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ONSOz

Proje konusu olarak pic kullanimi segilmesindeki amag robotlar hakkinda kendimizi
gelistirmemizi saglamakti. Proje, arduino ve gamepad ile kablosuz kontroliin yani sira
dinyadaki fiziksel olaylarin algilanmasinda kullanilan sensoérler hakkinda da bilgi edinmemizi

sagladi.
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OZET

Proje iki adimdan olusmaktadir. ilk adimda gamepad kullanilarak wireless yoluyla arag
kontrolii saglanmistir. ikinci adimda ise algilayici olarak kullanilan ultrasonik sensor
yardimiyla aracin ileri giderken veya geri gelirken herhangi bir engele carpmamasi

saglanmistir.

Motor siriicl devre araca yerlestirildi. Bu sayede ara¢ motorlari sirilecektir. Ardindan
wireless modulu arduinoya vyerlestirilerek arduino ve motor siriici devrenin baglantisi
kuruldu. Derleyici olarak gorev yapan kod editori Arduino IDE, ayni zamanda derlenen
programi karta yukleme islemini de gerceklestirmesi sayesinde projenin programlama kismi
tamamlandi. Ara¢ kontrollini kablosuz olarak gamepad ile sagladigimizdan emin olduktan
sonra ikinci adima gegcildi. ikinci adimda sensériin diizgiin calisip calismadigi kontrol edildi.
Sorunsuz c¢alismasiyla birlikte aracin 6niine bir tane ultrasonik aci sensoru yerlestirildi ve
arduino ile baglantisi kuruldu. Gerekli kodlama sensor icin yapilip arduinoya yuklenmesiyle

proje basariyla tamamlanmis oldu.

Bu raporda projenin yapimi sirasinda kullanilan malzemeler ve yapim asamalari hakkinda

gereken bilgiler detayh olarak verilmeye calisildi.



1.GIiRIS

Proje konusu kablosuz gamepad ile ara¢ kontroludiir. iki adimdan olusan projenin ilk
adiminda gamepad ile wireless teknigi sayesinde arac kontrolii saglanir. ikinci adimda ise
araca Yerlestirilen ultrasonik sensor ile aracin ileri-geri hareketinde herhangi bir engele

carpmamasini saglamaktir.

Proje kapsaminda kullanilan malzemeler: gamepad, ardunio uno, ultrasonik sensér, motor

suriicl devre, oyuncak araba.

2.KULLANILAN MALZEMELER
2.1 GAMEPAD

Arduino tabanh ilk gamepad, wireless joystick v2dir. Xbee soketi tizerinden xbee, bluetooth,
RF ve wifi destegi mimkindur. Bu robotlar mobil platform (zerinden kablosuz iletisime

uygundur.
V2 deki gelismeler:

1-Kablosuz gamepad v2.0 Arduino Leonardo ile uyumludur. V1.1 ile Kkarsilastirildiginda,
bunun icin bir FTDI programci satin almamiza gerek yoktur. Sadece micro usb adaptori

dogrudan programlama bunun eklentisidir.

2-V2.2nin yeni bir 6zelligini tasir. Bu iki yonli motor slrlcl devresi ve iki titresim
motorlarinin entegre edilmis yani buttnlestirilmis olmasidir. Diger yandan program ve

gamepad titresim fonksiyonunu etkinlestirmek icin robotlarin geri bildirimi almaktadirlar.
Kullanimi sirasinda dikkat edilmesi gereken hususlar:

1-Gug kaynag olarak 3x ‘AAA’ pil veya micro usb kullaniimali.

2-D-pad, 2 joystick diigmesi, 2 analog ¢ubuk ve 10 digme programlanilabilmektedir.
3-Micro USB araciligiyla program arayiizi include edilir.

4-Denetleyiciyi sifirlamak igin yani resetlemek icin bir turbo digme icerir.



5-Bilgilendirici ledler bulundurur. Kirmizi, glc; yesil, rx gostergesidir.
6-iki yonli motor siiriicii entegre ve titresim fonksiyonunu destekler.
7-Bir Xbee soket yuvasi mevcuttur.

8-Xbee serisinin destekledigi kablosuz moduller; bluetooth bee, rf bee ve wifi bee’dir.

