


Yazar Hakkinda: Hasbi SEVINC

Ocak 1992’de Balikesir’de gozlerimi diinyaya a¢tim. 10 gibi
kiicUk bir yasta bilgisayar ile tanismam beni bu alana

yonlendirdi. Bilgisayarimin alinmasi ile birlikte Paint’te
gizimler yaptim ve bu gizimleri PowerPoint’te bir araya

A | getirerek kisa ¢izgi filmler yapmaya basladim. Bilgisayarimi
formatlamak i¢in gelen Mert Abimin 6nerisiyle FLASH
S} animasyon programini kullanmaya ve yasima goére glizel
A ( P Y animasyonlar hazirlamaya basladim. 15 Yasimda eve
g H internetin baglanmasi ¢galisma alanimi genigletti ve
programlamaya yéneldim. Once C programlamaya basladim ve kisa siirede arkadaslarimin
ihtiya¢ duydugu cesitli programlar yazdim. Web sitelerine merakimin olmasi nedeniyle
kendime de bir tane yapmak istedim. Bu ylizden 16 yasimda ASP programlamaya basladim.
ASP ile web sitesi yazmak yerine daha ¢ok bot programlari yazdim. Bu programlar ile web
sitelerimi glincel tutarak kendime maddi destek sagladim. Fakat bu becerilerimi iyi bir
Universite ile taglandirmadiktan sonra bir anlami olmadigini fark ettim. Bunun igin 17-18
yaslarimda kendimi tamamen derslere adadim. Lise 1 ve 2 de hi¢ ders ¢calismamama ragmen
son sinifa dogru butiin eksiklerimi kapattim ve YGS/LYS girdim ( Bu arada PHP programlamayi
da ileri diizeyde 6grenim). Tek hedefim olan iITU Elektronik-Haberlesme Miihendisligini
kazandim. Universitemin ilk yilinda kendimi ingilizce ve temel elektronik tizerine gelistirdim.
Bu senede ayrica CCS Cile PIC programlamayi 6grendim. Hazirligi atlayip bolime
basladigimda iTU’deki projeleri inceledim. ilk senemde iki projeye girdim ve girdigim
projelerden birinde elektronik takim kaptani oldum. Fakat bu projeler basarisizlikla
sonugclandi. ikinci sinifta kendimi daha da gelistirmek igin kendi projelerimi yaptim. Yaptigim
projeler ile yarismalara katildim ve birkac televizyon kanalina roportaj verdim. Arduino ile ilk
tanismam da bu zamanlardadir. Uglinci sinifin basinda birinci sinifta basarisiz oldugumuz
projeyi tekrar yapmaya ve bu projede takim kaptani olmaya karar verdim. Bu proje ile
NASA’nin sponsorlugunda diizenlenen ‘Cansat Model Uydu’ yarismasina katildik. 13 farkh
Ulkeden 59 proje takimini geride birakarak rekor puanla Diinya Birincisi olduk. Bu projeyi
yillar sonra bile ilk glinkii gibi hatirlayacagimdan ¢cok eminim. Bu sene de ‘ITU Roket Takimini’
kurduk. Amacimiz yiizde yuz yerli bir roket tiretmek ve Amerika’da diizenlenen roket
yarismasinda lUlkemize derece getirmektir.

Kusura bakmayin... Laf lafi acti, yazim biraz uzun oldu.

Beni takip etmek isterseniz iletisim bilgilerim asagidadir.
facebook.com/flashasbi
hasbi.sevinc@gmail.com

hasbisevinc.com



iTUO ARI TEKNOLOJi GELISTIRME KULUBU [ARIGE]

2013 yilinda, istanbul Teknik Universitesi Elektrik Elektronik Fakiiltesinde kurulan Ari
Teknoloji Gelistirme Kullbl [ARIGE], kisisel gelisim ve kariyer odakh ¢alismalara

odaklanan yeni bir kultptir. ARIGE, kisa slirede basarili projeler gerceklestirmistir

ARIGE'nin vizyonu; Universite 6grencilerinin yeni teknolojik gelismeleri yakindan takip
etmesini, derslerde 6grendikleri teorik bilgiler ile bu gelismeleri harmanlayarak, daha
inovatif teknolojileri yerli olarak projelendirip Gretmelerini saglamaktir. Bu
projelerden ¢ikabilecek yayinlar araciligi ile akademik birikime de katki saglanmasi

hedeflenmektedir.

ARIGE, bu surecte gerekli sanayi- tiniversite isbirligini saglayip, egitim seminerleri
dizenleyerek ilgili projelerin endistriyel bir boyut ve ticari deger kazanmalarina

yardimci olur.

Kullip ayni zamanda kendisinin olusturacagi proje ve komiteler icerisinde 6grencilerin
kalifiye bir sekilde yetismesini saglayarak ITU’deki diger 6grenci projelerine is giicii
yaratmay! hedeflemektedir. Bu sayede projeler arasi iletisim de kuvvetlendirilmis

olacaktir.

Bu amaclar dogrultusunda, ARIGE, Uyelerinin akademik hayatlarinda 6grendikleri
teorik bilgileri, calisma hayatina aktarabilmesini, ders disi zamanlarda gelistirilecek
olan projeler ile Gretim ve yonetim konusunda bilgilenmesini, deneyimli ve

arastirmaci bir ruha sahip olarak mezun olmasini hedefler.
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ONSOz

Hicbir kitabin 6ns6zini okumam. Fakat okuyanlar icin kitabi tanitan kisa bir yazi
yazmak istedim. Turkiye ne yazik ki teknolojiyi geriden izleyen bir toplum
konumundadir. Bu durumdan kurtulmamiz icin herkesin bildigini paylasmasi
gerektigini disiinmekteyim. Bu ylizden bu kitabi yazmaya karar verdim. Kitapta
anlattiklarimi anlatan web siteleri internette mevcut. Ben bu kitapta temel diizeyde

lazim olacak tim bilgileri bir yerde toplamak istedim.

Umarim kitabim sizler igin yararl olur...
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Neden Arduino?

Arduino Atmel marka islemcilerin kullanildig1 hazir bir devre kartidir. Agik kaynak kodludur ve
isteyen kisi kendi Arduino’sunu yapabilir. Arduino projelerde kullanim kolayhgi saglar ve
projelerin daha hizli ve stabil olarak yapilmasini saglar. Arduino yapi ve 6zelliklerine gore

cesitli tlirlerden olusmaktadir. Biz projemizde Arduino Uno modelini kullanacagiz.

Arduino Uzerinde USB baglantisi, giic baglantisi ve giris cikis pinleri bulunmaktadir. USB
baglantisi karta program yollama, bilgisayar ile kart arasindaki bilgi aktarimina ve karti
beslemek icin kullanilir. Gli¢ baglantisi da ayni sekilde harici beslemeler i¢in kullanilir. 9
Voltluk besleme onerilir. USB’den beslemek bu besleme tiriine gére daha risklidir. Clinki
bilgisayarin USB cikisi yeterli akim vermeyebilir Arduino icin (motor ile ilgili uygulamalarda
ozellikle). Arduino ile programlamaya baslamadan 6nce bazi temel elektronik bilgilerimizi

gozden gegirelim.

Temel Elektronik

Breadboard

Resimde gorildugi gibi breadboardimizin iki kenarinda asagiya dogru
uzanan delikler vardir. Bu delikler besleme kanalimizdir. Asagiya dogru inen
cizgilere karsilik gelen delikler kisa devre durumundadir. Yani sol Ustteki
kirmizidan baglanan bir kablo ayni gizgi (izerinden baglanacak kablolar ile
birlesiktir. Ay sekilde orta kisimdaki yatay cizgilere karsilik gelen delikler de
birbirleri ile baglantilidir. Fark ettiyseniz yatay gizgilerin ortasindan bir yarik

gecmektedir. Bu yarigin amaci entegrelerimizi kolaylikla takabilmemizi

saglamasidir.
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Direng

Hemen hemen herkesin bildigi bilgilerimizi de gézden gegirelim. V=1*R formlin
inceleyelim; bu formile gore sabit bir voltaj altinda direncimizi arttirirsak Akimimiz
azalmaktadir. Bu 6zellik ile fazla akim gekmemesini istedigimiz elemanlarin 6niine direng

koymaliyiz.
Voltaj Boliicu

Giris voltajinin istenilen voltaja dislrilmesini saglayan devredir. Sekildeki gibi kurulur. Cikis
voltaji R1 ve R2 direnglerine baghdir. Vout = Vgiris*R2/(R1+R2) seklinde yazilir. Ornegin
R1=10k R2= 10k ohm olarak segilir ve giris voltajimiz da 5 volt olursa, ¢ikis voltajimiz =

5*10K/(10K+10K) = 2.5 Volt olarak bulunur.
Diyotlar

Kullanim alanlarina gore gesitli diyotlar bulunmaktadir. Led, fotosel, zener diyotlar bunlara
ornek olarak verilebilir. Lise bilgilerimizden de bildigimiz gibi diyotlar tek yénde gecirgendir.
Sekildeki resimde akim gegirme yonu belirtilmistir. Fakat ne yazik ki gergek diinyada diyotlar
kagit Gzerindeki gibi ideal davranmazlar. Diyot akim gecirme yoniinde kullanilsa bile bir voltaj
farkina neden olmaktadir. Bu voltaj farki diyotun yapisina gore degismekle beraber genellikle

0,6 — 0,7 Volt arasinda olmaktadir.
Zener Diyotlar

Genellikle devreye diger diyotlardan farkh olarak ters baglanirlar. Ters (tikama) yoniinde
olusturduklari gerilim farki sayesinde kol Gzerindeki gerilim sabitlenmektedir. Devre lizerinde
kullanimi sekildeki gibi gosterilmistir. Voltaj farki diyotun yapisina gére degismektedir.
Genellikle 5.1 Voltluk diyotlar kullanacagiz. Bu diyotlar ile devre lizerindeki fazla gerilimi ve

olasi dalgalanmalari engellemeyi umuyoruz.
Tranzistor

Girisine uygulanan sinyali kuvvetlendiren devre elemanidir. Ayni zamanda anahtarlama

elemani olarak da kullaniimaktadir.



