparken bu kriterleri dikkate aliniz.

Egitsel robotun hareketleri iki motorun hareketine bagldir. Tablo 3.3’te géruldagu gibi mikrodenetleyicinin
D5, D6, D9 ve D10 numarali portlarina génderilen 0 veya 1 bilgisine gére motorlar hareket etmektedir. Mo-
torlarin hareketleri de egitsel robotun hangi dogrultuda hareket etmesi gerektigini belirlemektedir. Egitsel
robottaki uygulamalarda Tablo 3.4’teki robotun hareket durumlarinda kirmizi ile gésterilenler kullanilacaktir.
Mavi ile gosterilenler ise gizgi izleyen robot uygulamalarinda kullanilacaktir.

Motorlarin hareketine gore robotun hareketleri su sekilde saglanir.

Tablo 3.4: Motorlarin Hareketine Gore Robotun Hareket Durumlari

ileri ileri
T' Sol &@__T D9=0,D10=0 D5 =0, D6=0 Robot hareket etmez.

E D9 =1, D10=0 D5 =1, D6=0 Robot ileri yonde hareket eder.
D9 =0, D10=1 D5 =0, D6=1 Robot geri yonde hareket eder.
D9 =0, D10=0 D5 =1, D6=0 Robot sol teker sabit, sola dogru déner.
D9 =0, D10=0 D5 =0, D6=1 Robot sol teker sabit, saga dogru doner.
D9 =1, D10=0 D5 =0, D6=0 Robot sag teker sabit, saga dogru doner.
D9 =0, D10=1 D5 =0, D6=0 Robot sag teker sabit, sola dogru déner.
D9 =0, D10=1 D5 =1, D6=0 Robot oldugu yerde sola dogru déner.
D9 =1, D10=0 D5 =0, D6=1 Robot oldugu yerde saga dogru doner.

Egitsel robotu sola dogru hareket ettirebilmek icin Tablo 3.4’te gdsterildigi gibi mikrodenetleyici kartin D5 ve
D10 numarali portlarina 1 verisini, D6 ve D9 numarali portlarina O verisini géndermek gerekir.

void setup() {

}

pinMode (5, OUTPUT);// sag
pinMode (6, OUTPUT) ;// sag
pinMode (9, OUTPUT);// sol
pinMode (10, OUTPUT) ;//sol

void loop() {

digitalWrite(5,1);
digitalWrite(6,0) ;
digitalWrite(9,0);
digitalWrite(10,1); //sol geri =

}
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Sira Sizde 3.5

Egitsel robotun baglantilarinin yapildigindan emin olduktan sonra mikrodenetleyici IDE programini agip

yukarida verilen kodlari yaziniz. Tum islemler bittikten sonra programi mikrodenetleyici karta yUkleyiniz. Ro-
botunuza pillerinizi diizgln bir sekilde takiniz ve agma kapama anahtarinizi agip robotun ¢alismasini gézlem-

leyiniz.

Degerlendirme

Calismalariniz 6grenme birimi sonunda yer alan Kontrol Listesi - 1 kullanilarak degerlendirilecektir. Calis-

malarinizi yaparken bu kriterleri dikkate aliniz.

Robotunuzu sada dogru hareket ettirebilmek icin Tablo 3.4’te gosterildigi gibi mikrodenetleyici kartin D6 ve
D9 numarali portlarina 1 verisini, D5 ve D10 numarali portlarina O verisini géndermek gerekir.

void setup() {
pinMode (5, OUTPUT);// sag motor ileri pini
pinMode (6, OUTPUT);// sa§ motor geri pini
pinMode (9, OUTPUT);// sol motor ileri pini
pinMode (10, OUTPUT);//sol motor geri pini
}
void loop() {
digitalWrite(5,0); // sa§ ileri =
digitalWrite(6,1); // sag geri =
digitalWrite(9,1); // sol ileri =
digitalWrite(10,0); //sol geri =
}

Sira Sizde 3.6

Egitsel robotun baglantilarinin yapildigindan emin olduktan sonra mikrodenetleyici IDE programini agip

o r KB O

yukarida verilen kodlari yaziniz. Tim iglemler bittikten sonra programi mikrodenetleyici karta yukleyiniz. Robotu-
nuza pillerinizi dizguin bir sekilde takiniz ve agma kapama anahtarinizi agip robotun galismasini gézlemleyiniz.

Degerlendirme

Calismalariniz 6grenme birimi sonunda yer alan Kontrol Listesi - 1 kullanilarak dederlendirilecektir. Calig-

malarinizi yaparken bu kriterleri dikkate aliniz.

Egitsel robotu belli bir duruma veya sarta gore ileri, geri, sada, sola hareket komutlarindan birden fazla
islem yaptirabilmek igin fonksiyon tanimlanmasi gerekir. Fonksiyon tanimlama asagida gdsterilmigtir. Fonk-
siyon deger dondurmeyecekse veri tipi olarak void kullanihr.

void ileri () {komut veya komutlarai}
fonksiyon fonksiyon susll parantez iginde
veri tipi adi komutlar yazilacak
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Egitsel robotun ileri, geri, saga, sola hareket komutlarini igeren fonksiyonlari kullanan érnek bir program
yazmak gerekirse asagidaki islemler gergeklestiriimelidir.

Egitsel robot 2 saniye ileri, 1 saniye geri, 2 saniye saga, 1 saniye sola gitsin ve 2 saniye dursun sonra da
program basa donsun.

Programin belirli saniye araliklariyla ileri, geri, saga, sola hareketini iceren fonksiyonlar “void loop()”
fonksiyonu icinde ¢agrilir. Egitsel robotun ileri, geri, saga, sola hareket komutlarini iceren fonksiyon tanim-
lamalari da “void loop()” fonksiyonu disinda yapilir.

Robotu ileri, geri, saga ve sola belirli siirelerde hareket ettiren program kodlari sunlardir:
void setup() {

pinMode (5, OUTPUT);// sag motor ileri pini

pinMode (6, OUTPUT);// sa§ motor geri pini

pinMode (9, OUTPUT) ;// sol motor ileri pini

pinMode (10, OUTPUT) ;//sol motor geri pini
}

void loop() {

ileri(); //ileri fonksiyonunun kullanimi
delay (2000) ;

geri(); //geri fonksiyonunun kullanimi
delay (1000) ;

sag () ; //saga dénme fonksiyonunun kullanimi
delay (2000) ;

sol(); //sola dénme fonksiyonunun kullanimi
delay (1000) ;

dur () ; //durma fonksiyonunun kullanimi
delay (2000) ;

}

void ileri(){
digitalWrite(5,1);
digitalWrite(6,0);
digitalWrite(9,1);
digitalWrite(10,0);
}
void geri () {
digitalWrite(5,0);
digitalWrite(6,1);
digitalWrite(9,0);
digitalWrite(10,1);
}
void sol () {
digitalWrite(5,1);
digitalWrite(6,0);
digitalWrite(9,0);
digitalWrite(10,1);
}
void sag() {
digitalWrite(5,0);
digitalWrite(6,1);
digitalWrite(9,1);
digitalWrite(10,0);
}
void dur () {
digitalWrite(5,0);
digitalWrite(6,0);
digitalWrite(9,0);
digitalWrite(10,0);
}
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Sira Sizde 3.7

Egitsel robotun baglantilarinin yapildigindan emin olduktan sonra mikrodenetleyici IDE prog-

ramini agip robotu 1 saniye ileri, 1 saniye saga, 1 saniye geri, 1 saniye sola, 2 saniye ileri ve 2 saniye
durduran sonra da programi basa dondiren kodlari yaziniz. Tim islemler bittikten sonra programi
mikrodenetleyici karta yUkleyiniz. Robotunuza pillerinizi dlizgun bir sekilde takiniz ve agma kapama

anahtarinizi agip robotun galismasini gézlemleyiniz.

Degerlendirme

Calismalariniz 6grenme birimi sonunda yer alan Kontrol Listesi - 1 kullanilarak degerlendirilecektir.

aoM¢dyd-ospoyiyaoBeqe-deyy/:dpy
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Calismalarinizi yaparken bu kriterleri dikkate aliniz.

Egitsel robotun baglantilarinin yapildigindan emin olduktan sonra mikrodenetleyici IDE programini acip

robotu 2 saniye saga, 1 saniye dur, 2 saniye sola, 1 saniye dur, 1 saniye ileri ve 2 saniye dur kodlarini yazip
sonra da programi basa déndiren kodlari yaziniz. Tum iglemler bittikten sonra programi mikrodenetleyici
karta yukleyiniz. Robotunuza pillerinizi diizgln bir sekilde takiniz ve agma kapama anahtarinizi agip robo-

tun calismasini gézlemleyiniz.

Degerlendirme

Calismalariniz 6grenme birimi sonunda yer alan Kontrol Listesi - 1 kullanilarak degderlendirilecektir. Calig-

malarinizi yaparken bu kriterleri dikkate aliniz.

Motor surucuden mikrodenetleyici karta gerekli baglantilar yapilirken 6zellikle mikrodenetleyici kartin D5,
D6 ve D9, D10 portlari kullanilacak diye bir sart yoktur. Mikrodenetleyici kartin diger portlari da kullanilabilir.
Ancak mikrodenetleyici kartin D5, D6 ve D9, D10 portlari motorlarda hiz kontrolii yapmaya olanak taniyan
PWM cikiglaridir. PWM sinyalleri motorlara belirli araliklarla kesik kesik enerji vererek motorun hizli veya

yavas donmesini saglar. Bu sayede egitsel robotun hizinin kontrol edilmesine olanak tanir.

