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IEEE Etik Kurallan

IEEE Code of Ethics
IEEE IEEE

Meslegime karst sahsi sorumlulugumu kabul ederek, hizmet ettifim toplumlara ve
iiyelerine en yiiksek etik ve mesleki davranigta bulunmaya séz verdigimi ve asagidaki etik
kurallarini kabul ettigimi ifade ederim:

1.

2.

How

Kamu giivenligi, sagligi ve refahi ile uyumlu kararlar vermenin sorumlulugunu kabul
etmek ve kamu veya ¢evreyi tehdit edebilecek faktorleri derhal agiklamak;

Miimkiin olabilecek cikar ¢atismasi, ister gercekten var olmasi isterse sadece algi
olmasi, durumlarindan kagimnmak. Cikar catismasi olmasi durumunda, etkilenen
taraflara durumu bildirmek;

Mevcut verilere dayali tahminlerde ve fikir beyan etmelerde gercekei ve diiriist olmak;
Her tiirlii riisveti reddetmek;

Miitenasip uygulamalarini ve muhtemel sonuclarint gozeterek teknoloji anlayisini
gelistirmek;

Teknik yeterliliklerimizi stirdiirmek ve gelistirmek, yeterli egitim veya tecriibe olmasi
veya isin zorluk sinirlar1 ifade edilmesi durumunda ancak baskalar1 i¢in teknolojik
sorumluluklar tistlenmek;

Teknik bir ¢alisma hakkinda yansiz bir elestiri i¢in ugragmak, elestiriyi kabul etmek ve
elestiriyi yapmak; hatlar1 kabul etmek ve diizeltmek; diger katki sunanlarin emeklerini
ifade etmek;

Biitiin kisilere adilane davranmak; 1k, din, cinsiyet, yas, milliyet, cinsi tercih, cinsiyet
kimligi veya cinsiyet ifadesi lizerinden ayirimeilik yapma durumuna girismemek;
Yanlis veya kotii amacl eylemler sonucu kimsenin yaralanmasi, miilklerinin zarar
gormesi, itibarlarinin veya istihdamlarinin zedelenmesi durumlariin olusmasindan
kaginmak;

10. Meslektaglara ve yardimci personele mesleki gelisimlerinde yardimer olmak ve onlari

desteklemek.

IEEE Yonetim Kurulu tarafindan Agustos 1990°da onaylanmistir.
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OZET

Robotlar giinliik yasamda ve endiistriyel otomasyon uygulamalarinda gin gectikce daha
yaygin bir bicimde yer almaya baslamistir. Insana 6zgii eksiklerden armndirilmislardir ve
gorevlerini eksiksiz bir bicimde gerceklestirmektedirler. Dis diinya ile sensorleri araciligiyla
haberlesirler ve gelen bilgileri mantiksal islemlerle degerlendirip karar verirler.

Bu proje kapsaminda ise engelden kagarak yolunu bulan tiirde bir robot tasarlamak
amaglanmistir. Robot; DC motorlar, DC motor slrlct devresi(L293B), mikrodenetleyici
yazilimi, ultrasonik algilama devresi gibi alt sistemlerden olusmaktadir. Tasarlanan robotun
ana islevi sOyle aciklanabilir; engelden kagan robot sahip oldugu ultrasonik algilayict ile
cevresindeki cisimleri algilayip hareketini bu cisimlerin konumuna gore diizenleyecektir.



1. GIRIS
1.1. Arduino Uno

Arduino, elektronik projeler olusturmak i¢in kullanilan agik kaynak kodlu bir platformdur.
Temel olarak devre karti, islemci, derleyici ve derlenen programlari islemciye yiikleyen
araclardan meydana gelir.