Temel Yazilim Bilgileri

Arduino programlamaya ge¢cmeden once temel yazilim kodlarina bakalim. Projelerimizde

kullanacagimiz bazi fonksiyon ve kod yapilarini tanitacagim.

Kosullar (if-else-elseif): Yazilim dillerinin en temel komutlarindan birisidir. Elinizde bir durum
var ve bu durum dogru ise a isini yapmasini eger yanlis ise b isini yapmasini istiyorsaniz, bu

kod sistemi tam bu ise uygun. Kisaca kod semasina bakalim.
if(a==5){

//Buraya dogru durumda c¢alismasi istenilen kodlar

lelse{

A’nin 5 olmadigi durumda calisacak kodlar.

a == 5 burada bizim kosulumuzu olusturmaktadir. Dikkat edilmelidir ki iki tane esittir

kullanilmaktadir. Yani denk midir anlamina gelmektedir. Kosul alaninda kullanabilecegim

ifadeler,
== Denk ise I= Esit degilse
< Buyuktlr > Kaglktar
<= Blyik veya esitse >= Klglk veya esitse
Kosull &&Kosul 2 | Ve Kosull | |Kosul 2 Veya

Kosullarimiza else kullanimi zorunlu degildir. Sadece if kullanimi yapilabilir, bdylece kosul
dogru degilse extradan bir kod calismaz. Birden fazla kosulumuz var ise elseif ile yeni kosullar

ekleyebiliriz.
ifla==1){

// a =1 durumunda burasi ¢alisir



elseif (a==2){

// a =2 durumunda burasi ¢aligir

elseif (a==3){

// a =3 durumunda burasi ¢aligir

For dongiisii: Yazdigimiz kodlarin belli bir siire tekrar etmesini isteyebiliriz. Bunun igin

donguler kullanmalyiz.

For(inti=0;i<10;i++){

// burasi 10 kere okunacak

// program buraya her ugradiginda i degeri bir arttirilacak

// i degeri 10’a ulasana kadar dongli devam edecek

While déngiisii: For gibi while kodlari da déngl amaciyla kullantlir.

b =20;

while( b > 10){

// b degiskeninin 10’dan buyik oldugu durumlarda déngu devam eder
b=b-1;//herdbéngude b’'nin degerini bir azalttik

// dikkat edilmelidir ki eger b’nin degerini degistirmeseydik

// dongl kosulu hep dogru olacagindan program burada takil kalacakti



Arduino’nun Kurulumu ve Arduino Programi

Arduino’yu kullanmaya basliyoruz. Oncelikle arduinomuzun USB kablosunu arduino’ya
baglayalim. Daha sonra bilgisayarimiza takalim. Win 7 ve Ust sriimlerinden arduino
otomatik olarak yliklenecektir. Biraz bekledikten sonra artik arduino bilgisayar tarafindan
taninacaktir. Arduino’nun bilgisayar tarafindan taninip taninmadigini gérmek igin aygit
yoneticisinden kontrol edelim ve arduino'nun bagl oldugu COM Portunu aklimizda tutalim (

aygit yoneticisi: bilgisayarima sag tiklayin -> yonet -> aygit yoneticisi )

Arduino’yu bilgisayarimiza tanitirken bizde bir yandan kullanacagimiz programi indirelim.

Bunun igin http://arduino.cc/en/Main/Software adresine girelim ve Arduino programini

indirip programi kuralim. Programi hatasiz bir sekilde yukledikten sonra programi agalim.

(=) &

File Edit Sketch Tools Help

Program calistiginda yandaki gibi bir
sketch_nov0l1a &

/¢ Arduino Programlama E-Eitahi ekran sizi kar§||ayacak. Bu Ekranln

/4 Hashi Zeving

/7 hashizeving. con ortasindaki kisma kodlarimizi

vold setup () o .
yaziyoruz. Programin sag en altindaki

}
yer bize Arduino Uno lizerinden

woid loop(){

calistigimizi ve arduino’nun COM1
portuna baglh oldugunu gosteriyor.
Eger bu dogru degilse bu ayarlari

degistirmemiz lazim oncelikle.

Tools meniisii: Buradan kullandigimiz

Aduine Uno on COMI arduino turiini ve arduinomuzun bagh

oldugu COM portunu secelim. Eger bunu bilmiyorsak aygit yoneticisinden bakabiliriz.


http://arduino.cc/en/Main/Software

Program compile: Bu buton ile yazdigimiz programi kontrol edebiliriz. Eger kodda hata
varsa alttaki siyah bélimde turuncu yazi seklinde yaptigimiz hata ve satiri yazacaktir.

Hatirlatma: Bulundugumuz satirin sayisi sol atta yazmaktadir.

Program Compile & Upload: Bu buton ile 6nce yazdigimiz kod derlenir. Eger kodda hata
yoksa yazilan kod Arduino’nun anlayacagi dile gevrilir ve otomatik olarak Arduino’ya atilir.
islem sirasinda ilerleyen ¢ubuktan islem durumunu gérebilirsiniz. Ayrica Tam program atilma

surecinde Arduino lzerinde bulunan Tx ve Rx LED’leri hizli bir sekilde yanip sdnecektir.
Programi bir kere Arduino’ya atmaniz yeterli olacaktir.

Serial Monitor: Yeni pencere agan bu buton ile Arduino’dan yolladigimiz verileri
gorebiliriz. ilerleyen konularimizda bu butonu sik¢a kullanacagiz.
Simdiden Arduino ¢alismalarinizda basari dilerim...

Haydi Baslayalim.



Arduino ile Yanip Sonen Led Yapimi

Oncelikle LED baglamayi 6grenelim. LED’in ayaklarina bakildiginda
birinin uzun birinin kisa oldugu goérilmektedir. Buradan anlamamiz
gereken sey, uzun ayagin + uca kisa ayaginda da — uca baglanmasi
gerektigidir. Yani uzun ayagimizi arduinoya baglayacagiz. Fakat
Anode Caﬂfde ayaklar arasinda bir baglanti yoksa, LED’in icindeki kisa olan yere bagli

ayak + ucu, diger ayak — ucu gostermektedir. LED’imizin ¢alisma akimi

vardir. Bunu saglamasi ve fazla akim cekmemesi icin LED’in arti ucu ile
arduino(yada +5 volt besleme) arasina 220 ohm’luk bir direng baglamaliyiz. Aksi taktirde

LED’imiz patlayabilir. icerisinden ¢ikan gaz saglik icin zararli olabilir.
Simdi programlamaya giris yapabiliriz. Arduino programlari iki ana fonksiyondan olusur.

void setup() fonksiyonu: Bu fonksiyon program ilk acildiginda bir kere galisir ve gerekli

kalibrasyon, setup komutlarini buraya yazariz.

void loop() fonksiyonu: diger programlama dillerinden ahsik oldugumuz main() fonksiyonu
gibidir. Farkli olarak loop fonksiyonu islevi bitince tekrar bastan baslar yani sonsuz bir

doénglidir aslinda.

Arduino Programlama Semasi:

// ik basta kiitiiphaneleri ekleyebiliriz

// Global cinsteki degiskenlerimizi tanimlayabiliriz
// Fonksiyonlarimizi burada yazabiliriz

void setup(}{

// ilk basta calismasini istedigimiz kodlar buraya yazilir

void loop(){

// sonsuz déngu seklindeki main fonksiyonumuz



// programi buraya yaziyoruz

Arduino’yu test etmek ve ilk programimizi yazmak icin bu projeyi yapabiliriz. 1 Saniye

araliklar ile LED’imiz yanip s6necektir.

int LED = 10; // burada arduinonun 10. Ayadina ledimizi
soyliyoruz

void setup () {

pinMode (LED, OUTPUT); // LED pini yani Arduino’nun 10.

yapildi
}

void loop () {
digitalWrite (LED,HIGH); // LED’in badli oldudu pinden
saglandi
delay(1000); // 1000 ms yani 1 saniye program duruyor
digitalWrite (LED,LOW); // LED sonduriluyor
delay(1000); // bir saniye bekliyoruz
}

bagladigimizi

Ayagdi cikis

5 volt gerilim

[ 8



Arduino ile Kara Simsek Devre

Arduino’ya pratik olarak kara simsek diye tabir edilen, paralel bagl ledlerden olusan 6rnek
devremizle baslayalim. Devremizi istedigimiz kadar ledle olusturabiliriz. Biz bu 6rnekte 5 adet

led ile kurulum yapmis gibi davranacagiz.