Egitsel robotun hiz kontrolt yapilirken digitalWrite (5,1) ; komutu yerine analogWrite (5,h) ;
komutu kullanilir. Komutta kullanilan “h” degiskeni burada “0” ile “255” arasinda deger alabilen bir sayiyi
ifade etmektedir. Bu sayi “255” oldugunda motor en hizl devirde doner, “128” oldugunda yari hizda doner,
“0” oldugunda ise motorlar durur. Daha 6nce en yuksek hizda c¢alistirilan “robot 2 saniye ileri, 1 saniye geri,
2 saniye sagda, 1 saniye sola gitsin ve 2 saniye dursun sonra da program basa dénsun” seklindeki programi

motorlari yari hizda galistirabilmek i¢in yeniden diizenlemek gerekir.
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PWM ile motorlarin hizini kontrol eden program kodlari sunlardir:

int h=120; // motor hizini belirleyen degisken
void setup() {
pinMode (5, OUTPUT) ;// sad motor ileri pini
pinMode (6, OUTPUT);// sag motor geri pini
pinMode (9, OUTPUT);// sol motor ileri pini
pinMode (10, OUTPUT);// sol motor geri pini

void loop() {

ileri(); delay(2000);

geri(); delay (1000) ;
sag(); delay (2000) ;
sol(); delay (1000) ;
dur () ; delay (2000) ;

}
void ileri () {
analogWrite (5,h) ;
analogWrite (6,0) ;
analogWrite(9,h) ;
analogWrite (10,0) ;
}
void geri () {
analogWrite (5,0) ;
analogWrite(6,h) ;
analogWrite(9,0) ;
analogWrite(10,h);
}
void sol() {
analogWrite (5,h) ;
analogWrite (6,0) ;
analogWrite(9,0);
analogWrite (10,h) ;
}
void sag() {
analogWrite (5,0) ;
analogWrite(6,h) ;
analogWrite(9,h) ;
analogWrite(10,0) ;
}
void dur () {
analogWrite (5,0) ;
analogWrite (6,0) ;
analogWrite(9,0);
analogWrite (10,0) ;
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Sira Sizde 3.9

Egitsel robotun baglantilarinin yapildigindan emin olduktan sonra mikrodenetleyici IDE programini agip hiz
degiskenine 150 atayiniz. Robotu 2 saniye sola, 1 saniye dur, 2 saniye sada, 1 saniye dur, 3 saniye ileri,
1 saniye ileri ve 2 saniye durduran sonra da programi basa dénduren kodlari yaziniz. Tim islemler bittikten
sonra programi mikrodenetleyici karta ytkleyiniz. Robotunuza pillerinizi dtizgin bir sekilde takiniz ve agma

kapama anahtarinizi agip robotun galismasini gdzlemleyiniz.

Degerlendirme

Calismalariniz 6grenme birimi sonunda yer alan Kontrol Listesi - 1 kullanilarak degerlendirilecektir. Calis-

malarinizi yaparken bu kriterleri dikkate aliniz.

3.6. EGITSEL ROBOTUN UZAKTAN KUMANDA iLE
KONTROLU

Egitsel robot su ana kadar kullanici ydnlendirmesi olmadan belirli bir program dahilinde ¢ahgstirildi. Bundan
sonraki asamada uzaktan kumanda ile egitsel robot ydnlendirilebilir. Uzaktan kumandalar Gérsel 3.22.c’de
gOruldagu gibi Gzerinde bulunan tus kombinasyonuna bagli olarak belirli kodlari kizilétesi LED yardimiyla
karsi tarafa génderir. Uzaktan kumandalar, glinlik yasantida TV, uydu alicisi, muzik sistemi gibi birgok
elektronik aygiti kontrol etmek icin kullanilir. Bu bolimde herhangi bir uzaktan kumanda ile egitsel robot

kontrol edilecektir.

e s e @000
& . 0006
oot N0 ©060

a. Uzaktan kumanda b. Uzaktan kumanda c. Uzaktan kumanda
alici devresi alici devre elemani

Gorsel 3.22: Uzaktan kumanda alicisi ve genel amaglh uzaktan kumanda

Uzaktan kumandanin gonderdidi sinyalleri ¢6zen devre elemani Goérsel 3.22.a ve b'de gorilmekte-
dir. VS1838 isimli IR alici ve kod ¢oziicl devre elemani Gorsel 3.22.a’da gosterilen sekilde elektronik

kart tGzerine monte edilir. Gorsel 3.22.b’de gorildugu gibi kart Gzerine monte edilmeden de kullanilabilir.
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IR alici ve kod ¢ozlicl devre elemani Gorsel 3.23’te goruldigu gibi robot tGzerine monte edilir. Baglanti
uclari yapilirken “Vcc” ucu mikrodenetleyici Gzerindeki “5V” pinine, “GND” ucu mikrodenetleyici Uzerindeki

“GND” pinine, “Out” ucu mikrodenetleyici kart Gzerindeki “D11” pinine baglanir (Gorsel 3.24).

Gorsel 3.23: Uzaktan kumanda alicisinin egitsel robot lizerine montaji

Sl IR Alici
5V

Gorsel 3.24: Uzaktan kumanda alicisinin baglanti semasi

IR alict ve kod ¢oézlici devre elemaninin baglantilari yapildiktan sonra kodlamaya gegebilmek igin
“IRremote” kitiphanesinin kurulu olmasi gerekir. Bunun i¢in dncelikle Gorsel 3.25’teki gibi mikrodenetleyi-
ci IDE programinda Araglar menusinden Kiitiiphaneleri Yonet penceresinin agilmasi gerekir.
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Gorsel 3.26 kitiphane yoneticisi penceresinde “1” numarayla gosterilen arama alanina kitliphane isminin
girilmesi gerekir. IRremote kuttuphanesi i¢in farkh kitliphane versiyonlari mevcuttur. Bu bélimde kullanila-
cak olan 1.1.0 versiyonu, daha basit ve kodlari anlasilir dizeyde olan bir versiyondur. Kiitiphane versiyonu
da segcildikten sonra kur butonuna basiimasi gerekir. Kurma islemi bittikten sonra Gorsel 3.27’deki gibi

@ sketch_nov12a| Arduine 1.8.13
Dosya Dizenle Taslak Araglar Yardim

B + Otomatik bigimlendir. Ctrl+T
Taslag Argivie
sketch_novi2a Karakter kodlamasini dizelt & Tekrar yiikle
void setup |  Kitiphaneleri Yonet.. Ctrls Shift+|
// put y¢ Serf Pt‘:r.t .Ekranl CtrI+Shfft+M
Seri Cizici Ctrl+Shift+L

Gorsel 3.25: Mikrodenetleyici IDE programinda Kiitiiphaneleri Yonet penceresinin agilmasi

IRrecvDemo programi acillir.

210

@ Kutiiphane yéneticisi x
Tip |Hepsi ~ | Konu |Hepsi v| IRremote | o
by Quadrifoglic Verde -

Acrduino library for remote control DeLonghi PAC NK76 Remote control for Air Conditioner DeLonghi PAC NK76 over IR,
IRremote library required!
More info

IRremote

by shirriff, z3t0
Send and receive infrared signals with multiple protocols Currently included protocols: BoseWave, Denen, Dish, VG, Lege, LG,
MagiQuest, NEC, Panascnic, RCS, RCS, Samsung, Sanye, Sharp, Sony, Whynter, (Pronte).

New: Changed License to MIT, ATtiny timer 1 support, Removed AIWA + Mitsubishi, example IR2ZKeyboard.

6 e o
by Cristiano Borges

A lightweight library for send/ receive infra-red signal. This library seeks to be lean and intend to make it easier to
send/receive infra-red signals. As an extra feature, the library can read codes from flash memory.
More info hd

More info

IRRemoteControl

Kapat

Gorsel 3.26: Kiitiiphane yoneticisi penceresinde program kitiiphanesinin aranmasi

© sketch_nov12a| Arduino 1.8.13
Dosya Dazenle Taslak Araglar Yardim

Yeni Ctri+N

Ag... Ctrl+0

Sonuncuyu ag >

Taslak defteri > |

Ornekler : A

Kapat Crl+W Adafruit Circuit Playground b4

Kaydet CtrlsS Sy ’

Farkli Kaydet... Ctrl+Shift+S Esplora >
Ethernet »

Sayfa Ayartan: CurkeShifteP Firmata i AwaRCT501SendDemo

b= Lok Ozel (custom) Kitaphane Ornekleri IRrecord

Tercihler Ctrl+Comma IRremote i IRrecvDemo
Robot Control 1 IRrecvDump

Gikig Ctr+Q IRrecvDumpV2

na

Rebot Motor

Gorsel 3.27: IRremote kutiiphanesindeki 6rnek programlar
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IRrecvDemo programi agildiktan sonra program Uzerinde hicbir degisiklik yapmadan egitsel robottaki mik-
rodenetleyici karta yuklenmesi gerekir. Uzaktan kumandanin IR aliciya génderdigi kodlari gérebilmek icin
“Seri Port” ekrani agiimalidir. Egitsel robottaki mikrodenetleyici kartin USB baglantisini gikarmadan “Seri
Port” ekraninin Goérsel 3.29°’da gosterildigi gibi acilmasi gerekir. “Seri Port” ekrani “Araclar’ menusinden,
“Ctrl+Shift+M” kisa yoluyla ya da Goérsel 3.28’de pencerenin sag Ust kdsesinde gosterilen ikona basilarak

acilabilir.
& IRrecvDemo | Arduino 1.8.13 - X
Dosya Dizenle Taslak Araglar Yardim
oo BE Otomatik biimlendir, Ctrl+T 9 | B e
Taslagn Argivle
IRrecvDema Karakter kodlamasini didzelt & Tekrar yiikle :
Kiitiphaneleri Yénet... Cirl+ Shift+ ~
[ seri Port Ekran Ctrl+ Shift+M
Seri Cizici Ctrl+Shift+L

WiFi101 / WiFiNIMA Firmware Updater

Gorsel 3.28: Seri Port ekraninin agilmasi

#include <IRremote.h> o
int RECV_PIN = 11;
IRrecv irrecv(RECV_PIN) ; FF18E7| lleri
decode results results; FFFFFFFF
void setup () FFA4ARS5| geri
{ Gint beoin (9600) FF38C7| dur
erial .begin ;
FFFFFFFF
irrecv.enableIRIn(); // Start the receiver FF1OEF| sol
}
FFFFFFFF
void loop() | FF5AA5| sag
FFFFFFFF

if (irrecv.decode (&results)) {

Serial.println(results.value, HEX);
irrecv.resume(); // Receive the next value

}
delay (100) ;

Gorsel 3.29: IRrecvDemo programiyla kumanda kodlarinin ¢éziilmesi

Gorsel 3.29'da 6rnek bir kumanda gosterilmistir. Egitsel robotu hareket ettirmek i¢in uzaktan kumanda
tizerinde 5 farkli tug kullanilir. istenirse buna benzer farkl sekillerde kumandalar kullanilabilir. Burada asil
onemli olan kullanilan uzaktan kumandanin tuslarina karsilik gelen kodlari belirlemektir. Gorsel 3.29'da
oldugu gibi uzaktan kumandadan egitsel robotun alicisina génderilen kodlar seri port ekraninda goruntile-
necektir. Uzaktan kumandanin tuslarina karsilik gelen kodlar 16 tabanli (heksadesimal) sayi sistemine gore
goruntulenir. Bu kodlarin bir yere not edilmesi gerekir.
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long bileri = 0x FF1807;
N—— N~ ———
degisken  degisken 16'lik sayr uzaktan kumanda

tipi adi sistemi tusunun kodu

Gorsel 3.30: IRrecvDemo programinda uzaktan kumanda tus kodlarinin kullaniimasi

Uzaktan kumandadan elde edilen kodlar kullanilirken Gorsel 3.30’da oldugu gibi “1ong” tipinde degisken
tanimlanarak yazilmasi gerekir. 16 tabanli (heksadesimal) sayi sisteminde sayilari belirtmek icin basina
“Ox” getirerek yazmak gerekir. Son durumda IRrecvDemo 6rnek programini degistirirken asagidaki prog-
ram kodlari eklenir.