Arduino ailesi; Uno, Leonardo, Due gibi birgok ¢esitte board ve Arduino proto shield gibi
yardimce1 elemanlardan meydana gelmektedir. Arduino ailesinin populer board’u olan Arduino
Uno R3’iin genel yapisi su sekildedir;

Sekil 1. Arduino Uno R3

1) USB jaki

2) Power jaki(7-12V DC)

3) GND- toprak pini

4) 5V power pini

5) 3.3V power pini

6) Analog giris pinleri

7) Dijital giris / ¢ikis pinleri

8) Tilda(~) isaretli pinler PWM ¢ikis1 saglar
9) AREF- analog referans pini
10) Reset butonu

11) Power ledi

12) TX/RX ledleri

13) Mikrodenetleyici ATmega328
14) Regllator

Arduino Uno’nun teknik ozelliklerine bakilirsa; mikrodenetleyici olarak ATmega328
kullanilmigtir. 32 KB bellege sahiptir. Calisma gerilimi de +5V DC’dir. Board’un USB
jakindan veya power jakindan Arduino’ya gii¢ vererek 5V ¢ikis veren power pininden diizenli


http://cnrgzgz.com/wp-content/uploads/2014/01/arduino_uno.png

olarak ¢ikis alinabilir. Board’un sag tarafinda 14 adet dijital giris / ¢ikis pini bulunur.Bu
pinlerden yaninda tilda (~) isareti olan 6 tane pin PWM c¢ikis1 destekeler. Bourd’un sol
tarafinda ise 6 adet analog giris pini bulunur. Giris / ¢ikis pini basina diisen DC akim 40 mA
kadardir.

Arduinonun yardimei elemanlarindan olan Arduino Uno Proto Shield ise Arduino’nun
tizerine takilarak kullanilir. Arduino projelerini ayr1 bir breadboard kulanmaksizin Proto
Shield tzerne koyulan kugctk breadboard tizerinde devre kurulumuna ve 6zel olarak
tasarlanmis devrelerin Arduino ile beraber kullanilmasina imkan saglamaktadir. Yani orta
b6limde bulunan mini breadboard ile lehimlemeye gerek kalmadan devreler rahatlikla
kurulabilir.

Sekil 2. Arduino Uno Proto Shield

1.2. Ultrasonik Mesafe Sensorii HC-SR04

Ultrasonik sensorler ses dalgalarinin yardimiyla nesneleri temas etmeksizin tespit edebilen
sensorlerdir. Ses dalgalart smiflandirilmasinda 20Khz-1Ghz araligindaki ses sinyalleri
ultrasonic ses olarak tanimlanmistir. ultrasonic sensorler de bu insan kulaginin
algilayamayacag frekanslardaki ultrasonik ses dalgalarini kullanarak islem yaparlar.

HC-SR04 olarak adlandirilan ultrasonik mesafe sensorii basitge tanimlanirsa bir hoparlor
ve bir mikrofondan olusur. 40Khz frekansinda ultrasonik ses dalgalar1 tiretmektedir. Sensor
bu Urettigi ses dalgalarim1 hoparlorden yayar. Eger ses dalgalar1 bir cisim ile ¢arpisirsa
yansiyarak sensoriin mikrofonu tarafindan algilanirlar. Burada 6nemli olan dalgalarin gidis
gelis stiresidir. Bu sure kullanarak da cismin sensore olan uzakligi hesaplanir.

Sekil 3. Ultrasonik Mesafe Sensorii HC-SR04



HC-SR04 mesafe sensdriinde 4 adet pin mevcuttur. Bunlar Vcc, GND, Trig ve Echo
pinleridir. Vcc ve GND pinlerinden sensore 5V ve toprak verilirken Trig( Trigger ) ve Echo
pinleri de Arduino iizerindeki ikisine baglanir. Trigger pini output iken echo pini inputtur.
Trigger pinine gli¢ verince sensor ses dalgasini yaymaya baglar. Cismin sensdrden uzakligi ile
dogru orantili olarak echo pini belli bir siire lojik 1 seviyesinde kalir ve tekrar lojik O olur.
Yani cismin sensore uzakligini 6lgmek i¢in echo pininin ne kadar streyle lojik 1 seviyesinde
kaldigina bakalir.

