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kaginmak;

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

desteklemek.
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Tasarim Projesi olarak mikrodenetleyici programlanmasi temasina uygun olan “Mobil
Cihazlardan Bluetooth Ile Uzaktan Ara¢ Kontrolii” proje tasarimini gergeklestirdim.
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saglanmaya devam etmektedir.
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Elektronik Miihendisi abime, Bilgisayar Miihendisligi’ndeki arkadaslarima ve danigmanim
projenin yapilmasinda beni yonlendiren fikirlerini benimsedigim degerli hocam DOC. DR.
Mustafa ULUTAS’ a ¢ok tesekkiir ederim saygilarimi sunarim.

OZLEM DOGRU
TRABZON 2015



ICINDEKILER

Sayfa No
ONSOZ ..o I
TCINDEKILER ..ottt i
OZET oo v
L GHRES oottt 1
1.1 MIKRODENETLEYICILER .......cooiuiiitiiiieiieiiececesecsss st 1
1.2 ARDUINO ..oooiiiiicieeee et 2
1.3 ARDUINO UNO ..ottt 2
L3 L ATMEGASB28P ..ottt 3
1.3.2 ARDUINO UNO OZELLIKLER .......c.ciuiiiiiiiiiisieisie st 5
1.3.3 ARDUINO UNO GUG ... ittt 6
1.3.4 ARDUINO UNO BELLEK ......coviiiiiiiiiiiiniieieisess ettt sttt sttt ssnes 7
1.3.5 ARDUINO UNO GIRIS VE CIKIS .....couiiiiiieiiieieiiiesciseies ettt 7
1.3.6 ARDUINO UNO HABERLESME .........cccoeuiiiiiiiieieie st 8
1.3.7 ARDUINO UNO PROGRAMULAMAL.........cooviiiieiietisiesee ettt 9
1.3.8 ARDUINO UNO OTOMATIK YAZILIM (RESET) .....cooiuiiiiiieieiieieieissieessesse s 9
1.3.9 ARDUINO UNO USB ASIRI KORUMASI .....ooiiiiiiiiiniiiinisieieisesssese s ssessassesens 10
1.3.10 ARDUINO UNO FIZIKSEL OZELLIKLER .......ccvoisiiiiiieinieieieseiesssesssssesss s ssesssssesens 10
1.4 L298N MOTOR SURUCU .....oooiiiiieieieieieie et 10
1.5 ARDUINO BLUTOOTH MODULE HCO5.........coiiiiiiiniieisieisisese e ssesens 11
2. STANDARTLAR VE KISITLAR ......coiiiieieieistese ettt seasens 12
3. BENZER CALISMALAR .........coeooiuiititiiiiiieiieieese et sae s 12
4, ONERILEN YONTEM ....cooiiiiiiiiiieieie ettt 13
4.1 PROJENIN GERCEKLESTIRILMEST ....oovviiiiiiiiieiisieisiess s 13
4.1.1 PROJE DONANIMI ..ottt ettt 13
4.1.2 PROJE YAZILIMI ..ottt 15
5. DENEYSEL SONUGLAR ....cootiitiiieieieiete ettt 19
B. IKAYNAKCA ...ttt sttt en e 21



OZET

Hazirladigim tasarim projesinde mobil cihazin bluetooth arabirimi kullanilarak mekanik
hareketler yapabilen bir aracin uzaktan kontrolii gerceklestirildi.

(RC CAR) uzaktan kumandali aracin kendi devresi sokiiliip arduino mikrodenetleyicisi
yerlestirilip programlanarak olusturulmustur.

Mobil cihazdaki arayiiz uygulamasi tizerinden bluetooth ile gonderilen veri HCO5
bluetooth modiilu ile alinip Arduino Uno R3 tarafindan yorumlanip L298N motor suruicustine
akim gonderilerek 6n ve arka motorun hareketi saglanmistir.

Proje sayesinde ilgili aracin kontrolii herkesin sahip oldugu akilli mobil cihaz yardimi

ile yapilmaktadir.



1.GIRIS
1.1 MiKRODENETLEYICIiLER

Bir mikro denetleyici karmasik lojik fonksiyonlari tek bir entegrede toplayip sunan bir
cihazdir. Genelde bagli bagina bir sistem olmayip, baska bir sistemi yonetmek amaciyla
kullanilir. Micro Control Unit (MCU) da klasik mikroislemcili sistemlerden farkli olarak
program bellegi, RAM, I/O ve CPU bir aradadir. Kisitli miktarda olmakla birlikte.yeterince
hafiza birimlerine ve giris — c¢ikis uclarina sahip olmalar1 sayesinde tek baslarina
caligabildikleri gibi .donanimi olusturan diger elektronik devrelerle irtibat kurabilir
uygulamanin gerektirdigi fonksiyonlar1 gerceklestirebilirler.

