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kacinmak;

Meslektaslara ve yardimcr personele mesleki gelisimlerinde yardimcir olmak ve
onlar1 desteklemek.
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OZET

Proje ii¢ temel kisimdan olusmaktadir. Bu kisimlar, bluetooth ile uzaktan arag
kontrolii, aract otomatik algilayip kapinin agilmasini gergeklestirilen akilli garaj sistemi ve
garajin ¢ikisinin durumuyla ilgili kullaniciya mesaj iletiminin saglanmasi seklindedir.

Uzaktan arag¢ kontrolii i¢in motor siiriicii ve bluetooth modiilleri arduino’ya entegre
edilip android uygulamasi ile mobil telefondan kullanicinin araci kontrolii saglanmustir.
Akilli garajin tasariminda ise NFC modiilii, kizil6tesi sensor, motor siirlicii elemanlarinin
ikinci bir arduino ile baglantilar1 yapilarak aracin garaja giris ¢ikist akilli sistemle
gerceklestirilmistir. Garaj ¢ikisinin durumuyla ilgili kullaniciya mesaj iletimi, ultrasonic
sensor, bluetooth modiilii gibi elemanlar kullanilarak saglanmaistir.

Tim bu asamalardaki kodlama islemleri arduino IDE ve android tabanli olup
yukarida belirtilen elemanlarin istenilen sekilde gorev yapmalari saglanmaistir.



1. GENEL BIiLGILER
1.1. Giris

Proje konusu uzaktan arag¢ kontrolii ve akilli garajdir. U¢ adimda olusturulan bu
projenin ilk adiminda igine monte edilen ardunio ve bu ardunio’ya entegre edilen
bluetooth, motor siirlicii gibi elemanlarla oyuncak arabanin uzaktan kontrolii saglanmaya
calisilmigtir. Kullanicinin oyuncak arabayi uzaktan kontrolii yazilan android uygulamasiyla
saglanmustir.

Projenin ikinci asamasi olan garaj tasarimi, bu tasarim asamasindaki elemanlarin
montaj islemleri yapilip aracin garaj kapisina yakinlik durumuna bakilarak akilli garajin
islevlerini yerine getirmesine dayanmaktadir. Garaj kapisinin aracin durumuna goére ani
acilip kapanmasi asil hedef olarak belirlenmistir.

Son asama olarak ise arag garajda park halinde iken ¢ikmasia engel teskil edecek
durumlarin ya da garaja girmesine engel olusturacak durumlarin mesaj ile kullaniciya
haber verilmesi seklinde tasarlanmistir.

Proje kapsaminda kullanilan malzemeler biri oyuncak arabada digeri garaj igerisinde
olacak sekilde iki adet ardunio mega, bluetooth HC-06, bluetooth HC-05, kizil6tesi sensor,
iki adet motor siiriicii, ultrasonic sensor, iki adet RC522 RFID karti, DC Motor ve
Rediiktorlii Motor.



1.2 Kullanilan Malzemeler
1.2.1. Arduino Mega 2560

ATmega2560 (datasheet) tabanli bir Arduino kartidir. 54 dijital I/O pini vardir.
Bunlarin 14 tanesi PWM c¢ikisi olarak kullanilabilir. 16 analog girisi, 4 UART (serial port),
16 MHz kristal osilatorii, USB baglantisi, adaptor girisi, ICSP ¢ikis1 ve bir reset butonu
vardir.
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Arduino Mega 2560 bir USB kablosu ile bilgisayar baglanarak ¢alistirilabilir ya da
harici bir gii¢ kaynagindan beslenebilir. Harici gii¢ kaynagi bir AC-DC adaptor ya da bir
pil / batarya olabilir. Adaptoriin 2.1 mm jakli ucunun merkezi pozitif olmalidir ve Arduino
Mega 2560 'm power girisine takilmalidir. Pil veya bataryanin uglari ise power
konnektoriiniin GND ve Vin pinlerine baglanmalidir.

Arduino Mega 2560 6 V - 20 V araliginda bir harici gii¢ kaynagi ile beslenebilir. Ancak 7
V altinda bir besleme yapildiginda 5V pini 5 V tan daha diisiik ¢ikis verebilir ve kart
kararsiz ¢aligabilir. 12 V iizerinde bir voltaj beslemesi yapilmasi durumunda ise regiilator
fazla 1sinabilir ve karta zarar verebilir. Bu nedenle tavsiye edilen besleme gerilimi 7 V - 12
V araligindadir.

