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ÖNSÖZ
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geliştirmemizi sağlamaktı. Proje, arduino ve gamepad ile kablosuz kontrolün yanı sıra

dünyadaki fiziksel olayların algılanmasında kullanılan sensörler hakkında da bilgi edinmemizi

sağladı.
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ÖZET

Proje iki adımdan oluşmaktadır. İlk adımda gamepad kullanılarak wireless yoluyla araç

kontrolü sağlanmıştır. İkinci adımda ise algılayıcı olarak kullanılan ultrasonik sensör

yardımıyla aracın ileri giderken veya geri gelirken herhangi bir engele çarpmaması

sağlanmıştır.

Motor sürücü devre araca yerleştirildi. Bu sayede araç motorları sürülecektir. Ardından

wireless modülü arduinoya yerleştirilerek arduino ve motor sürücü devrenin bağlantısı

kuruldu. Derleyici olarak görev yapan kod editörü Arduino IDE, aynı zamanda derlenen

programı karta yükleme işlemini de gerçekleştirmesi sayesinde projenin programlama kısmı

tamamlandı. Araç kontrolünü kablosuz olarak gamepad ile sağladığımızdan emin olduktan

sonra ikinci adıma geçildi. İkinci adımda sensörün düzgün çalışıp çalışmadığı kontrol edildi.

Sorunsuz çalışmasıyla birlikte aracın önüne bir tane ultrasonik açı sensörü yerleştirildi ve

arduino ile bağlantısı kuruldu. Gerekli kodlama sensör için yapılıp arduinoya yüklenmesiyle

proje başarıyla tamamlanmış oldu.

Bu raporda projenin yapımı sırasında kullanılan malzemeler ve yapım aşamaları hakkında

gereken bilgiler detaylı olarak verilmeye çalışıldı.
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1.GİRİŞ

Proje konusu kablosuz gamepad ile araç kontrolüdür. İki adımdan oluşan projenin ilk

adımında gamepad ile wireless tekniği sayesinde araç kontrolü sağlanır. İkinci adımda ise

araca yerleştirilen ultrasonik sensör ile aracın ileri-geri hareketinde herhangi bir engele

çarpmamasını sağlamaktır.

Proje kapsamında kullanılan malzemeler: gamepad, ardunio uno, ultrasonik sensör, motor

sürücü devre, oyuncak araba.

2.KULLANILAN MALZEMELER

2.1 GAMEPAD

Arduino tabanlı ilk gamepad, wireless joystick v2dir. Xbee soketi üzerinden xbee, bluetooth,

RF ve wifi desteği mümkündür. Bu robotlar mobil platform üzerinden kablosuz iletişime

uygundur.

V2’deki gelişmeler:

1-Kablosuz gamepad v2.0 Arduino Leonardo ile uyumludur. V1.1 ile karşılaştırıldığında,

bunun için bir FTDI programcı satın almamıza gerek yoktur. Sadece micro usb adaptörü

doğrudan programlama bunun eklentisidir.

2-V2.2nin yeni bir özelliğini taşır. Bu iki yönlü motor sürücü devresi ve iki titreşim

motorlarının entegre edilmiş yani bütünleştirilmiş olmasıdır. Diğer yandan program ve

gamepad titreşim fonksiyonunu etkinleştirmek için robotların geri bildirimi almaktadırlar.

Kullanımı sırasında dikkat edilmesi gereken hususlar:

1-Güç kaynağı olarak 3x ‘AAA’ pil veya micro usb kullanılmalı.

2-D-pad, 2 joystick düğmesi, 2 analog çubuk ve 10 düğme programlanılabilmektedir.

3-Micro USB aracılığıyla program arayüzü include edilir.

4-Denetleyiciyi sıfırlamak için yani resetlemek için bir turbo düğme içerir.

1



5-Bilgilendirici ledler bulundurur. Kırmızı, güç; yeşil, rx göstergesidir.

6-İki yönlü motor sürücü entegre ve titreşim fonksiyonunu destekler.

7-Bir Xbee soket yuvası mevcuttur.

8-Xbee serisinin desteklediği kablosuz modüller; bluetooth bee, rf bee ve wifi bee’dir.