int h=100; // Robot motorlarinin dénme hizi

OxFF18E7;// Robotun ileri gitmesi ig¢in kullanilan U.K. kodu

long bileri

long bgeri = O0xFF4AB5;// Robotun geri gitmesi ig¢in kullanilan U.K. kodu
long bdur = 0xFF38C7;// Robotun durmasi ig¢in kullanilan U.K. kodu

long bsol = OxFF10EF;// Robotun sola dénmesi i¢in kullanilan U.K. kodu
long bsag = O0xFF5AA5;// Robotun sada dénmesi ig¢in kullanilan U.K. kodu

Egitsel robotun motor pinleri tanimlanirken “void setup () ” fonksiyonu i¢ine asagidaki kodlar eklenir.

pinMode (5, OUTPUT);// sag motor ileri pini
pinMode (6, OUTPUT) ;// sa§ motor geri pini
pinMode (9, OUTPUT);// sol motor ileri pini
pinMode (10, OUTPUT) ;// sol motor geri pini

Egitsel robota bagli IR alici ve kod ¢dzlcinun uzaktan kumandadan aldigi kodlari robotun hareket
fonksiyonlariyla eglestirmek icin “void loop () ” fonksiyonu igine asagidaki kodlarin eklenmesi gerekir.
Burada “results.value” degiskeni uzaktan kumandadan anlk olarak aldigi verileri saklayan bir
degiskendir.

if (results.value == bileri ) ileri();
if (results.value == bgeri ) geri();
if (results.value == bsag ) sag():

if (results.value == bsol ) sol();

if (results.value == bdur ) dur();

En son olarak “void loop ()” fonksiyonunun blok bitirme ™}~ parantezinin sonundan itibaren robotu
yonlendiren void ileri () ,void geri(),void sag() ,void sol(),void dur ()fonksiyonlarinin
eklenmesi gerekir. Programin son hali agagidaki gibi olacaktir.

#include <IRremote.h>
int RECV_PIN = 11;

int h=100; // Robot motorlarinin dénme hizi

OxFF18E7;// Robotun ileri gitmesi ig¢in kullanilan U.K. kodu

long bileri

long bgeri = O0xFF4AB5;// Robotun geri gitmesi ig¢in kullanilan U.K. kodu
long bdur = 0xFF38C7;// Robotun durmasi ig¢in kullanilan U.K. kodu
long bsol = OxFF10EF;// Robotun sola dénmesi i¢in kullanilan U.K. kodu

long bsag = OxFF5AA5;// Robotun sada dénmesi ig¢in kullanilan U.K. kodu
IRrecv irrecv(RECV_PIN) ;

decode_results results;
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{
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pinMode (5, OUTPUT) ;// sag motor ileri pini
pinMode (6, OUTPUT) ;// sad motor geri pini
pinMode (9, OUTPUT) ;// sol motor ileri pini
pinMode (10, OUTPUT) ;// sol motor geri pini

Serial.begin(9600) ;

irrecv.enableIRIn(); // Aliciyi baslat.

}

void loop() {

if (irrecv.decode (&results)) {
Serial.println(results.value, HEX);

if (results.value
if (results.value
if (results.value
if (results.value
if (results.value

irrecv.resume () ;

}
}
void ileri () {
analogWrite(5,h) ;
analogWrite (6,0) ;
analogWrite(9,h) ;

analogWrite (10,0);

}

void geri () {

analogWrite(5,0);
analogWrite (6,h) ;
analogWrite(9,0);

analogWrite(10,h) ;

}
void sol () {
analogWrite(5,h) ;
analogWrite (6,0) ;
analogWrite(9,0);

analogWrite(10,h) ;

}
void sag() {
analogWrite(5,0) ;
analogWrite (6,h) ;
analogWrite(9,h) ;

analogWrite(10,0) ;

}
void dur () {
analogWrite(5,0);
analogWrite (6,0) ;
analogWrite(9,0);

analogWrite(10,0) ;

}
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bileri ) ileri();
bgeri ) geri();
bsag ) sag();
bsol ) sol();
bdur ) dur();

// Yeni verileri al.
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Sira Sizde 3.10

Egitsel robot gdvdesine IR alici devresini baglayip diger robot baglantilarinin dizgin oldu-

gundan emin olduktan sonra mikrodenetleyici IDE programini acarak hiz degiskenine 100

degerini atayiniz. Robotun uzaktan kumanda kontrollne ait program kodlarini yaziniz. Tim islemler
bittikten sonra programi mikrodenetleyici karta ylkleyiniz. Robotunuza pillerinizi dizgun bir sekilde
takiniz ve agma kapama anahtarinizi agip robotun ¢alismasini gézlemleyiniz.

Degerlendirme

Calismalariniz 6grenme birimi sonunda yer alan Kontrol Listesi - 1 kullanilarak degerlendirilecektir.

aoM¢dyd-iogpoyy/aob-eqgs:deyny/:dny

€080¢

Calismalarinizi yaparken bu kriterleri dikkate aliniz.

3.7. EGITSEL ROBOT iLE ENGELDEN KAGMA

Engelden kacan robotlarda mesafe algilama sensorleri kullanilir. Mesafe algilama sensorlerinin birgok ce-
sidi vardir. Egitsel robotta HC-SR04 olarak da bilinen ultrasonik mesafe sensori kullanilacaktir. Montaj
aparati kullanilarak egitsel robotun 6n tarafina Gorsel 3.32’de gorildigu gibi vidalarla ultrasonik mesafe
sensorindn montaji yapilir ve program yazilacak héle gelir. Ultrasonik mesafe sensorl ve montaj aparati
Gorsel 3.31°de gorilmektedir.

Gorsel 3.31: Ultrasonik mesafe algilama sensorii ve montaj aparati
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Gorsel 3.32: Ultrasonik mesafe algilama sensoériiniin egitsel robota monte edilmesi

Ultrasonik mesafe sensori 2 adet hoparldrden olusur. Bunlardan birincisi kargi tarafa 40 kHz lik 8 adet ses
dalgasi gonderir. Diger hoparldr ise bu ses dalgasinin bir cisme garpip geri dénmesini bekler. Génderilen
ses sinyali bir cisme c¢arpip geri dondiglinde ise sesin gecikme suresi hesaplanir. Bu sekilde sensor ile
cisim arasindaki mesafe olgulmas olur.

Gorsel 3.33: Ultrasonik mesafe algilama sensoriiniin baglanti semasi

Ultrasonik mesafe sensoriinde Gorsel 3.33’te goruldigu gibi 4 adet baglanti pini bulunur. Bu pinlerden Vcc
pini mikrodenetleyici kartin 5V pinine, GND pini ise mikrodenetleyici kartin GND pinine baglanir. Geriye
kalan Trig pini (ses sinyali gébnderen pin) mikrodenetleyici kartin D7 pinine, Echo pini (ses sinyalini alan
pin) ise mikrodenetleyici kartin D8 pinine baglanir. Robotun tim baglantilarini yapip programini yazarken
oncelikle “trig” ve “echo” isminde 2 degisken belirlenip pin numaralarinin atanmasi gerekir. Sonraki asamada
“void setup () ” fonksiyonu iginde pinMode (trig, OUTPUT); komutuyla mikrodenetleyici kartin “trig”

portu ¢iIkis, pinMode (echo, INPUT) ; komutuyla “echo” portu giris yapilir.
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Mesafe sensorlyle cisim arasindaki mesafe hesaplanirken “void loop()” fonksiyonu icinde 6ncelikle
digitalWrite (trig,1l); komutuyla karsi tarafa bir ses dalgasi goénderilir. 1 milisaniye beklenip
digitalWrite (trig,0) ; komutuylabusesdalgasikesilir. GonderilensesialmakiginpulseIn (echo, 1) ;
komutu kullanilarak “sure” ismindeki degiskene aktarilir. Mesafe hesaplamasi yapilirken “mesafe” isminde bir
degisken olusturularak int mesafe=(sure/2)/28.97; komutuyla “sure” degiskenin yarisini alinip 28.97
sabit sayisiyla ¢arpilir. Burada sesin gidip gelme mesafesinden dolayi “sure” degiskenin yarisi alinir. Komutta
kullanilan sabit sayi ise ortam sicakligina gére hesaplanir.

Mesafe belirlendikten sonra *if (mesafe < 30)” komutuyla robot ile engel arasindaki mesafe 30 cm’den
kiicikse robotu geri al ve dondiir hareketini, “else” komutuyla da 30 cm’den blylkse ileri gitme hareketini
yapacak kodlarin yazilmasi gerekir. Engelden kagan egitsel robotun program kodlari asagidaki gibidir.

int trig = 7; // Mesafe sensdri trig pini ig¢in D7 portunu belirle
int echo = 8; // Mesafe sensdri trig pini ig¢in D7 portunu belirle
int hiz=100; // Motor ddniis hizini belirle

void setup() {
pinMode (5, OUTPUT) ;// sa§ motor ileri pini
pinMode (6, OUTPUT);// sa§ motor geri pini
pinMode (9, OUTPUT) ;// sol motor ileri pini
pinMode (10, OUTPUT) ;// sol motor geri pini
pinMode (trig, OUTPUT); // Mesafe sensdri trig pini ¢ikis igin
pinMode (echo, INPUT); // Mesafe sensdéri echo pini giris igin
}
void loop () {
digitalWrite (trig, 1);
delay (1)
digitalWrite (trig, 0);

int sure = pulseln(echo, 1);
int mesafe = (sure/2) / 28.97;

if (mesafe < 30) // mesafe 30cm’den kiigik ise robotu geri al ve dondir.
{
analogWrite (5, 0);
analogWrite (6, hiz);
analogWrite (9, 0);
analogWrite (10, hiz);
delay (150) ;

analogWrite (5, 0);
analogWrite (6, hiz);
analogWrite (9, hiz);
analogWrite (10, 0);
delay (250) ;

}

else // mesafe 30cm’den buyiuk ise diiz git.

{
analogWrite (5, hiz);
analogWrite (6, O0);
analogWrite (9, hiz);
analogWrite (10, 0);
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Sira Sizde 3.11

Egitsel robotun gévdesine mesafe sensérini baglayip diger robot baglantilarinin diizgin ol-

dugundan emin olduktan sonra mikrodenetleyici IDE programini agarak hiz degiskenine 100

degerini atayiniz. Engelden kagan robota ait program kodlarini yaziniz. Tum islemler bittikten sonra
programi mikrodenetleyici karta yikleyiniz. Robotunuza pillerinizi diizgin bir sekilde takiniz ve agma
kapama anahtarinizi agip robotun ¢alismasini gézlemleyiniz.

Degerlendirme

Calismalariniz 6grenme birimi sonunda yer alan Kontrol Listesi - 1 kullanilarak degerlendirilecektir.

QoM dyd-iogposy/yaoB-eqe-deyy/:dny
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Calismalarinizi yaparken bu kriterleri dikkate aliniz.