Xbee form socket
/ .
power switch ‘ XBee PRO |,

USBE Programming interfac

2.1.1 2.4GHz Wireless Modules for ps2 Gamepad

Projede kullanilan gamepadin bu versiyonu yiiksek kalite, glvenilirlik ve saglam rf baglantisi
saglamaktadir. Ozellikle dahili gii¢ tuketimi, gelismis iletisim ve gecikmeyi azaltmak icin
Ozellikleri mevcuttur. Piyasadaki diger modellere gore daha tstundir. Host modil ve guest
modul barindirir. Host modil, oyun konsolu gibi baglantilarda kullanilir. Guest modiil, ps2
oyun denetleyicisine monte edilerek 6rnekleme ve host modiile durum aktarma icin kullantlir,
Standart ps2 oyun kontrollerine uygun olan 2titresim motorlari ve led komutlari guest

modulden host modiile verilir. Bu iki modul arasindaki yaklasik ¢alisma mesafesi 30m’dir.

Host modiile Guest modile



Modiil dzellikleri

- Motorolanin en son ¢ikan 2.4G hz RF teknolojisi kullaniimistir.
- Ustiin kablosuz performansa ragmen diisiik maliyetlidir.

- Yaklasik 30 metrelik bir menzile sahiptir.

- Modulln yaklasik boyutu genele bakildiginda kiguktir. Her iki moduliin de yaklasik olarak
boyutlarr;

Guest modul: 30mm(genislik) x 40mm(uzunluk) x 10mm(ytkseklik)
Host modil: 30mm(genislik) x 35mm(uzunluk) x 10mm(yukseklik)

- Otomatik kapatma ozelligi ile dusik gug tlketimi saglar. Oyun sirasindayken 20mA,
bekleme durumunda ise 800uA den az bir gui¢ tiiketimi s6z konusudur. Pil dmri AAA tipi pil

kullaniliyorsa oyun sirasinda 50 saattir ancak bekleme modunda c¢alisirsa 50gUndur.
- Anlik sinyal kaybi disuntlerek RF baglantisiyla otomatik kurtarma vardir.

- Motorolanin patentli kullandigi PCB baskili ‘Inverted C’ antenler sayesinde harici bir antene
ihtiya¢ duyulmaz. Yani kullanim sirasinda herhangi bir anten takilmasi gibi bir durum so6z
konusu degildir.

- Dusuk pil gostergesi ve RF baglanti durumu goéstergesi vardir.

RF ozellikleri
-Havadaki veri iletim hizi 5Mbps

-Faz modulu sifrelemeye ihtiyag duymadan Manchester kodlama ile baseband bolim

verilerini kodlar.

- Cok dusuk gecikme suresiyle kablolu performansa uyumlu ve kablosuz telefonlar,
mikrodalga firinlar, kablosuz LAN, bluetooth cihazlari ve benzeri cihazlarla ayni ortamda

sorunsuz calisabilirler.
- Motorola patentli gelistirilmis AM modilasyon semasi kullanilir.

- Tipik modulasyon ¢ikis giict 4.8dbm’dir.



Teknik ozellikler:

Karakteristik

Veriler

Giris voltaj

Host Modul: 3.3v - 7v
Guest Modul: 3.3v - 7v

Current Consumption

Host Modil (@3.3v): 20mA
Guest Modul (@4.5v): 18mA calisma
0.8mA bekleme

Board boyutu

Host Modul: 29mm x 40mm x 10mm
Guest Modil: 29mm x 42mm x 10mm

RF Carrier

2.426 GHz / 2.456 GHz

Modilasyon semasi

Motorola patentli Enhanced AM modulasyonu

RF cikis giicu

4.8dBm (Nominal)

RF Receive Sensitivity

-71dBm @ 2 x 10-4 Bit Error Rate (Typical)

Over The Air Data Rate

5Mb/s (Maximum)

Encoding Method

Manchester kodlama

Antenna

Built-in Motorola patented “Inverted C” antenna




Guest modul baglanti semasi

2.2 ARDUINO UNO

Arduino, cesitli sistemlerin yapiminda temel olusturabilecek kriterlere sahip agik kaynakli bir
platformdur. Arduino Uzerinde mikrodenetleyiciler bulunur. Atmega Uretimi olan bu 8 ve

32bitlik mikrodenetleyiciler piclerle ayni kriterlere sahiptir. Yani bir nevi pictir.



Kendi kitiphaneleri sayesinde mikrodenetleyiciler kolaylikla programlanabilir. Kullanim
acisindan oldukca pratiktir ve kullanicinin durumuna gore analog ya da dijital verilerin
islenebilecedi giris ¢ikislari mevcuttur. Bilgisayardan gelen verileri alabildigi gibi disariya da

ses veya Isik gibi veriler gonderebilir.