2.1.1 2.4GHz Wireless Modules for ps2 Gamepad

Projede kullanılan gamepadin bu versiyonu yüksek kalite, güvenilirlik ve sağlam rf bağlantısı

sağlamaktadır. Özellikle dahili güç tüketimi, gelişmiş iletişim ve gecikmeyi azaltmak için

özellikleri mevcuttur. Piyasadaki diğer modellere göre daha üstündür. Host modül ve guest

modül barındırır. Host modül, oyun konsolu gibi bağlantılarda kullanılır. Guest modül, ps2

oyun denetleyicisine monte edilerek örnekleme ve host modüle durum aktarma için kullanılır.

Standart ps2 oyun kontrollerine uygun olan 2titreşim motorları ve led komutları guest

modülden host modüle verilir. Bu iki modül arasındaki yaklaşık çalışma mesafesi 30m’dir.

Host modüle Guest modüle
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Modül özellikleri

- Motorolanın en son çıkan 2.4G hz RF teknolojisi kullanılmıştır.

- Üstün kablosuz performansa rağmen düşük maliyetlidir.

- Yaklaşık 30 metrelik bir menzile sahiptir.

- Modülün yaklaşık boyutu genele bakıldığında küçüktür. Her iki modülün de yaklaşık olarak

boyutları;

Guest modül: 30mm(genişlik) x 40mm(uzunluk) x 10mm(yükseklik)

Host modül: 30mm(genişlik) x 35mm(uzunluk) x 10mm(yükseklik)

- Otomatik kapatma özelliği ile düşük güç tüketimi sağlar. Oyun sırasındayken 20mA,

bekleme durumunda ise 800uA den az bir güç tüketimi söz konusudur. Pil ömrü AAA tipi pil

kullanılıyorsa oyun sırasında 50 saattir ancak bekleme modunda çalışırsa 50gündür.

- Anlık sinyal kaybı düşünülerek RF bağlantısıyla otomatik kurtarma vardır.

- Motorolanın patentli kullandığı PCB baskılı ‘Inverted C’ antenler sayesinde harici bir antene

ihtiyaç duyulmaz. Yani kullanım sırasında herhangi bir anten takılması gibi bir durum söz

konusu değildir.

- Düşük pil göstergesi ve RF bağlantı durumu göstergesi vardır.

RF özellikleri

-Havadaki veri iletim hızı 5Mbps

-Faz modülü şifrelemeye ihtiyaç duymadan Manchester kodlama ile baseband bölüm

verilerini kodlar.

- Çok düşük gecikme süresiyle kablolu performansa uyumlu ve kablosuz telefonlar,

mikrodalga fırınlar, kablosuz LAN, bluetooth cihazları ve benzeri cihazlarla aynı ortamda

sorunsuz çalışabilirler.

- Motorola patentli geliştirilmiş AM modülasyon şeması kullanılır.

- Tipik modülasyon çıkış gücü 4.8dbm’dir.
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Teknik özellikler:

4

Karakteristik Veriler

Giriş voltajı Host Modül: 3.3v - 7v

Guest Modül: 3.3v - 7v

Current Consumption Host Modül (@3.3v): 20mA

Guest Modül (@4.5v): 18mA çalışma

0.8mA bekleme

Board boyutu Host Modül: 29mm x 40mm x 10mm

Guest Modül: 29mm x 42mm x 10mm

RF Carrier 2.426 GHz / 2.456 GHz

Modülasyon şeması Motorola patentli Enhanced AM modülasyonu

RF çıkış gücü 4.8dBm (Nominal)

RF Receive Sensitivity -71 dBm @ 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 modül bağlantı şeması

Host modül bağlantı şeması

2.2 ARDUİNO UNO

Arduino, çeşitli sistemlerin yapımında temel oluşturabilecek kriterlere sahip açık kaynaklı bir

platformdur. Arduino üzerinde mikrodenetleyiciler bulunur. Atmega üretimi olan bu 8 ve

32bitlik mikrodenetleyiciler piclerle aynı kriterlere sahiptir. Yani bir nevi pictir.
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Kendi kütüphaneleri sayesinde mikrodenetleyiciler kolaylıkla programlanabilir. Kullanım

açısından oldukça pratiktir ve kullanıcının durumuna göre analog ya da dijital verilerin

işlenebileceği giriş çıkışları mevcuttur. Bilgisayardan gelen verileri alabildiği gibi dışarıya da

ses veya ışık gibi veriler gönderebilir.