Uzerlerinde analog-dijital ¢evirici gibi tiimlesik devreler barindirmalari sayesinde
algilayicilardan her tiirlii verinin toplanmasi ve islenmesinde kullanilabilmektedirler. Ufak ve
diisiik maliyetli olmalar1 gomiilii uygulamalarda tercih edilmelerini saglamaktadir. Ayrica
mikrodenetleyiciler siradan mikroigslemcilere nazaran asagida listelenen 4 temel avantajlari
sayesinde elektronik sanayinde glniimizde oldukga biiyiik bir uygulama alanina sahiptirler:

Oldukea kiiglik boyutludurlar.

Cok diisiik giic tiiketimine sahiptirler.
Diisiik maliyetlidirler.

Yiksek performansa sahiptirler.

Ornegin en basit elektronik saatlerden otomatik c¢amasir makinelerine, robotlardan
fotograf makinelerine, radyo, cep telefonlari, LCD monitérlerden biyomedikal cihazlara ve
endiistriyel otomasyondan elektronik bilet uygulamalarina kadar pek ¢ok elektronik
uygulamada mikrodenetleyiciler kullanim alan1 bulmustur.

PIC
Mikrodenetleyici

Cevresel
tniteler AP
Lamba,

WMolor, o RAM
151, 151k sensdri
role vb.

Bir mikrodenetleyici sisteminin temel bilegenlerinin blok diyagram

Piyasada Microchip, Atmel, Motorola, Intel, Zilog gibi firmalarin {irettigi
mikrodenetleyiciler vardir. Bu firmalarin arasindaki Mikrochip“in tiretmis oldugu PIC
mikrodenetleyicileri, en ¢ok kullanilan mikrodenetleyicilerin bagindadir. Bu tasarim
projesindeATmega328 PIC kullanildi



1.2 ARDUINO

Arduino temel olarak c¢esitli sistemlerin tasarlanabilecegi acik kaynakli bir platformdur.
Arduino kartlar1 iizerinde Atmega firmasinin 8 ve 32 bit mikro denetleyicileri bulunur. Bu
mikro denetleyiciler PIC ile ayn1 kategoridedir. Piyasada en ¢ok kullanilan PIC, ARM gibi
gomiili sistem yazilimlarina alternatif olarak dogmus, onlara goére ¢ok daha kolay bir
sekilde programlanabilen ve sahip oldugu genis kiitiiphane sayesinde ¢ok kisa kodlarla
karmasik islemleri yapabilmeye imkéan saglayan bir platformdur. Kendi kiitiiphaneleri
sayesinde mikro denetleyiciler kolaylikla programlanabilir. Bu da kullanim agisindan
pratiklik kazandirmaktadir. Analog ve dijital verilerin islenebilecegi girisleri vardir.
Bilgisayardan veya bagka cihazlardan gelen verileri alabilecegi gibi disariya da ses, 151k

gibi veriler Uretebilir.

Arduino’nun ; Arduino Uno, Arduino Mega, Arduino Nano , Arduino Leonardo gibi
cesitleri vardir. Arduino Shield denilen ve Arduino’nun pinlerine kolaylikla takilip
cikarilabilen parcalar1 da vardir. Ayn1 zamanda RC Alic1 Verici Modiilii, SD Card Modiilii,
Ultrasonic Mesafe Olger Modiilii vb. gibi modiiller sayesinde de birgok basit kullanim

alan1 sunmaktadir.

1.3 ARDUINO UNO

Arduino Uno ATmega328 tabanli bir mikroislemci kartidir. Bu mikroislemci kartinda 14
dijital giris / ¢ikis isareti (6 tanesi PWM c¢ikislart olarak kullanilabilir olan), 6 analog giris, 16
MHz seramik rezonatdr, bir USB baglantisi, bir gilic girisi, bir ICSP baglik ve bir reset
diigmesi vardir. Arduino Uno, mikrodenetleyici desteklemek igin gerekli olan herseye

sahiptir. Bir USB kablosuyla kolay sekilde bilgisayara baglanir.



1.3.1 ATMEGA328P

Arduino kartlar1 lizerinde Atmel firmasinin gesitli mikrodenetleyicileri bulunuyor.Arduino
Uno, Mini gibi modellerde Atmega328p’yi goruyoruz.

Yiiksek performansli Atmel 8-bit AVR RISC tabanli mikroislemci okuma-yazma
yeteneklerine sahiptir. 32KB ISS flash bellek, IKB EEPROM, 2KB SRAM, 23 genel amagh |
/ O hatlarini, 32 genel amacl ¢alisma kayitlarini, lic esnek zamanlayici / sayaglart modlarini,
i¢ ve dis kesmeleri, seri programlanabilir USART, bir bayt odakl 2-tel seri arabirimi, SPI seri
portu, 6-kanal 10-bit A / D dontstiiriictisii (TQFP ve QFN / MLF paketlerinde 8-kanal) dahili
osilator ile programlanabilir watchdog zamanlayici ve bes tane segilebilir gii¢ tasarruf
modIlarini igermektedir. Cihaz 1,8-5,5 volt arasinda galisir.