Normalde hareket etmeyen engeli goriince geri giden robot (yakalanmayan robot) kodlar1 sunlardir:

int trig = 7; // Mesafe sensdriu trig pini ig¢in D7 portunu belirle

int echo = 8; // Mesafe sensdri echo pini ig¢in D8 portunu belirle
int hiz=150; // Motor ddniis hizini belirle

void setup() {
pinMode (5, OUTPUT) ;// sa§ motor ileri pini
pinMode (6, OUTPUT);// sag motor geri pini
pinMode (9, OUTPUT) ;// sol motor ileri pini
pinMode (10, OUTPUT) ;// sol motor geri pini
pinMode (trig, OUTPUT); // Mesafe sensdrii trig pini ¢ikis igin
pinMode (echo, INPUT); // Mesafe sensdériu echo pini giris igin

void loop () {
digitalWrite(trig, 1);
delay (1)
digitalWrite(trig, 0);
int sure = pulseln(echo, 1);
int mesafe = (sure/2) / 28.97;

if (mesafe < 30 ) // mesafe 30cm’den kiigik ise robotu geri gel.

{
analogWrite (5, 0);
analogWrite (6, hiz);
analogWrite (9, 0);
analogWrite (10, hiz);

}

else // mesafe 30cm’den biiyilkk ise dur.

{
analogWrite (5, 0);
analogWrite (6, O0);
analogWrite (9, 0);
analogWrite (10,0) ;
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Sira Sizde 3.12

Egitsel robotun gévdesine mesafe sensorini baglayip diger robot baglantilarinin diizgin oldugundan emin
olduktan sonra mikrodenetleyici IDE programini agarak hiz degiskenine 150 degerini atayiniz. Yakalan-
mayan robota ait program kodlarini yaziniz. Tim iglemler bittikten sonra programi mikrodenetleyici karta
yukleyiniz. Robotunuza pillerinizi dizgun bir sekilde takiniz ve agma kapama anahtarinizi agip robotun

galismasini gézlemleyiniz.

Degerlendirme

Calismalariniz 6grenme birimi sonunda yer alan Kontrol Listesi - 1 kullanilarak degderlendirilecektir. Calig-

malarinizi yaparken bu kriterleri dikkate aliniz.

3.8. EGITSEL ROBOT iLE GizGi iZLEME

Bu bolimde egitsel robotun ¢izgi izleme uygulamasini nasil yapacagina yer verilecektir. Cizgi izleme sen-
sorleri yapisal olarak kizilétesi LED ile foto transistorden olusur. Kizilétesi LED’den ¢ikan sinyaller karsi
cisme carpar. Cisim acik renk ise 15131 yansitir. Bu sekilde sensor bir deger Uretir. Eger sinyaller yansima-
yacak kadar cisme uzak bir noktadaysa veya cisim siyah renkliyse (siyah renk 15131 yansitmayacagdindan)
0 degerini Uretir. Cizgi izleme sensoérleri ¢ikis durumlarina goére dijital ¢ikis verenler (0 - 1) ve analog ¢ikis
verenler (0-1023) seklinde iki gesittir. Yapisal olarak bakildiginda ise kullanilan sensoériin ¢esidine ve 6zel-
ligine gore farkl sekillerde Uretilir. Ayrica gizgi izleme sensorleri tekli Uretildigi gibi ihtiyaca gore Ugld, besli,
sekizli gibi farkh sayilarda paket halinde de Uretilebilmektedir. Cizgi izleme sensor gesitlerine Gorsel 3.34'te

yer verilmigtir.

TCRT5000

IRLED >
QRD1114

PR
)

Foto Transistor

pypeped Kalibrasyon
ayari
Addadag
N
Dijital  Apalog CNY70

Sensor  gsensor

Gorsel 3.34: Cizgi izleme sensor cgesitleri
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Gorsel 3.34’te verilen gizgi izleme sensor gesitlerinde farkl firmalarin Urettigi (TCRT5000, CNY70, QRD 1114
vb.) IR LED+Foto Transistor ikilisi gorilmektedir. Bu ikiliden olusan devre elemanlari kullanilarak dijital veya
analog c¢izgi izleme sensdr devreleri Uretilmektedir. Dijital sensoérlerde sinyal kuvvetlendirmek icin 7414 en-
tegresi, analog sensorlerde LM358 entegresi kullanilir. Bazi durumlarda bu entegrelerin farkli versiyonlari

da kullanilabilir.

Egitsel robotla beyaz zemin Uzerinde siyah ¢izgiyi izleme igslemini gergeklestirebilmek icin 3 adet ¢izgi iz-
leme sensodriune ihtiyac vardir. Egitsel robotta dijital ¢cikis veren ¢izgi izleme senséra kullaniimigtir. Montaj
aparati kullanilarak egitsel robotun 6n tarafina Goérsel 3.35.a’da gorildiigu gibi vidalar ile gizgi izleme sen-
sorlerinin montaji yapilir. Cizgi izleme sensorleri ve montaj aparati Gérsel 3.35.b’de gorulmektedir. Cizgi
izleme sensori aparati altta, mesafe sensori aparati Ustte, robot gévdesi ortada kalacak sekilde vida de-

likleri Ust Uste getirilip ayni vida kullanilarak birbirlerine tutturulacaktir.

a. Cizgi izleme sensorleri b. Cizgi izleme sensorlerinin
ve montaj aparati robot Gizerine montajinin yapilmasi

Gorsel 3.35

Cizgi izleme sensorleri
Sol Orta Sag

1.1

== =
g—.t{:

130
25y
ur

_____ il | ,-f.-_

Gorsel 3.36: Cizgi izleme sensorlerinin baglanti semasi
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Cizgi izleme sensorlerinin Gorsel 3.36’daki gibi elektriksel baglantilari yapilirken “Vcc” uglari mikrodenetle-
yici karti Gzerindeki “5V” pinine, “GND” uglari mikrodenetleyici karti Uzerindeki “GND” pinine baglanir. Cizgi
izleme sensorlerinin baglantisi yapilirken sag sensoérin “Out” ucu mikrodenetleyici karti Gzerindeki “D2”
pinine, orta sensorin “Out” ucu mikrodenetleyici karti Gizerindeki “D3” pinine ve sol sensérin “Out” ucu mik-
rodenetleyici karti Uzerindeki “D4” pinine baglanir. Tim baglantilar yapildiktan sonra ¢izgi izleme sensorle-
rinin beyaz zemin Uzerinde bulunan siyah ¢izgi Uzerindeki konumlarina gére motorlarinin nasil ¢calisacagi
belirlenir. Motorlarin, ¢izgi Uzerindeki sensoérlerin konumlarina gére ¢alismasi Tablo 3.5’te verilmistir.

Cizgi izleme sensdrlerinin baglantilari yapildiktan sonra ¢izgi izleme sensdrlerinin ¢alistigini gérmek icin
basit bir program yazilmasi ve c¢izgi izleyen sensorlerin gonderdigi verilerin seri port ekraninda incelenme-
si gerekir. Oncelikle Gorsel 3.37'deki programin yazilip mikrodenetleyici karta yiiklenmesi gerekir. Sonra
beyaz bir A4 ka&gdidi Uzerine siyah bir elektrik bandi ile ¢izgi ¢izilir. Mikrodenetleyici IDE programindan seri
port ekrani agilir. Egitsel robotta bulunan sensorler sirasiyla gizgi lizerinde gezdirilir. Seri port ekranindaki
veriler incelendiginde siyah gizginin tzerindeki sensor degeri 0, diger sensor degerleri 1 olacaktir. Bunun
sebebi siyah rengin i1s1§1 yansitmamasidir. Cizgi izleme sensdrlerinden gelen verilerin okunmasini sagla-
yan program kodlar1 asagidaki gibidir.

void setup()

{
pinMode (2, INPUT);// sad ¢izgi sensér giris pini
pinMode (3, INPUT);// orta ¢izgi sensdr giris pini
pinMode (4, INPUT);// sol ¢izgi sensdér giris pini
Serial.begin(9600); // Seri port veri akisini baslat

}

void loop() {
int sR = digitalRead(2); //sa§ ¢izgi sensdér verisinin okunmasi
int sC digitalRead(3); //orta ¢izgi sensdér verisinin okunmasi
int sL = digitalRead(4); //sol ¢izgi sensdér verisinin okunmasi
Serial.print(“Sol Sensor="); Serial.print(sL);

Serial.print(“, Orta Sensor="); Serial.print(sC);
Serial.print(“, Sag Sensor="); Serial.println(sR);

delay (1) ;

}

Sol Sensor=0, Orta Senscor=1l, Sag Sensor=l
Sol Sensor=1, Orta Sensor=0, S5ag Sensor=1
Sol Sensor=1, Orta Senscr=0, Sag Sensor=l
Sol Sensor=1, Orta Senscor=0, Sag Sensor=l
Sol Sensor=1, Orta Sensor=1l, 5ag Sensor=0
Sol Sensor=1, Orta Senscr=1l, Sag Sensor=0
Sol Sensor=0, Orta Senscor=1l, Sag Sensor=l
Sol Sensor=0, Orta Sensor=1l, 5ag Sensor=1
Sol Sensor=0, Orta Senscr=1l, Sag Sensor=l
Sol Sensor=0, Orta Senscor=1l, Sag Sensor=l
Sol Sensor=1, Orta Sensor=0, S5ag Sensor=1
Sol Sensor=1, Orta Sensor=0, Sag Sensor=1
Sol Sensor=1, Orta Senscor=0, Sag Sensor=l
Sol Sensor=1, Orta Sensor=1l, 5ag Sensor=0
Sol Sens

Gorsel 3.37: Cizgi izleme sensorlerinden gelen verilerin okunmasi
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Cizginin sag, sol veya orta sensor tarafindan gorilmesi durumuna gore motorlarin hareketi su sekilde saglanir:

Tablo 3.5: Cizginin Durumuna Goére Motorlarin Hareket Durumlari

Sol sensor ¢gizgi lizerinde Orta sensor ¢izgi Uizerinde Sag sensor gizgi lizerinde

Sol=0, Orta=1, Sag=1 Sol=1, Orta=0, Sag=1 Sol=1, Orta=1, Sag=0

D9 =0, D10=0, D5=1, D6=0 D9 =1, D10=0, D5=1, D6=0 D9 =0, D10=0, D5 =1, D6=0

Robot sag teker sabit, saga

9 . Robot ileri yonde hareket eder.
dogru doner.

doner.

Sira Sizde 3.13

Egitsel robotun gévdesine ¢izgi izleme sensorlerini baglayip diger robot baglantilarinin diiz-

glin oldugundan emin olduktan sonra mikrodenetleyici IDE programini acarak ¢izgi izleme

sensorlerinden gelen verilerin okunmasini saglayan program kodlarini yaziniz. Tum iglemler bittikten
sonra programi mikrodenetleyici karta yukleyiniz. Robotunuza pillerinizi dizgln bir sekilde takiniz ve
acma kapama anahtarinizi agip ¢izgi izleyen sensorlerin gonderdigi verileri seri port ekranindan goz-

lemleyiniz.