Arduino uno usb girişi üzerinden veya başka bir güç kaynağından güç alabilir hatta güç

kaynağını otomatik olarak da seçebilir. Burada kullanılan dış güç hem ac-dc adaptörden veya

bataryadan gelebilir. Batarya güç başlıklarının gnd ve vin pinlerine eklenebilir. Kurulum 6-

20v bir dış kaynak üzerinden çalışabilir. Eğer kaynak gerilimi 7vdan daha az olacaksa

kurulum kararsızlaşır. Ancak 12vdan da fazla olacaksa regülatör aşırı ısınır bu durumda

kurulum yine kararsızlaşır. Yani tercih edilmesi önerilen gerilim değeri 7v ile 12v aralığıdır.

Arduino’nun; arduino uno, arduino mega, arduino Leonardo gibi çeşitleri de vardır. Arduino

uno’nun özellikleri şunlardır:

- Atmega 328 saklanan kod için 16kb flash bellek içerir.

- Usb üzerinden bağlantı için portları mevcuttur.

- Arduino uno üzerinde 14tane diğital, 6tane analog giriş çıkış pini bulunur.

- pinModel(), digitalWrite() ve digitalRead() işlevleri kullanılabilir. Bunlar 5 volt

oluştururlar. Her pin maximum 40 mA ve iç pull up direnç gönderebilir ya da

sağlayabilir.

Arduino uno’nun bacak bağlantıları aşağıdaki gibidir.
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DİJİTAL PİN 13 bağlantılı LED vardır. pin yüksek değerde olursa LED açıktır, pin düşük

değerde olursa LED kapanır.

Serial: 0 (RX) ve 1 (TX). RX: TTL seri data TX iletir ve RX alır. Bu pinler seri çip

ATmega8u2-to-TTL ye uyan pinlerle bağlantılıdır.

Dış engeller: 2 ve 3:değişen azalan ya da artan değer de; bu pinler düşük bir değer üzerinde

engeli yeniden yapılandırabilir.

PWM: 3, 5, 6, 9, 10 ve 11: AnalogWRİTE çalışması ile 8.bit PWM çıktı sağlanır.

SPI: 10 (SS), 11 (MOSI), 12 (MISO), 13 (SCK): Bu pinler temel donanım tarafından

sağlanmasına rağmen SPI iletişimini destekler, bunlar arduino dilinde yokturlar.

2.3 MOTOR SÜRÜCÜ DEVRESİ

Motor sürücü devreleri güç elektroniğinin uygulama alanları arasında en önemlilerindendir.

Motor sürücü devrelerinde amaç hız ve moment kontrolü yapmaktır.

Motor sürücü devreler, transistörler kullanılarak H köprüsü veya buna benzer yapılardadır.

Ancak yaygın olarak motor sürücü entegreleri kullanılır.

Dc motorların kontrolünde genellikle L293D, L293B,L298 entegreleri kullanılır. Bunlardan

herhangi birinin seçimi sırasında dikkat edilen özellik entegrenin kullanım voltajı ve akım

sınırıdır. Bir örnek göstermek amacıyla aşağıda L298 entegresinin bacak yapısı

resmedilmiştir.
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Motorlar arasında çift yönlü kontrolleri sağlamak için 5. Ve 7.bacaklar birinci motorun, 10.

Ve 12.bacaklar ise ikinci motorun giriş bacakları olarak kullanılır. Aynı şekilde 2. Ve

3.bacaklar birinci motorun, 13. Ve 14.bacaklar ise ikinci motorun çıkış bacakları olarak

kullanılmıştır. Entegrenin 4.bacağına kontrol edilmek istenen motora uygun olarak bir voltaj

değeri verilmelidir. Burada dikkat edilmesi gereken nokta, bu voltaj değerinin 46V’u

aşmaması gerektiğidir. 9numaralı bacağa uygulamamız gereken voltaj değeri ise 5V’dur ve

8numaralı bacak toprağa bağlanmalıdır.