void setup () {

pinMode (13, OUTPUT) ;
pinMode (12, OUTPUT) ;
pinMode (11,0UTPUT) ;
pinMode (10, OUTPUT) ;
pinMode (9, OUTPUT);

}

void loop () {
digitalWrite (9, HIGH);
delay (10);

digitalWrite (9, LOW);
digitalWrite (10, HIGH);
delay(10);

digitalWrite (10, LOW);
digitalWrite (11 , HIGH);
delay(10);

digitalWrite (11, LOW);
digitalWrite (12, HIGH);
delay(10);

digitalWrite (12, LOW);
digitalWrite (13, HIGH);
delay (10);

digitalWrite (13, LOW);
}

Kara simsek uygulamasinin ¢alisma mantiginin kavranmasi igin yukarida verilen kodlarin

aciklayici oldugunu distinmekteyim. Fakat bu kodlar baslangic dizeyindedir ve gereksiz
olarak her led tek tek kontrol edilmistir. Bir sonraki asama olarak yukaridaki uygulamayi
yapan fakat daha profesyonel olan bir program yazalim.

const int ledPini [] ={9,10,11,12,13};
void setup () {

for(int 1=0; 1<5;1i++)
{
pinMode (ledPini [i], OUTPUT); // LED pinlerini c¢ikis olarak tanimladik
}
}
void loop () {
for(int 1=0; 1i<5; 1) {
digitalWrite (ledPini[i],HIGH) ;
delay (50);
digitalWrite (ledPini[i], LOW) ;
}
for(int j=4;3>-1; j--)
{
digitalWrite (ledPini[j],HIGH) ;
delay (50);
digitalWrite (ledPini[j], LOW);
}



Arduino ile Buton Kullanimi

Uygulamalarimizda cesitli gérevler icin butonlar kullanacagz. ilk olarak butonun ¢alisma

mantigini inceleyelim. Kullanici butona tikladiginda butonun iki ucu kisa devre olur ve

boylece akim akmaya baslar. Kullanici butondan elini ¢ektiginde devrenin 6nceki durumuna

doénmesi icin pull-up/pull-down direng sistemi kullanilir. Kullanilan bu direngler ile buton

elektriksel olarak basili kalmaktan kurtarilir.

% Pull-Down Direng

GHD

+oW
’7 Buton
Arduino ?

Pull-Down Direnc

Arduino

Buton

GND
degerinde direnc kullaniimaktadir.

Pull-Down Direng

Butona basildiginda 5 Volt arduinonun input
ayagina ulasir. Fakat butondan elimizi
kaldirdigimizda arduinoun pininde 5 volt gerilimi
kalmaktadir. Bu durumdan kurtulmak igin
genellikle 10K ohm degerinde bir direnc arduinoun

input ayagindan topraga baglanir.

Pull-up Direng

Butona basiimadigi durumlarda arduinonun input
ayagi 5 volttadir. Butona basildiginda akim
arduinonun input ayagi yerine topraga
ulagsmaktadir. Pull-Down direng sisteminin tam tersi
seklinde calismaktadir. Direncin konulma nedeni
butona basildiginda 5 Voltun dogrudan topraga (-

uca) ulasmasini engellemektir. Genellikle 10K

Bu kadar teorik bilginin yeterli oldugunu disiniiyorum. Butona bastigimizda lambanin

yanmasini ve elimizi ¢cektigimizde sonmesini saglayan bir program yazalim.
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const int buttonPin = 2; // Butonun pin numarasi

const int ledPin = 13; // Ledin bagdlandidi pin numarasi
int buttonState = 0; // Butonun durumu
void setup () {

pinMode (ledPin, OUTPUT) ; // Ledin bagli oldudu pini c¢ikis olarak
ayarliyoruz.

pinMode (buttonPin, INPUT) ; // Butonun bagdli oldudu pini c¢ikis olarak
ayarliyoruz.

}
void loop () {
buttonState = digitalRead(buttonPin); // butonun basili olup olmadigini
kontrol ediyoruz.
// Buton basili ise bize HIGH dedil ise LOW olarak geri doénmektedir (1 veya
0)
if (buttonState == HIGH) ({ //buton basili mi?
digitalWrite (ledPin, HIGH); // ledi yak
}
else {
digitalWrite (ledPin, LOW); // buton basili dedil ledi sondir
}

Ark olaylarini engellemek igin digitalWrite kodlarindan sonra az bir bekleme verilebilir,

delay(100) seklinde.

Buton kontrol etmeyi 6grendigimize gore bir adim daha ileriye gidelim ve saya¢ yapalim.

Fakat bunun igin dncelikle bilgisayar ile arduinomuzu nasil haberlestirecegimize bakalim.
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Arduino ile SeriPort Uzerinden Bilgisayara Veri Yollama

Gerek arduinonun kontroll gerekse islenen degerlerin kullaniciya aktarilmasi igin
arduinomuz ile bilgisayarimiz arasindaki haberlesmeyi yapmamiz gerekir. Bu haberlesme
arduinonun RX ve TX ayaklarindan gergeklesecektir. Haberlesme icin her zamanki gibi
arduinoyu USB lizerinden bilgisayarimiza takmamiz yeterli olmaktadir. Haberlesme icin setup
fonksiyonumuza baslatma kodunu yazmayi unutmayalim. Asagidaki kod ile bilgisayara her

saniye artan sayimizi yolluyoruz.

void setup () {
Serial .begin(9600); // bilgisayar ile arduinomuzun haberlesmesini
baslatiyoruz.
// Bilgisayarin ve arduinonun ayni hizda calismasi icin 9600 yazdik.
// Yani saniyede 9600 tane bit transferi olacaktair.
}
int sayici = 0;
void loop () {
Serial.print (“Sayicimizin degeri= “); // Ekrana mesajimizl yazdlirlyoruz.
Serial.println(sayici); // sayac deerimizi ekrana yazdirip yeni satira
geciyoruz.
delay (1000) ; // Bir saniye bekle
}

Bltln islem bu kadar kolay. Bundan sonrasi tamamen size kalmis. Bu baglanti ile yazdiginiz

programi kolaylikla test etme debug etme imkani saglamaktasiniz.

Simdi daha 6nce 6grendigimiz buton kontroliyle haberlesmemizi birlestirelim ve butona her

basildiginda artan bir sayac yapalim.

const int buttonPin = 2; // Butonun pin numarasi
int sayici = 0; //sayacimiz
int buttonState = 0; // Butonun durumu

void setup () {
pinMode (buttonPin, INPUT) ;
Serial .begin (9600) ;
}
void loop () {
buttonState = digitalRead (buttonPin);

1f (buttonState == HIGH) {
sayici ++; // sayici = sayici + 1;
Serial.print ("Sayicimizin degeri= "); // Ekrana mesajimizi
yazdiriyoruz.

Serial .println(sayici); // sayac degerimizi ekrana yazdirip yeni satira
geciyoruz.
while (buttonState == HIGH){ // Butondan elini c¢ekene kadar program
burada kalir
// BOylece butona her basildiginda sadece bir kere deder arttirilir
buttonState = digitalRead (buttonPin);
}
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Hep arduino mu veri yollayacak, biraz da karsidan veri bekleyelim. Bu kod ile bilgisayardan
gelen veriler arduinoda islenmektedir. Unutmayin ki tim veriler karakter olarak tek tek

gelmektedir.

int incomingByte = 0; // gelen veriler
void setup() {
Serial .begin (9600) ;
}
void loop () {
if (Serial.available() > 0) { // bilgisayardan veri gelmesini bekliyoruz
incomingByte = Serial.read(); // gelen veriyi oku
Serial .print ("gelen veri: ");
Serial .println (incomingByte, DEC); // gelen veriyi bilgisayara geri
yolla
}
}
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Arduino ile Bluetooth Haberlesmesi

Temel olarak yaptigimiz is bilgisayar ile arduino tzerinden haberlesmeye benzemektedir. Tek
fark donanimsal olarak bluetooth moduiliimiizii arduinomuza baglayacagiz. Piyasada gesitli
modelleri bluetooth modiilleri genellikle 4 ayaga sahiptir. Uzerinde yazanlardan da
anlasilacagi gibi 2 besleme 2 haberlesme ayagi vardir. Beslemeleri moduliimizin
datasheetine gore 5 veya 3.3 volta baglayalim. Hatali baglanti yapilmasi durumunda
modilimiiz ¢ép olabilir. Geriye kalan 2 ayak arduinomuza baglanacaktir. ilk uygulama olarak
bu ayakalrimizi arduinomuzun Rx ve Tx ayaklarina baglayalim. Bluetoothun Tx ayagi
arduinonun Rx ayagina, Bluetoothun Rx ayagi ise arduinonun Tx ayagina baglanacaktir. Yani
ters olarak baglanmasi gerekmektedir. Hep yapilan ve yapilamaya devam edecek bir hata var
burada. Arduinomuzun Rx ve Tx ayaklarina bir seyler bagli iken arduinoyu bilgisayara
baglayarak kod atmaya calisirsaniz hata alirsiniz. Ciinkii bu ayaklar ayni zamanda bilgisayarin
kullandigi ayaklardir ve oraya baska bir modiliin bagh olmasi iletisiminizi bozar. Eger bu

ayaklari kullanacaksak kod atacagimiz zaman bu kablolari sokmeyi unutmayin.

