KARADENIZ TEKNIK UNIVERSITESI
MUHENDISLIK FAKULTESI

TASARIM CALISMASI

ANDROID KONTROLLU HELIKOPTER

ORHUN ORHAN

TUGBA YESIL

DANISMAN

DOC. DR. MUSTAFA ULUTAS

BILGISAYAR MUHENDISLIGI BOLUMU ANA BiLiM DALI

BAHAR 2014



ONSOZ
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OZET

Bu projede giinliik yasamimizin vazgegilmezi olan akilli telefonlarn bir takim
elektronik devrelerle uzaktan kumanda olarak goérev yapip, model helikopterini ugurmasi

icin ugrastik.

Kullanic1 arayiiz programimizi Eclipse-Adt ile gerceklestirdik. Ana rotorlarmn devir
kontroliinii kullanic1 arayiiz ilizerinde bulunan seekbar sayesinde gerceklestirdik. Bu
kontrol helikopterin irtifa kontroliinii aligverisini sunmaktadir. Kullanici arayiizii iizerinde
bilgi aligverisini saglamasi i¢in bluetooth baglantisinin a¢ma/kapama diigmesi

bulunmaktadir.

Projede donanim arayiizii i¢in AtMega328 mikrodenetleyicisine sahip Arduino Uno R3
kullanilmistir. Mobil cihazdan veri gonderim i¢in bluetooth HC06 kullanildi. Motor siiriicii

yardimiyla helikopterin motoru ¢alistirild1.
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SEMBOLER VE KISALTMALAR

PPM : PULSE POSITION MODULATION

PCM : PULSE CODE MODULATION

RC : RADIO CONTROLLED

PWM : PULSE WIDTH MODULATION



1. GIRiS
Proje, kontrolii android arayiiziiyle gerceklestirilen helikopter seklinde 6zetlenebilir.

Bu projede;

e Techtoys Hrx-750g Aircopter (72cm * 28 cm * 11cm) (3,5 kanall)
e Arduino Uno R3
e HCO06 Bluetooth-Serial Modiil Karti

e Kullanici araytizii

2. TEMEL BiLGILER

2.1 U¢cma Mantig1

Ugak ve Helikopterde kaldirma kuvvetini olusturan prensipler aynidir. Ugakta kanat bu
gorevi iistlenirken helikopterde ise bu gérevden paller sorumludur. Temel olarak kaldirma

kuvveti kanat ve pallerin airfoil ad1 verilen 6zel aerodinamik seklinden olusur.

Sekil-1 Kanat Kesit Ornegi
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Sekil-2 Hava Akimi

Bu kanat sekli hava igerisinde hareket ederken Seki/-2’de ki gibi hava akimi
olusturmaktadir. Buna gore, ayn1 zaman kesitinde kanat altindan ve {istiinden gecen hava
akimlarinin kat edecegi mesafe farkli oldugu i¢in iistten gecen hava daha hizli, altindan
gecen hava daha hareket etmek zorunda kalmaktadir. Bunun sonucu olarak kanat
iizerinden gecen hava kat edecegi ylizey nedeni ile daha hizli hareket etmekte, daha hizli
hareket eden hava da daha az basing olusturmaktadir. Ayn1 sekilde kanat altindan gegen

hava, daha az yiizey kat edeceginden daha yavas hareket edip daha yiiksek basin



olusturmaktadir. iki yiizey de olusan bu basing farkindan dolay: kanat iizerinde kuvvetli
basingtan az basmnca dogru yani asagidan yukariya dogru bir kaldirma kuvveti
olusturmakta olup iste bu kaldirma kuvveti hem helikopterde hem de ucakta havalanmay1

saglayan temel kuvvet olusturmaktadir.