Degerlendirme

Calismalariniz 6grenme birimi sonunda yer alan Kontrol Listesi - 1 kullanilarak degerlendirilecektir.

Calismalarinizi yaparken bu kriterleri dikkate aliniz.

Robot sol teker sabit, sola dogru

aod¢dyd-ogposiyaoB-eqe-deyy/:dny
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Cizgi izleyen robot icin tUm sensdrlerin dlizgiin ¢alismasi ¢ok énemlidir. Gorsel 3.43’teki program ile sen-

sorlerin calistigindan emin olunduktan sonra ¢izgi izleyen robot kodlarina gegilebilir. Cizgi izleyen robotta

¢izginin sagda, solda veya ortada olmasina gbre motorlara ileri yonde enerji verilmesi gerekir. Tablo 3.5

incelenirse orta sensor ¢izgiyi gérdiguinde (orta sensor degeri 0, diger sensoér degerleri 1 oldugunda) mo-

torlar ileri ydnde hareket edecektir. Sol sensor gizgiyi gérdiginde (sol sensoér degeri 0, diger sensor de-

gerleri 1 oldugunda) yalnizca sag motor ileri ydnde hareket edecektir. Bu sekilde robot, orta sensor gizgiyi

gOrene kadar sola dogru yénelecektir. Son durumda sag sensor gizgiyi gérdiginde (sag sensor degeri 0,

diger sensor degerleri 1 oldugunda) yalnizca sol motor ileri ydnde hareket edecektir. Bu sekilde de robot

orta sensor ¢izgiyi gérene kadar saga dogru ydnelecektir.
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Ug sensérlii gizgi izleyen robot kodu su sekildedir:
int h=100;
void setup() {
pinMode (5, OUTPUT);// sag motor ileri pini
pinMode (6, OUTPUT);// sa§ motor geri pini
pinMode (9, OUTPUT);// sol motor ileri pini
pinMode (10, OUTPUT);// sol motor geri pini

pinMode (2, INPUT); // Sag Cizgi sensor
pinMode (3, INPUT); // Orta Cizgi sensor
pinMode (4, INPUT);// Sol Cizgi sensor
}
void loop() {
int sR = digitalRead(2);
digitalRead(3) ;
digitalRead (4) ;

int sC

int sL

if ((sL==1) && (sC==0) && (sR==1)) ileri():
if ((sL==0) && (sC==1) && (sR==1)) sol();
if ((sL==1) && (sC==1) && (sR==0)) sag():;

void dur() {
analogWrite (5, 0);
analogWrite (6, O0);
analogWrite (9, 0);
analogWrite (10, 0);

}

void ileri() {
analogWrite (5, h);
analogWrite (6, O0);
analogWrite(9, h);
analogWrite (10, 0);

}

void sol() {
analogWrite (5, h);
analogWrite (6, O0);
analogWrite (9, 0);
analogWrite (10, 0);

}

void sag() {
analogWrite (5, 0);
analogWrite (6, O0);
analogWrite(9, h);
analogWrite (10, 0);
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Egitsel robotun gdvdesine ¢izgi izleme sensdrlerini baglayip diger robot baglantilarinin diiz-
gun oldugundan emin olduktan sonra mikrodenetleyici IDE programini agip 3 sensorll gizgi

izleyen robot programini yaziniz. Tum igslemler bittikten sonra programi mikrodenetleyici karta yuk-

leyiniz. Robotunuza pillerinizi diizgin bir sekilde takiniz ve agma kapama anahtarinizi agip robotun

c¢alismasini gézlemleyiniz.

Degerlendirme

Calismalariniz 6grenme birimi sonunda yer alan Kontrol Listesi - 1 kullanilarak degerlendirilecektir.

Calismalarinizi yaparken bu kriterleri dikkate aliniz.

Engeli gordiigiinde duran, engel olmadiginda ¢izgi izleyen robot kodlari sunlardir:

int trig = 7; // Mesafe sensdri trig pini i¢in D7 portunu belirle

int echo = 8; // Mesafe sensdrii echo pini ig¢in D8 portunu belirle

int h=100; // Motor doéniis hizini belirle

void setup() {

pinMode (5, OUTPUT);// sag motor ileri pini
pinMode (6, OUTPUT);// sa§ motor geri pini
pinMode (9, OUTPUT) ;// sol motor ileri pini
pinMode (10, OUTPUT) ;// sol motor geri pini

pinMode (2, INPUT); // Sag Cizgi sensor
pinMode (3, INPUT); // Orta Cizgi sensor

pinMode (4, INPUT);// Sol Cizgi sensor

pinMode (trig, OUTPUT) ;

pinMode (echo ,

}
void loop() {

digitalWrite(trig ,

delay (1) ;

digitalWrite(trig ,
int sure = pulseln(echo ,
int mesafe = (sure/2) / 28.97;

delay (1),

int sR = digitalRead(2);
int sC = digitalRead(3);
int sL = digitalRead(4);

if (mesafe < 30 ) // mesafe 30 cm’den kiiciik ise robotu durdur.

{
dur () ;

}

else // mesafe 30 cm’den bilyiltk ise ¢izgiyi takip et.
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{

if ((sL==1) && (sC==0) && (sR==1)) ileri();
if ((sL==0) && (sC==1) && (sR==1)) sol();
if ((sL==1) && (sC==1) && (sR==0)) sag():;

}

}
void dur () {

analogWrite (5, 0);
analogWrite (6, O0);
analogWrite (9, 0);
analogWrite (10, 0);
}

void ileri() {
analogWrite (5, h);
analogWrite (6, 0);
analogWrite (9, h);
analogWrite (10, O0);
}

void sol() {
analogWrite (5, h);
analogWrite (6, O0);
analogWrite (9, 0);
analogWrite (10, 0);
}

void sag() {
analogWrite (5, 0);
analogWrite (6, 0);
analogWrite (9, h);
analogWrite (10, 0);
}

Sira Sizde 3.15

Egitsel robotun gévdesine ¢izgi izleme sensdrlerini baglayip diger robot baglantilarinin diz-

gun oldugundan emin olduktan sonra mikrodenetleyici IDE programini acip engeli gordu-

ginde duran, engel olmadiginda ¢izgi izleyen robot programini yaziniz. Tum iglemler bittikten sonra
programi mikrodenetleyici karta yukleyiniz. Robotunuza pillerinizi dizgun bir sekilde takiniz ve agma
kapama anahtarinizi agip robotun ¢alismasini gdézlemleyiniz.

QoM dyd-iosposyyaoB-eqe-deyy/:dny

Degerlendirme

Calismalariniz 6grenme birimi sonunda yer alan Kontrol Listesi - 1 kullanilarak degerlendirilecektir.

1080¢

Calismalarinizi yaparken bu kriterleri dikkate aliniz.
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3.9. EGITSEL ROBOTUN BLUETOOTH KONTROLU

Bu boélimde egitsel robotun bluetooth ile kontrol uygulamasina yer verilecektir. Bluetooth, baslangicta cep
telefonlari ve mobil cihazlar icin gelistiriimis kablosuz haberlesme teknolojisidir. GlinUmuzde sadece mobil
cihazlarda degil evlerde, otomobillerde, is yerlerinde yaygin bir kullanim alanina sahiptir. Gorsel 3.38'deki
bluetooth modult herhangi bir mikrodenetleyici kart devresine baglandiginda bluetooth baglantisi olan cep
telefonu, tablet, bilgisayar gibi farkli ortamlardan mikrodenetleyici karta veri géndermesine olanak taninir.

=GND 3]
oo o/ —
Z5-040 = BN

} Power:36V—8V

Gorsel 3.38: Bluetooth modiilleri

Egitsel robotta bluetooth moduliinin montaji Gérsel 3.39°daki gibi robot gévdesi Gizerinde uygun bir boli-
me (vida ile tutturma olanagi olmadigi igin) sicak silikon ile yapistirilarak yapilabilir. Bluetooth modulintn
kablo baglantisini yapmak icin Gorsel 3.40’tan yararlanilabilir. Bluetooth moddllerinde her ne kadar 6 adet

baglanti ucu bulunsa da bunlardan 4 tanesini kullanmak yeterlidir.

Bluetooth modiliinin Gorsel 3.40'taki gibi elektriksel baglantilarini yaparken “5v” pinini mikrodenetleyici
kart Gzerindeki “5V” pinine, “GND” pinini mikrodenetleyici kart Gzerindeki “GND” pinine, Tx pinini mikrode-
netleyici kart Gzerindeki “D12” pinine, Rx pinini mikrodenetleyici kart Gzerindeki “D13” pinine disi-disi jumper

kablolariyla baglamak gerekir.

Gorsel 3.39: Bluetooth modiiliiniin egitsel robot lizerine montajinin yapilmasi
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Gorsel 3.40: Bluetooth modiiliiniin baglanti semasi

Bluetooth modillnin elektriksel baglantisi yapildiktan sonra bluetooth baglantisi olan bir cihazdan (cep te-
lefonu, tablet vb.) gbnderilen veriyi alacak sekilde basit bir program yazilmasi gerekir. Bluetooth modulini
mikrodenetleyici kartinin D12 ve D13 pinlerini Tx, Rx olarak kullanabilmek icin <SoftwareSerial.h>
kitiphanesinden yararlanilacaktir. Programda bluetooth moduliinin farkli cihazdan (cep telefonu, tablet

vb.) génderdigi veriler mikrodenetleyici IDE programinin seri port ekraninda gosterilecektir.

Bluetooth modiiliinden aldigi verileri seri port ekraninda gosteren program kodlari sunlardir:

#include<SoftwareSerial.h>

SoftwareSerial bluetoothl (12,13);//tx=12,Rx=13
char veri;

void setup() {

Serial.begin (9600) ;

bluetoothl .begin (9600) ;

}
void loop() {
if (bluetoothl.available())

{
veri=bluetoothl.read() ;
Serial.println(veri) ;

Bluetooth modulinden aldigi verileri seri port ekraninda gdsteren program kodlarinin mikrodenetleyici IDE
programinda yazilip mikrodenetleyici kartina ytklenmesi gerekir. Yikleme tamamlandiktan sonra egitsel
robot Uzerindeki bluetooth modull ile veri gonderecek cihazi (cep telefonu, tablet vb.) eslestirmek gere-
kir. Oncelikle cihazin bluetooth baglantisi acilip Gérsel 3.41°deki gibi robot iizerine takili “HC-05” adindaki
bluetooth modulind taratmak gerekir. Bluetooth modulinin ismi ilk kullanimda HC-04, HC-05, HC-06, SPP-
CA vb. olabilir. Bluetooth modulinin ismi tablet veya cep telefonunda kullanilabilir cihazlar listesinde yer
aldiginda tzerine dokunulmasi ve eslestirme pininin giriimesi gerekir. Bluetooth modulinin eglestirme pini ilk
kullanimda 0000 veya 1234 olabilir. Eslestirme pini kabul edildikten ve basaril bir sekilde bluetooth modulu
cihazla eglestirildikten sonra tekrardan bu islemleri yapmaya gerek yoktur. Cihazin bluetooth baglantisi her

aclldiinda robot tUzerinde bulunan bluetooth modulini otomatik olarak gérip eslesmeyi yapacaktir.
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Ogrenme Birimi 3: Robot Tabanli Proje Gelistirme

Tablet veya cep telefonlari gibi cihazlardan bluetooth modiliine veri gonderebilmek igin bir uygulama
programi yiklemek gerekir. Android cihazlar igin play store uygulamasi agilip arama ekranindan “Arduino
Bluetooth” diye aratilir. Listede ¢ikan Gorsel 3.41°deki uygulamalardan dcretsiz olan “Arduino Bluetoo-
th Controller” uygulamasi segilir. Listeden istenilen uygulama secildikten sonra cihaza kurulum gergek-
lestirilir. Kurulumdan sonra program acilir ve bluetooth modulunin ismi segilir. Gorsel 3.43’teki ekrandan
“Terminal Mode” secenegi segcilir.