(PCINT14/RESET) PC6
(PCINT16/RXD) PDO
(PCINT17/TXD) PD1
(PCINT18/INTO) PD2

(PCINT19/0C2B/INT1) PD3
(PCINT20/XCK/T0) PD4
VCC

GND
(PCINT6/XTAL1/TOSC1) PB6
(PCINT7/XTAL2/TOSC2) PB7
(PCINT21/OCOB/T1) PD5
(PCINT22/0COA/AINO) PD6
(PCINT23/AIN1) PD7
(PCINTO/CLKO/ICP1) PBO

0o N O OB 0NN =

—_ 4 4 4 O
B O MN 2+ O

28
27
26
25
24
23
22
21

il PC5
1 PC4

ADC5/SCL/PCINT13)
ADC4/SDA/PCINT12)
[ PC3 (ADC3/PCINT11)

1 PC2 (ADC2/PCINT10)

[ PC1 (ADC1/PCINTO)

o~ e~

1 PCO (ADCO/PCINTS)
GND
AREF

20 @l AVCC

19
18
17
16
18

1 PB5 (SCK/PCINT5)

[ ] PB4 (MISO/PCINT4)

1 PB3 (MOSI/OC2A/PCINTS3)
] PB2 (SS/OC1B/PCINT2)
[1PB1 (OC1A/PCINTH1)




VCC : Dijital Besleme Gerilimi

GND : Toprak

Port C (PC5:0) : Port C i¢ pull-up direncleri (her bit icin secilen) ile 7-bit ¢ift yonlu 1/
O portudur. PCS5 .. 0 ¢ikis tamponlar1 kaynak yetenekleri olan simetrik siirlicii 6zelliklerine
sahiptir. Pull-up direngleri aktif oldugunda, Port C pinleri low*a ¢ekilir. Saat calismasa bile
reset durumu aktif oldugunda Port C pinleri 3 durumlu olmaktadir.

PC6 / RESET : Eger RSTDISBL programlanmis ise, PC6 1 / O pini olarak
kullanilabilir. PC6’nin diger Port C pinlerine gore elektriksel ozellikleri farkhidir. Eger
RSTDISBL programlanmamis ise, PC6 RESET girisi olarak kullanilir. Saat ¢alismasa dahi
minimum darbe uzunlugundan daha uzun siire low da kalacak olan pin RESET iiretecektir.
Kisa darbelerin reset iiretecegi garanti edilemez.

Port D (PD7:0) : Port D C ic pull-up direncleri (her bit icin secilen) ¢ift yonli bir 1/
O portudur. Port D ¢ikis tamponlart kaynak yetenekleri olan simetrik siiriicii 6zelliklerine
sahiptir. Pull-up direngleri aktif oldugunda, Port C pinleri low*a ¢ekilir. Saat calismasa bile
reset durumu aktif oldugunda Port C pinleri 3 durumlu olmaktadir.

AVcc :  A/D Doniistiiriicii, PC3:0, ve ADC7:6 i¢in besleme gerilimidir. ADC
kullanilmasa bile VCC disaridan baglanmalidir. ADC kullanildiginda diisiik bir gegis filtresi
icerisinden VCC bagli olmalidir. PC6...4 VCC besleme gerilimini kullanir.

AREF : AREF, A /D Déniistiiriicii i¢in analog referans pinidir.

ADC7:6 ( TQFP ve QFN/MLF ) : TQFP ve QFN/MLF paketinde, ADC7:6 , A/ D
Doniistiiriicliniin analog girislerine hizmet sunar. Bu pinler analog kaynaktan gii¢ alir ve 10
bit olan ADC kanallarina hizmet sunar.



1.3.2 ARDUINO

Analog Reference Pin

USBE Plug ——

External Power Supply

UNO OZELLIKLERI

Digital Ground

Digital 1/0 Pins (2-13)
1

Serial Out (TX)

HADE
L IN ITALY

®-
P e
! @) 3

_— L

3.3 Volt Power Pin
5 Volit Power Pin

Serial In (RX)

Reset Button

In-Circuit
Serial Programmer

ATmega328
Microcontroller

------
......

Analog In
Pins (0-5)

Voltage In

Ground Pins

Mikrodenetleyici
Calisma Gerilimi

Giris Gerilimi (recommend)
Giris Gerilimi (limits)
Dijital 1/0 Pinleri

Analog Giris Pinleri

Her I/ O Pin i¢in DC Akim
3.3V olan Pin i¢in DC Akim
Flash Bellek

SRAM

EEPROM

Saat Frekansi

ATmega328
5V

7-12V

6-20V

14

6

40 mA

50 mA

32 KB (ATmega328)

2 KB (ATmega328)

1 KB (ATmega328)
16 Hz



Arduino i¢in arka planda Atmega mikrodenetleyicileri i¢in kullanilan GNU GCC
derleyici ve derlenen programlarin mikrodenetleyiciye yiiklenmesinde kullanilan

AVRDUDE yazilim1 bulunmaktadir.