2.2 Helikopterin Yapisi

Helikopter; rotorlu ugak sinifina giren bir hava aracidir. Rotor ise makinelerin donen
kisimlarini olusturan boliimiidiir. Model helikopterlerde iist kistmda bulunan rotor yani
diger ismiyle pervaneler helikopterin ugusunu saglamaktadir. Model helikopterlerin ana
rotorunda 2 veya daha fazla pervane bulunur. Bunlara pal adi da verilmektedir. Bu
pervaneler belli hizla dondiirtildiigiinde kaldirma kuvveti etkisiyle helikopteri yukar1 dogru
kaldirmaktadir. Bu pervaneler yere paralel olarak donmektedir. Ayni1 zamanda bu
pervaneler helikoptere yukari, asagi, sag, sol, havada asili kalma gibi manevralar
kazandirmaktadir. Pervanenin doniis hizi, agis1 da bu manevralara etkide bulunmaktadir.
Helikopter havalaninca gévde pervanelerin tam aksi yonde donmektedir. Bu aksi yonde
doniisiin engellenmesi i¢in helikopterin en arka kisminda kuyruk pervanesi bulunmaktadir.
Bu kuyruk pervanesi yere dik olarak bulunup, itis giicii yaratarak helikopter gdvdesinin
sabit kalmasmi saglamaktadwr. Bu kuyruk pervanesi herhangi bir motor giicliyle
donmemektedir. Hareketini ana pervaneden almakta ve altinda bulunan disli kutusu
vasitastyla donmesi gereken devirde donmekte ve pervane pitch agisiyla helikopteri diiz bir

eksende tutmaktadir.

Ugakta hava akimi, motorlarin olusturdugu ileriye dogru hareketin sonucunda
olusurken, helikopter de ise bu akim pallerin doniisiinden olusur. Kanatin veya pallerin
hava ile olusturdugu a¢1 oraninda, kanatin iistiinden gecen hava hizlanacagindan kaldirma

kuvveti daha artar. Bu aciya helikopterde pitch agis1 denir.

Bu projede kullandigimiz model helikopterinde gyro bulunmaktadir. Bu gyronun

helikoptere etkisinden bahsedelim.

Ana pallerin donmesinden olusan tork helikopteri de dondiirme egilimindedir. Bu
nedenle kuyruk bolimiine, kuyruk pervanesi konmustur. Bu pervane helikopterin kendi

etrafinda doniisiinii engellemektedir. Fakat bu pervane tek basina yeterli degildir.



Kumandadan verilen komutlara bagli olarak ana pallerin doniis acisinda olusan
degisiklikler ile ortaya ¢ikan tork da degismektedir. Bunun disinda riizgar gibi hava
kosullarindan da meydana gelen etkiler de vardir. Bu nedenle bu degisimlere uygun olarak
helikopterin sabit tutulmasi gerekmektedir. Bu gorevi gyro iistlenir. Gyro olusan etkilere

kars1 adapte olarak helikopterin kuyrugunu sabit tutmaktadir.

Sekil-3 GY401 Gyro

Projede kullandigimiz helikopterde teeter model, ¢ift rotor kullanilmaktadir. Tek rotor
helikopterin dikey hareketini saglamaktadir ve bu sistem ilk olarak Rus asilli Igor
Ivanovich Sikorsky tarafindan tasarlanmis ve 1939 yilinda sorunsuz bir sekilde
ucurulmustur. Cift rotorlu helikopterlerse daha ¢ok yolcu tasimada kullanilir. Tasarimi
daha zordur. Helikopterimizdeki kuyruk pal, yere paralel bulunmaktadir. Bunun sebebi
olarak ana paller gibi yukar1 yondeki kalkista daha seri olabilecegini gosterilebilir. Yani

ana pallere yardimc1 olmaktir.

kuyruk pal
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Kullanilan model helikopterinde bulunan kuyruk pervanesi etkin degildir. Fakat
kuyrugum istem dis1 hareket etmemesi i¢in gyro kullanilmaktadir. Gyro burada aktif
kullanilan bir elektronik parca olmaktadir. Helikopterimizin igerisindeki gyro kendi basina

bulunmamaktadir. Devre igerisinde gyro, hiz kontrol, alic1 hep birlikte bulunmaktadir.