isin arduino izerindeki kismi ¢ok zor degil. Fakat bluetooth moduiliimiizii bilgisayarimizla
eslestirmemiz gerekmektedir. Bluetoothumuzun besleme baglantilarini yaptiktan sonra
kirmizi 15181 yanip sonecektir. Bu 1sik baglanti bekliyorum anlamina gelmektedir.
Bilgisayarimizin bluetoothundan arama yaparak modulimizi bulalim. Cihazlari eslestirelim.
Sifre sorarsa genellikle ilk sifremiz 1234 olmaktadir. Eger dlzglin bir sekilde baglantimizi
yaptiysak kirmizi isik stirekli yanacaktir. Bu kisim ile ilgili daha detayli bilgiyi asagidaki linkten
ulasabilirsiniz. Moddl i¢in yeni bir COM Port acilacaktir ve bu modiili ilerleyen

programlarimizda kullanacagiz.

http://www.mcu-turkey.com/stm8s-hc-06-bluetooth-modul-ile-haberlesme-uygulamasi/

Artik kod yazalim. Aslinda ¢ok farkl bir sey yapmayacagiz. Seri haberlesme konusundaki
ornek kodu yiikleyebiliriz arduinomuza.
void setup() {

Serial .begin (9600) ;
}

int sayici = 0;
void loop () {
Serial .print ("Sayicimizin degeri= ");

Serial.println(sayici);
delay (1000) ;
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Programimizi arduinomuza attik ve bluetooth modiilliniin Tx ve Rx ayaklarini dikkatlice
arduinoya bagladik. Hala moduldeki kirmizi 1sik yanip sonmektedir. Clinkl bilgisayarin

modile baglanmasi gerekmektedir (Master -> Slave iliskisi)

Bu adimda ek bir programa ihtiya¢ duyuyoruz. Bu program bilgisayarimizin COM Portlarini
dinleyen programdir. Cok 6zel bir program olmasina gerek yok piyasada bu isi yapan cesitli

programlar vardir. Benim énerim Tera Term’dur. Asagidaki linkten indirebilirsiniz.

http://download.cnet.com/Tera-Term/3000-20432 4-75766675.html

Programi calistiralim ve modilliimize baglanalim. Baglanti ayarlarinda daha 6nce moduli
bilgisayara tanittigimiz COM portunu segelim. Her sey dogru ise artik kirmizi igik strekli
yanmakta ve veri akisimiz gerceklesmektedir. Eger veri akisi yok ise ayarlarimizi kontrol
edelim ve diger bluetooth COM portunu secelim, tekrar deneyelim. Umarim veri akisini

saglayabilmissinizdir. TUm adimlar dikkatlice yapilmahdir.
Simdi sunu sorabilirsiniz ‘ Her seferinde Tx Rx kablolariyla mi ugrasacagiz?’ Cevabimiz HAYIR.

Arduinomuza yeni haberlesme ayaklari tanimlayabiliriz. Boylece bilgisayar haberlesmesi ile

bir cakisma gerceklesmez.
Asagidaki kod ile artik modulimiizii baglayacagimiz ayaklar 10 ve 11dir.

#include <SoftwareSerial.h>
SoftwareSerial yeniHaberlesmeKanali (10, 11); // 10 = RX, 11 = TX yani 10 -
> bluetooht’u Tx’"ine 11 -> Rx’ine
void setup ()
{
Serial .begin(9600); // bilgisayar ile haberlesmemiz
yeniHaberlesmeKanali.begin (4800); // yeni haberlesme kanalimiz
}
void loop ()
{
Serial .println("Bu yazi bilgisayara");
yeniHaberlesmeKanali.println ("Bu yazi bluetootha");
delay (100);
}
Yukaridaki kod yardimi ile arduino hem bluetootha hemde bilgisayara farkli mesajlar

yollamaktadir. Mesajlari gérmek icin Tera Term’i ve arduinonun kendi Serial Monitor’Gnii

acabilirsiniz.
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Arduino ile Analog Veri Okuma

Asy Vin Gergek dinyada her sey analog haldedir. Fakat
111 , . oo 1
10 /]/WI, dijital diinyada bu miumkin degildir. Analog
101 ] verilerin saklanabilmesi ve islenebilmesi icin dijital
100 /1
011 /1 hale getirilmesi gerekmektedir. Fazla teoriye
010 Zl
001 A_ girmeyi planlamiyorum fakat olayin nasil oldugunu
000 m & anlamaniz igin yandaki resmi paylastim. Soyle

dislnelim O ile 5 volt arasinda degisen bir girisimiz
var. Bu girisin degerlerini Arduino’ya tanitmak icin ADC (Analog Digital Convert) islemini
kullanacagiz. 0 Volta O degerini verecegiz ve 5 Volta da 1023 degerini verecegiz. Yani 10 bit
¢OzUnUrltuklu bir ADC kullanacagiz. Oran liner olarak devam etmektedir. Yani girisimizdeki

0,004 Voltluk bir degisim dijitalde 1 degere karsilik gelecektir. Yani 0,44 Volt => 100 degeri.

Arduino bu dénisiimi bizim igin kendisi yapmaktadir. Fakat 6l¢iim yapacagimiz kablolari
Arduino’nun analog ayaklarina baglamamiz gerekmektedir. Girisimizdeki analog degeri dijital

olarak bilgisayardan okuyalim:

void setup() {
Serial .begin (9600) ;
}
void loop () {
int sensorDegeri = analogRead(A0); // Arduino’nun A0 ayadina badglanan
kablodaki gerilim oOlc¢iluyor
Serial.println(sensorDegeri); // Okudujumuz deJer ekrana yazdiriliyor
delay(l); // Dizgun calisabilmesi icin kisa bir bekleme veriyoruz.

}
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Arduino ile Siyah Beyaz Kontrolii
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Hemen hemen herkesin aklina ilk gelen uygulama
olan cizgi izleyen robotun temel tasini olusturan
siyah beyaz sensorleri inceleyelim. Kitabimizda
piyasada bu is icin kullanilan ve rahatlikla
bulabileceginiz CNY70 sensoriini inceleyecegiz.
Piyasadaki diger sensoérler de ayni man tikla

¢alismaktadir.

CNY70 Nasil Calisir: Uzerinde kizil6tesi 1sik yayan
ve bu 15181 geri toplayabilen iki LED bulunmaktadir.
Kizilotesi LED’den cikan isin ylizeye carpar ve
toplayici LED’e gelir. LED bu 1s1gin siddetini 6lcer.
Yiizeyin siyah veya beyaz olmasi yansiyan isigin
siddetini degistirir. Bu da bizim ihtiyacimiz olan

siyah beyaz ayrimini saglar. Sensoriimiz analog

olarak galismaktadir. Yani bi 6nceki konuda 6grendigimiz ADC-analog okuma- fonksiyonunu

kullanacagiz.

Oncelikle devremizi kurmamiz gerekiyor. Bunun igin delikli pertinaks’a yandaki gibi devremizi

kuralim. Sensori yerlestirirken ayaklarinin sekildeki gibi olmasina dikkat ediniz.
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Ornek olarak ilk basta bir tane sensériin baglantilarini yapalim ve tek sensér ile bir proje
gerceklestirelim. ilerleyen projelerimizde 3 tane sensérii birlestirip cizgi izleyen basit bir

robot yapacagiz.

Resimdeki baglantilari breadboardimiza kuralim. Dikkat edin ki baglantilari yanls
baglamayin. Sensoriin karo-baklava dilimi seklinde breadboarda konmasi kablolamayi

kolaylastirir.

Resimdeki gibi kurulumu gercgeklestirdigimize gore kod yazmaya baslayalim.

int referansDegeri = 800; // siyah beyaz icin esik degeri
void setup() {
Serial .begin (9600) ;

}
void loop () {
int sensorDegeri = analogRead(Al); // Arduino’nun Al ayadina baglanan
kablodaki gerilim 0Olg¢iiliiyor
Serial.print (sensorDegeri); //Okudujumuz deJer ekrana yazdiriliyor
if (sensorDegeri > referansDegeri) {
Serial.println(" Siyah");
}
else({
Serial.println (" Beyaz");
}

delay(l); // Duzgin calisabilmesi icin kisa bir bekleme veriyoruz.

}
Programdaki referansDegeri bizim esigimizi olusturmaktadir. Bu degeri kendi sensoériinlize

gore ayarlamaniz gerekmektedir. Programi ¢alistirip aldiginiz degerleri inceleyiniz. Siyahtaki
deger ile beyazdaki degeri toplayip ikiye boliinlz. Bu yeni deger artik sizin referansDeger’inizi

olusturacaktir.

Sensorin calisip calismadigini diisintiyorsaniz kontrol amach Android tabanli telefonunuzun
kamerasini sensore dogru tutunuz (Bazi android ve iphone’larda calismaz). Eger sensorde 151k
yandigini gériyorsaniz besleme baglantiniz dogrudur. Sensoriiniiz hala ¢alismiyorsa analog

ayagiyla sensor baglantilarini bir kez daha kontrol ediniz.



Arduino ile LCD Kullanimi

Arduino ile siklikla kullanmasam bile LCD kullanimini 6grenmek yararli olacaktir. Her zaman
verilerimizi géstermek igin bilgisayar bulamayabiliriz. Bu gibi durumlarda LCD’mizi kullanarak
elde ettigimiz durumlari ekrana yazdirabiliriz. Kablo baglantilari biraz karisik olabilir ve ilk
denemenizde hata yapabilir ve LCD’yi diizglin bir sekilde kullanamayabilirsiniz. Bu ylizden

devre baglantilarinizi dikkatli yapin.