HC-SR04 mesafe sensoriiniin temel 6zellikleri su sekildedir;

Gorme Agis1i — 15 derece
Boyutlar1 — 45mm x 20mm X 15mm

e (Calisma Voltaji— 5V DC

e (Cektigi Akim — 15 mA

e Calisma Frekans1 — 40 Hz

e Maksimum Goérme Menzili — 4 m
e  Minimum Gdérme Menzili — 2 cm
[ ]

[ ]

1.3. Motor Sirtcu Entegresi L293B

Mikrodenetleyicilerin ¢ikiglart DC motorlar1 veya step motorlar direkt olarak kontrol

etmek i¢in yetersiz oldugundan motor siirticii devreler kullanilir. Yani Arduino’nun pinleri
50mA ¢ikis verirken motorlar icin 1000mA(1A ) gerekmektedir.
Motor siirticii devreler ile mikrodenetleyicilerin ¢ikislarindan alinan sinyaller yiikseltilerek
motorlarin kontrolii saglanir. Motor siiriicli devreler transistorler kullanilarak H kopriisii ve
benzeri sekillerde hazirlanabilir. Ancak genellikle kolaylik agisindan motor siiriicii entegre
devreler tercih edilmektedir.

Robotikte en sik kullanilan motor siiriicli entegre devreler; DC motor kontrolleri i¢in
L293D, L293B, L298 motor siiriict entegrelerdir. Motor siiriicii entegre seciminde temel
ozellik entegrenin kullanim voltaji ve akim sinir1 gibi 6zellikleridir.

Sekil 4. L293B Entegresi

L293D ve L293B motor sirlci entegreleri iclerinde iki adet H kdprusi barindiran 16
bacakli motor siiriicii entegrelerdir. Genellikle DC motor kontroliinde tercih edilen motor
stiriicii entegreler olan L293D ve L293B ile iki motor birbirinden bagimsiz olarak ¢ift yonlii
kontrol edilebilmektedir.
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Sekil 5. L293B Datasheet

L293B motor siiriicli entegrenin ise 4,5 V ile 36 V aralifinda, maksimum 1,2 A akim
sinirina kadar kullanilmasi miimkiindiir.

Ayrica L1293 motor sirlicli entegrelerin enable bacaklarinin (1. ve 9. bacaklar)
kullanilmasiyla PWM kontrolii de yapilabilmektedir. PWM kontrol sayesinde motorun hizi
istenen seviyede ayarlanabilir.



2. YAPILAN CALISMALAR

Yapilan tez calismasinda engelden kacan robot tasarimi gergeklestirilmistir. Tasarimda
donanim asamasi1 ve yazilim asamasi olmak {izere iki kisim mevcuttur. Tezin bu boliimiinde
donanim ve yazilim asamalarinin nasil gergeklestirildigi adim adim anlatilmistir.

2.1. DONANIM

Projenin donanim kisminda kullanilan devre elemanlar1 ve board tizerindeki baglantilar
Fritzing programi ile ¢izilerek gosterilmistir.

Breadboard A Sematik [=] Baski Devre <> Kod

Sekil 6. Robotun devre semasi

1 numarali kisimda kullanilan Arduino Uno goriilmektedir. Oncelikle Arduino Uno’nun
5V ve GND pinlerinden board’a baglant1 yapilarak 5V hatt1 ve toprak hatti olusturuldu.

2 numarah kisimda goriinen 3 adet HC-SR04 kullanilmistir. Bunlardan biri robotun 6n
kisminda yer alirken diger ikisi biri sagda biri solda olmak iizere yan kisimlara
yerlestirilmistir. Her birinin Vcc pinleri board {izerindeki gerilim hattina, GND pinleri ise
toprak hattina baglanmistir. Trigger ve Echo pinleri i¢inse Arduino iizerinde bulunan 6 tane
analog giris pini kullanilmistir. Yalniz bu pinler kod icerisinde dijital pin olarak kullanilarak
dijital ¢ikis degerleri okunmusgtur.

3 numarali kisimda bulunan L293B entegresinin de gerekli baglantilar1 board ve Arduino
lizerine yapilmistir. Burada 6nemli olan nokta entegrenin 1 ve 9 numarali enable bacaklar
motor hizinin kontroliinii saglayabilmek i¢cin Arduino’nun dijital pinlerinden tilda(~) isaretli
olan ve PWM ¢ikis1 destekleyen iki pinine baglanmigtir.

4 numarali kisimda goriilen ve aracin caligmasini baslatip durdurmaya yarayan switch
anahtarinin da gerekli baglantilar1 yapilmistir.



5 numara ile gosterilen sag ve sol motorlarin ileri ve geri gitmesini saglayan ikiser kablosu
ise L293B entegresinin ilgili bacaklarina baglanmistir.

6 numarali kisimda goriilen 9VIuk pil ile de L293B entegresinin 8 numarali bacagindan
entegreye gerekli voltaj verilmistir.