Program Processing tabanli Arduino Yazilim Gelistirme Ortami (IDE) yardimu ile
karta yiiklenir. Gelistirme ortami1 kodlar1 derleyip kolaylikla mikrodenetleyiciye
yiiklemeyi saglar. Arduino kiitiiphaneleri bir¢ok islemi donanim seviyesine inmeden

yani kaydediciler tizerinde islem yapmaya gerek kalmadan yapmayi saglar.

ATmega328 8 bit'lik, 28 pin dip kilifindaki entegre 32K flas bellege sahiptir. 10
bit'lik ADC islemini gerceklestirebileceginiz 6 ayr1 pin olmak tzere toplam 23 tane
I/O pini mevcuttur. Harici kristal ile 20 mHz'e kadar ¢alistirilabilir. Calisma gerilimi

5V'tur.

1.3.3 ARDUINO UNO GUC

Arduino Uno USB baglantis1 veya harici gii¢ kaynagi ile giic alabilir. Gii¢ kaynagi
otomatik olarak secilir. Harici (non - USB) gug bir AC - DC adaptori veya pil ile
gelebilir. Gli¢ prizine 2,1 mm merkezine fis takilarak adaptor baglanabilir. Bataryadaki
kablolar gii¢ konektoriinlin basina Gnd ve Vin pini olarak eklenebilmektedir.

Board 6 — 20 Volt harici bir gic ile kullanilabilmektedir. Eger 7 Volttan daha az gii¢
uygulanirsa ancak 5 Voltun altinda kalan 5 Voltluk pinlere gii¢ gidebilmektedir ve board
kararsiz kalabilmektedir. Eger 12 Volttan daha fazla gii¢c uygulanirsa, voltaj regiilatori
overheat olabilir ve boarda zarar verebilir. Onerilen Volt araligi 7 — 12 araliidir.

Gic pinlerinin agiklanmasi :

VIN :Harici bir gii¢ kaynagi kullanildiginda Arduino boarda uygulanan giris gerilimidir.
Bu pin sayesinde gerilim saglanabilir. Eger giic dogrultusunda gerilim var ise bu pin
sayesinde gerilime eriselebilir.

5V :Bu pin ¢ikislar1 boarddaki regiilator tizerinden diizenli bir 5V ¢ikisi saglar. DC akim
saglayan bir elektrik prizinden ( 7 — 12V ), USB konnektor ( 5V ) den yada boarddaki
VIN pininden ( 7 — 12V ) board kullanilir hale getirilebilir.



3V3: Board tarafindan olusturulan 3.3V volt kaynagidir. Maksimum 50 mA akim
saglamaktadir.

GND : Toprak Pini

IOREF : Arduino board iizerindeki bu pin, mikrodenetleyici islemlerine gore referans bir
voltaj saglar.

Diizgiin yapilandirilmis bir shield IOREF voltajin1 okuyabilir ve uygun gii¢ kaynagin
secebilir yada 5 — 3.5V arasi ¢alisan ¢ikiglarin gerilim ¢eviricilerini etkinlestirebilir.

1.3.4 ARDUINO UNO BELLEK

Bu kart ATMega328 ve 6nceden yikli olarak bootloader ile tam montajli ve test edilmis
olarak gelmektedir.

ATMega328, bootloader kullandig1 0.5KB dahil olmak {izere 32KB bellege sahiptir. 2KB’ 1na
sadece SRAM, 1KB’ 1ina sadece EEPROM sahiptir.

1.3.5 ARDUINO UNO GIRi$ VE CIKIS

Uno (zerindeki 14 dijital pinden her biri pinmode(), digitalWrite() ve dijitalRead()
fonksiyonlar1 kullanilarak giris yada ¢ikis olarak kullanilabilmektedir. Bu pinler 5V ile
calistirilabilmektedir.

Her bir pin max 40 mA alir ve 20 — 50 kOhms olan i¢ pull — up direncine sahiptir.

Ek olarak bazi pinler 6zellestirilmis fonksiyonlara sahiptir:

Seri: 0 (RX) ve 1 (TX) RX ve TX TTL seri bilgilerini almak i¢in kullanilmaktadir.
Bu pinler ATMega8U2 deki USB to-TTL seri ¢ipinin yerini tutmasi i¢in baglanmistir.

Harici Kesmeler: 2 ve 3

Bu pinler diisiik seviyedeki bir kesmeyi, alcalan yada ylikselen kenarli bir kesmeyi ve
degerdeki bir degisimi tetiklemesi i¢in konfigure edilmistir.

attachInterrupt() fonksiyonu ile daha fazla detay 6grenilebilir.



PWM: 3,5, 6, 9, 10, and 11 analogWrite() fonksiyonuyla birlikte 8 bitlik PWM ¢ikis1 saglar.

SPI: 10 (SS), 11 (MOSI), 12 (MISO), 13 (SCK)
Bu pinler SPI kiitiiphanesini kullanarak SPI iletisimi desteklemektedir.