Connect in
Controller made
Switch mode
Dimmer mode

Terminal mode

Gorsel 3.43: Bluetooth kontrol uygulamasinin agilmasi
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Gorsel 3.44: Bluetooth kontrol uygulamasinda terminal mode segenegi
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Terminal mode ekranindan Gorsel 3.44’teki gibi bluetooth moduline génderiimek istenen mesaj girilip
tamam butonuna basildiginda Goérsel 3.45'teki gibi seri port ekraninda goénderilen mesaj gdruntdlenir.
Bluetooth modulinin cihazdan aldigi verilerin seri portta goriintilenmesini saglayan program kodlari asa-
gidaki gibidir.

#include<SoftwareSerial.h>

SoftwareSerial bluetoothl (12,13);//tx=12,Rx=13
char veri;

void setup () {
Serial.begin (9600) ;
bluetoothl .begin (9600) ;
}

void loop () {
if (bluetoothl.available())
{
veri=bluetoothl.read() ;
Serial.println(veri) ;
}
}

Gorsel 3.45: Bluetooth modiiliiniin egitsel robot lizerine montajinin yapilmasi

Sira Sizde 3.16

Egitsel robotun gdvdesine bluetooth modulinu baglayiniz. Diger robot baglantilarinin diizgin oldugundan

emin olduktan sonra mikrodenetleyici IDE programini aginiz. Bluetooth moduliinden aldigi verileri seri port
ekraninda gosteren programi yaziniz. Tum islemler bittikten sonra programi mikrodenetleyici karta yUkleyi-
niz. Veri gdndermek icin kullanacaginiz cihaza bluetooth kontrol uygulamasini yukleyiniz. Gorsel 3.44’teki
gibi Terminal mode ekraninda bir mesaj gdnderiniz.

Degerlendirme

Calismalariniz 6grenme birimi sonunda yer alan Kontrol Listesi - 1 kullanilarak degderlendirilecektir. Calig-

malarinizi yaparken bu kriterleri dikkate aliniz.

Bilisim Teknolojileri Alani 229



Ogrenme Birimi 3: Robot Tabanli Proje Gelistirme

Bluetooth modullu ile cihaz arasinda mesaj aligverisi sorunsuz bir sekilde gergeklestiyse egitsel
robotun bluetooth Uzerinden kontrol edilmesini saglayacak program kodlarina gegilebilir. Programi
yazarken &6ncelikle “bluetooth1” isminde bir SoftwareSerial nesnesi olusturulur. Sonraki asamada
bluetoothl.read () ; komutuyla bluetooth moduliinden gelen veriler “veri” ismindeki ve char tipindeki
degiskene aktarilir. En son asamada ise gelen veriye gore if (veri=='1") sart komutuyla robotun
hareket fonksiyonlari ¢alistirilir.

Egitsel robotun bluetooth tzerinden kontrol edilmesini saglayan program kodlari sunlardir:

#include<SoftwareSerial.h>
SoftwareSerial bluetoothl (12,13);//tx=12,Rx=13

int h = 150;
char veri;

void setup () {

bluetoothl .begin (9600) ;
pinMode (5, OUTPUT);// sag motor ileri pini
pinMode (6, OUTPUT);// sag motor geri pini
pinMode (9, OUTPUT) ;// sol motor ileri pini
pinMode (10, OUTPUT);// sol motor geri pini

void loop() {
if (bluetoothl.available())
{

veri= bluetoothl.read();

if(veri=="1") ileri();
if (veri=='2") geri();
if(veri=='3") sol();
if (veri==’4") sag();
if (veri=='5") dur();

void ileri () {

analogWrite (5,h) ;

analogWrite(6,0) ;

analogWrite (9,h) ;

analogWrite (10,0) ;
}

void geri () {
analogWrite(5,0) ;
analogWrite(6,h) ;
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analogWrite(9,0);
analogWrite (10,h) ;
}
void sol() {
analogWrite (5,h);
analogWrite (6,0) ;
analogWrite(9,0) ;
analogWrite (10,h) ;
}
void sag() {
analogWrite (5,0) ;
analogWrite(6,h) ;
analogWrite(9,h);
analogWrite (10,0) ;
}
void dur () {
analogWrite (5,0);
analogWrite (6,0) ;
analogWrite(9,0) ;
analogWrite (10,0) ;
}
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Gorsel 3.46: Bluetooth kontrol uygulamasi Controller Mode segenegi

Egitsel robotu bluetooth Gzerinden kontrol edebilmek icin dncelikle mikrodenetleyici IDE programinda il-
gili programin kodlarinin yazilip mikrodenetleyici karta yiklenmesi gerekir. Tablet veya cep telefonu ci-
hazindan Gorsel 3.46°daki gibi bluetooth kontrol uygulamasi calistirilip Controller Mode segenegi ile
Gorsel 3.47°deki pencerenin agilmasi gerekir. Bluetooth kontrol uygulamasindaki Controller Mode sece-
neginde bazi ayarlamalar yapilmalidir. Gorsel 3.47'deki program penceresinin sag Ust kdsesindeki digli
cark simgesine tiklanip butonlara basildiginda génderilecek rakamlari belirlemek icin Gorsel 3.47°deki veri
girigleri yapilmalidir. Veri girig islemi yapildiktan sonra tekrar Gorsel 3.47°deki ekrana geri donuliip egitsel
robot bluetooth izerinden kontrol edilmeye baslanabilir. Robotun kontrol edilmesinde Goérsel 3.48’deki gibi
sadece 5 buton kullaniimis olup robota ek fonksiyonlar eklemek igin diger butonlar da kullanilabilir.
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Gorsel 3.47: Bluetooth kontrol uygulamasi Controller Mode ayarlari
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Gorsel 3.48: Bluetooth kontrol uygulamasi Controller Mode ile robotu yonlendirme

Sira Sizde 3.17

Egitsel robotun gévdesine bluetooth modulini baglayiniz. Diger robot baglantilarinin diizgin
oldugundan emin olduktan sonra mikrodenetleyici IDE programini aginiz. Egitsel robotun blu-
etooth Uzerinden kontrol edilmesini saglayan programi yaziniz. Tum islemler bittikten sonra programi
mikrodenetleyici karta yUkleyiniz. Gorsel 3.48’deki gibi bluetooth kontrol uygulamasinin Controller Mode
secenegiyle robotunuzu kontrol ediniz.

Degerlendirme

Calismalariniz 6grenme birimi sonunda yer alan Kontrol Listesi - 1 kullanilarak degerlendirilecektir.

aoM¢dyd-iospoyy/yrob-eqe-deyy//:dny
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Calismalarinizi yaparken bu kriterleri dikkate aliniz.
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3.10. SERVO MOTOR iLE ROBOT UYGULAMALARI

Ozellikle yiiriime yetenegine sahip (insansi robotlar, ériimcek robot, dans eden robot vb.) robotlarda ve bazi
robot kollarinda servo motorlar kullanilir. Servo motorlar DC motorlarin gelismis versiyonlaridir. Servo mo-
torlar Gorsel 3.49°da gorildigu gibi enkoder, servo motor kontrol devresi, rediktér ve DC motordan olusan
gelismis motorlardir.

DC Motor Servo motor

kontrol devresi

RedUiktor

Gorsel 3.49: Servo motor i¢ yapisi
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Gorsel 3.50: Servo motoru belirli agilarda dondiiren PWM sinyali

Servo motorlari gdénderilen PWM sinyalleri sayesinde belirli acilarda dondirme imkani vardir. Gorsel
3.50°de gorulduagu gibi 20 milisaniyelik bir periyotta génderilen pozitif darbe genisligi 1 milisaniye oldugun-
da motor mili 0° donmektedir. Pozitif darbe genisligi 1.5 milisaniye oldugunda motor mili 90°, pozitif darbe
genisligi 2 milisaniye oldugunda ise motor mili 180° dénmektedir. Ayrica servo motorlarin dénis kabiliyeti
sinirlandirilarak 90°, 180°, 270° ve 360° donebilecek sekilde Uretilmektedir.
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3.10.1. Aci Vererek Servo Motor Kontrolu

Servo motorlarda Gérsel 3.51’de géruldugu gibi 3 adet giris pini bulunur. Bu pinlerden kirmizi renkli kablo
ucunun bagh oldugu pin, servo motorun (+) besleme ucu olup mikrodenetleyici kartin 5V pinine baglanir.
Servo motorun kahverengi kablo ucunun baglh oldugu pin, servo motorun (-) besleme ucu olup mikrode-
netleyici kartin GND pinine baglanir. Servo motorun turuncu kablo ucunun bagl oldugu pin ise PWM sinyal
ucu olup mikrodenetleyici kartin giris ¢ikis portlarindan birine baglanir. Goérsel 3.51’deki devrede servo
motorun PWM sinyal ucu mikrodenetleyici kartin D2 portuna baglanmistir. Servo motorlari calistiracak
PWM sinyalleri servo.h kutlphanesi aracilifiyla Uretilir. Sexrvo servol; komutuyla servol isminde
bir servo nesnesi tanimlanir. void setup () fonksiyonu icine yazilan servol.attach(2); komutuyla
servo motorun sinyal ucunun bagl oldugu port numarasi belirlenir. void loop () fonksiyonu igine yazilan
servol.write (0) ; komutuyla servo motorun belirtilen agida dénmesi saglanir.

O M ~W0in = MmN
-;u 1 il 1 ;
DIGITAL (PWM=) &\

ANALOG IN

F(Nf"l"l.ﬂ.
R

Gorsel 3.51: Servo motorlarin mikrodenetleyici karta baglanmasi

Aci vererek servo motor kontrollini saglayan érnek program kodlari asagida gorilmektedir.
#include <Servo.h>
Servo servol; // servol adinda servo nesnesi olusturulur.

void setup() {
servol.attach(2); // Servo Motoru 2. porta baglar.