Arduino uno usb girisi Uzerinden veya baska bir gl¢ kaynagindan glg alabilir hatta guc
kaynagini otomatik olarak da secebilir. Burada kullanilan dis glic hem ac-dc adapt6rden veya
bataryadan gelebilir. Batarya gii¢ basliklarinin gnd ve vin pinlerine eklenebilir. Kurulum 6-
20v bir dis kaynak Uzerinden calisabilir. Eger kaynak gerilimi 7vdan daha az olacaksa
kurulum kararsizlasir. Ancak 12vdan da fazla olacaksa regulator asiri 1sinir bu durumda

kurulum yine kararsizlasir. Yani tercih edilmesi énerilen gerilim degeri 7v ile 12v arahgidir.

Arduino’nun; arduino uno, arduino mega, arduino Leonardo gibi gesitleri de vardir. Arduino

uno’nun 6zellikleri sunlardir:

- Atmega 328 saklanan kod i¢in 16kb flash bellek icerir.

- Usb Gzerinden baglanti icin portlari mevcuttur.

- Arduino uno Uzerinde 14tane digital, 6tane analog giris ¢ikis pini bulunur.

- pinModel(), digitalWrite() ve digitalRead() islevleri kullanilabilir. Bunlar 5 volt
olustururlar. Her pin maximum 40 mA ve i¢c pull up diren¢c gdnderebilir ya da

saglayabilir.

Arduino uno’nun bacak baglantilari asagidaki gibidir.




DIJITAL PIN 13 baglantili LED vardir. pin yiiksek degerde olursa LED agiktir, pin diisiik
degerde olursa LED kapanir.

Serial: 0 (RX) ve 1 (TX). RX: TTL seri data TX iletir ve RX alir. Bu pinler seri ¢ip
ATmega8u2-to-TTL ye uyan pinlerle baglantilidir.

Dis engeller: 2 ve 3:degisen azalan ya da artan deQer de; bu pinler distk bir deger Gzerinde

engeli yeniden yapilandirabilir.
PWM: 3, 5, 6, 9, 10 ve 11: AnalogWRITE calismasi ile 8.bit PWM cikti saglanir.

SPI: 10 (SS), 11 (MOSI), 12 (MISO), 13 (SCK): Bu pinler temel donanim tarafindan
saglanmasina ragmen SPI iletisimini destekler, bunlar arduino dilinde yokturlar.

2.3 MOTOR SURUCU DEVRESI

Motor slrlict devreleri gi¢ elektroniginin uygulama alanlari arasinda en énemlilerindendir.

Motor suriict devrelerinde amag hiz ve moment kontrolli yapmaktir.

Motor suriict devreler, transistorler kullanilarak H képrisi veya buna benzer yapilardadir.

Ancak yaygin olarak motor suriict entegreleri kullanilir.

Dc motorlarin kontroliinde genellikle L293D, L293B,L298 entegreleri kullanilir. Bunlardan
herhangi birinin secimi sirasinda dikkat edilen 6zellik entegrenin kullanim voltaji ve akim
siniridir.  Bir  6rnek gostermek amaciyla asagida L298 entegresinin bacak yapisi

resmedilmistir.
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Motorlar arasinda c¢ift yonlt kontrolleri saglamak i¢in 5. Ve 7.bacaklar birinci motorun, 10.
Ve 12.bacaklar ise ikinci motorun giris bacaklari olarak kullanthr. Ayni sekilde 2. Ve
3.bacaklar birinci motorun, 13. Ve 14.bacaklar ise ikinci motorun cikis bacaklari olarak
kullaniimistir. Entegrenin 4.bacagina kontrol edilmek istenen motora uygun olarak bir voltaj
degeri verilmelidir. Burada dikkat edilmesi gereken nokta, bu voltaj degerinin 46V’u
asmamasli gerektigidir. 9numarali bacaga uygulamamiz gereken voltaj degeri ise 5V’dur ve
8numarali bacak topraga baglanmahdir.