Helikopterde ileri gidis, 6n kisma gelen pervanenin agisinin azaltilmasi ve arka kisma
gelen pervanenin de agisinin artirilmasiyla olmaktadir. Saga ve sola gidis mantig1 da buna
benzemektedir. Ana rotorun baglandig1 ana mil {izerinde swashplate denen bir mekanizma
bulunmaktadir. Alt kismi sabit olup, iist kism1 pervanelerle ayn1 yonde donmektedir. Yani
swashplate acisiyla oynandiginda pervaneler etkilenmektedir. Mesela 6ne dogru gitmek
icin; swashplate 6ne dogru gittiginde donmekte olan pervanelerden 6n kisimda bulunanin
acis1 azalir, arka tarafta bulunanin da agis1 artar. Boylece arka tarafta bulunan pervanenin
kaldirma kuvveti artar, 6n tarafta bulunan pervanenin kaldirma kuvveti azalir. Bu da ileri
yonde itme kuvveti olusturacagindan helikopterin ileriye dogru gitmesini saglayacaktur.

Helikopterin yiikseklik kaybetmemesi i¢in rotorun devrini artirmak gerekecektir.

Yani kisaca swashplate pitch agisini ayarlayan, diizenegi istenen pitch agisina getiren
mekanizmadir. Aci1 arttikca ylikselme, azaldikga da alcalma olmaktadir. Cogunlukla
helikopter diizeneginde goriilmektedir. Projede kullandigimiz helikopterde govde i¢indeki

mekanizmada saklidir.

tork etkisi

dm
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Projede kullandigimiz helikopter 3,5 kanallidir. Helikopterde kanallarin ne anlama
geldigine bakacak olursak; modele hareketini verecek olan servo denilen elektrik enerjisini
kinetik enerjiye ¢eviren elemanlarin kag¢ adet kullanilacag: ile ilgilidir. Yani su sekilde de
aciklanabilir; kumandadan helikoptere gonderilen sinyal sayisi. Ne kadar ¢ok kanal o kadar
cok performans anlamina da gelmektedir. 3.5 kanalli helikopterler aslinda 3 kanallidir.

0.5’lik pay1 gyro ile alakali bir pazarlama teknigini olusturmaktadir.

Helikopterimizin bir de uzaktan kumandasi bulunmaktadir. Model helikopterimizi
kontrol etmemizi saglamaktadir. Radyo kumanda vericisi de denilmektedir. Kumanda da 2
ana kol bulunmaktadir. Bu kollarla kendi ekseni iizerinde 4 yone hareket edilmektedir. Bu
her model helikopterler i¢in standarttir. Bir modelin gercek helikopter gibi ucabilmesi i¢in
4 kanal yeterlidir. Akrobasi smifina giren helikopterler genelde 6 kanallidir. 5. kanal

akrobasi ayarlar1 i¢in, 6. kanal ise gyro hassasiyeti i¢indir.

2.3 Kumanda Yapasi

PPM ve PCM kumanda iizerinde bulunan anahtar ve ¢ubuklarm pozisyonlarini alictya
aktarmak icin kullanilan protokollere verilen adlardir. Hobiciler arasinda PPM’ in FM
oldugu konusunda yanlis anlasilma vardir. PPM, FM anlamina gelmemektedir. PPM ve
PCM’ in her ikisi debilgi yollama modilasyonu (tasiyict dalga) olarak FM
kullanilmaktadir. Yani PPM de FM kullandig1 gibi PCM de FM kullanilmaktadir.

PPM; bu yontemde, bilgi kumanda iizerindeki anahtar ve c¢ubuklarin pozisyonlarina
gore degisen analog dalgalar olarak FM {izerinden aliciya iletilmektedir. Bilgi analog
olarak yollandig1 i¢in ¢evreden gelen parazitlerde yiikseltilip aliciya yollanilmaktadir. Bu
nedenle ¢evredeki parazitlerden (¢cevredeki elektrik ile calisan cihazlardan gelen parazitler

gibi) etkilenme olasilig1 yiiksektir.