}
void loop() {

servol.write(0); // Servo Motoru 0 derece ddéndir.
delay (1000) ; // 1 saniye bekle.
servol.write(30); // Servo Motoru 30 derece déndir.
delay (1000) ; // 1 saniye bekle.
servol.write(60); // Servo Motoru 60 derece déndir.
delay (1000) ; // 1 saniye bekle.
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servol.write (90); // Servo Motoru 90 derece dondir.
delay (1000) ; // 1 saniye bekle.

servol.write (150); // Servo Motoru 150 derece déndir.
delay(1000) ; // 1 saniye bekle.

servol.write (180); // Servo Motoru 180 derece doéndir.
delay (1000) ; // 1 saniye bekle.

}

Sira Sizde 3.18

Gorsel 3.51°deki devreyi breadboard Uzerine kurunuz. Ag¢i vererek servo motor kontrolini saglayan
ornek program kodlarini mikrodenetleyici IDE programinda yaziniz. Tum islemler bittikten sonra programi

mikrodenetleyici karta yulkleyiniz. Servo motor Uzerindeki degisimleri gdzlemleyiniz.

Degerlendirme

Calismalariniz 6grenme birimi sonunda yer alan Kontrol Listesi—2 kullanilarak degerlendirilecektir. Calig-
malarinizi yaparken bu kriterleri dikkate aliniz.

Servo motoru 0° ile 180° arasinda déngu kullanarak dénmesini saglayan érnek program kodlari asagida
gOrulmektedir.

#include <Servo.h>
Servo servol; // servol adinda servo nesnesi olusturulur.
int pos = 0; // Servo motorun ag¢isini tutan dedisken

void setup() {
servol.attach(2); // Servo Motoru 2. porta baglar.
}

void loop() {
for (pos = 0; pos <= 180; pos += 1) {
// 0 dereceden 180 dereceye 1 derece aralikla déndiiren for ddngiisii
Servol.write (pos) ;
delay(15) ;
}
for (pos = 180; pos >= 0; pos -= 1) {
// 180 dereceden 0 dereceye 1 derece aralikla déndiiren for doéngiisii
Servol.write (pos) ;
delay (15) ;
}
}

Sira Sizde 3.19

Gorsel 3.51’deki devreyi breadboard Uizerine kurunuz. Servo motoru 0° ile 180° arasinda
dongu kullanarak dénmesini saglayan 6rnek program kodlarini mikrodenetleyici IDE
programinda yaziniz. Tum iglemler bittikten sonra programi mikrodenetleyici karta yikleyiniz. Servo

=a0M¢dud1ogpoy)
/iyAoBeqge-deyy/:dpy
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motor Uzerindeki degisimleri gézlemleyiniz.
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Degerlendirme

GCahsmalarniz 6grenme birimi sonunda yer alan Kontrol Listesi—2 kullanilarak degerlendirilecektir. Calisma-
larinizi yaparken bu kriterleri dikkate aliniz.

Servo motorun agi vererek kontrol edilmesiyle ilgili yirime ve dans etme yetenegine sahip Otto robot
projesi bulunmaktadir. Gorsel 3.52’de Otto robota ait 3 boyutlu yazicida yazdiriimis bir robot gévdesi
gorilmektedir. Otto robot projesine ait 3 boyutlu yazdirma pargalari ve program kodlari internet arama
motorlarinda arastirilarak ilgili sitelerin adreslerinden adreslerinden indirilebilir.

Gorsel 3.52: Servo motorlarla yapilmis yiiriiyen ve dans eden robot projesi

3.10.2. Potansiyometre ile Servo Motor Kontrolii

Servo motorlar agi verilerek kontrol edildigi gibi bir potansiyometre araciligiyla da kontrol edilebilmektedir.
Gorsel 3.53'te servo motorun potansiyometre ile kontrol edilmesiyle ilgili devre gorilmektedir. Devrede
potansiyometrenin sag ve sol uglari mikrodenetleyici kartin 5V ve GND pinlerine baglanmaktadir.
Potansiyometrenin orta ucu ise mikrodenetleyici kartin AO analog girisine baglanir. Devredeki servo motor
baglantisi Gorsel 3.51°deki gibidir.

Gorsel 3.53: Servo motorun potansiyometre ile kontrol edilmesi
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Servo motorlari ¢alistiracak PWM sinyalleri Sexrvo.h kutiphanesi araciligiyla Uretilir. Servo servol;
komutuyla servo1 isminde bir servo nesnesi tanimlanir. void setup () fonksiyonu igine yazilan servol.
attach(2) ; komutuyla servo motorun sinyal ucunun bagli oldugu port numarasi belirlenir. void
loop () fonksiyonu igine yazilan potl = analogRead(A0); komutuyla AO analog giris portundan
okunan analog deger “pot1” degiskenine aktarilir. acil = map (pot1,0,1023,0,180) ; komutuyla “pot1”
degiskeni icindeki 0 ile 1023 arasindaki veri O ile 180 arasinda yeniden drneklenerek “aci1” degiskenine
aktarilir. servol.write (acil) ; komutuyla “aci1” degiskeni icindeki degerle servo motorun belirli agida
dénmesi saglanir.

Servo motorun potansiyometre ile kontrol edilmesine ait program kodlari asagida gértlmektedir.

#include <Servo.h>

Servo servol; // Servo motoru kontrol etmek igcin servol nesnesi olustur.

void setup() {
servol.attach(2); // Servo Motoru 2. porta baglar.

void loop() {

int potl = analogRead(A0); // potansiyometre dederini okur.

int acil = map(potl, 0, 1023, 0, 180);

// pot deerini 0 ile 180 arasinda yeniden &rnekler.

servol.write(acil); // A¢i de§erini Servo motora gdénderir.

delay (15) ; // Servo motorlarin istenilen ag¢iya gelmesi ig¢in bekler.

}

Sira Sizde 3.20

Gorsel 3.53'teki devreyi breadboard Uzerine kurunuz. Servo motorun potansiyometre ile

kontrol edilmesine ait program kodlarini mikrodenetleyici IDE programinda yaziniz. Tim is-
lemler bittikten sonra programi mikrodenetleyici karta yUkleyiniz. Potansiyometreyi cevirerek servo
motor Uzerindeki degisimleri gbzlemleyiniz.

Degerlendirme

Calismalariniz 6grenme birimi sonunda yer alan Kontrol Listesi—3 kullanilarak degerlendirilecektir.

aox¢dyd-iogpoyy/aobeqs-deyy/:dny
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Calismalarinizi yaparken bu kriterleri dikkate aliniz.
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Gorsel 3.54: Servo motorun 4 potansiyometre ile kontrol edilmesi

Gorsel 3.55: Servo motorlarla yapilmis robot kolu projesi

Servo motorun potansiyometre ile kontrol edilmesiyle ilgili robot kolu projeleri bulunmaktadir. Gorsel 3.55'te
4 adet servo motor kullanilarak gergeklestiriimis bir robot kolu gorilmektedir. Robot kolu projesine ait
3 boyutlu yazdirma parcgalari internet arama motorlarinda arastirilarak ilgili sitelerin adreslerinden adresle-
rinden indirilebilir. Robot kolunun devresi Gorsel 3.54’te verilmistir.

Dort adet servo motor kullanilarak gerceklestirilmis robot kolu projesinin program kodlari asagida gorul-
mektedir.
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#include <Servo.h>

Servo servol; // Servo motoru kontrol
Servo servo2; // Servo motoru kontrol
Servo servo3; // Servo motoru kontrol
Servo servod; // Servo motoru kontrol

void setup() {

servol.attach(6); // Servo Motoru 6.
servo2.attach(7); // Servo Motoru 7
servo3.attach(8); // Servo Motoru 8
servod.attach(9); // Servo Motoru 9

void loop() {

int potl = analogRead(A0); // 1.
int pot2 = analogRead(Al); // 2
int pot3 = analogRead(A2); // 3.
int pot4 = analogRead(A3); // 4
int acil = map(potl, 0, 1023, 0, 180);

// 1. pot degerini 0 ile 180 arasinda
int aci2 = map(pot2, 0, 1023, 0, 180);
// 1. pot dederini 0 ile 180 arasinda
int aci3 = map(pot3, 0, 1023, 0, 180);
// 1. pot dederini 0 ile 180 arasinda
int aci4 = map (pot4, 0, 1023, 0, 180);
// 1. pot degerini 0 ile 180 arasinda

servol.write(acil); // 1. Ac¢i dederini
servo2.write(aci2); // 2. Ac¢i dederini
servo3.write(aci3); // 3. Aci dederini
servod.write(acid); // 4. Acgi dederini 4.

etmek ig¢in servol nesnesi

etmek ig¢in servo2 nesnesi

etmek ig¢in servo3 nesnesi

etmek i¢in servo4 nesnesi

porta baglar.
. porta baglar.
. porta baglar.
. porta baglar.

potansiyometre degerini okur.
. potansiyometre dederini okur.
potansiyometre degerini okur.
. potansiyometre degerini okur.

yeniden oOrnekler

yeniden ornekler

yeniden Ornekler

yeniden oOrnekler

w N -

olustur.
olustur.
olustur.
olustur.

Servo motora gonderir.

Servo motora gdénderir.

Servo motora gonderir.

Servo motora gonderir.

delay (15) ; // Servo motorlarin istenilen ag¢iya gelmesi ig¢in bekler.

Sira Sizde 3.21

Gorsel 3.54’teki devreyi breadboard Uzerine kurunuz. Servo motorun potansiyometre ile kontrol edilmesine
ait program kodlarini mikrodenetleyici IDE programinda yaziniz. Tim islemler bittikten sonra programi
mikrodenetleyici karta yuUkleyiniz. Potansiyometreleri gevirerek servo motorlar Uzerindeki degisimleri

gbzlemleyiniz.

Degerlendirme

Calismalariniz 8grenme birimi sonunda yer alan Kontrol Listesi—3 kullanilarak degerlendirilecektir. Calis-

malarinizi yaparken bu kriterleri dikkate aliniz.
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Ornek Proje Calismasi 1

Ay’in yluzeyinde belirli bir uzay misyonunu yerine getirmek icin bir robot tasarlayacaginizi distuniniz.
Tasarlayacaginiz robot Ay’in ylzeyinde kisa bir tur atacaktir. Buna gére asagidaki sorular gercevesinde
arastirma yaparak robotunuzu tasarlayiniz.

* Ay'in yuzeyi hakkinda bir arastirma yapiniz. Arastirma sonuglarinizi not ediniz.

e Buna gore robotunuzun arastirma yapacagi bir yapay yizey (Ay yuzeyi) olusturunuz. Bu ylzeyde
robotunuza hangi komutlari vermeyi planliyorsunuz (engelden kagma, cizgi izleme, uzaktan
kumanda ile yénlendirme vb.)? Buna gore bir plan olusturunuz.