Rx

www arduino cc

ANALOG IN .

012345

Devremizi dikkatli bir sekilde kurduysak artik programlamaya gecebiliriz. Biitlin karakterler
daha 6nceden bizim icin tanimlanmis. Bu karakterlere ulagsmak icin 6ncelikle kiitiiphanemizi
programimiza dahil edecegiz. Daha sonra baslangic ayarlarimizi yapacagiz ve LCD’mizi
kullanmaya baslayacagiz.

Haydi ekranimiza bir seyler yazalim.

#include <LiquidCrystal.h> // kiitiphanemizi ekledik
LiquidCrystal lecd(12, 11, 5, 4, 3, 2); // kablo badlantilarimizi programa
tanittik
void setup() {
led.begin(l6, 2); // LCDmizin satir ve sUtun sayisini girdik
lcd.print ("Hasbi Sevinc"); // Ekrana bir seyler yazdik
}
void loop () {
led.setCursor (0, 1); // imlecimizi 2. Satira indirdik
led.print (millis () /1000); // programin baslangicindan beri gecen siire
}
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Dahili EEPROM’a Yazma ve Okuma

Buldugumuz sonuglari ve degiskenlerimizdeki degerleri enerji kesilse dahi Arduino igerisinde
kaydetmek isteyebiliriz. Bunu saglayabilmemiz icin Arduino’nun icerisinde dahili EEPROM
Bulunmaktadir. EEPROM programimiz ile ilgili degisken degerlerini tutabilen, elektriksel
olarak yazilip silinebilen kigulk depolama birimidir. Arduino Gzerindeki mikrokontrolct
tlrlne gore EEPROM kapasitesi degismektedir. ATmega328’in 1024 byte, ATmegal68 ve
ATmega8’in 512 byte, ATmegal280 ve ATmega2560’in ise 4 KB depolama alani vardir.

Bu depolama alanlari programimiz igin gerekli degerlerin depolanmasi i¢in yeterli olmaktadir.

Hadi 6rnek bir program yazalim

#include <EEPROM.h> // EEPROM kullanimi icin kitiphane eklenmesi
int yazdirilacakAdres , yazdirilacakDeger;
int okunacakAdres, okunanDeger;
void setup ()
{
Serial .begin (9600); // Bilgisayara veri gdndermek icin
}
void loop ()
{
int yazdirilacakAdres = 10; // 0-255 arasinda adres giriyoruz
yazdirilacakDeger = 50; // kaydedilecek degerimiz
EEPROM.write (yazdirilacakAdres, yazdirilacakDeger); // 10 adresinde artik
50 degerimiz saklaniyor
okunacakAdres = yazdirilacakDeger; // 10 adresini okuyacagiz
okunanDeger = EEPROM.read (okunacakAdres ); // 10 adresini okuyoruz ve
oradaki dgeri okunan deder degiskenine ylikliyoruz
// Sonuclari ekrana yazdiriyoruz
Serial .print (okunacakAdres) ;
Serial.print ("Adresindeki Deger= ");
Serial .print (okunanDeger) ;
Serial.println();
delay(500); // biraz bekleyelim
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Arduino ile Servo Kullanimi

Yavas yavas arduinomuzla dis diinyayi kontrol etmeye basliyoruz. Arduino ile servo motor
sirmek diger mikrokontrolcilere gore (6zellikle PIC'e gore) daha kolaydir. PIC ile haftalarca

sliren servo motor kontroll arduino ile dakikalar sirmektedir.

Servo Motor: 1 derece hassasiyetle ¢alisan 0-180 dereceler arasinda hareket edebilen bir
motor ¢esididir. Dedigim gibi sadece 0 ile 180 derece arasinda donmektedir. Yani tam bir tur
atamamaktadir. Genellikle robot kollarda kullaniimaktadir. Servonun gesitleri genellikle
tasiyabilecegi yuke gore belirlenmektedir. Piyasada genellikle 1.4 kg*cm torkundaki servolar
bulunmaktadir. Bu demek oluyor ki motor milinize bagh 1 CM uzunlugunda bir cubuk ucuna
bagl yik 1.4 KG'dan fazla ise motorunuzun giicii mili dondiirmeye yetmez. Eger cubugunuz
10 CM ise 140 gram kaldirabilirsiniz. Bircok kisi burada hata yapmaktadir. Kullanacaginiz ylike
gore servo se¢melisiniz. Piyasada ayni mantikla ¢alisan daha kuvvetli servo motorlar vardir.
Peki Servo motoru nasil kontrol ediyoruz derseniz, teorik olarak séyle 6zetleyebilirim. PWM
adini verdigimiz kare dalga sinyali vardir. Bu sinyalin HIGH ve LOW oldugu yerlere gore
servomuzun konumu degismektedir.

Servonun 3 baglanti kablosu bulunmaktadir. Kirmizi kablomuzu +5 volta baglayalim,
kahverengi kablomuzu topraga (- uca) ve turuncu kablomuzu da arduinomuzun PWN (~)
yazan ayaklarina baglayalim. Turuncu kablomuz data kablomuz olmaktadir ve konumumuz
bu kablo Gzerinden aktarilir. Unutulmamaldir ki servolar vb mekanik elemanlar fazla akimla
calismaktadir. Arduinomuzun 5 volt ¢ikisi servomuzu beslemeye yeterli olmadigi durumlar
olabilir. Ayrica servo yliziinden devrede gurilti olusabilir. Bu ylizden devremizin + ve —

uclarina kapasite baglamamiz bu giriltiyi engelleyebilir.

#include <Servo.h> // servo kiitiphanesini programimiza dahil ettik
Servo servoNesnesi; // servo kontrollli i¢cin bir nesne yarattik
void setup ()
{

servoNesnesi.attach (9); // Servomuzun turuncu kablosunu 9 nolu pine
taktigimizi soyliyoruz

}

void loop ()
{
servoNesnesi.write (100); // Servomuzu 100 dereceye
dondurdik
delay (1000) ; // biraz bekleyelim
servoNesnesi.write (20); // Servomuzu 20 dereceye déndirdiik
delay (1000) ; // biraz bekleyelim

}
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Arduino ile DC Motor Siirme

Arduinonun pin ¢ikislarini dogrudan motora baglamamiz motor igin gerekli akimi
saglamamaktadir. Arduinonun pin ¢ikislari ancak bir ledi yakacak kadar akim vermektedir.
Fakat biz bu akimi tetikleme islevinde kullanip DC motorlari ileri veya geri yonde
calistirabiliriz. Bunun igin hazir devre kartlari vardir. Bunlardan birini alip kolaylkla

kullanabiliriz. Ornek hazir karta linkten ulasabilirsiniz.

http://www.aliexpress.com/item/Special-promotions-5pcs-lot-L298N-motor-driver-board-

module-L298-for-arduino-stepper-motor-smart-car/1827893830.html

Bu karti aldiginizda birazdan anlatacagim sekilde kablo baglantilarini yapabilir ve motorunuzu

kolaylikla kontrol edebilirsiniz.

Fakat tiim devreyi kendiniz yapmak istiyorsaniz bu is biraz ugrastirici ve karmasik olabilir.
Fakat sistemin nasil ¢alistigini anlamak igin en azindan bir kere devrenin kurulmasi yararli
olabilir. Motor surici icin akimi kuvvetlendirmek ve motoru kontrol etmek igin L298
entegresini kullanacagiz. Benzer entegreler de ayni gorevi yapmaktadir. L298 entegresinin en

onemli 6zellikleri, 2 ampere kadar dayanabilmesi ve iki adet H koprisinin bulunmasidir.

H Kopriisii:

H koprisi motorumuzun ileri ve geri yonde siiriilmesini

saglayan yapidir. 4 adet tranzistorden olusmaktadir.

Entegremizde toplam 15 adet ayak bulunmaktadir. Bu ayaklarin bazilari motorlarimiza
bazilari Arduino’ya ve bazilari da beslemeye baglanacaktir. Entegrenin pin yapilanmasi igin

resimden yararlanabilirsiniz.

22


http://www.aliexpress.com/item/Special-promotions-5pcs-lot-L298N-motor-driver-board-module-L298-for-arduino-stepper-motor-smart-car/1827893830.html
http://www.aliexpress.com/item/Special-promotions-5pcs-lot-L298N-motor-driver-board-module-L298-for-arduino-stepper-motor-smart-car/1827893830.html

l. Rl L E— CURRENT SENSING B
@ W[ ouTPUT4 y,
(K] S— OUTPUT 3
122 3 INPUT4 Gno 1 20 ] GND
P — ENABLE B SenseA 1 2 19 | ] SenseB
1 — T NC. []3 18 ] NC.
-] — LOGIC SUPPLY VOLTAGE Vgg Oout1 ] 4 17 ] Out4
[ 3 — e Y] o2 15 16 [ out3
T—> INPUT 2 ve ] & 15 7 Input4
6 3 ENABLEA nput1 —J 7 14 |7 EnableB
s——— INPUT 1 EnsbleA ] & 13 ) nputa
4 [T SUPPLY VOLTAGE Vg
.@ s OUTPUT 2 Input2 ] 9 12 [ vss
2 ——— ourrutt GND [ 10 11 [ GND
I’ o~ 1 ——— CURRENT SENSING A

Z TAB CONNECTEDTOPIN S

Kisaca baglayacagimiz pinleri tanitmak istiyorum;

INPUT 1 ve INPUT 2 (5. ve 7. Ayaklar): Bu pinlerimizi Arduino’ya baglayacagiz. Input 1’e 5
volt verip input 2’ye 0 volt verdigimizde motorumuz ileri dogru, tam tersini yaptigimizda da

geri dogru gidecektir.
INPUT 3 ve INPUT 4 (10. ve 12. Ayaklar): Bu pinler de INPUT 1 ve INPUT 2 gibi ¢calismaktadir.