PCM; bu yontemde, kumanda iizerindeki anahtar ve ¢ubuklarm pozisyonlarina
ait analog bilgi 6rnekleme yapilarak dijital paketler olarak FM iizerinden yollanilmaktadir.
Bu yontem 80’ li yillarda mikroislemcilerin gelismesi ile kumanda cihazlarinda
kullanilmaya baslanmistir. Bilgi dijital paketler halinde yollandig1 i¢in ¢evreden gelen
parazitlerden daha az etkilenmektedir. Ayrica FailSafe 6zelligi sayesinde bu tip bir

etkilenme oldugunda alic1 ile kumanda cihazi arasindaki iletisim tekrar kurulana kadar



servolar daha onceden belirlenen pozisyonda tutulmaktadir. Analogtan dijital paketlere
dontisim 8 bit (256) veya 10 bit (1024) analog/dijital doniistiirticiiler tarafindan
yapilmaktadir. PCM de her {iretici kendine ait bir yontem kullandiklar1 i¢in sadece ayni

iireticiye ait alic1 ve verici birlikte calisabilmektedirler.

Radyo  kumandalar (RC) wugak ve helikopterler i¢in ayr1 tiplerde
bulunmaktadir. Uretildigi tipe gére de kumandalarda; helikopter, ugak veya plandrlere ait
meniiler bulunmaktadir. Giiniimiizde ¢ogu kumanda da helikopter, ucak, plandr mentileri
ve programlar1 ayni anda bulunmaktadir. Fakat yine de kumanda tipine gére mekanik
farkliliklar vardir. Ornek olarak ugak icin iiretilen kumandalarm gaz ¢ubugu kademeliyken
helikopter icin iiretilen modellerde ise gaz cubugu kademesiz ve diizdiir. Bu nedenle

kumanda secerken helikopter modellerini segmede fayda vardir.

Uzaktan kumanda ile helikopter arasindaki etkilesimi saglayan diger elektronik

aksamlara deginirsek;

e Alci

e Servo

Alict; kumanda vericisinden gelen sinyalleri servoya iletmektedir.

Servo; kumandadan aliciya gelen sinyalleri harekete ¢evirmektedir. Programlanabilir
mile sahiptir. Kumandadan gelen sinyaller bu mili hareket ettirir. Pozisyon agisin1 buradan

ayarlariz. Iste helikopter iizerindeki hareket ettirilebilirlik buradan kaynaklanmaktadir.

2.4 Arduino

Projede Arduino Uno R3 kullanildi. Arduino; agik kaynakli, fiziksel programlama
yapilabilen platform ve giris ¢ikis kartidir. Arduino boardlar1 lizerinde AtMega firmasinin
8 ve 32 bit mikrodenetleyicileri bulunmaktadir. 14 dijital giris/¢ikis pini bulunup, 6’s1
PWM cikis1 oalarak kullanilabilmektedir.

PWM; c¢ikista istenilen bant genisligini ve dalga seklini belirlemek amaciyla
kullanilmaktadir. Giiniimiizde en ¢ok DC motorlarin hizlarinin ayarlanmast icin

kullanilmaktadir.



Arduino board’ unun sagladiklarin1t madde madde yazacak olursak;

e (alisma gerilimi 5 Volt,

e Besleme gerilim sinir1 6-20 Volt olup tavsiye edilen ara 7-12 Volt’ tur,
e Dijital giris/gikis pinleri 14 pin,

e Analog giris 6 pin,

e Pin basma 40 mA,

e 32 KB Flash,

e 2 KB SRAM,

e 1 KB EEPROM,

e 16 MHz saat frekansi

Arduino, USB kablo ya da harici glic kaynagiyla beslenebilmektedir. Ayrica gilic
beslemesi Gnd ve Vin soketleriyle de yapilabilir.

Giic pinleri; VIN, 5V, 3V3, GND.
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e ? ~ ¥
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2.5 Arduino Kartina Yazihm Yiikleme

Yazilan programin arduino kartina da yliklenmesi gerekmektedir. Ardiuno’ nun resmi
sitesinden bilgisayar i¢in arduino uygulamasi indirilip, i¢inden c¢ikan .exe programi
kosturulmaktadir. Daha sonra arduino kart1 usb ile bilgisayara baglanmaktadir. Karsimiza
c¢ikan sorulara yanit verilip ilerlenmektedir. Arduino Uno’ ya ait siiriicii bilgilerini iceren
kisim secilip, ¢ikan bir takim sorulara da yanit verdikten sonra platformumuz hazir hale

gelmektedir.