VIN : Arduino Mega 2560 kartina harici bir gii¢ kaynagi baglandiginda kullanilan voltaj
girigidir.

5V : Bu pin Arduino kartindaki regiilatdrden 5 V ¢ikis saglar. Kart DC power jakindan (2
numarali kisitm) 7-12 'V adaptor ile, USB jakindan (1 numarali kissm) 5 V ile ya da VIN


http://www.atmel.com/dyn/resources/prod_documents/doc2549.PDF

pininden 7-12 V ile beslenebilir. 5V ve 3.3Vpininden voltaj beslemesi regiilatorii bertaraf
eder ve karta zarar verir.

3.3V : Arduino Kart iizerindeki regiilatorden saglanan 3,3V ¢ikisidir. Maksimum 50 mA
dir.

GND : Toprak pinidir.

IOREF : Arduino kartlar tizerindeki bu pin, mikrodenetleyicinin calistigi voltaj
referansint saglar. Uygun yapilandirilmig bir shield IOREF pin voltajin1 okuyabilir ve
uygun gii¢ kaynaklarini segebilir ya da 3.3 V ve 5 V ile ¢alismak i¢in ¢ikislarinda gerilim
dondistiirticiilerini etkinlestirebilir.

1.2.2. Bluetooth HC-05 ve HC-06

Bluetooth modiiller HC-03, HC-04, HC-05, HC-06 gibi modellere mevcuttur.
Ancak iilkemizde en ¢ok bilinen ve kullanilan modeleri ise HC-05 ve HC-06" dir. HC-06
sadece Slave modunda ¢alisirken, HC-05 hem Slave hem de Master modda ¢alisabilir.

Slave modunda bluetooth modiile disardan bir baglanti yapilabilirken, modiil ile
baska bir bluetooth cihaza ilk baglant1 yapilamaz. Yani HC-06 ile baska bir cihaza istenilen
dogrultuda baglanilamaz. Ancak HC-06 modiiliine disardan bir cihaz baglanabilir. Master
mod ise eldeki modiil ile disardaki bir bluetooth cihazina direk olarak ilk baglantinin
yapilmasina olanak saglar. HC-05 iki modda da ¢alisabildigi i¢cin HC-06 ya gore daha ¢ok
tercih edilir.

Calisma mantig1 ise seri haberlesme esasina dayanir. TX ucu verici ucudur, RX ise
alict ucudur. 3.3V ve 5V arasindaki gerilimlerde calisabilir. Ancak veri alis verisini 3.3V
ile yapmaktadir. Verici ucundan gonderilen veriyi mikrodenetleyici algilar ama
mikrodenetleyicinin ¢ikis voltaji 5V oldugu i¢in bluetooth modiiline zarar verir. Bu
yizden mikrodenetleyici ¢ikis ucuna gerilim boliicli uygulanip istenilen gerilime
indirilmelidir.

Bluetooth modiilleri igerisinde adi, sifresi ve baud hizi ayarlanmis olarak gelir.
Bunlar, adi HC-06, sifresi 0000 veya 1234 ve baud hizt 9600 olarak ayarlanmistir.
Unutulmamalidir ki alict ve vericinin baud hizi ayni olmalidir. Bu modiiller bize adin,
sifresini ve baud hizin1 degistirme olanag1 saglamaktadir.



1.2.3. Kizilotesi Sensor

Sharp sensorlerin iginde PSD (position sensitive detector) denilen 6zel bir kisim
bulunur. Bu kisim fotonlara duyarhdir.

Cismin sharp sensor oniindeki mesafesine gore yansiyan isin mercekten gegerek
PSD’nin belli bir bolgesine gelir. Cok yakindayken en uca (yansima acis1 biiyiik) cok
uzaktayken en i¢e (yansima agisi kiiciik). Fotonlar PSD’ye carptiginda bu bdlge uyarilir ve
fotoelektrik olay gergeklesir.

Sharplarin dis kiliflar1 karbonlu ABS plastiginden yapildigi i¢in biraz iletkendirler.
fleten yapilmasinin nedeni elektro manyetik etkilesime (EMI) karst bir koruma
saglamaktir. Sensoriin dis kasasini topraklayarak elektriksel giiriiltii olusumunu minimuma
indirebilirsiniz.

Tiim Sharp sensorler 4,5V — 5,5V iistiinde ¢aligirlar. 5,5V {istii voltajlarda kolayca
bozulabilirler. Ayn1 sekilde gii¢ girisleri terslenirse yanacaklardir. Sensorlerde herhangi bir
ters voltaj korumasi bulunmamaktadir.