7 numarali kisimdaki pil yatag: araciligr ile Arduino’yu besleyecek olan gerilim kaynak
baglantis1 Arduino’nun power jakindan verilmistir.

8 numarali kisimlardaki ledlerin de gerekli baglantilar1 yapilarak arabanin donanim kismi
tamamlanmis olmaktadir. Burada ara¢ durur vaziyette oldugu siirece kirmizi led yanar iken
caligir vaziyete gegince kirmizi led soniip yesil led yanmaya baglayacaktir.

Motor suriicl entegresi lizerinde bulunan pinlerden sag ve sol motor i¢in enable, ileri ve
geri pinlerinin Arduino pinleri ile olan baglantilar1 su sekildedir;

Tablo 1. L293B ile Arduino arasindaki sag ve sol motor ile ilgili pin baglantilari

L293B pinleri Arduino pinleri
Sag Motor Enable 1 11
Sag Motor lleri 2
Sag Motor Geri 7
Sol Motor Enable 9 10
Sol Motor ileri 15
Sol Motor Geri 10

Proje i¢in olusturulan aracin sase kismi arkada iki tane tekerlek on orta kisimda bir sarhos
tekerlek kullanilarak tasarlanmistir. Mesafe 6lglimii yapacak olan sensorler ise biri aracin tam
oniine diger ikisi ise sagda ve solda olmak {izere iki yana yerlestirilmistir.

[— —.]
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Sekil 7. Aracin sase tasarimi ve Olgiileri



2.2. YAZILIM

2.2.1. Arduino Programlama Komutlar:

Arduino ile iizerine yliklenmis olan aygit yazilimi sayesinde Arduino programlama dilinde
program gelistirilebilir. Arduino Programlama dili basitlestirilmis C++ kullanir. Genel olarak
ti¢ bolimden olusur: Tanimlamalar, kurulum ve ana program blogu. Arduino’da yazilan
programlara sketch adi verilir. Genel yapisi asagidaki sekildedir;

Tablo 2. Bir Arduino programinin genel yapisi

//Tanimlamalar

void setup() {

// Kurulum kodlari buraya yazilir. (Bir defa ¢alisir)

}

void loop() {

// Ana program kodlari buraya yazilir. (Siirekli ¢alisir)

}

setup() Fonksiyonu

Arduino’ya enerji verildiginde veya yeniden baslatildiginda setup() fonksiyonu bir defa
calisir. Bu fonksiyon degiskenler, pin modlari, seri iletisim, kiitiiphaneler i¢in kullanilir.

loop() Fonksiyonu

Dongii kismi setup() fonksiyonundan sonra dongii seklinde siirekli calisir. Ana program
kodlar1 bu fonksiyon i¢ine yazilir.
Arduino Programlama dilinin temel 6zellikleri;

Program yazimu belirli kalipta, bloklar halinde olur.

Bloklar, { } parantezleri ile olusturulur.

Komutlar ayn1 satira veya alt alta satirlara yazilabilirler.

Tiim komutlar, noktali virgiil (;) ile biter. Yalniz blok baslatan ifadelerden sonra
noktal1 virgiil kullanilmaz.

Programda kullanilan tiim degiskenler ve bilgi tipleri bildirilir.

Programin basinda kiitiiphaneler aktiflestirilir, ¢agrilir. Kiitliphaneleri ¢agirmak igin
#include ifadesi kullanilir.

Aciklamalar tek satir ise ““/ ... /”” seklinde ve birden fazla satir ise ““/* ... */ > seklinde
yazilir.

#define ile esdeger ifade atanir.

Fonksiyonlar

pinMode() fonksiyonu pinleri giris veya ¢ikis olarak yapilandirma islemi yapar. Bu
yapilandirma islemi setup() kisminda gerceklestirilir. pinMode(pin numarasi, INPUT)
veya pinMode(pin numarasi, OUTPUT) seklinde kullanilir.

digitalWrite() fonksiyonu cikis olarak ayarlanan pinlerin degerlerini, HIGH veya
LOW olarak ayarlar. digitalWrite(pin numarasi, HIGH) veya digitalWrite(pin
numarasi, LOW) seklinde kullanilir.



o digitalRead() fonksiyonu belirtilen digital pin degerini okur. digitalRead(pin numarast)
seklinde kullanilir.

e analogReference() fonksiyonu analog giris i¢in referans gerilimini ayarlar.

e analogRead() fonksiyonu belirtilen analog pin degerini okur.

e analogWrite() fonksiyonu ayarlanan pinden analog c¢ikis almayr saglar. LED
parlaklig1, motor hizi ayarlama gibi islemlerde kullanilir.

e delay() fonksiyonu igerisine yazilan degeri milisaniye cinsinden kabul ederek o sire
boyunca gecikme saglar.