L298 entegresi dışında L293D ve L293B entegreleri içerisinde iki tane H köprüsü barındıran

16 bacaklı sürücü entegreleridir. Genellikle dc motor kontrolünde tercih edilirler. Burada da

yine L298de olduğu gibi iki motorun birbirinden bağımsız çift yönlü kontrol edilmesi

mümkündür. L293D motor sürücü entegresi 4,5V ve 36V arasında, en fazla 600mA akım

sınırına kadar; L293B entegresi ise aynı voltaj aralığında 1A akım sınırına kadar

kullanılabilir.
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Motor sürücü sistem seçiminde dikkat edilmesi gereken kriterler vardır. Motor ile yük uyumlu

olmalıdır ayrıca motor seçiminde termal konular da önemlidir. Motordaki bakır kayıpları,

ortaya çıkan ısı vs gibi konulara dikkat edilmelidir. Ayrıca anahtarlama frekansı ve motor

endüktansı, motor akım değeri, asenkron ve senkron motor frekansı gibi durumlar da

önemlidir.
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Motor sürücü devrelerden alınan sinyaller mikrodenetleyici çıkışından alınan sinyallerle

birlikte güçlendirilerek motorların kontrolü sağlanır.

Mikrodenetleyici çıkışları genellikle dc motorları direkt olarak kontrol etmek konusunda

yetersiz olduğu için motor sürücü devreler kullanılır. Motor sürücü devreler

mikrodenetleyiciler ile motor arasına bağlanır. Bir nevi dc motoru güçlendirmek için

kullanılırlar.

2.4 ULTRASONİK SENSÖR

Ultrasonik ses, 20kHz ile 1GHz arasında ses dalgası yayabilen ses sinyalleridir. Ultrasonik

sensörlerin birçoğu 40kHz frekansına uygun olan ses sinyalleri yayar. Dikkat edilmesi

gereken sesin yüksekliğindeki belirleyici etken frekanstır. Ses yüksekse frekans da yüksektir.

Ancak bu ultrasonik ses sinyallerini insan kulağı algılayamayacağı için rahatsız edici bir etkisi

olmaz.

Ultrasonik sensörler duran ve hareket eden cisimleri belirlemek için ideal bir araçtır.

Ultrasonik sensörün iç yapısı aşağıdaki gibidir. Burada ses sinyallerini gönderen kısım ile ses

sinyallerini alan kısım arasında ince piezoelektrik seramik maddeler bulunmaktadır.
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Ultrasonik sensörün uzaklık algılaması bu piezoelektrik maddeden gelen 40kHzlik ultrasonik

sesin darbelerini yayarak çalışmaktadır. Bu sesin bir kısmı da sensörün önündeki cisimden

yansıyarak diğer piezoelektronik maddeye (diğer adıyla mikrofona) gelir.

Ultrasonik speakerdan ses dalgalarının yayılma anı ile bu ses dalgalarının engele çarpıp

ultrasonik mikrofona geri dönmesi sırasında oluşan zaman farkı sayesinde mesafe hesaplanır.

Mesafe, ölçülen zamanın ikiye bölünüp ses hızıyla çarpılması ile bulunur.

Projede kullanılan sensör DYP-ME007 modelindedir.
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Sensörün özellikleri:

- Maksimum 5v dc gerilimle çalışır. 2ma akım çekmektedir.

- Çalışma frekansı 40Hzdir.

- Çıkış sinyali 0-5v aralığındadır.

- Görebildiği açı maksimum 30 ° dir.

- Mesafe ölçme aralığı 2-300cmdir.

Kullanılan sensörün 5 bacağı vardır.

Vcc: sensör için 5v.

Trig: sensörün çalışması için tetikleme sinyali üretmek için kullanılan giriş.

Echo: sensörün sinyal çıkışıdır.

Gnd: toprak bağlantısı için kullanılır.

Out: boşta.
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3.STANDARTLAR VE KISITLAR

Proje sırasında projenin akışını engelleyecek bir takım problemlerle karşılaşıldı. Araç motoru

arduino ve wireless için yetersiz kaldı. Bu nedenle araç motorunu güçlendirmek için motor

sürücü devre kullanıldı. Bunun yanı sıra internet yoluyla yurtdışından istettiğimiz arduinonun

gelmemesi sebebiyle bir aya yakın bir zaman kaybımız oldu. Onun yerine yeni bir arduino

istedik ve projeye öyle devam ettik. Aracın kendi devresi çalışma sırasında yandığı için

devreyi aradan çıkarıp direk araç motorlarını kullandık. Biz 3 tane ultrasonik sensör almıştık

ancak bunlardan sadece birini kullanabildik. Çünkü arduinodaki bacak sayısı ancak motor

sürücü devre, guest modüle ve bir tane de ultrasonik sensöre yetebildi. Bu nedenle diğer 2

sensörümüz boşta kaldı.