LED:13

Dijital 13 pinine bagli bir led mimarisi mevcuttur. Pin yiiksek seviyeye ¢ekildiginde led
aciktir yani yanar, diisiik seviyeye ¢ekildiginde ise led kapanir yani séner. Uno A0...A5 8
olarak etiketlendirilmis 6 adet analog girise sahiptir. Her biri 10 adet bite sahiptir. Varsayilan
olarak toprak 5V olgllmektedir. analogReference() fonksiyonuyla 12 beraber kullanilan
AREF pininin en {ist seviyesini degistirmek miimkiindiir. Ayrica bazi pinler 6zel olarak
islevsellendirilmistir.

TWI: A4 yada SDA pini ve A5 yada SCL pini Wire kiitliphanesi kullanilarak TWI
haberlesmeyi desteklemektedir. Board iizerinde kurulu pin ¢iftleride vardir:

AREF :

Analog giris i¢in referans voltaj degeridir ve analogReference() fonksiyonu ile beraber
kullanilmaktadir.

RESET :

Mikrodenetleyiciye reset atmak icin bu pin low seviyeye getirilir. Genelde boardin tizerinde
bulunan bir grup shield resetleme butonu eklemek i¢in kullanilmaktadir

1.3.6 ARDUINO UNO HABERLESME

Arduino Uno bir bilgisayarla, diger bir Arduino ile yada diger mikrodenetleyiciler ile
haberlesmek i¢in bir takim 6zelliklere sahiptir. ATMega328, pin 0 (RX ) ve pin 1 ( TX)
dijital pinleri tizerinde kullanilabilir olan UART TTL ( 5V ) seri haberlesme saglar. Board
iizerindeki bir ATmegal6U2 USB iizerinden seri haberlesme saglar ve bilgisayarda sanal
bir com port gibi goziikmektedir. Arduino yazilimi, basit metinsel verileri Arduino
boardina géondermek i¢in seri bir monitor igerir. Board {izerindeki TX ve RX ledleri, veri
seri USB yongas1 aracilii ile iletilirken yanip soner ve bilgisayarla USB baglantisi
saglanir. Bu baglanti pin 0 ve pin 1 {izerinde seri haberlesmek i¢in kullanilmaz.

SoftwareSerial kiitliphanesi Uno* nun herhangi bir pini iizerinde seri haberlesmeyi saglar.



1.3.7 ARDUINO UNO PROGRAMLAMA

Arduino Uno, Arduino yazilimi kullanilarak programlanabilmektedir. Arduino Uno
iizerinde bir programci olmadan da yeni kod yiliklemeyi saglayan bir bootloader
gelmektedir. Bootloader orijinal STK500 protokoliinii kullanarak haberlesmektedir. Ayrica
bootloader ve ICSP (In-Circuit Serial Programming) bashigi sayesinde mikrodenetleyici
programi bypass yapilabilmektedir. ATmegal6U2 ( revl ve rev2 boardlar {izerinde 8U2 )
kaynak kodlar1 mevcuttur. ATmegal6U2 / 8U2, aktif hale getirilmis bir DFU bootloader
ile yiiklenmektedir: Revl boardi {izerinde : boardin arkasindaki lehim noktasiyla baglanti
kurulur ve daha sonra 8U2 resetlenir. Rev2 board:r iizerinde : topraktan 8U2 / 16U2
cizgisini ¢eken bir diren¢ mevcuttur. Diren¢ DFU moduna ge¢cmeyi kolaylagtirmaktadir.
Yeniden yazilim yiliklemek i¢cin Mac Os X ve Linux isletim sistemleri i¢in DFU
programmer yazilimi kullanilabilir. Windows iGletim sistemini kullanan programcilar ise
Atmel” s FLIP yazilimin1 kullanabilmektedirler. Ayrica programcit DFU bootloader* a
overwriting yapmak istiyorsa ISP basligida kullanilabilir.

1.3.8ARDUINO UNO OTOMATIK YAZILIM (RESET)

Yuklemeden 6nce reset butonuna fiziksel bir dokunustan ziyade, Arduino Uno baglandigi
bilgisayar tzerinden yazilim kosularak resetlemenin gesitli yollar1 olacak sekilde dizayn
edilmistir. ATmega8U2 / 16U2 , 100 nanofarad kapasitor Uzerinden reset hattina
baglanabilmektedir. Bu hat ileri stiriildiigiinde ( diisiige alindiginda ), reset hatt1 cipi
resetlemek i¢in gereckenden fazla zaman diisiikte kalir. Arduino yazilimi, sadece Arduino
ortaminda yiikkleme diigmesine basarak kod yiiklenmesine izin vermektedir. Bu 14
yiiklemenin baslamasiyla birlikte bootloader™ 1, iyi koordine olabilen DTR diisiisiiniin
zamani kadar kisa bir zamani oldugu anlamina gelir. Bu kurulumun baska etkileri vardir.
Uno Mac Os X yada 10 Linux ¢alistiran bir bilgisayara baglandiginda, USB den gelen her
baglantida reset atar.

