Projemizde wireless teknigi kullanilarak
gamepad ile arac kontrolii saglanmuistir.
Bunun yani sira araca birtakim 6zellikler
de eklenmistir. Aracin ileri yonde giderken
karsisina bir engel ciktiginda geri
gelmeye baslamasi gibi.Veya ara¢ kontrolii

- | saglanmirken ileri ve geri gidis icin bir nevi

ileri vites ve geri vites gorevi goren tuslar
atanmistir.Projenin yapim asamasinda hem
donanim hem de yazilim bilgileri
kullanildi. Malzemelerin birbirleriyle olan
baglantilarim1 dogru yapmak ne kadar
onemliyse parcalar1 koordine edecek
yazilimi arduinoya vermek de bir o kadar
Onemlidir.

Projemizde mikrodenetleyici olarak
Arduino UNO kartinda bulunan ATmega
328 mikroislemcisi ile genellikle ps2 icin
kullanilan 2.4GHz wireless modiil
gamepad kullanilarak arac¢ kontrolii
saglanmistir. Buna ek olarak aracin 6n
taraftan carpmasin engelleyebilmek icin
DYP-MEOQOQO7 adinda bir ultrasonik sensor
kullamilmastir. Projede Arduino IDE ile
programlama yapilmis ve donanim
kisminda da arduino, ultrasonik sensor ve
wireless’l1 gamepad kullanilmistir. Ayni
zamanda projede aracin kendi devresi
kullanilmadigi icin ara¢ motorlari, bir
motor stiriicii devresiyle giiclendirilerek
arduino baglantilar1 yapilmastir.

Proje konusu itibariyle gelistirilebilir bir yapidadir.Arac yerine cok amacl robot
kontrolii icinde kullanilabilir.Belirli islevleri olan bir robotun ileri-geri sag-sol
kontrollerini kendiniz arduino kullanarak atayabilirsiniz.Suan ki haliyle aracin hareketi
| wireless yoluyla bir takim 6zellikler eklenerek kontrol edilmistir. Ancak projenin
ilk adiminda daha gelismis bir arduino kullanilirsa yani Arduino Mega gibi pin sayisi
fazla bir arduino kullanilirsa projeye eklenecek donanimlar da o denli fazla olabilir,
aksi takdirde baglantilarla ilgili sikintilar yasanabilir.

TRABZON 2014