Asagida Arduino ile kizilotesi sensoriiniin birlikte gorseli verilmistir.
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1.2.4. L298N Motor Siiriicii

24V'a kadar olan motorlar1 stirmek i¢in hazirlanmis olan bu motor siiriicti kart1, iki
kanalli olup, kanal basina 2A akim vermektedir. Kart iizerinde L298N motor siiriicii
entegresi kullanilmistir. Sumo, mini sumo, ¢izgi izleyen robotlarda ve ¢ok ¢esitli motor
kontrol uygulamalarinda kullanilabilir.

Ozellikleri :
e Birbirinden bagimsiz olarak iki ayr1 motoru kontrol edebilir.
e Kanal bagina 2A akim verebilmektedir.
o Uzerinde dahili regiilatorii vardr.
o Yiiksek sicaklik ve kisa devre korumasi vardir.
e Motor doniis yoniine gore yanan ledler vardir.
o Kart iizerinde dahili sogutucu vardir.
e Akim okuma (current sense) pinleri disa verilmis haldedir.
e Kartin 4 yaninda istenilen yiizeye sabitleyebileceginiz 4 adet vida deligi
bulunmaktadir.

1.2.5. Ultrasonic Sensor

Insanlar tarafindan normalde duyulamayan 20kHz iizerindeki frekanlardaki seslere
ultrasonik dalgalar denir. Ultrasonik dalgalarin hareket hizi frekans ve dalgaboyunun
carpimina esittir.

Bir cismin varligini belirlemek icin ultrasonik dalgalar kullanilir. Ultrasonik ses
dalgalar1 ¢arptif1 cisimlerden geriye yansir. Bu yansima kullanilarak cisimlerin varligi
belirlenebilir. Metaller, ahsap cisimler, sivilar, camlar, plastik malzemeler ve kagit gibi
tiriinler ultrasonik ses dalgalarinin %100°e yakinini geriye yansitirlar. Bunun yaninda
pamuk ve yiinlii bezler ultrasonic dalgalar1 emerler.

Ultrasonik dalgalarin bu yansima 0zelliginden faydalanilarak ultrasonik sensorler
tretilmistir.



Ultrasonik Sensér Calisma Mantigi ve Yapisi

Piezoelektrik seramiklere gerilim (voltaj) uygulandiginda, uygulanan gerilimin
biiyiikliigiine ve frekansina gore bir mekanik salinim olusur. Diger taraftan piezoelektrik
seramiklere mekanik bir titresim uygulandiginda gerilim (voltaj) olusur.

Bu iki prensibe dayanilarak ultrasonik sensorler yapilmistir. Ultrasonik sensorlerde hem
alict hem de verici bulunmaktadir. Ultrasonikdalgay1 gonderen alici bdliim ve yansiyan
ultrasonik dalgay1r algilayan alic1 bolim yapisinda ince piezoelektrik seramikler
bulunmaktadir. Ultrasonik sensorlerde bu alici ve verici boliim ayr1 ayr1 olabilecegi gibi
birlesik sekilde de olabilir.

US sensorler hedeseri algilamak icin asagida goriildiigli gibi ses dalgalar1 gonderir.
Piezoelektrik doniistiiriicli aracilifiyla kisa aralikli yogun ses vurular1 gonderir. Hedeften
yanstyan vurular ile arada gegen zamana bagli olarak uzaklik belirlenir

1.2.6. RC522 RFID Karti

Yakm Alan lletisimi, (Near Field Communication, NFC) iki elektronik cihazin
kolay, basit ve giivenli haberlesmesini saglayan kisa mesafe kablosuz iletisim
teknolojisidir.

Her NFC Karta ait benzersiz 1D numaralari vardir.

RC522 RFID karti, NFC frekans1t olan 13,56 MHz frekansinda ¢alisan tagler
tizerinde okuma ve yazma islemeni yapabilen, diisiik gii¢ tiiketimli, ufak boyutlu bir karttir.
Arduino basta olmak tizere bir ¢cok mikrodenetleyici platformu ile beraber rahatlikla
kullanilabilir. 424 kbit/s haberlesme hizina sahiptir. RFID {izerinde farkli sifreleme
tirlerini desteklemektedir. Destekledigi kart tiirleri mifarel S50, mifarel S70 mifare
ultralight, mifare pro ve mifare desfire'dir.
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Kit Icerigi:

RC522 13,56 MHz NFC Okuyucu Modiilii
13,56 MHz NFC Kart

13,56 MHz NFC Anahtarlik

Headerlar

Ozellikleri:

Calisma Gerilimi: 3,3V

Calisma Frekansi: 13,56 MHz

Calisma Akimi: 13-26mA

Haberlesme Protokolii: SPI

Desteklenen Kartlar: mifarel S50, mifarel S70 mifare ultralight, mifare pro ve mifare
desfire

Kart Boyutlari: 40x60mm

1.2.7. Motorlar

DC Motor ve Rediiktorlii DC Motor

Robotikte en sik tercih edilen motor tipi DC motorlardir. DC motorlar ucuz, kii¢iik
ve etkilidir. Ayrica boyut, sekil ve giic bakimindan ¢ok ¢esitli olmalart da DC motorlarin
sik kullanilmalarinin bir diger sebebidir.

DC motorlar robotlarda veya herhangi bir sistemde direkt ya da disli
kutulariyla (rediiktorlii ya da rediiktorsiiz olarak) birlikte kullanilabilirler. DC motorlarin

robotlarda kullanimina Yon:

DC motorlara bir gili¢ kaynagi baglandiginda DC motorun doniis yonii akimin
yoniine baghdir. Akimin yonii terslendiginde DC motorun doniis yonii de terslenmis olur.

Hiz:

Bir motorun hiz1 rpm (rotations per minute - bir dakikada tamamlanan devir sayis1)
ile olgiiliir. Motorun hiz1 voltaja ve ylike baglidir.



Bir DC motorun hizinin voltaja ve yiike gore degisimini degerlendirmek icin iki
durum diistiniilebilir. Bunlardan ilki; DC motora yiik binmeyen ya da sabit bir yiikiin
oldugu bir sistemdir. Boyle bir sistemde DC motorun hizi uygulanan voltaja baghdir ve
voltaj arttikca hiz da artar. Ikinci durum ise; DC motora binen yiikiin zamana ya da
gergeklestirilen goreve gore degistigi bir sistemdir. Bu durumda DC motorun hiz1 yiike
bagli olacaktir. Yiik arttikca uygulanan gii¢ de artar ve gii¢ arttik¢a hiz azalir.

Voltaj:

Kiictiik DC motorlar 1,5 V ile 48 V arasinda degisen voltaj degerlerine sahip olarak
bulunabilirler. Her bir DC motor i¢in belirtilen voltaj degeri, o DC motorun kendi verilen
hiz, giic ve akim degerlerinde stabil calistigi voltaj degeridir. Robotlarda ve diger
sistemlerde DC motorlar1 kullanirken de bu voltaj degeri, DC motora verilecek maksimum
calisma voltajini belirledigi i¢in 6nemlidir.

Akim:

Bir DC motor belirtilen voltaj degerinde ¢alistirildiginda DC motorun ¢ekecegi
akim yiike baghdir. Yiik arttikga DC motorun ¢ektigi akim da artar. DC motor, maksimum
akim sinirmin asilacagi fazla bir yiikle ¢alistirllmamalidir. Béyle bir durumda DC motor
kisa devreye neden olur ve uygulanan gii¢ 1s1ya doniisiir. Bu durum uzun stirerse DC motor
yanabilir. Genellikle DC motorlarin uygulama akimi araligt 50 mA den baglayip 2A
tizerine kadar ¢ikabilir.

Giig:

Gii¢ bir motorun akimi ve voltajinin ¢arpim degeridir. Ancak robot projelerinde ve
mekanik sistemlerde bir motorun iirettigi kuvvetin tork (motorun donme momenti)
cinsinden degerlendirilmesi normaldir.

Tork motorun donme momentidir. Torku yiiksek olan motor diisiik olana gore daha
gicliidir. Tork motorun elektriksel ve mekanik karakteristiklerine ve motor saftinin
yarigapina baghdir. Bir motorun torku motora baglanan disli kutulariyla (rediiktor)
degistirilebilir. Disli kutulart hizin azaltilmasm ve giiciin arttirilmasini saglar. Ornegin;
motor saftinin yaricapinin 10 kati yarigapa sahip bir disli motora eklendiginde, motorun
hiz1 10 kat diiser ve giicli de 10 kat artar.

Robotikte, ¢esitli boyutlarda ve rediiksiyon oranlarinda digli kutular1 motorun
karakteristik 6zelliklerini istenilen isi yapabilecek diizeye getirmek icin siklikla kullanilir.
Bir motoru kullanirken torkunu bilmek 6nemlidir. Tork ve rediiksiyon orani bilindiginde
sistemin son ¢ikis giicii kolaylikla belirlenebilir.