Seri Port Uzerinden Haberlesme

Seri iletisim en basit anlamiyla dijital bilginin yani 1 ve 0’larin tek bir hat {izerinden pesi
sira iletilmesi anlamina gelmektedir.

Arduino’nun {izerinde seri iletisim birimi bulunmaktadir. Bu birimler vasitasiyla seri
iletisim yiiriitiilir. Arduino’da seri iletisim i¢in Serial adinda bir kiitiiphane bulunur. Bu
kittphanenin mevcut fonksiyonlarindan en sik kullanilanlar1 begin(), print() ve printin()
fonksiyonlaridir. Arduino programinin setup() kisminda Serail.begin(9600); komut satir1 ile
seri haberlesme baglatilmis olur. Programin loop() kisminda ise Serial.print(); komut satiri
kullanilarak fonksiyon igerisine ekranda degerini gérmek istedigimiz degiskeni veya cift
tirnak icerisinde (“...”) ekranda gorulmesini istedigimiz metni yazarak seri haberlesmeyi
gergeklestirmis oluruz.

2.2.2. Projenin Kodlarimin Yazilmasi

Projenin kodlama kisminda oncelikle programin en iist kismia setup() fonksiyonunun
Uzerine donanim kisminda olusturulan devre elemanlarmin Arduino pinleri ile olan
baglantilarinin tanimlamalar1 ve program igerisinde kullanilacak degisken ve sabitlerin
tanimlamalari ile gerekli olanlara ilk deger atamalari yapildi.

Tablo 3. Pin baglantilari, degiskenler ve sabitlerin tanimlanmasi

//mesafe sensoriniin pinleri
const int trigPinFront = A@;
const int echoPinFront = Al;
const int trigPinLeft = A2;

const int echoPinLeft =
const int trigPinRight

A3;
A4d;
const int echoPinRight = A5;

// ledler
const int ledGreen = 7 ;
const int ledRed = 12;

// glug¢ butonu
const int powerButton = 6;




unsigned long timeUltrasonicDelay = 0;

//Motor pinleri
const int leftMotorkE = 10 ; //Sol motor icin enable // hiz kontrolu
const int rightMotorE = 11 ; // Sag motor ig¢in enable // hiz kontrolu

const int right_i
const int right_g
const int left i
const int left_g

2; // sag motor icin 1. control pin

3; // sag motor ig¢in 2. control pin
4; // sol motor ig¢in 1. control pin

5; // sol motor ig¢in 2. control pin

//mesafe sensorleri i¢in degisenler
int timeFront = 9;

int distanceFront = 9;

int timelLeft = 0;

int distancelLeft = 0;

int timeRight = 0;

int distanceRight = 0;

int buttonState ; //butonun durumunu tutan degisken

Arduino programlamada analog pinler A0, Al seklinde adlandilirlar. Bu yiizden mesafe
sensoOrlerinin analog pinlere baglanan trigger ve echo pinlerinin tanimlanmas1 A0, A1 seklinde
ilgili pinlerle eslestirilmistir.

Digital pinler ise arduino programlamada direk pin numarasi olan 0, 1, 2 seklinde
adlandirilir. Bu ylizden de diger devre elemanlarinin arduino ile olan ilgili baglantilar1 dijital
pinler ile saglandig i¢in tanimlamalarda ilgili pinlerin pin numarasi kullanilmistir.

Daha sonra setup() kisminda pin modlar1 belirtilmis ve gerekli yerlerde degiskenlerin
degerlerini takip ederek programin dogrulugunu test etmek amaglh kullanilacak olan seri

iletisim baslatilmistir.