2.6 Mikrodenetleyiciler

Mikroislemcili sistemler denildiginde genel olarak bilgisayarlar1 anlamak miimkiindiir.
Bu tip elemanlara kullanici tarafindan bakildiginda asagidaki gibi bir yapiya rastlamak
miimkiindiir. Bu sistemde kullanici olaym sadece giris-¢ikis linitesi ile ilgilidir ve sadece
burada olan olaylarla ilgilidir. Bu iiniteler; kullanicinin sisteme ulagmasini ya da sistemin
kullaniciya ulagmasini saglayan tinitelerdir. Bir diger deyisle kullanicinin sistemi

kullanmasin1 saglayan, sisteminde kullaniciya islem sonuglarini iletmesini saglayan

unitelerdir.
GIRIiS ISLEM CIKIS UNITESI
UNITESI - UNITESI .

Sekil-7 Mikrodenetleyicinin basit yapisi
Mikrodenetleyicilerin avantajlar1 sdyle siralanabilir;

e Oldukca kii¢iik boyutludurlar
e (ok diisiik giic tiiketimi yaparlar
e Diisiik maliyetlidirler

e Yiiksek performans saglarlar

2.6.1 AtMega328



Atmel firmasi tarafindan iiretilen ATmega328 ¢ipi, 8-bit islemciye sahiptir ve 28 pin
DIP paketlidir. Atmegal68 de oldugu gibi, 2 kat flash memory (hafiza) ve 32K program
hafizasina sahiptir. 6 tanesi 10-bit ADC i¢in olmak tlizere 23 adet giris/¢ikis hattma
sahiptir. Harici kristal ile 20 MHz’ e kadar calisabilmektedir. Calisma voltaji 1.8V - 5V

araligidir. Cip devre lizerinde programlanabilmektedir.

2.7 Android Platformu

Android, ilk olarak dokunmatik ekrana sahip mobil cihazlar, akilli telefonlar ve tablet
bilgisayarlar gibi, gelistirilmis Linux tabanh bir isletim sistemidir. ilk olarak Android
firmasinda gergeklestirilirken daha sonra Google tarafindan finansal olarak desteklenmis
ve 2005 yilinda da bu firma tarafindan satin alimmistir. 2007 yilinda, mobil cihazlar i¢in
acik standartlarin ilerletilmesi icin Open Handset Alliance adinda birlik kuruldu. Bu
gelismelerden sonra da 2008 yilinda Android isletim sistemine sahip ilk telefon satisa

sunulmustur.

Android Acik kaynakli bir isletim sistemidir. Google Apache lisansi altinda kodlar1
iicretsiz olarak yaymlamaktadir. Bu agik kaynakli kodlar gelistiriciler, cihaz iireticileri
tarafindan serbestce degistirilip dagitilmasma izin vermektedir. Ayni zamanda
gelistiricilerin bircogu cihazlarin fonksiyonelligini artirabilmek i¢cin Java dilinde de

uygulamalar yazmaktadirlar.

2.8 Bluetooth Modiilii

Projemizde kullandigimiz bluetooth modiilii olan HC-06 hakkinda bir takim bilgiler
verelim. Modiil 3,3 Volt ile g¢alisabilmektedir. UART ile haberlesmektedir. 1200 ile
115200 baud hizlar1 arasinda ¢alisabilmektedir. HC-06 modiiliiniin HC-03, HC-04, HC-05
gibi modelleri bulunmaktadir. Bu modiiller master veya slave olmak {izere ikiye ayrilir.
Ikisi de bir modiilde bulunabilir. Ornegin HC-05 bluetooth modiilii hem master hem de
slave olarak calisabilen bir modiildiir. Hangi modda c¢alisacagi AT komutlariyla
belirlenebilir. HC-06 modiilii sadece slave olarak c¢alisabilir. Bluetooth haberlesmesinde
master ve slave, modiiliin baglantiy1 baslatip baslata mamasima gore karar verilen ¢calisma

bicimleridir. Bir master modiil baglantiy1 kendisi baslatabilir. Modiiliin slave olarak

9



calisabilmesinin anlami ise sudur: Modiil baska cihazlara baglanamiyor, sadece bagka

cihazlar tarafindan modiile baglanilabiliyor. Ayrica slave modiil baglantilar1 yonetemez.