* Robotunuzun fiziksel donanimini hazirlayiniz ve ilgili programlari kullanarak mikrodenetleyici karta
yukleme yapiniz ve robotunuzu planladiginiz misyon kapsaminda hareket ettiriniz.

Ornek Proje Galismasi 2

Tarimda ekili tarlalardaki trinler kuslar, bocekler vb. tarafindan zarar verilebilmektedir. Siz de ekili bir
tarladaki Urtnleri korumak amaciyla tarlada hareket eden ve belirli araliklarla kus sesleri ¢ikaran bir robot
tasarlayiniz. Buna gore asagidaki sorular gergevesinde arastirma yaparak robotunuzu tasarlayiniz.

e Tarimsal alanlarda ekili alanlara kuglarin verebilecedi zarardan korumak amaciyla neler
yapilmaktadir, arastiriniz.

* Buna gore robotunuzun hareket edecegi kiguk bir alan disinuniz. Bu alanin toprakl ve engelli
bir alan olabilecegini g6z 6niinde bulundurunuz. Cesitli malzemeler kullanarak yapay bir tarla alani
olusturunuz.

e Bu tarlada hangi yonlere ne kadar uzaga hareket edecegini ve sensor ile ekinlere yaklasan kuslari
algilayip disariya kus sesi veren bir robot tasarlayiniz.

* Yapacaginiz bu plan kapsaminda robotunuzun fiziksel donanimini hazirlayip ilgili programlar
kullanarak mikrodenetleyici karta ytkleyerek robotunuza belirlediginiz komutlari veriniz.
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Ornek Proje Galismasi 3

Ogrencilerden herhangi bir toplumsal soruna yonelik olarak problem durumunu kendilerinin bulmasi
istenip bu sorunlara ¢6zim getirecek bir robot tasarlamalari ve robotun ¢alisma prensiplerini kendilerinin
belirlemesi proje olarak verilir.

Robotik ve Yapay Zekanin Gelecegi ve Etik
(Nt
d

H,

Gunumulzde robotik ve yapay zeka teknolojileri oldukga hizli bir ilerleme goéstererek gecmiste tahmin
edilemeyecek bir noktaya gelmistir. Bu alanda yasanan gelismelerin ileride gelecegi nokta, 2016 yilinda
Vincent C. Muller ve Nick Bostrom tarafindan yapilan bir arastirmaya da konu olmustur. Arastirma
sonucuna gore; ilgili bilim cevreleri tarafindan %50 ihtimalle ileri teknoloji iceren (insana olduk¢a benzer
yapida teknolojilerin Uretimi) makinelerin Uretiminin 2040- 2050 yillarinda olacagi belirtilirken, bu olasilik
2075 yilina gelindiginde %90’a yukselecektir (Muller ve Bostrom, 2016).

Bu arastirmadan yillar 6nce de, bilim kurgu alaninda adi anilan Unli yazarlardan biri olan Jules Gabriel
Verne'nin kaleme aldigi (1828-1905) “Denizler Altinda 20.000 Fersah”, “Diinyanin Merkezine Yolculuk” gibi
romanlari, o yillardan gelecekteki teknolojik gelismelere 1sik tutmustur. Ozellikle robotik ve yapay zeka
teknolojilerinde yasanan hizli degisim ve gelismelerin olasi etkileri de bilim ¢evreleri ve toplumlar tarafindan
sorgulanmaya baslanmistir. Bu alanda g¢alismalar yurUten birgok ¢evre, robotlar ve ilgili teknolojilerin ileri
dizeyde olusunun, etik agidan dikkate alinmasi gereken sonuglarina isaret etmistir.

Robotik ve yapay zeka teknolojileri insanligi ileriye tasiyacak ve toplumsal alanin pek ¢ok kisminda
kolayliklar saglayacaktir. Ancak burada dikkat edilmesi gereken 6nemli noktalardan biri, toplumlarin
gelisimine 1sik tutan bu alanin, insani ve etik bir boyutunun da oldugu konusunun gézden kaciriimamasi
gerektigidir. Dolayisiyla her bilimsel ¢alismada oldugu gibi, robot tasarimi ve gelistiriimesine iligkin tim
teknolojilerin Uretiminde insana, insanligin ahlaki ve etik degerlerine zarar verecek hicbir unsurun dahil
edilmemesi ve bu ¢alismalarin da etik ilkelere riayet edilerek yurutilmesi gerektigidir.
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1.

2.

OLGME VE DEGERLENDIRME SORULARI

Asagidaki sensorlerden hangisi engelden

kacan robot yapiminda kullanilir?

A) Mesafe sensori
B) Sicaklik sensori
C) Renk sensori
D) Isik sensori

E) Bluetooth modulu

Asagidakilerden hangisi bluetooth modii-
liiniin pinlerinden biridir?

A) Echo

B) Trig

C) Rx

D) Out

E) Data

3. Asagidaki mikrodenetleyici portlarindan

hangisinde hiz kontrolii yapilmaz?

A) D4 B) D5 C) D6

D) D9 E) D10
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4. Asagidakilerden hangisi motor siiriicii en-

tegrelerinden biridir?

A) L7408 B) L7432

D) L298

C) L7404
E) L555

5. Ultrasonik mesafe sensoriinde siire bilgi-

sini algilayan komut asagidakilerden han-
gisidir?
A) Trig B) Data

D) Echo

C) Pulseln
E) Mesafe

6. Motorun dondiirme kuvveti asagidakiler-

den hangisidir?
A) Akim

B) Tork

C) Kinetik

D) Moment

E) Volt
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7. Cizgi izleme sensorlerinde IR LED’in gon-
derdigi 1s1g1 algilayan asagidakilerden
hangisidir?

A) Foto LED

B) Foto Direng

C) Foto Kondansator

D) Foto Pil

E) Foto Transistor

8. Uzaktan kumanda verilerini algilamada

kullanilan kiitiiphane asagidakilerden han-
gisidir?

A) IRcontrol

B) IRremote

C) RemoteControl

D) IRsence

E) IRrecv

9. Asagidakilerden hangisi DC Motorlarda hiz

azaltma dislilerinin genel adidir?

A) Endiktans
B) Enkoder
C) Stator

D) Rotor

E) Reduktor

Bilisim Teknolojileri Alani

10. Asagidakilerden hangisi DC Motorda mo-
torun orta kismindaki hareketli parcanin
genel adidir?

A) Kémur

B) Disli grubu
C) Rotor

D) Firca

E) Stator

Her yil Milli Egitim Bakanhgi tarafindan duzenle-
nen Uluslararasi Robot yarismasini biliyor muydu-
nuz? Mini sumo, temel ve ileri seviye ¢izgi izleme,
hizli ¢izgi izleyen, yumurta toplama, endustriyel
robotik kol gibi kategorilerde diizenlenmektedir.
Detayl bilgilere robot.meb.gov.tr adresinden ula-
sabilirsiniz.
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Kontrol Listesi — 1

Robotun kablo baglantilarini kontrol eder.

Programi, mikrodenetleyici IDE programinda uygun bir sekilde yazar.
Programi mikrodenetleyici karta yikler.

Robotun pillerini diizglin bir sekilde takarak anahtarini agar.

Robotun galismasini gdzlemler.

Calismada is saglig1 ve glvenligi kurallarina dikkat eder.

Zamani verimli kullanir.

Kontrol Listesi — 2

Uygun devre elemanlarini breadborda yerlestirir.

Devre elemani baglantilarini kablolarla uygun bir sekilde yapar.
Programi, mikrodenetleyici IDE programinda uygun bir sekilde yazar.
Programi mikrodenetleyici karta yukler.

Servo motor Uzerindeki degisimleri gzlemler.

Calismada is sagligi ve guvenligi kurallarina 6nem verir.

Zamani verimli kullanir.

Kontrol Listesi — 3

Uygun devre elemanlarini breadborda yerlestirir.

Devre elemani baglantilarini kablolarla uygun bir sekilde yapar.
Programi, mikrodenetleyici IDE programinda uygun bir sekilde yazar.
Programi mikrodenetleyici karta yukler.

Potansiyometreyi cevirerek Servo motor Uzerindeki degisimleri gézlemler.
Calismada is sagligi ve guvenligi kurallarina 6nem verir.

Zamani verimli kullanir.
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EK-1 Robot Gévdesinin Olgiileri
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EK - 2: Mesafe Sensorii Aparatinin Olgiileri
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EK - 3: Gizgi izleme Sensorii Aparatinin Olgiileri
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OLCME VE DEGERLENDIRME SORULARI
CEVAP ANAHTARLARI

OGRENME BIiRiMi 1

E C C C E E C A C D

OGRENME BIiRIiMi 2

A C A D c C A

OGRENME BIiRiMi 3

A C A
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Gorsel 3.52:
Gorsel 3.53:
Gorsel 3.54:
Gorsel 3.55:
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Komisyon Uyesi tarafindan hazirlanmistir.
Komisyon uyesi tarafindan hazirlanmistir.
Komisyon lyesi tarafindan hazirlanmigtir.
Komisyon uyesi tarafindan hazirlanmigtir.
Komisyon Uyesi tarafindan hazirlanmigtir.
Komisyon Uyesi tarafindan hazirlanmistir.
Komisyon uyesi tarafindan hazirlanmistir.
Komisyon uUyesi tarafindan hazirlanmistir.
Komisyon uyesi tarafindan hazirlanmistir.
Komisyon lyesi tarafindan hazirlanmigtir.
Komisyon Uyesi tarafindan hazirlanmigtir.
Komisyon Uyesi tarafindan hazirlanmistir.
Komisyon Uyesi tarafindan hazirlanmistir.
Komisyon uyesi tarafindan hazirlanmistir.
Komisyon lyesi tarafindan hazirlanmigtir.
Komisyon uyesi tarafindan hazirlanmigtir.
Komisyon Uyesi tarafindan hazirlanmistir.
Komisyon Uyesi tarafindan hazirlanmistir.
Komisyon uyesi tarafindan hazirlanmistir.
Komisyon uUyesi tarafindan hazirlanmistir.
Komisyon uyesi tarafindan hazirlanmistir.
Komisyon Uyesi tarafindan hazirlanmigtir.
Komisyon Uyesi tarafindan hazirlanmigtir.
Komisyon Uyesi tarafindan hazirlanmistir.
Komisyon uUyesi tarafindan hazirlanmistir.
Komisyon uyesi tarafindan hazirlanmistir.
Komisyon Uyesi tarafindan hazirlanmigtir.
Komisyon uyesi tarafindan hazirlanmigtir.
Komisyon Uyesi tarafindan hazirlanmistir.
Komisyon Uyesi tarafindan hazirlanmistir.
Komisyon uyesi tarafindan hazirlanmistir.
Komisyon Uyesi tarafindan hazirlanmistir.
Komisyon Uyesi tarafindan hazirlanmigtir.
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