Tablo 4. Arduino programinin setup() kismi

void setup() {
//arduinonun pinlerinin giris mi yoksa ¢ikismi1 olucagini burda belirtiyoruz.
pinMode ( trigPinFront, OUTPUT );
pinMode ( trigPinRight, OUTPUT );
pinMode ( trigPinLeft, OUTPUT );

pinMode ( echoPinFront, INPUT );

pinMode ( echoPinLeft, INPUT );
pinMode ( echoPinRight, INPUT );

pinMode ( ledGreen, OUTPUT );
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pinMode ( ledRed, OUTPUT );
pinMode ( powerButton, INPUT );

pinMode ( rightMotorE, OUTPUT );
pinMode ( leftMotorE, OUTPUT );

pinMode ( left_i, OUTPUT );
pinMode ( left_g, OUTPUT );
pinMode ( right_i, OUTPUT );
pinMode ( right_g, OUTPUT );

Serial.begin(9600); //Seri haberlesme
delay(3000); //arag¢ baglamadan kendine gelmesi i¢in verilen siire

}

Son olarak da loop() kisminda programin yapmasi istenilen islevlerini gerceklestirecek

olan kodlar belirlenen algoritmaya gore diizenlenerek her bir islev ayr1 bir fonksiyon seklinde

yazilip koda eklenmistir. Yazilan bu fonksiyon tanimlamalar1 ve islevleri de loop() kismindan

once koda eklenmistir.

Tablo 5. Sensorlere 6lgim yaptiran fonksiyon

void mesafeolc()

{

if((millis()- timeUltrasonicDelay) > 50) //only get the distance every 50ms

{

// 6n sensor

Serial.println("mesafe olctuk ");
digitalWrite(trigPinFront , HIGH); //triggera isaret verme
delayMicroseconds(10);

digitalWrite(trigPinFront,LOW);

timeFront = pulseIn(echoPinFront, HIGH); //sensOr i¢in mesafe hesaplama
distanceFront = (timeFront/2) / 29.1; //29.1 sayisi sicaklik ile degisir

Serial.print("distanceFront = ");
Serial.println(distanceFront);

// sol sendr

digitalWrite(trigPinLeft , HIGH); //triggera isaret verme
delayMicroseconds(10);

digitalWrite(trigPinLeft,LOW);

timeLeft = pulseIn(echoPinLeft, HIGH);
distancelLeft = (timeLeft/2) / 29.1;
Serial.print("distanceLeft = ");
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Serial.println(distancelLeft);

//sag sensor

digitalWrite(trigPinRight , HIGH); //triggera isaret verme
delayMicroseconds(10);

digitalWrite(trigPinRight,LOW);

timeRight = pulseIn(echoPinRight, HIGH);
distanceRight = (timeRight/2) / 29.1;
Serial.print("distanceRight = ");
Serial.println(distanceRight);

timeUltrasonicDelay = millis();

Tablo 6. Belirlenen algoritmaya gore yol segimi yapacak olan fonksiyon

void chooseDirection()

{

if ( distanceFront > 20 || distanceFront < @ ) // doéndiirme yapiyor
{
if ( distanceRight > 7 && distanceRight < 11 )
ileri(200);
else if ( distanceRight >= 11 )

{
analogWrite ( leftMotorE, 180 ); //sol motor i¢in hiz kontrolii

analogWrite ( rightMotorE, 120 ); //sag motor i¢in hiz kontroli
Serial.println ("ileri gidiyoruz sol daha hizli");

digitalWrite ( left_i, HIGH );
digitalWrite ( left_g, LOW );
digitalWrite ( right_i, HIGH );
digitalWrite (right_g, LOW );
delay(20);

else if( distanceRight <=7)

{
analogWrite (leftMotorE, 130); //sol motor i¢in hiz kontrolii
analogWrite (rightMotorE, 200); //sag motor i¢in hiz kontrolii

Serial.println ("ileri gidiyoruz sag daha hizli");
digitalWrite ( left_i, HIGH ); //araba geri gidiyor
digitalWrite ( left_g, LOW );

digitalWrite ( right_i, HIGH );

digitalWrite ( right_g, LOW );

delay (50);

else if(distancelLeft <= 8)

analogWrite (leftMotorE, 180); // sol motor i¢in hiz kontroli
analogWrite (rightMotorE,130); // sag motor i¢in hiz kontroli