L298 entegresi disinda L293D ve L293B entegreleri icerisinde iki tane H kdprisi barindiran
16 bacakli suruct entegreleridir. Genellikle dc motor kontroliinde tercih edilirler. Burada da
yine L298de oldugu gibi iki motorun birbirinden bagimsiz cift yonli kontrol edilmesi
mimkundar. L293D motor suricl entegresi 4,5V ve 36V arasinda, en fazla 600mA akim
sinirina kadar; L293B entegresi ise ayni voltaj araliginda 1A akim sinirina kadar

kullanilabilir.



Motor suriict sistem seciminde dikkat edilmesi gereken kriterler vardir. Motor ile yik uyumlu
olmalidir ayrica motor seciminde termal konular da 6nemlidir. Motordaki bakir kayiplart,
ortaya cikan i1s1 vs gibi konulara dikkat edilmelidir. Ayrica anahtarlama frekansi ve motor
endlktansi, motor akim degeri, asenkron ve senkron motor frekansi gibi durumlar da

onemlidir.




Motor siriict devrelerden alinan sinyaller mikrodenetleyici cikisindan alinan sinyallerle

birlikte guclendirilerek motorlarin kontrolii saglanir.

Mikrodenetleyici cikislari genellikle dc motorlari direkt olarak kontrol etmek konusunda
yetersiz  oldugu i¢in motor surtict devreler kullanihr. Motor slrlcl devreler
mikrodenetleyiciler ile motor arasina baglanir. Bir nevi dc motoru giclendirmek igin

kullanilirlar.

2.4 ULTRASONIK SENSOR

Ultrasonik ses, 20kHz ile 1GHz arasinda ses dalgasi yayabilen ses sinyalleridir. Ultrasonik
sensorlerin bircogu 40kHz frekansina uygun olan ses sinyalleri yayar. Dikkat edilmesi
gereken sesin ylksekligindeki belirleyici etken frekanstir. Ses yuksekse frekans da yuksektir.
Ancak bu ultrasonik ses sinyallerini insan kulagi algilayamayacag! icin rahatsiz edici bir etkisi

olmaz.
Ultrasonik sensorler duran ve hareket eden cisimleri belirlemek icin ideal bir aractir.

Ultrasonik sensorln i¢ yapisi asagidaki gibidir. Burada ses sinyallerini gonderen kisim ile ses

sinyallerini alan kisim arasinda ince piezoelektrik seramik maddeler bulunmaktadir.

Unit : mm 16.2

. o ,Case
—— ,Pn--wn--'ﬁ';ﬁﬂﬂmatur
/Metal plate

122 : :
|~ Piezoelectric
ceramic
4~5 o] ™~ Lead wire

Elasticity
material

Terminals

Lead wire

10



Ultrasonik sensoriin uzaklik algilamasi bu piezoelektrik maddeden gelen 40kHzlik ultrasonik
sesin darbelerini yayarak calismaktadir. Bu sesin bir kismi da sensoriin 6énundeki cisimden

yansiyarak diger piezoelektronik maddeye (diger adiyla mikrofona) gelir.

(TSR

Ultrasonik speakerdan ses dalgalarinin yayilma ani ile bu ses dalgalarinin engele carpip
ultrasonik mikrofona geri dénmesi sirasinda olusan zaman farki sayesinde mesafe hesaplanir.

Mesafe, dl¢tilen zamanin ikiye bollndp ses hiziyla ¢arpilmasi ile bulunur.

Projede kullanilan sensér DYP-MEOQ7 modelindedir.
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Sensorin 6zellikleri:

- Maksimum 5v dc gerilimle ¢alisir. 2ma akim ¢ekmektedir.
- Calisma frekansi 40Hzdir.
- Cikis sinyali 0-5v arahigindadir.
- Gorebildigi agi maksimum 30 ° dir.
- Mesafe 6lgme arahigi 2-300cmdir.
Kullanilan sensériin 5 bacagi vardir.
Vcc: sensor icin 5v.
Trig: sensoriin calismasi icin tetikleme sinyali Uretmek icin kullanilan giris.
Echo: sensortn sinyal ¢ikisidir.
Gnd: toprak baglantisi igin kullanilir.
Out: bosta.