2. YAPILAN CALISMALAR

Proje temel olarak ii¢ farkli amaca hitap etmektedir. Ilk olarak aracin bluetooth ile
uzaktan kontroliinli saglamak, ikinci olarak akilli bir garajin tasarlanip aracin giris ¢ikis
islemlerini gerceklestirmek ve son olarak da garajin ¢ikisinin durum kontroliiniin yapilarak
kullanictya bilgi verilmesi amacglanmistir. Bu kapsamda caligmalar {i¢ ana asamada
gelistirilmistir.

2.1. Uzaktan Kontrollii Ara¢

Aracin kontrolii i¢in bluetooth haberlesmesi kullanilmistir. Arag, yazilan android
arayliz ile mobil bir cihazdan kontrol edilmistir. Gelistirme asamasinda dc motorlarin
bluetooth’dan gelen verilere gére motor siirticli yardimiyla siiriilmesi islemleri yapilmistir.

2.1.1. Bluetooth ile Haberlesme

Bluetooth ile haberlesme icin HC-06 modiilii kullanilmigtir. Android’ten gelen
veriler Arduino’da islenerek motorlara gerekli komutlar yonlendirilir. Bu yiizden
haberlesmenin Android ve Arduino olmak iizere iki kisimdan olusur.

2.1.1.1. Haberlesmenin Android Kismi

Iletisim, asagidaki ekran alintisindaki gibi basit bir arayiiz ile gergeklestirilmistir.

K =T TN
CONNECT
A
« L] »
v

close

Connect butonuna tiklanildig1 zaman eger cihazin bluetooth 6zelligi agik degilse ilk
olarak bluetooth 6zelligini acar. Daha sonra bluetooth modiilii ile cihazin eslesmesi
gerceklesir. Bu iglemler agsagidaki yazilan findBT() metoduyla saglanmistir.
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void findBT() {
mBluetoothAdapter = BluetoothAdapter.getDefaultAdapter();
if(BluetoothAdapter.getDefaultAdapter() == null) {
Toast.makeText(getApplicationContext(), "No bluetooth
adapter available",Toast.LENGTH_LONG).show();

if(!'mBluetoothAdapter.isEnabled()) {
Intent enableBluetooth = new
Intent(BluetoothAdapter.ACTION_REQUEST_ENABLE);
startActivityForResult(enableBluetooth, 0);
}
Set<BluetoothDevice> pairedDevices=mBluetoothAdapter.getBondedDevices();
if(pairedDevices.size() > @) {
for(BluetoothDevice device : pairedDevices) {
if(device.getName().equals("HC-06")) {
mmDevice = device;
Toast.makeText(getApplicationContext(),"
Bulundu "+device.getName(),Toast.LENGTH_LONG).show();
break;
}

else{

Toast.makeText(getApplicationContext(),"cihaz
bulunamadi",Toast.LENGTH_LONG).show();
}

}

Haberlesme icin kod tarafinda standart bir soket olusturulur. Boylelikle bu soket
araciligiyla veri iletisimi gergeklestirilmis olur.Asagida openBT() metodu gosterilmistir.

void openBT() throws IOException {

UUID uuid = UUID.fromString("00001101-0000-1000-8000-
00805f9b34fb");

mmSocket = mmDevice.createRfcommSocketToServiceRecord(uuid);

mmSocket.connect();

mmOutputStream = mmSocket.getOutputStream();

mmInputStream = mmSocket.getInputStream();

Toast.makeText(getApplicationContext(), "Bluetooth
Opened",Toast.LENGTH_LONG) .show();

}

Yon oklartyla yon bilgilerine dair farkli veriler araca gonderilir ve aracin hareketi
yonlere gore belirlenmis olur.

Close butonuyla da aragla olan bluetooth baglantis1 koparilir.Close butonu ile de
veri iletisimini kapatma islemi closeBT() ile gergeklestirildi.

void closeBT() throws IOException {
mmOutputStream.close();
mmInputStream.close();
mmSocket.close();
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2.1.1.2. Arduino Kismi

SRARRARRREREDN
H

Haberlesmeyi saglayan RX ve TX pinleridir. Bluetooth modiiliiniin TX pini
Arduino’nun RX pinine, bluetooth modiiliiniin RX pini Arduino’nun TX pinine baglanir.
Boylelikle haberlesme i¢in gerekli baglantilar saglanir.