12

Serial.println ("ileri gidiyoruz sol daha hizli");
digitalWrite (left_i, HIGH ); //araba geri gidiyor
digitalWrite(left_g, LOW);

digitalWrite(right_i, HIGH);

digitalWrite(right_g, LOW);

delay(50);
}
}
else // oOnlinde engel varsa
{
if(distancelLeft <= 20 && distanceRight>20) {
saga90(350);
Serial.println("saga9e");
}
if(distanceLeft >20 && distanceRight>20) {
saga90(350);
Serial.println("saga90");
}
if(distanceRight <=20 && distancelLeft>20) {

s01a90(350);
Serial.println("so0la9e");

if(distanceRight<=20 && distanceleft<=20){
sagalg8e(550);
Serial.println("sagal80");}

Tablo 7. Aracin hareketlerini belirleyecek olan fonksiyonlar

void ileri(int t)
{
Serial.println("ileri gidiyoruz ayni hizdalar mesafe sag 13-10 arasinda ");
analogWrite(leftMotorE, 135); // tam aracin diz gitmesi i¢in 135verildi
analogWrite(rightMotork, 120); // sag motor icin hiz kontrolu

digitalWrite(left_i,HIGH); //araba ileri gidiyor
digitalWrite(left_g,LOW);
digitalWrite(right_i,HIGH);
digitalWrite(right_g,LOW);

delay(t);

dur(1);
}

void geri(int t)

{
analogWrite(leftMotorE,120); // sol motor ig¢in hiz kontrolu
analogWrite(rightMotorE, 120); // sag motor ig¢in hiz kontrolu

//Serial.println("Geri gidiyoruz");
digitalWrite(left_i,LOW); //araba geri gidiyor
digitalWrite(left_g,HIGH);
digitalWrite(right_i,LOW);
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digitalWrite(right_g,HIGH);
delay(t);
}

void dur( int t)

{
Serial.println("duruyoruz");
digitalWrite(left_i,LOW); //araba duruyor
digitalWrite(left_g,LOW);
digitalWrite(right_i,LOW);
digitalWrite(right_g,LOW);
delay(t);
return;

}
void sola9o(int t)

{
Serial.println("Sola 90 derece donduk");
analogWrite(leftMotorE, 120); // sol motor icin hiz kontrolu
analogWrite(rightMotorE, 120); // sag motor ig¢in hiz kontrolu

digitalWrite(left_i,LOW);
digitalWrite(left_g,HIGH);
digitalWrite(right_i,HIGH);
digitalWrite(right_g,LOW);
delay(t);
dur(1);

}

void saga9e(int t)

{
Serial.println("Saga 90 derece donduk");
analoghWrite(leftMotorE, 120); // sol motor icin hiz kontrolu
analogWrite(rightMotorE, 120); // sag motor ig¢in hiz kontrolu

digitalWrite(left_i,HIGH);
digitalWrite(left_g,LOW);
digitalWrite(right_i,LOW);
digitalWrite(right_g,HIGH);
delay(t);

dur(1);

void sagal8e(int t)

{
Serial.println("Saga 180 derece donduk");

analoghWrite(leftMotorE, 120); // sol motor i¢in hiz kontrolu
analoghWrite(rightMotorE, 120); // sag motor ig¢in hiz kontrolu

digitalWrite(left_i,HIGH);
digitalWrite(left_g,LOW);
digitalWrite(right_i,LOW);
digitalWrite(right_g,HIGH);
delay(t);

dur(1);
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Kullanilacak biitiin fonksiyon tanimlamalar1 loop() kisminin {izerinde yapildiktan sonra
son olarak gii¢ butonunun ve aracin ¢alisir olma durumuna gére yanacak olan ledlerin
durumunu belirleyecek kodlar ile birlikte gerekli fonksiyon ¢agirmalari yapilarak loop() kismi

da tamamlanmuistir.