OUTPUT 1 ve OUTPUT 2 (2. Ve 3. Ayaklar): Bu iki pin motorun iki ucuna baglanmasi

gerekmektedir.

OUTPUT 3 ve OUTPUT 4 (13. Ve 14. Ayaklar): Bu iki pin diger motorun iki ucuna baglanmasi

gerekmektedir.

ENABLE A ve ENABLE B (6. ve 11. Ayaklar): Bu iki pin bizim hizimizi ayarlayacak pinlerdir. Bu
ylzden bu pinleri Arduino’nun PWM ayaklarina baglamamiz gerekir. Verilen PWM sinyaline
gore hizimiz belli olacak ve INPUT ayaklarina verdigimiz veya vermedigimiz 5 volta gore de

motorun yonu belli olacaktir.
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Ov t ¢ikis sinyali sayesinde motorumuzun hizi 0-

Y B 255 arasinda degerler alabilmektedir.

oy l¢-Dalga Tepesi -+ ‘

— Periyot —

VSS (LOGIC SUPPLY VOLTAGE - 9. Ayak): Adindan da anlasildigi gibi bu pinin 5 volta
baglanmasi gerekmektedir. Devrenin kararsizligini azaltmak icin bu pin ile toprak arasina

100nF’lik kondansatér baglanabilir.

GND (8. Ayak) : Bu pini topraga baglamamiz gerekmektedir. Ayrica entegrenin tepesindeki
metal de toprak olmaktadir. Bunu belirtmemin nedeni yanlislikla kisa devre yapmamaniz

icindir.

VS (4. Ayak): Entegremizin motorlara gidecek enerjiyi sagladigi asil besleme ayagidir. Buraya
verdigimiz motor kontroliimiiz dogrultusunda motorlara verilecektir. Motorumuzun

ozellikleri goze alinarak uygulamalarimizda buraya 12 Volt baglayacagiz.

Entegremizin pin yapilanmasini 6grendigimize gore devremizi olusturmaya baslayalim. Test
icin entegreyi breadboard lzerinde kullanabilirsiniz. Fakat diger uygulamalarda kullanmak
istediginizde, kablo kalabaligi ve siirekli gikan/temassizlik yapan kablolar yiiziinden tam
verim alamazsiniz. Bu ylizden devreyi test ettikten sonra delikli pertinaks’a veya baski
devreye kurmak isteyebilirsiniz. Veya benim onerim hazir devre kartini almaniz. Yurtdisindan

2-3%a alabilirsiniz.

Hazir kart aldiginizda da lizerinden demin bahsettigim pinleri gbreceksiniz.



Sira geldi Arduino programini yazmaya. Asagidaki kodda olusturugum fonksiyonlari diger
uygulamalarimizda da kullanacagiz. Oncelikle INPUT ayaklari icin degiskenlerimizi

tanimliyoruz.

const int sagileri = 9;
const int saggeri = 8;
const int solileri = 12;
const int solgeri = 13;
const int solenable = 11;

const int sagenable 10;

void ileri (int hizsag, int hizsol) {
analogWrite (sagenable, hizsag);
digitalWrite (sagileri,HIGH) ;
digitalWrite (saggeri, LOW) ;

analogWrite (solenable, hizsol);
digitalWrite(solileri, HIGH);
digitalWrite (solgeri, LOW) ;
}
void geri (int hizsag, int hizsol){ // ilk dediskenimiz sag motorun ikincisi
sol motorun hizini gostermektedir.
// motorlarimizin hizi 0-255 arasinda olmalidir.
// Fakat bazi motorlarin torkunun yetersizliginiden 60-
255 arasinda calismaktadir.
// EJer motorunuzdan tiz bir ses cikiyorsa hizini arttirmaniz gerekmektedir

analogWrite (sagenable, hizsag);
digitalWrite (sagileri, LOW) ;
digitalWrite (saggeri, HIGH) ;

analogWrite (solenable, hizsol);
digitalWrite(solileri, LOW);
digitalWrite (solgeri, HIGH);
}
void dur ()
{
digitalWrite
digitalWrite
digitalWrite
digitalWrite
}
void setup () {
pinMode (sagileri, OUTPUT) ;
pinMode (saggeri, OUTPUT) ;
pinMode (solileri, OUTPUT) ;
pinMode (solgeri, OUTPUT) ;
(
(

sagileri, HIGH);
saggeri, HIGH);
solileri, HIGH);
solgeri, HIGH);

—~ e~ o~ —~

pinMode (sagenable, OUTPUT) ;

pinMode (solenable, OUTPUT) ;

}

void loop () {

ileri(100,100); // ileri gidiyoruz

delay (1000) ;

dur (); // durduk

delay (1000) ;

ileri(150,100) // hafif sola dogru gidiyoruz
delay (1000) ;
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dur () ;
delay (1000);

ileri(100,150) // hafif saga dodgru gidiyoruz
delay (1000);

dur(); // durduk

delay (1000);

geri(100,100); // geri gidiyoruz

delay (1000);

dur(); // durduk

delay (1000);

}

// durduk

Umarim kodlar yararl olmustur. Simdi bir de yazihmda yazdigimiz kodlarla yani Arduino

ayaklariyla motor sirlclimizin ayaklari arasindaki baglantilari bir tabloda gosterelim.

Arduino Motor Siiriici
8 INPUT 1

9 INPUT 2

13 INPUT 3

12 INPUT 4

11 ENABLE A

10 ENABLE B
Motor Motor Siiriici
Motorl + OUTPUT 1
Motor1 - OUTPUT 2
Motor2 + OUTPUT 3
Motor2 - OUTPUT 4
(Motorun + veya — ucunun hangisi oldugu farketmez)
Besleme Motor Siiriici
+12 Volt VCC

Toprak (- ug) GND

+5 Volt VS




Arduino ile Uzaklik Sensorii

Kitabimizda HC-SR04 Mesafe Sensori ile uygulama yapacagiz. Bu sensor piyasada bolca
bulunan fakat tilkemizde pahali olan bir sensérduir. Cin’den tanesini 1-2$’a alabilirsiniz.
Sensor 2-200 CM arasindaki uzakliklari 6lgmektedir. Fakat 200 CM’e dogru sensor kalitesi

bozulmaktadir.

Sensor insan kulaginin duyamayacagi bir frekansta ses yollar. Ses eger bir yere ¢arpar ise geri
yansiz ve sensoriimuize gelir. Sensor bu sesin gidip gelme stiresini hesaplar ve bdylece cismin

uzakligini bulur. Bu ylzden bu sensore ultrasonik ses sensori de denir.

Devre semasi icin asagidaki resme bakabilirsiniz.
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Resimde de gorildigi gibi baglanti semasi
Sensor -> Arduino

VCC ->5Volt

GND ->GND

Trig -> 8 (degisebilir)

Echo ->7 (degisebilir)

Simdi sensoérden aldigimiz uzakhg bilgisayar ekranina yazdiran bir uygulama programlayalim.
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int trigPin = 6; // sensdrin trig pinine badlanacak arduino pini
int echoPin = 7; // senso6riin echo pinine badlanacak arduino pini
long olcum;
long cm; // sensdrumizden okudugumuz uzaklik
void setup () {
pinMode (trigPin, OUTPUT) ;
pinMode (echoPin, INPUT) ;
Serial .begin (9600) ;
}
void loop ()
{
digitalWrite (trigPin, LOW); // sensdr ilk basta ses yollamasin
delayMicroseconds (5) ;
digitalWrite (trigPin, HIGH); // Burada ses dalgasini yolluyoruz
delayMicroseconds (10) ;
digitalWrite (trigPin, LOW); // Tek bir ses dalgasi yolladik

olcum = pulseln(echoPin, HIGH); // EJer ses geri ddnerse echo pinine geri

donecektir.
// Burada gecen slreyi hesapliyoruz.

cm= olcum /29.1/2; // 6lciim deJerini zamandan -> CM’ye ceviriyoruz
Serial.println(cm); // sonucu Serial Monitor’den gérmek icin bilgisayara
yolluyoruz

delay (100);
}

Eger sensoriin oniinde engel yoksa sensorde bir miktar yavaslama olacaktir. Bundan
kurtulmak icin MAX bekleme degerini girmemiz lazimdir. Bu degeri arttirip azaltarak kendi

sensoriinlize uygulayabilirsiniz. Degistirmeniz gereken kod:

digitalWrite(trigPin, HIGH, 2895); // 2895 sayisini degistirebilirsiniz.
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Arduino ile ivme Ol¢iimii

ivme 8lgtimii icin piyasada en ¢ok kullanilan ADXL345’i kullanacagiz. Bu sensér ile 3 eksende
acisal ivme odlculebilir. Sensdr 12C ve SPI hatti Gzerinden haberlesmektedir. Haydi

baglantilarimizi kuralim:

76543210

T O DIGITAL

s =2
LI =

Y

Devremize bagladigimiza gére programlamaya gecebiliriz. Sensériimiizii kullanmadan énce
hazir fonksiyonlarinin bulundugu ADXL345 kiitliphanesini indirelim. Linkten indirebilirsiniz.
http://code.bildr.org/download/959.zip

Kitlphaneyi Arduino’nun program dosyalari arasindaki libraries klasoriine dosya halinde
atalim. Katliphane kurulumu tamamladigina gore 6rnek kodu inceleyelim.