Takip eden her yarim dakikada yada daha fazlasinda, bootloader Uno (zerinde
kosmaktadir. Bigimlendirilmis verileri gormezden gelmek i¢in programlanmigken, baglanti
acildiktan sonra boarda yollanan ilk birkac veri blogu kesisecektir. ilk baslangicta board
uzerinde tek seferlik bir yapilandirma gergeklesir. Haberlesme agildiktan sonra yazilim bir
saniye bekleyecektir ve daha sonra veriyi yollayacaktir. Uno otomatik sifirlamay1 devre
dig1 birakabilen bir iz igerir. Her iki taraftaki izler birbiri ile lehimlenmis olabilir. Bu *
RESET — EN ” olarak etiketlendirilmistir. Ayrica resetleme hattina 5V verdigimiz 110
ohm* luk bir diren¢ baglanarakta otomatik sifirlamay1 devre dis1 birakmak miimkiindiir.



1.3.9 ARDUINO UNO USB ASIRI KORUMASI

Arduino Uno, gelen asir1 akimdan bilgisayarinizdaki USB portu koruyan, resetlenebilen bir
polyfuse® e sahiptir. Cogu bilgisayar kendi i¢ koruma saglamasina ragmen, sigorta ekstra bir
koruma katmani saglar. Eger USB baglant1 noktasina 500 mA*™ den fazla akim uygulanirsa,
fuse, asir1 yiik kaldirilincaya kadar otomatik olarak baglantiy1 koparacaktir.

1.3.10 ARDUINO UNO FiZIiKSEL OZELLIKLER

Uno PCB* nin maksimum uzunlugu 2.7 ve genisligi ise 2.1 inchdir. Uno ylizey ve duruma
bagli olarak board iizerinde 4 adet vida cukuruna izin vermektedir. Dijital pin 7 ve pin 8
arasindaki mesafe 160 mil ( 0.16°*) dir. Diger pinlerin 100 mil aralig1 i¢inde 2 kat mevcuttur.

1.4 L298N MOTOR SURUCU

) CSA\CSB is the rurrent error check
Current Diodes / points for A and B channels
Screw
3mm Holes INTVUNZUN3VINA
Pull Up resistor
MO‘I‘,OI‘ B Power Indication LED
L 5 Motor B Enable
Motor B - IN4
@ v Motor B - IN3
Motor A - IN2
= GND e
o VMS Motor A - Enable
INTUNZVING NG
Motor A LED
Board 5V
Selectors

Current Diodes 78M0O5

10



1298 entegresi 4 giris 4 ¢ikisa sahip H bridge (H koprii) motor sirtici entegresidir. L298

ile iki motoru birbirinden bagimsiz olarak iki yone siirmek miimkiindiir.

Girigleri IN1-IN2-IN3-IN4,¢ikiglart OUT1-OUT2-OUT3-OUTH4 ile belirtilmistir.IN1-1N2
pini OUT1-OUT?2 ¢ikislarint , IN3-IN4 pinleri OUT3-OUT4 ¢ikisglarini kontrol etmektedir.

Iki yone donebilen bir motor i¢in iki kanala ihtiya¢ duyuldugundan L298N ‘in 4 ¢ikis1 ile 2
motor kontrol edilebilir. INIden 5 volt uygulandiginda OUT1 kanalinda Vs pininden

uygulanan gerilim gorulir. Vs pininden uygulanan gerilimi ise enable pini kontrol eder.

EnableA OUT1 ve OUT2 cikislarim1 , EnableB OUT3 ve OUT4 cikislarin1 kontrol
etmektedir.Enable pinine 0-5 volt arasi gerilim uygulanir. Enable pininden uygulanacak

gerilim o enable’a bagli ¢ikis kanalinin beslemesini belirler.

1.5 ARDUINO BLUTOOTH MODULE HC05

Bluetooth moduliinde kullanmamiz gereken 4 adet pin bulunmaktadir.
Bunlar VCC,GND,TXD,RXD pinleridir.

VCC pinini Arduinodaki 5V pinine ,

GND pinini Arduinodaki GND pinine,

TXD pinini Arduinodaki PWM digital pinlerine

RXD pinini Arduinodaki digital pinine baglanir.

ENB :Enable pini bluetooh aktif pasif duruma getirmesi diyebiliriz.
Standart pin yapisi sayesinde istenilen ortamlarda rahatga kontrol edilebilir.

Bluetooth 2.0'1 destekleyen bu kart, 2.4GHz frekansinda haberlesme yapilmasina imkan
saglayip agik alanda yaklasik 10 metrelik bir haberlesme mesafesine sahiptir.
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2. STANDARTLAR VE KISITLAR

Projemi tasarlarken donanimsal ve yazilimsal olmak iizere iki kisimda tasarlama yaptim

Donanimsal kisimda malzemelerin se¢imini gerceklestirdim. Malzemleri gerekli baglantilar
ile elektornik devre tasarirmim1 yaptim. Yazilimda Arduino mikrodenetleyicimi
programlamladim.