Projemizde telefondan modiile baglanilacagi i¢in modiiliin slave olmas1 bize herhangi
bir sorun c¢ikarmayacaktir. Ayrica slave bir modilde c¢ift yonli veri aligverisi
yapilabilmektedir. Sonucta slave modiil olmasi haberlesmeyi etkilemeyen bir durumdur.
Modiile baglanirken diger bluetooth haberlesmelerinde oldugu gibi bize modiiliin ismi ve
sifresi gerekir. Burada AT komutlar1 kullanilarak modiiliin baud hizini, ismini ve
baglanirken kullanilacak sifreyi degistirebiliriz. HC-06 slave bir modiil oldugu i¢in ¢ok
genis bir komut setine sahip degildir. Dolayisiyla modiile hi¢cbir komut gdndermeden
varsayilan olarak baglantilarda 9600 baud hizinda, “linvor” ismi ve “1234” sifresi ile

kullanilabilir.

3. STANDART VE KISITLAR

Projemizi donanim ve yazilim olmak tizere 2’ ye ayirdik. Donanim kisminda tizerinde
calisacak iirtinii secgtik. Helikoptere yardimci olacak arduino ve bluetooth kitini tedarik

ettik. Yazilim kisminda ise hangi davranista bulunacagmi belirledik.

Projede aldigimiz iirlinlerin ekonomik olmasini istedik. Kumanda kontroliinii saglayan
yazilimin kullanici ihtiyaglarini en iyi sekilde karsilamasma ve kod kisminin miimkiin

oldugunca net anlasilip, diizenli olmasina gayrette bulunduk.

Proje tamamlandiktan sonra da gelistirilebilmesini ve tasarlanmasmi g6z Oniinde

bulundurduk.

4. BENZER CALISMALAR

Proje icin arastirmalar yapilirken bu projeye benzeyen fakat veri aligverisi i¢in farkli
yontemler gelistiren farkli projelere rastlandi. Farkli helikopter cesitlerinde uygulanan
farkli mantikta ¢alistirilan helikopterler arastirildi. Tiirkiye’ de bu tiir calismalar yeni yeni
artarken farkli iilkelerde bu tiir caligmalarin daha ileri boyuta ulasildig1 analizine varildi.

Tirkce kaynak ¢cok olmadigi i¢in yabanci dilde yazilmis kaynaklar arastirildi.
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5. PROJENIN GERCEKLESTIRILMESI

5.1 Donanim Kismi

Akillr telefon uygulamasi yapilirken donanim elemanlariyla telefonun haberlesmesi
zorunludur. Bunun i¢in kablosuz iletisim ¢ok daha Onemlidir. Projede bu iletisimi

saglamak i¢in HC-06 bluetooth modiilii kullanild1.

TELEFON DONANIMSAL
URUN (Arduino gibi)

A 4

HELIKOPTER KUMANDA

Sekil-8 Projeye ait taslak

Telefon uygulamamiz bluetooth vasitasiyla helikopteri kontrol edecek bilgileri tizerinde
mikrodenetleyicisi bulunan arduinoya HC-06 {izerinden gondermektedir. Kullanilan
helikopterimiz 3,5 kanalli olup sag-sol, ileri-geri, asagi-yukar1 yonlerde hareket
edebilmektedir. Kumandadan yapilan mekanik kontrol yerine arduino tarafindan kontrol
edilmesi gerekmektedir. Ana kumanda tarafindan saglanan analog sinyallerin bizim

tarafimizdan ayarlanmasi saglanmaistir.
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BASLA

HAYIR

BLUETOO
TH BAGLI
M

BLUETOOTHLA
GONDER

HAREKET
YONU
A /

UYGULA-
MADAN
CIKILDI MI

EVET
BITIS

HAYIR

BAGLANTI

KOPTU
ML

EVET

Sekil-9 Uygulama akis diyagrami

12



5.2 Yazihhmsal Kisim

Projedeki amag¢ android iizerinden helikopteri kontrol etmek oldugundan dolay1
kumanda yapilarmi telefona modellemeliyiz.