Proje yapımı sırasında daha önce okulda gördüğümüz programlamaya giriş, elektrik devreleri,

elektronik devreler ve mikroişlemciler dersinin katkıları görülmüştür.

4.BENZER ÇALIŞMALAR

Wireless yoluyla bilgisayara veya arduino gibi bir mikrodenetleyiciye bağlanarak yapılan

birçok proje gamepad ile de yapılabilir.

Ultrasonik sensörler yapılabilen projelerden birkaçı:

- gezgin robotlar

-engelden kaçan araçlar

- görme engelliler için akıllı cihazlar

- takip cihazları
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5.ÖNERİLEN YÖNTEM

Proje adımlarında ilk olarak projede kullanılacak araba belirlenmelidir. Sistemi daha uygun

olduğu için uzaktan kumandalı araba tercih ettik. Eğer araç devresini kullanabilseydik

faydasını görecektik ancak kullanamadık. Proje malzemelerinin seçilmesinde diğer önemli

noktada ise ihtiyaçları karşılayacak seviyede bir arduino belirlendi. Ardından arduino ile araç

arasında motoru güçlendirmek için bir motor sürücü devre kullanıldı. Wireless özelliği

bulunan genellikle ps2 için kullanılan bir gamepad alındı. Gamepadin wireless modülü araca

yerleştirildi. Wireless modülü ile arduino arasındaki kodlama yapıldı. Artık gamepad ile araç

kontrolü sağlanmış oluyor.

Projenin ikinci adımı için de ultrasonik sensörün doğru çalışıp çalışmadığı ve komutlara nasıl

tepki verdiği denendi. Ardından sensör, aracın ön tarafına yerleştirilerek arduino bağlantısı

yapıldı. Son olarak ultrasonik sensörün çalışması için gerekli kodlama da arduinoya

yüklenerek projenin son adımı da tamamlanmış oldu.

6.ELDE EDİLEN DENEYSEL SONUÇLAR

Arabanın kendi devresi çıkarttık onun yerine motor sürücü devresi kullandık. Arabanın ileri

geri hareketi için arka motordan gelen kablolar motor sürücüne bağlandı. Aynı şekilde sağ-sol

hareketi için ön motordan gelen 2 kabloda motor sürücüsüne bağlandı.

Motor sürücüsüne Arduinodan 5V bağlantısı çekildi. Aynı şekilde GND bağlantısı da board

yardımıyla çoğaltılarak motor sürücü devresine ve aracın güç kaynağına(pile) verildi.

Arduinonun 3.3V bağlantısı ve 10, 11, 12, 13 numaralı bağlantıları Guest modülüne bağladık.

Guest modülün VDD ucunu 3.3v ile bağladık. 10. ucu CS ile , 11.ucu D0 ile ,12.ucu D1 ile

13.ucu CLK ile bağladık. Bu bağlantılar gamepad kontrolü için gerekli olan sabit

bağlantılardır. Modülümüz için GND bağlantısını arduinodan alıyoruz.
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Arduino ve guest modül bağlantılarını tamamladıktan sonra deneme aşamasına geçildi.

Gamepad ile araç kontrolünün sorunsuz yapıldığını gördük ve projenin ilk adımı

tamamlanmış oldu.

Ardından projenin ikinci adımında yer alan sensör için çalışmalara başlandı. Kullanılacak

sensör bilgisayar üzerinden usb bağlantısı kurulup basit bir kod ile denendi. Sensörün doğru

çalıştığını görünce aracın ön kısmına bir adet ultrasonik sensör yerleştirildi.

Ultrasonik sensörün vcc ve gnd uçları bağlandı ve out bacağı boşta bırakıldı. Sensörün trig ve

echo pinleri arduinonun pwm olmayan iki bacağına bağlandı. Gerekli arduino kodu da

bilgisayarda yazılıp atıldıktan sonra çalışması test edildi.
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