Mikrodenetleyici olarak Arduino segme sebebim daha kolay bir sekilde programlanabilen ve
sahip oldugu genis kiitiiphane sayesinde ¢ok kisa kodlarla karmasik islemleri yapabilmeye
imkan saglamasidir. Kendi kituphaneleri sayesinde mikrodenetleyiciler kolaylikla
programlanabilir. Kod kismimi yazarken miimkiin oldugunca anlasilir ve diizenli olmasina
dikkat ettim.

Programda mobil cihazdan bluetooth rc controller uygulama arayiziyle motor hareketlerinin
gonderdigi karakter verileri bluetooth lizerinden arduino da yorumlanir bu karekterleri
programima ekleyerek projemin yazilimsal kismin1 tamamladim.

Projemin yapiminda onceden almis oldugum Programlamaya Giris, Elektrik Devreleri,
Elektronik Devreler, Sayisal Tasarim , Mikroislemciler derslerinin de katkilarini gormiis
oldum.

3. BENZER CALISMALAR

Giliniimiiz teknolojisi gelistik¢e uzaktan baglanti kontrol istegi artmaktadir. Bu amagla benzer
projelere rastlamak mimkdnddr .

Arduino ile uzaktan kontrol sistemleri ¢esitli 6rneklerli vardir. Cogunlukla yabanci
kaynaklarda uzaktan kontrolll arduino projeleri bulunmaktadir. Tiirkge 6rnekler bunlara
nazaran daha azdir. Bunun i¢in ¢esitli kaynaklar da aragtirilip projeye baslandi.

Projemde mobil cihazdan bluetooth ile ara¢ denetimi yaptim. Proje gelistirilebilir bir projedir.
Donanim, yazilim ve sorumluluk agisidan proje yapimi bana katki saglamistir. Benzeri
calismalar;

e Wifi ile robot denetimi ,

e Bluetooth ile robot denetimi

e Bluetooth ile helikopter kontrol,
e Arduino ile motor hiz kontrolii
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4.ONERILEN YONTEM

Onerilen ydntem proje gergeklestirme asamalarimdir:

4.1 PROJENIN GERCEKLESTIRILMESI

Projede kullandigim malzemeler:
e RC CAR uzaktan kumandali arag
e Arduino uno R3 mikrodenetleyici
e L298N Motor surucu devresi
e HCO05BLUETOOTH MODULU

e BATARYA
e MOBIL CIHAZ
e PC

e JUMPER KABLOLAR

4.1.1 PROJE DONANIMI

Proje i¢in ilk olarak RC CAR uzaktan kumandali bir ara¢ aldim .Bunun dis kasasini
soktlim. Aracin kendi motorunu ve mikroislemciye olan baglantisini da soktiim.

Daha sonra L298N MOTOR SURUCU devresine aracin kendi motoruyla baglantilarini
yaptim. Bunun i¢in 4 ¢ikisa sahip motor siiriicii i¢in; OUT1,0UT2 ¢ikislarin1 arka
motora , OUT3,0UT4 ¢ikislarini 6n motora bagladim .
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Motor siiriicii ile aracin motorlarinin baglantisi

L298N motor surict devresini 12 V “luk lipo batarya ile besledim. Motor sirucinun
GND ve 12V uglarini batarya ile bagladim.

“ ﬂ AA Battery

|| W

fritzing

Motor siiriicii ve lipo batarya baglantisi
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e Motor surtict ile Arduino Uno baglantilarin1 yaptim.

Bunun i¢in motor siiriciinlin IN1,IN2,IN3,IN4 girislerini arduino ya bagladim. IN1’i
arduinodaki 3nolu bacaga ,IN2’yi 9 ‘a, IN3’i 6’ya , IN4’ii 5’e ,motor siiriiciideki 5v u
arduinodaki 5v a bagladim.

e Bluetooth modile HCO5 ile Arduino baglantilaru yaptim.
Blutooth modiile 5 pine sahip bunlar VCC GND RXD TXD ,EN bunlar1 arduinoya
bagladim.
VCC arduinodaki 3.3V’a ,GND GND’ye ,TXD 10 nolu ,RXD 11 nolu ,ENB 8 nolu
bacaga baglandi.

LE298N
H-Bridge

fritzine

Proje donanimi tamamlandi

4.1.2 PROJE YAZILIMI

Donanimi tamamladiktan sonra arduino USB ile PC de indirdigim arduino IDE sinde
kodlamaya bagladim.

void setup() fonksiyonu program basladiginda ilk ¢alisan ve gerekli setlemeleri yapmamizi
saglar.

pinMode() ilk girdigim parametre giris ikinci ¢ikis olarak ayarladigim komuttur.
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void loop() program galistig1 siirece ¢alisacak olan fonksiyondur.

digitalWrite() komutu aldig1 ilk parametre islem yapilacak pini, ikinci parametre ise bu pine
verilecek voltaj degerinin 0 m1 yoksa 5 mi olacagini belirtmek i¢in kullanilir.

delay() komutu ise aldigi parametreyi ms olarak diisiiniip o siire kadar programin kodda
ilerlemesini durdurur ve program o an en son hangi islemi yapiyorsa o iglemi yapmaya devam
eder.