Ik 6nce programimizin iconunu ayarladik. Daha sonra ilk activity’ mizin gdrsellerini
Eclipse ile olusturduk. Bir adet programdan ¢ikmak i¢in exit butonu, bir adet bluetoothu
acip kapamak icin switch, bir adet de HC-06 'ya baglanmak icin Connect To Device
butonu yerlestirildi ve herhangi bir mesaj yazabilmek i¢in en altada bir textview
yerlestirildi. Gorselligi elde edebilmek i¢in parent linear layout icerisine bir adet linear
layout yerlestirildi ve 6geler siralandi.

Daha sonra ikinci activity’ mizin gorseli olusturuldu. Bu ikinci gorselimiz; back butonu
ilk activitye donmek icin, exit butonu ¢ikmak i¢in ve oklarda HC-06 ile haberlesip hangi
yone gidecegini tayin etmek i¢in olusturulmus oklardir.

Yazilan activity dosyalarmin java kodu eclipse tarafindan olusturulmustur.

Ok tuslarina basildiginda veya basilip birakildiginda asagidaki kodlar1 her buton i¢in
ayr1 bir sekilde kosacaktir;

if(event.getAction() == MotionEvent ACTION _DOWN){  //Tusa Basildimi

ryl

Main.bluetoothOutputStream.write(48),  //Geriye git

/
catch(Exception e){
/

/
else if(event.getAction() == MotionEvent. ACTION UP){  //Bwrakildimi

Bluetooth baglant1 yerinde yazilan kodlar;

static BluetoothAdapter bluetoothAdapter,//Bizim cihazimizdaki bluetooth a baglanti
static final String bluetoothDeviceName = "Buraya cihazin ismi”,
bluetoothDeviceAddress = "Mac Adresi",bluetoothUUID="uuidsi";

static Boolean deviceFound,//Aradigimiz cihaz bulundu mu?

static BluetoothDevice bluetoothDevice;//Aradigimiz cihazin kendisi
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static BluetoothSocket bluetoothSocket,//Aradigimiz cihaz ile aramizdaki socket baglantist
static OutputStream bluetoothOutputStream,//Cihaz'a mesaj gondermek i¢in
static InputStream bluetoothInputStream,//Cihaz'dan mesaj almak igin

BroadcastReceiver brReceiverDeviceFound ... /Aradigimiz cihaz bulundugunda yapilacak

6. ONERILEN YONTEMLER

Projeye baslamadan 6nce 1yi arastirmalar yapilip helikopter konusunda bilgiler edinilir.
Arastirilan helikopterin ugurulmasiyla ilgili yontemler ve parametreleri arastirilir. Hangi
yolla helikoptere hakim olup kontrol edilecegi hakkinda fikir edinilir. Kontrol
mekanizmasi igerigi iyice arastirilir.

7. DENEYSEL SONUCLAR

Projede amacladigimiz ilk sey helikopterin igerisinde arduino’ yu yerlestirip bluetooth
ile haberlesmesiydi. Fakat temin ettigimiz helikopterin i¢ kismi1 buna miisaade etmedi. Bu
fikirden vazgecilip yine bluetooth ile arduino’ yu haberlestirip sinyali kumandaya
yonlendirdik. Kumandadan yonlendirilen sinyalde helikopterimizi kontrol etmistir.

Bluetooth arabirimine sahip bir mobil cihaz ile arduino uno baglantis1 kuruldu. Mobil
cthazda kullanici arayiizii olusturuldu.

Projede kullanilan helikopterin kontroliiniin kolay olabilmesi i¢in 3,5 kanalli bir
helikopter se¢ilmistir. 4 ve 6 kanalli helikopterlerin maliyeti yiiksek, kontroliiniin de zor
olmas1 ve simiilasyon calismasi gerektirmesinden dolayr bu 3,5 kanalli helikopter
se¢ilmistir. Simiilasyon ¢alismasinin anlami kullanimi zor olan 4-6 kanalli helikopterlerin
kumandasmi kullanimmin bilgisayar tizerindeki simiilasyon yardimiyla 6grenilmesidir.
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