#include <Wire.h>
#include <ADXL345.h>
ADXL345 adxl; //adxl adinda nesne yaratiyoruz
void setup () {
Serial .begin (9600) ;
adxl.powerOn(); // sensori calistiriyoruz
}
void loop () {
int x,vy,2z;
adxl.readAccel (&x, &y, &z); //sensorden gelen dedgerleri okuyoruz
Serial .print (x);
Serial .print (y);
Serial.println(z); // sensdr dederlerini ekrana yazdirdik.
Delay (10);
// sensdrler hem yer cekim ivmesini hemde aktif ivmeyi vermektedir

}
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ARDUINO UYGULAMALARI

Trafik Lambalari

ilk uygulamamiz olarak basit bir proje ile baslayalim. Bu
projede 3 adet(kirmizi,sari,yesil) LED kullanacagiz. Daha
once de bahsettigimiz gibi LED’in uzun ayagi arduinoya,
kisa ayagi ise topraga takilmalidir. 3 LED’i sirasi ile
Arduino’nun 11, 12 ve 13. pinlerine takalim. Her LED ile
Arduino baglantisinin arasina yaklasik 220 ohm degerinde
direngler takalim.

Amac: Kirmizi 1sik 5 saniye boyunca yanacak. Daha sonra
sarl 151k yarim saniye ve sonra da yesil 151k 3 saniye boyunca
yanar. Fakat daha sonra sari isik bir saniye yanar ve kirmizi

1siga gegilir.

int kirmizi = 13;
int sari = 12;
int yesil = 11;
void setup ()

{

}

pinMode (kirmizi, OUTPUT) ;
pinMode (sari, OUTPUT) ;
pinMode (yesil, OUTPUT) ;

void lambaDegistir (int lamba) // kirmizi = 1, sari = 2, yesil = 3

{

}

digitalWrite (kirmizi, LOW);
digitalWrite (sari, LOW) ;
digitalWrite (yesil, LOW) ;
switch (lamba) {
case 1:
digitalWrite (kirmizi, HIGH);
break;
case 2:
digitalWrite (sari, HIGH);
break;
case 3:
digitalWrite(yesil, HIGH);
break;

}

void loop ()

{

lambaDegistir (1) ;
delay (5000) ;
lambaDegistir (2) ;
delay (500);
lambaDegistir (3);
delay (3000);
lambaDegistir (2) ;
delay (1000) ;
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Arduino ile Voltmetre Robot Yapimi

Bu projemizde O ile 5 volt arasindaki degerleri dlgebilen bir voltmetre tasarlayacagiz.

Amacimiz ADC'yi daha iyi kavramaktir. Baglantilarimizda sadece iki kablo kullanacagiz.

iIk kablomuzu Arduino’nun ground ayagina baglayalim. ikinci kablomuzu AO ayagina
baglayalim. Yaptigimiz voltmetreyi test etmek igin test devresi kurabilir ve bunun gesitli

yerlerindeki gerilimleri dlgebilirsiniz.

Hemen yazilima gegelim. ADC 6rnegimizden farkli olarak bu sefer sayisal degere karsi gelen

gerilimi hesaplayip bilgisayar ekranina yazdiracagiz.

void setup() {
Serial .begin (9600) ;
}
void loop () {
int sensorDegeri = analogRead(AQ0); // A0’daki gerilimin sayisal degeri
float gerilim = (5/1023) *sensorDegeri; // 5 volt max. 1023 ile
6lctluyordu. Bu yizden adim aralidini bulmak icin 5/1023 islemini yaptik.
Bu sonucuda ADC’nin degeri ile carptik Boylece gerilimi bulmus olduk.
Serial .print (gerilim);
Serial.println(" Volt™);
delay (100);
}

Olctim icin gerilimi 8lgcmek istediginiz yere A0’dan gelen kabloyu, devrenizin topragina da

GND’den gelen ucu baglayiniz.

DIKKAT: Asla ve Asla 5 volt iizerindeki degerleri 6lgmeye calismayin. Boyle bir hatayi
engellemek i¢in devrenize 5 Volt degerinde bir Zenner Diyotu ters baglamaniz yararl

olabilir.
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LM35 ile Sicaklik 6lgiimii

En temel uygulamalardan birisi olan LM35 sicaklik sensoriyle dlgiim yapalim. LM35

sensOriniin 3 pini vardir. Bunlar +5V, GND ve DATA ayaklaridir. Data ayagindan gelen degeri

ADC ile dijitale ¢cevirmemiz gerekir.
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Baglantilari sekildeki gibi yapalim. Sensoriin gbbekli yeri arkaya baktiginda, yani yazisi bize

baktiginda ilk Pin 5 Volt, ortadaki pin Arduino’nun analog girisine ve 3. Pin ise topraga (GND)

baglanmalidir.

Haydi, yazilima gecelim... Yapmamiz gereken analog sinyali okumak ve matematiksel islem ile

sicakhga cevirmektir. Cevirdigimiz degeri bilgisayara yollayalim.

float sicaklik;

void setup ()

{
Serial .begin (9600) ;

}

void loop ()

{
sicaklik = analogRead (AQ);
sicaklik = sicaklik * 0.48828125;
Serial.print ("SICAKLIK = ");
Serial .print (sicaklik);
Serial .println ("™ C");
delay (500);
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Arduino ile Carpmayan Robot Yapimi

ilk robotumuzu yapmaya baslayalim. Robotumuzu yapmak igin derste gérdiigiimiiz uzaklik
sensoriimizi ve DC motor stiriicimizi kullanacagiz. Eger bu konular hakkinda bilgi sahibi

degilseniz bu konulari tekrardan gézden gecirmeniz yararl olabilir.

Haydi Baslayalim... Oncelikle malzeme listemizi ¢ikartalim:

1 adet sase: Tim malzemeleri ve motorlari sabitlemek igin bir plaka

- 2 adet DC motor

- 2 adet tekerlek: DC motorun ucuna tam uymali

- 1 adet motor siirticii: Kendi yaptigimiz da olur

- 1 adet sarhos tekerlek: Veya ylizeyle slirtinmeyi azaltacak bir cubuk ( ben genellikle
LED’in kafasini kullanmaktayim)

- Pil: 11.1 Voltluk lipo piller uygun olacaktir. 9 Voltluk pil motorlar icin yetersiz kaldigi
oluyor Denemek lazim

- 3 adet HC-SRO4 uzaklik senséri

- Ve tabii ki bir Arduino

ilk basta robotun mekanigini yapalim. Sasemizin
arkasina iki motoru yerlestirelim. Robotun 6n tarafina

sarhos tekerimizi yerlestirelim. Sarhosumuz yoksa

Uzakhk Sensérleri

dengeyi saglayacak sekilde robotun altina LED’ler
koyalim. DC motorlarimiza tekerlerimizi takalim ve
robotumuzun dengede durmasini saglayalim. Simdi
ARDUINO Arduino ve motor slirlicim{z icin glizel bir yer
ayarlayalim. Kablolamayi iyi yapmaniz robotu rahat test

etmenizi saglayacaktir. Son olarak da sensorleri 0-90-180

derece seklinde yerlestirelim.

Robotun yerlesimi resimdeki gibi olacaktir.

Elektronik baglantilari daha 6nceki konularda

bahsettigimiz gibi dikkatlice yapalim.
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Kablolamayi bitirdigimize gore yazilima gecelim ve robotumuzu test edelim.

const int sagileri = 9;

const int saggeri = 8;

const int solileri = 12;

const int solgeri = 13;

const int solenable = 11;

const int sagenable = 10;

/*

trigPinl ve echoPinl = soldaki uzaklik sensoriimiiz
trigPin2 ve echoPin2 = Ondeki uzaklik sensoriimiiz
trigPin3 ve echoPin3 = saddaki uzaklik sensorimiz

*/

int trigPinl = 6

int echoPinl = 7

int trigPin2 = 4;

int echoPin2 = 5;
2
3
n

’

’

int trigPin3 = 2;

int echoPin3 =

float uzaklik (i
float olcum;
float cm;
digitalWrite (trigPin, LOW) ;
delayMicroseconds (5) ;
digitalWrite (trigPin, HIGH) ;
delayMicroseconds (10) ;
digitalWrite (trigPin, LOW) ;
olcum = pulseln(echoPin, HIGH);
cm= olcum /29.1/2;
return cm;

t trigPin, int echoPin) {

}

void ileri(int hizsag, int hizsol) {
analogWrite (sagenable, hizsag);
digitalWrite (sagileri, HIGH) ;
digitalWrite (saggeri, LOW) ;

analogWirite (solenable, hizsol);
digitalWrite (solileri, HIGH);
digitalWrite (solgeri, LOW) ;
}
void geri(int hizsag, int hizsol) {
analogWrite (sagenable, hizsag);
digitalWrite (sagileri, LOW) ;
digitalWrite (saggeri, HIGH);

analogWirite (solenable, hizsol);
digitalWrite(solileri, LOW);
digitalWrite (solgeri, HIGH);