SoftwareSerial BTserial(10, 11); //bluetoothdaki TX RX (10 11) pinlerine tanimlandi.

char c =""; // motor girislerini yazdim.
intinl = 3;
intin2 =09;
intin3 = 5;
intin4 = 6;

void setup()

{

pinMode(inl, OUTPUT); //in1,2,3,4 un ¢ikis portu oldugunu belirledim.

pinMode(in2, OUTPUT)

pinMode(in3, OUTPUT);
pinMode(in4, OUTPUT);

pinMode(8,0UTPUT);
digitalWrite(8,HIGH);
Serial.begin(9600);
BTserial.begin(9600);

}

void geri()
{

analogWrite(inl, 180); /*pwm deger gonderiyoruz yani bataryadaki giiciin 255/180 oraninda
gonderiyoruz */

digitalWrite(in2, LOW);
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delay(25);
digitalWrite(inl1, LOW);
digitalWrite(in2, LOW);

} /I Tam tersini ileri olarak kodda belirttim.

void sag()
{

*Bu Sefer On tarafdaki motorlar igin*/
digitalWrite(in3, LOW);

analogWrite(in4, 180); /*pwm deger verdigimden high degil 180 yazdim pwm deger
analog write()da belirtilir.*/

delay(25);
digitalWrite(in3, LOW);
digitalWrite(in4, LOW); } //Tam tersi i¢in sol olarak kodda yazdim.

void ileri_sag()

{ /*Burada ise artik 2. komutun ayni anda geldigi zaman ne yapmamiz gerektigini yazdim
yani 1. motorlar ilerletip ayn1 zamanda 2. motorlari saga dondiiriiyoruz*/

digitalWrite(in1, LOW);
analogWrite(in2, 180);
digitalWrite(in3, LOW);
analogWrite(in4, 180);
delay(25);
digitalWrite(in1, LOW);
digitalWrite(in2, LOW);
digitalWrite(in3, LOW);
digitalWrite(in4, LOW);

} /*Benzeri olarak ileri_ sol ,geri sag, geri_ sol olarak kodda yapildi.*/
void loop()

{ /*Eger Birisi Bluetootha baglanmuis ise */

¢ = BTserial.read();
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Bluetooth RC Controller

Uygulama ara yiz.

/*Bluetoothdan gelen veri karakter karakter geliyor ve bunlari alip isliyoruz. Telefonda
kullandigim bu uygulama ileri basinca F(forward) harfini yolluyor ve bizde ona karsilik gelen
kodlar1 ¢agiriyoruz.*/

if(c=="F)
{
ileri();
Serial.write("g");
¥
if(c=='B")
{
geri();
¥
if(c=='R") {
sag(); }
if(c=="L")
{
sol();
¥

18



if(c=="G) {
ileri_sol();

}

if(c==") {
ileri_sag(); }

if(c=="H){
geri_sag(;  }

if(c==J"
{
geri_sol();

}

5.DENEYSEL SONUCLAR

Bir RC CAR almip bunu sokiip mikrodenetleyici takarak proje tasarlanmistir.

Bunun icin mikrodenetleyicilerin hakkinda bilgiler edilinip projede kullandigim arduino
mikrodenetleyicisinin igleyisi ve kullanimi gerceklestirildi.

Mikrodenetleyicinin diger donanim malzemeleri bluetooh modiile, motor siiriicii, gili¢ gibi
kaynaklarla beslenmesi baglantis1 gerceklestirildi. Mobil cihaz iizerinden kontrolii amagland1
ve gergeklestirildi.

Telefon uygulama araylizii sayesinde bluetooth ile mikrodenetleyinin baglantisi yapilip
mikrodenetleyici bluetooth {lizerinden gelen verileri yorumlayip motor siiriiciiye aktarmasi
sonucu arag hareketi yapildi.

Proje sayesinde ilgili aracin kontrolii giinimiizde herkesin sahip oldugu akilli mobil cihaz
yardimi ile yapilmaktadir.
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“Mobil Cihazdan Bluetooth Ile Uzaktan Ara¢ Kontrolii” projesi tamamlandi.

Proje genisletilebilirlik agisindan degerlendirildiginde ise haberlesme sistemi Onem
kazanmaktadir Haberlesme sistemindeki en biiyiik kisit maliyettir. Genel olarak sorunlar
giderildiginde ve daha ayrintili bir ¢alisma yapildiginda projenin gelistirilebilirlik orani
oldukga ytiiksektir. Kontrol cihazlarinin ve kontrol edilecek cihazlarda géz oniine alindiginda
projenin sinirt olmadigi goriilmektedir
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