Baglanti Sekilleri

Arduino Mega Bluetooth HC-06
Communication — 0 pini TX pini
Communication — 1 pini RX pini

5V 5V

GND GND

2.1.2. Motorlarin Siuiriilmesi

Android’den alinan verilere gore motorlara gerekli komutlar verilerek hareket
ettirilir.  Kullanilan motor siiriicliyle iki tane motorun siiriilme islemi gerceklestirilebilir.
Yapilan aracta da on tekerleri siirmek icin bir motor, arka tekerleri siirmek ig¢in de bir
motor kullanilmistir.

wa 5V enabla
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Motor siiriici kullanarak motorlarin hizlariin ayarlanmasi ve voltaj yiikseltme
islemleri gerceklestirilerek aracin daha hassas kontrolii saglanmis olur.

void loop(){
if (Serial.available() > 0){

gelen = Serial.read();

if (gelen == "W'){
digitalWrite(in3,HIGH);
digitalWrite(in4,LOW);
delay(250);
digitalWrite(in3,LO0NW);
digitalWrite(in4,LOW);

}

Yukaridaki kodla Android’den gelen veriye goére arka motorlarin ileri yonde
hareketi gerceklestirilir. Diger yondeki hareketler de buna benzer sekilde kodlanmistir.

Gelistirilen uzaktan kontrollii aracin gerekli baglantilart yapildiktan sonraki ¢aligir
hali asagidaki gibidir.
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2.2. Akill Garaj

Projenin bu kisminda uzaktan kontrol edilen aracin garaj oniine geldiginde garaj
kapisinin otomatik olarak agilip kapanmasi, kap1 kapanirken garaj kapisinda ara¢ kontrolii
gerceklestirilerek ara¢ gelmesi durumunda kapinin tekrar agilmasi, ara¢ igerideyken
kullanicr tarafindan garajin agilmasi saglanmistir.

2.2.1. Garaj Kapis1 Tasarimi

Garaj duvarlart i¢in 35x50x50 ebadinda dort adet MDF kullanilmistir. Garaj
duvarlarinin 6n tarafi garaj kapisi i¢in yan kismi ise akilli garaj sistemi i¢in gerekli olan
malzemelerin montelenmesi i¢in kullanildi.

Garaj kapist i¢in acilir kapanir sistem store perde ve polietilen malzemeler
kullanilarak olusturulan mekanizmayla saglandi.

2.2.2. NFC Kiti

Iki elektronik cihazin kolay basit ve giivenilir haberlesmesini saglayan kisa mesafe
kablosuz iletisim teknolojisi olan NFC Modiiliinii aracin garaj girisine yaklagsmasi aninda
ve aracin garaj i¢inden ¢ikmasi igleminde sistemin bundan haberdar olmasini saglamak
tizere iki yerde kullanilmistir.

Arduino Mega ve NFC kart okuyucularmin pin baglantilar1 asagidaki sekilde
yapilmistir.

Baglanti Sekilleri

Arduino Mega NFC Kart Okuyucu(Garaj Onii)
Digital - 47 SDA Pini

Digital - 52 SCK Pini

Digital — 51 MOSI Pini

Digital — 50 MISO Pini

GND GND

Analog -7 RST Pini

3.3V 3.3V

Arduino Mega NFC Kart Okuyucu(Garaj ici)
Digital - 53 SDA Pini

Digital - 52 SCK Pini

Digital — 51 MOSI Pini

Digital — 50 MISO Pini

GND GND

Analog -5 RST Pini

3.3V 3.3V
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Yukarida baglantilar1 verilen NFC Kart okuyucularinin Arduino ile haberlesmesi
asagidaki kodlarla saglanmistir.

#tdefine SS_PIN 53

#tdefine RST_PIN 5

#define SS_PIN2 47

#tdefine RST_PIN2 7

RFID rfid(SS_PIN, RST_PIN);
RFID rfid2(SS_PIN2, RST_PIN2);

rfid() ile garaj ont, rfid2() ile de garaj i¢i haberlesme i¢in pinlerle iliski kurularak
kart okuyucularin aktif hale gelmeleri saglanmistir. Bu nesneler ile de okuttugumuz
kartlarin id’lerini alabiliriz. Alinan bu id’ler ile garaj i¢ine girecek olacak aracin NFC kart
id’si kodda tanimlanarak sadece o ara¢ icin garaj kapisinin agilmasi ve garaj i¢cindeyken
kullanicida bulunan kartin da id’si kullanilarak ¢ikis islemlerinde kullanilmistir.