Tablo 8. Programin dongii halinde siirekli ¢alisan loop() kismi1

void loop()
{
buttonState = digitalRead(powerButton);
while(buttonState == HIGH) //gili¢ butonum a¢ik mi
{
digitalWrite(ledRed, LOW);
buttonState = digitalRead(powerButton);

if(buttonState == LOW)
{
digitalWrite(ledGreen, LOW);
digitalWrite(ledRed, HIGH);
Serial.println("led sondu");
break;
}
digitalWrite(ledRed,LOW);
digitalWrite(ledGreen, HIGH); // araba ¢alisiyor yesil led yaniyor

mesafeolc(); //mesafe sensoriine isaret gonderip mesafeyi 6l¢liyoruz
dur(50);
chooseDirection();

}

if(buttonState == LOW)
{
digitalWrite(ledGreen, LOW);
digitalWrite(ledRed, HIGH);
Serial.println("Kirmizi led yaniyor arac calismiyor");
dur(50);
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3. SONUCLAR

Projenin sonucunda arduino ile engelden kagan bir aracin yapilmasi tam olarak

kavranmustir.

Sekil 8. Aracin iistten goriiniisii Sekil 9. Aracin 6nden goriiniisii

Sekil 8. Aracin genel goriiniisii
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4. ONERILER

Arduino ile proje yapilirken 6ncelikle Arduino ile pogramlamnin temellerini iyi kavramak
gerekmektedir. Bunun i¢in Arduino programlama 6grenirken ledler, direngler switch butonlar
gibi temel devre elemanlar1 kullanilarak basit 6rnek projeler olusturularak ise baslanmalidir.
Bu temel devre elemanlart ile olusturulan basit devreler yardimiyla arduino programlamanin
mantig1 kavrandiktan sonra yapilacak olan asil proje i¢in gerekli olan elemanlar 6rnegin
sensorler, siiriicliler, kullanilacak olan motorlar tespit edilmelidir. Projede kullanilacak olna
tim elemanlar da projeye baglamamadan once test edilmeli ve nasil kullanildiklar1 en iyi
sekilde 6grenilmelidir. Daha sonra projenin amacina uygun bir tasarim yapilarak elemanlarin
montesi gergeklestirilmelidir. Sonra da projede gerceklestirlmek istenen amaca uygun bir
algoritma gelistirilerek ~ Arduino programi yazilmalidir. Son olarak testler yapilarak
diizeltilmesi gereken kodlar veya donanimsal aksakliklar varsa bunlar diizeltilmesi ve son kez

testleri yapilarak proje bitirilmelidir.



5. KAYNAKLAR

Kitaplar:
1. Robotik Mekatronik ve Yapay Zeka

2. Projeler ile Arduino Erdal Delebe

internet:
3. http://www.instructables.com/

4. http://letsmakerobots.com/

5. https://www.arduino.cc/

6. https://www.youtube.com/
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STANDARTLAR ve KISITLAR FORMU

Projenin hazirlanmasinda uyulan standart ve kisitlarla ilgili olarak, asagidaki sorulari
cevaplayiniz.

1.

Projenizin tasarim boyutu nedir? (Yeni bir proje midir? Var olan bir projenin tekrart midir?
Bir projenin pargasit midir? Sizin tasariminiz proje toplaminin ylizde olarak ne kadarimi
olusturmaktadir?)

Daha dnce benzer projeler yapilmistir. Yaptigim projenin kod kismi tamamen bana aitken
gorinimdniin bir kism1 benim tasarimimdir.

Projenizde bir miithendislik problemini kendiniz formiile edip, ¢6zdiiniiz mii? A¢iklayiniz.

Bir robotun nasil engeli algilayip ona gore yolunu belirleme problemini ¢6zdiim

Onceki derslerde edindiginiz hangi bilgi ve becerileri kullandiniz?

Algoritma, donanim ve yazilim konularinda edinmis oldugum bilgileri kullandim.

Kullandiginiz veya dikkate aldiginiz miihendislik standartlar1 nelerdir? (Proje konunuzla
ilgili olarak kullandigimiz ve kullanilmasi gereken standartlar1 burada kod ve isimleri ile
siralayiniz).

Sadece planli bir sekilde ilerlemeye c¢alistim.

. Kullandiginiz veya dikkate aldiginiz gergek¢i kisitlar nelerdir? Liitfen bosluklar1 uygun

yanitlarla doldurunuz.

a) Ekonomi

Mali durumun daha iyi olmas1 durumunda proje daha fazla gelistirilebilir.

b) Cevre sorunlari:

Projenin yapilmasi ve denenmesi yurt imkanlari kisitli oldugu i¢in ¢ok zor oldu.
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