}

void dur ()

{
digitalWrite
digitalWrite
digitalWrite
digitalWrite

sagileri, HIGH);
saggeri, HIGH);
solileri, HIGH);
solgeri, HIGH);

—~ e~~~

}
void setup () {

pinMode (sagileri, OUTPUT) ;
pinMode (saggeri, OUTPUT) ;
pinMode (solileri, OUTPUT) ;
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pinMode (solgeri, OUTPUT) ;
pinMode (sagenable, OUTPUT) ;
pinMode (solenable, OUTPUT) ;

pinMode (trigPinl, OUTPUT) ;
pinMode (echoPinl, INPUT) ;
pinMode (trigPin2, OUTPUT) ;
pinMode (echoPin2, INPUT) ;
pinMode (trigPin3, OUTPUT) ;
pinMode (echoPin3, INPUT) ;
}
void loop () {
while ( uzaklik (trigPin2, echoPin2 ) < 10 ){ // oniine engel gelene kadar
diz git
ileri (100,100);
}
dur (); // engel geldikten sonra dur
delay(1000); // 1 saniye bekle
if( uzaklik(trigPinl, echoPinl) > 10 ){ // soluna bak
ileri(150,0); // engel yoksa sola don
delay (500); // 90 derece donene kadar gececek siire. Bu slreyi kendinize
gore ayarlayin
dur (); // dur
delay (1000);
}else if (uzaklik(trigPin3, echoPin3) > 10 ){ // sol dolu ise saga bak
ileri(0,150); // engel yoksa saga don
delay (500); // 90 derece donene kadar gececek siire. Bu slreyi
kendinize gbre ayarlayin
dur (); // dur
delay(1000);
}else { // sad ve solda engel varsa geri gidip doénelim
geri(100,100);
delay(1000);
ileri (150,0);
delay (500);
dur () ;
delay (1000) ;

Yaptginiz robot ve kodlarin uygun olarak calismasi icin kodlar izerinde bazi degisiklikler

yapmak gerekebilir.

Bu robot ile labirent ¢6zen robot yapilabilir. Burada tek 6nemli olan robotun tam 90 derece

dénmesini saglamaktir.
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Arduino ile Basit Cizgi izleyen Robot Yapimi

Bir dnceki projemizdekine benzer bir robot tasarlayalim. Fakat bu sefer uzaklik sensoérlerini
sokelim ve robotun en 6niine yere bakacak ve yerden 1-2 CM yukarida olacak sekilde,
siyah/beyaz sensorlerimizi koyalim. Bu robotumuzda 3 tane CNY70 kullanacagiz. Bu yizden

daha 6nce anlattigimiz sekilde bu sensorlerden 3 tane baglayalim.

Oncelikle séylemeliyim ki robot yarismalarinda gérdiigiimiiz kadar kaliteli bir ¢izgi izleyen
yapmayacagiz. O tarz bir robot yapmak i¢in PID kullanmamiz gerekir. Fakat biz buna gerek

kalmadan daha basit bir robot yapacagiz.
Haydi Baslayalim... Oncelikle malzeme listemizi ¢ikartalim:

- 1 adet sase: Tim malzemeleri ve motorlari sabitlemek igin bir plaka

- 2 adet DC motor

- 2 adet tekerlek: DC motorun ucuna tam uymali

- 1 adet motor siirticii: Kendi yaptigimiz da olur

- 1 adet sarhos tekerlek: Veya ylizeyle slirtinmeyi azaltacak bir cubuk ( ben genellikle
LED’in kafasini kullanmaktayim)

- Pil:11.1 Voltluk lipo piller uygun olacaktir. 9 Voltluk pil motorlar igin yetersiz kaldigi
oluyor Denemek lazim

- 3 adet CNY70 : Baglantilari bir kartin Gzerine yaparak kullanabilirsiniz

- Ve tabii ki bir Arduino

Programlamaya baslayalim. Onceki konularda égrendigimiz kodlar tizerinden projemizi

yazacagiz.

const int sagileri = 9;

const int saggeri = 8;

const int solileri = 12;

const int solgeri = 13;

const int solenable = 11;

const int sagenable = 10;

int sensorpin[3] = {AQ,Al,A2}; // Sensorlerimizin baglantilara

int dijitalize (int deger,int sensor) {
int esikdegeri;
switch (sensor) {
// Esik dederlerini kendi sensdriiniize gdre ayarlamayl unutmayin
// Esik dederleri icin “Arduino ile Siyah Beyaz Kontrolu” konusuna
bakabilirsiniz
case 0:
esikdegeri = 900;
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break;

case 1:
esikdegeri

break;

case 2:
esikdegeri

break;

820;

820;

}
if (esikdegeri <deger)
return 1;
else
return 0;
}
void ileri (int hizsag, int hizsol) {
analogWrite (sagenable, hizsagqg);
digitalWrite (sagileri,HIGH) ;
digitalWrite (saggeri, LOW) ;

analogWrite (solenable, hizsol);
digitalWrite(solileri, HIGH);
digitalWrite (solgeri, LOW) ;
}
void setup () {
pinMode (sagileri, OUTPUT) ;
pinMode (saggeri, OUTPUT) ;
pinMode (solileri, OUTPUT) ;
pinMode (solgeri, OUTPUT) ;
pinMode (sagenable, OUTPUT) ;
pinMode (solenable, OUTPUT) ;
}
void loop () {
if(dijitalize (analogRead (sensorpin[1]),1)) {
ileri (100,100);
}

if(dijitalize (analogRead (sensorpin[0]),0)) {
ileri (0,100);
while(!dijitalize (analogRead (sensorpin[0]),0));

}

if(dijitalize (analogRead (sensorpin[2]),2)) {
ileri (100,0);
while(!dijitalize (analogRead (sensorpin(2]),2));

}
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Arduino ile Bluetooth Kontrollii Robot Yapimi

Oncelikle Arduino ve Bluetooth kontrolii yaptigimiz konuyu anladiginizdan emin olunuz. Bu
projede robotumuzu TERA TERM programini kullanarak bluetooth lGizerinden y6netecegiz. Bir
onceki projelerde kurdugumuz robotumuzu kuralim. Sensorlerimizi gikartalim ve bluetooth

modulimuizi baglayalim.

- 1 adet sase: Tim malzemeleri ve motorlari sabitlemek igin bir plaka

- 2 adet DC motor

- 2 adet tekerlek: DC motorun ucuna tam uymal

- 1 adet motor siirticii: Kendi yaptigimiz da olur

- 1 adet sarhos tekerlek: Veya ylzeyle slirtiinmeyi azaltacak bir cubuk ( ben genellikle
LED’in kafasini kullanmaktayim)

- Pil: 11.1 Voltluk lipo piller uygun olacaktir. 9 Voltluk pil motorlar icin yetersiz kaldigi
oluyor Denemek lazim

- Bluetooth modula

- Ve tabii ki bir Arduino

Eger her seyi dogru yaptiysak Bluetooth moduliindeki isik yanip sénecektir. Lafi fazla
uzatmadan programlamaya gecmek istiyorum. Robotumuz harekete gecmek icin
bilgisayardan komut bekleyecektir. Bu komutu TERA TERM programi tizerinden klavyemizle
verecegiz. Robotumuz ‘W’ ile ileri, ‘X’ ile geri gidecek; ‘a’ ile sola, ‘d’ ile saga donecek ve ‘s’

tusu ile duracaktir.

Haydi baslayalim..

const int sagileri = 9;
const int saggeri = 8;
const int solileri = 12;
const int solgeri = 13;
const int solenable = 11;
const int sagenable = 10;

void ileri(int hizsag, int hizsol) {
analogWrite (sagenable, hizsag);
digitalWrite (sagileri,HIGH) ;
digitalWrite (saggeri, LOW) ;

analogWrite (solenable, hizsol);
digitalWrite (solileri, HIGH);
digitalWrite (solgeri, LOW) ;

}

void geri(int hizsag, int hizsol) {
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analogWirite (sagenable, hizsag);
digitalWrite (sagileri, LOW) ;
digitalWrite (saggeri, HIGH) ;

analogWrite (solenable, hizsol);
digitalWrite(solileri, LOW);
digitalWrite (solgeri, HIGH);

}

void dur ()

{

digitalWrite (sagileri, HIGH);
digitalWrite (saggeri, HIGH);

digitalWrite

(
(
(
(

solileri, HIGH);

digitalWrite (solgeri, HIGH);

}
void setup () {

Serial .begin (9600) ;

pinMode (sagileri, OUTPUT) ;
pinMode (saggeri, OUTPUT) ;
pinMode (solileri, OUTPUT) ;

pinMode (sagenable, OUTPUT) ;

(
(
pinMode (solgeri, OUTPUT) ;
(
(

pinMode (solenable, OUTPUT) ;

}
void loop () {

if (Serial.available() > 0) {
(char)Serial.read();

char tus =
if( tus ==

'w' )

ileri(100,100);

if( tus ==
dur () ;
1f( tus ==

'S' )

'a' )

ileri(0,100);

if( tus ==

'd' )

ileri(100,0);

if( tus ==

'X' )

geri(100,100);

//Bluetooth’tan veri bekliyoruz

[ 39