Yukarda anlatilan iglemler asagidaki kodla ger¢ceklenmistir.

void loop() {
if (rfid.isCard()||rfid2.isCard()) {
if (rfid.readCardSerial()||rfid2.readCardSerial()) {
if ((rfid.serNum[@] != 162
&& rfid.serNum[1] != 67
&& rfid.serNum[2] != 62
&8& rfid.serNum[3] != 101
&& rfid.serNum[4] != 186)| |
(rfid2.serNum[@] != 162
&& rfid2.serNum[1] != 67
&8& rfid2.serNum[2] != 62
&8& rfid2.serNum[3] != 101
&8& rfid2.serNum[4] != 186))
{
Serial.println("izin verildi");
}
}
}

2.2.3. Motor Siiruci ve Rediiktorlii Motor

Rediiktorlii motorun kullanim amaci garaj kapisinin asag1 yukari hareket etmesi igin
kullanild1. Rediiktorlii motor herhangi bir voltaj verilmeden hareket etmeme Ozelligine
sahip olmasi sebebiyle tercih edildi.

Motor siiriicii  ile rediiktorlii motorun Arduino tarafindan hiz kontrolii
yapabilmesinden dolay1 tercih edilmistir. Asagida motor siirliciinliin baglant1 sekilleri
anlatilmistir.

Baglant1 Sekilleri

Arduino Mega L298N Motor Siiriicii
Digital 10 ENA Pini

Digital 9 IN1 Pini

Digital 8 IN2 Pini

5V 5V

GND GND
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2.2.4. Kizilotesi Sensorii ile Garaj Kapis1 Durum Kontrolii
Bu kisimda kap1 asagi inerken garaj oniinde arag olup olmadigini kontrol edebilmek
amactyla Sharp Kizilotesi sensorii kullanildi. Kizilotesi ile Arduino baglantist asagidaki

gibidir.

Baglant1 Sekilleri

Arduino Mega Sharp GP2Y0A21YK Sensor
Anolog -0 VO(Data Cikis1 Pini)

5V 5V

GND GND

Garaj kapis1 6niindeki uzaklik 6l¢limiinii saglayan kod asagida verilmistir.

void loop() {
distance = 2*Dist.getDistanceCentimeter();
Serial.print("\nDistance in centimers: ");
Serial.print(distance);

}

Sensoriin test edilmesi asamasindaki mesafe degerlerini igceren ekran alintisi
asagidaki gibidir.

-

COM3 (Arduine/Genuino Mega or Mega 2560)

Distance in centimers: 38
Distance in centimers: 34
Distance in centimers: 38
Distance in centimers: 18
Distance in centimers: 28
Distance in centimers: 0
Distance in centimers: 22
Distance in centimers: 26
Distance in centimers: 58
Distance in centimers: 70
Distance in centimers: &2
Distance in centimers: 38
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Yukarda olusturma agamalar1 anlatilan akilli garajin en son hali asagidaki gibidir.
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2.3. Kullaniciya SMS ile Durum Bildirimi

Bu kisimda garajin ¢ikisinin dolu olmasi halinde kullaniciya SMS ile bildirilmesi
amaclanmistir. Arduino’da mesaj gonderme islemi i¢cin GSM modiilii gerektiginden
maliyet acisindan tasarruf etmek amaciyla bluetooth modiiliiyle garajdaki Arduino’dan
mobil cihaza veri gonderilip, gelen veriye gore mobil cihazdan kullanictya SMS
gonderilmesi saglanmaistir.

Garajin Oniinde herhangi bir yabanci aracin park edilmesini algilamak i¢in HC-
SR04 ultrasonik mesafe sensorii kullanilmistir. Sensorden gelen veriler Arduino tarafinda
islenerek bluetooth yardimiyla mobil cihaza gonderilir.