12



3.STANDARTLAR VE KISITLAR

Proje sirasinda projenin akisini engelleyecek bir takim problemlerle karsilasildi. Ara¢ motoru
arduino ve wireless icin yetersiz kaldi. Bu nedenle arag motorunu gii¢lendirmek igcin motor
strlict devre kullanildi. Bunun yani sira internet yoluyla yurtdisindan istettigimiz arduinonun
gelmemesi sebebiyle bir aya yakin bir zaman kaybimiz oldu. Onun yerine yeni bir arduino
istedik ve projeye Oyle devam ettik. Aracin kendi devresi calisma sirasinda yandigi icin
devreyi aradan ¢ikarip direk arag motorlarini kullandik. Biz 3 tane ultrasonik sensor almistik
ancak bunlardan sadece birini kullanabildik. Cunkt arduinodaki bacak sayisi ancak motor
strlict devre, guest moddle ve bir tane de ultrasonik sensore yetebildi. Bu nedenle diger 2

sensoriimiiz bosta kaldi.

Proje yapimi sirasinda daha 6nce okulda gérdigimuz programlamaya giris, elektrik devreleri,

elektronik devreler ve mikroislemciler dersinin katkilar gorulmustar.

4.BENZER CALISMALAR

Wireless yoluyla bilgisayara veya arduino gibi bir mikrodenetleyiciye baglanarak yapilan
bircok proje gamepad ile de yapilabilir.

Ultrasonik sensorler yapilabilen projelerden birkaci:
- gezgin robotlar

-engelden kacan araclar

- gbrme engelliler icin akilh cihazlar

- takip cihazlari

13



5.ONERILEN YONTEM

Proje adimlarinda ilk olarak projede kullanilacak araba belirlenmelidir. Sistemi daha uygun
oldugu icin uzaktan kumandali araba tercih ettik. EQer ara¢ devresini kullanabilseydik
faydasini gorecektik ancak kullanamadik. Proje malzemelerinin secilmesinde diger énemli
noktada ise ihtiyaclari karsilayacak seviyede bir arduino belirlendi. Ardindan arduino ile arag
arasinda motoru giclendirmek icin bir motor sirict devre kullanildi. Wireless 06zelligi
bulunan genellikle ps2 icin kullanilan bir gamepad alindi. Gamepadin wireless modull araca
yerlestirildi. Wireless modulu ile arduino arasindaki kodlama yapildi. Artik gamepad ile arag

kontrolu saglanmis oluyor.

Projenin ikinci adimi i¢in de ultrasonik sensoriin dogru ¢alisip calismadigr ve komutlara nasil
tepki verdigi denendi. Ardindan sensor, aracin 6n tarafina yerlestirilerek arduino baglantisi
yapildi. Son olarak ultrasonik sensorin calismasi icin gerekli kodlama da arduinoya

yuklenerek projenin son adimi da tamamlanmis oldu.

6.ELDE EDILEN DENEYSEL SONUCLAR

Arabanin kendi devresi ¢ikarttik onun yerine motor siriic devresi kullandik. Arabanin ileri
geri hareketi icin arka motordan gelen kablolar motor sriictine baglandi. Ayni sekilde sag-sol
hareketi icin 6n motordan gelen 2 kabloda motor surtictisiine baglandi.

Motor suriiciisine Arduinodan 5V baglantisi gekildi. Ayni sekilde GND baglantisi da board
yardimiyla ¢ogaltilarak motor siriicli devresine ve aracin gug kaynagina(pile) verildi.

Arduinonun 3.3V baglantisi ve 10, 11, 12, 13 numarali baglantilari Guest moduliine bagladik.
Guest modliin VDD ucunu 3.3v ile bagladik. 10. ucu CS ile , 11.ucu DO ile ,12.ucu D1 ile
13.ucu CLK ile bagladik. Bu baglantilar gamepad kontrolii igin gerekli olan sabit

baglantilardir. Modulliimiiz icin GND baglantisini arduinodan aliyoruz.

14



Arduino ve guest modil baglantilarini tamamladiktan sonra deneme asamasina gecildi.
Gamepad ile ara¢ kontrolinun sorunsuz yapildigini gordik ve projenin ilk adimi
tamamlanmis oldu.

Ardindan projenin ikinci adiminda yer alan sensor icin c¢alismalara baslandi. Kullanilacak
sensor bilgisayar Uzerinden usb baglantisi kurulup basit bir kod ile denendi. Sensériin dogru

calistigini goriince aracin 6n kismina bir adet ultrasonik sensor yerlestirildi.

Ultrasonik sensoriin vee ve gnd uglari baglandi ve out bacagi bosta birakildi. Sensoriin trig ve
echo pinleri arduinonun pwm olmayan iki bacagina baglandi. Gerekli arduino kodu da
bilgisayarda yazilip atildiktan sonra ¢alismasi test edildi.

15
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