Baglant1 Sekilleri

Arduino Mega HC-SR04 Ultrasonik Mesafe Sensorii
Digital 46 Trigger Pini

Digital 44 Echo Pini

5V 5V

GND GND

void loop() {
digitalWrite(trigPin, LOW);
delayMicroseconds(2);

digitalWrite(trigPin, HIGH);
delayMicroseconds(10);

digitalWrite(trigPin, LOW);
duration = pulseIn(echoPin, HIGH);
distance = duration/58.2;
Serial.println(distance);

delay(1000);
}

Yukarida verilen kod bir saniye araliklarla mesafe 6l¢cme islemi gergeklestirir.
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3. SONUCLAR

Mobil telefondan Android uygulama ile uzaktan kontrol edilebilen aracin akilli
garaj sisteminde basarili sekilde sonu¢ gozlenmistir. Garaj Oniiniin bagka araglar tarafindan
cikis1 engelleyecek sekilde kapatilmasi kullaniciya mesaj ile basarili sekilde iletilmistir.
Proje amacimizin gerekleri dogrultusunda ii¢ ana baslik altindaki kisimlar basarili sekilde
entegre edilmislerdir.
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4. ONERILER

Aragta kullanilan dc motorlarin yerine servo motorlar kullanilarak ara¢ kontroliiniin
daha hassas olmasi saglanabilir. Ayni zamanda aracin daha performansli ¢alisabilmesi i¢in
yiiksek gerilim ve akima sahip gilic kaynagmin (lipo) kullanilmasi 6nerilir. Sifirdan sase
tasarlanmasi hazir olarak alinacak oyuncak arabalarin saselerinde ¢ikabilecek aksakliklara
kars1 esneklik getireceginden sasenin sifirdan tasarlanmasi onerilir.

Garaj kapisini hareket ettiren motor secilirken programlanmasi daha kolay olan
motorlar (servo, stepper) segilebilir.

Arduino’ya GPS Modiilii eklenmesi SMS haberlesmesi i¢in daha ideal bir yontem
olabilir.
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STANDARTLAR ve KISITLAR FORMU

Projenin hazirlanmasinda uyulan standart ve kisitlarla ilgili olarak, asagidaki

sorular1 cevaplayiniz.

1.

Projenizin tasarim boyutu nedir? (Yeni bir proje midir? Var olan bir projenin tekrari
midir? Bir projenin parcast midir? Sizin tasariminiz proje toplaminin yiizde olarak ne
kadarini olusturmaktadir?)

Aracta oyuncak arabanin sasesi kullanilip sadece i¢ dizayni tasarlanmistir. Garaj ise
tamamen 6zglin olarak tasarlanmustir.

. Projenizde bir mihendislik problemini kendiniz formiile edip, ¢0zdiinliz mi?

Aciklaymiz.

Projede kullanilan sensdrlerden gelen verilerin islenip uygun bir sekilde kodlama
esnasinda kullanilabilmesi igin ¢esitli formiiller dretilmistir. Ayni sekilde garaj
kapisinin projeye en uygun halde acilip kapanabilmesi i¢in gerekli olan lojik diizenek
yapilmustir.

Onceki derslerde edindiginiz hangi bilgi ve becerileri kullandiniz?

Bluetooth haberlesmesi, nesne yonelimli ve android programlama, temel robotik,
elektronik ve elektrik bilgileri kullanilmistir.

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

Cesitli yazilim miihendisligi standartlari ile temiz kod yazilmasina 6zen gosterilmistir.

Kullandiginiz veya dikkate aldigimiz gercekgei kisitlar nelerdir? Liitfen bosluklar1 uygun
yanitlarla doldurunuz.

a) Ekonomi

Projenin maliyetinin yiiksek olusu bazi elektronik ve robotik elemanlarinin alinmasina
engel olmustur (servo ve stepper motorlar, lipo, GPS modiilii, ekstra nfc kartlar)

b) Cevre sorunlari:

Bolgede ihtiya¢ duyulan malzemelerin bulunmamasi1 ve bunlarin internet iizerinden
temininin zaman almasidir.
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¢) Siirdiriilebilirlik:

Proje genel anlamda daha fazla gelistirilmeye miisait olup yeni teknolojilerle birlikte
ilerletilebilir.

d) Uretilebilirlik:

Bugiiniin kosullarinda ¢ogu seyin kisisellesmesi ve cesitli glivenlik 6nlemlerinin
alinmak istenmesinden otiirli akilli garajlarin tasarlanip liretimi yayginlasabilir.

e) Etik:

Projenin kaynak arastirilmasinda, gelistirilmesinde ve rapor yaziminda etik kurallar
cercevesinde ilerlenmistir.

f) Saglik:

Projenin herhangi bir saglik kisitlamasi yoktur.

g) Giivenlik:

NFC Kkartlarmin bir sekilde kopyalanip sisteme disaridan miidahale edilmesi bir
giivenlik zaafi olarak nitelendirilebilir.

h) Sosyal ve politik sorunlar:

Projenin herhangi bir sosyal ve politik kisitlamas1 bulunmamaktadir.




