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ve elestiriyi yapmak; hatlar1 kabul etmek ve diizeltmek; diger katki sunanlarin
emeklerini ifade etmek;

Biitiin kisilere adilane davranmak; ik, din, cinsiyet, yas, milliyet, cinsi tercih,
cinsiyet kimligi, veya cinsiyet ifadesi ilizerinden ayirimcilik yapma durumuna
girismemek;

Yanlis veya kotli amagli eylemler sonucu kimsenin yaralanmasi, miilklerinin zarar
gormesi, itibarlarinin veya istthdamlarinin zedelenmesi durumlarinin olusmasindan
kacinmak;

Meslektaslara ve yardimer personele mesleki gelisimlerinde yardimeir olmak ve
onlar1 desteklemek.
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OZET

Gergeklestirilen projede mobil cihaz ile bluetooth modiilii baglantis1 bulunan bir robot
yapilmistir. Projede kullanilmak tizere L298N Motor siiriicli, Bluetooth modiilii, DC
Motor, ArduinoUNO ve baglanti malzemeleri temin edilmistir. Gereken baglantilarin
yapilabilmesi i¢in bir takim donanim bilgisinin yanisira Arduino’nun programlanmasi i¢in
C dilinde bilgi sahibi olmak gerekmektedir. Gerekli olan programlama dili hakkinda
arastirma yapilmis ve devrelerin c¢aligabilir hale getirilmesi saglanmistir. Kablosuz
haberlesme icin yapilan islemler saglandiktan sonra elektronik cihazlarin kontrolii
gerceklestirilmistir. Projenin konusu geregi istenen tim kosullar saglanmis ve proje

sonlandirilmistir.



GIRIS

Projenin konusu, mobil cihazdan kablosuz olarak bluetooth ile ara¢ kontrolii yapmaktir.
DC motorlarin hareketi mobil cihaz ile saglanacaktir. Bu yonlendirme islemi i¢in ise mobil
cihazimizda bir uygulama tasarlanacak ve dizayn edilen uygulamadan gerekli bilgiler

alinarak mekanik aksam tlizerinde ki degisimler gdzlenecektir.

Teknolojinin ilerlemesiyle birlikte insanlarin yasamlarini kolaylastiran cihazlara yonelmesi
ve bu cihazlarin tek elden kontrol edilmesi istendigi goézlemlenmektedir. Bu kontrol
sirasinda gereksiz kablo ve kullanimi zor olan aletlerden kacinilmaktadir. Bu nedenle
giinlimiizde yavas yavag biitiin cihazlarin kablosuz cihazlar {izerinden kontroliine gegis
yapilmaktadir. Mobil cihazlardan, gereken islerin karsilanmasi ve giindelik yasami
kolaylastiran yeni buluslarin insan yasami igerisine girmesi olduk¢a 6nemlidir. Tim bu
nedenlerden dolay1 projeyi degerlendirdigimizde aslinda projenin ne kadar 6nemli oldugu

ve goz oniinde bulundugu ortadadir.

Projenin yapiminda su cihazlar kullanilmaktadir: Arduino Uno R3 , HCO5 Bluetooth

modiilii ,L298N motor siirticii, 2 adet DC motor, elektronik board, baglanti kablolar..



1.GENEL BILGILER

1.1 ARDUINO

Arduino temel olarak ¢esitli sistemlerin tasarlanabilecegi acik kaynakli bir platformdur.
Arduino kartlar1 tizerinde Atmega firmasinin 8 ve 32 bit mikrodenetleyicileri bulunur. Bu
mikrodenetleyiciler PIC ile ayn1 kategoridedir. Piyasada en ¢ok kullanilan PIC, ARM gibi
gomiilii sistem yazilimlarina alternatif olarak dogmus ,onlara gére ¢ok daha kolay sekilde
programlanabilen ve sahip oldugu genis kiitiiphane sayesinde ¢ok kisa kodlarla karmasik
islemleri yapabilmeye imkan saglayan bir platformdur. Kendi kiitiiphaneleri sayesinde
mikrodenetleyiciler kolaylikla —programlanabilir. Bu da kullanim agisindan pratiklik
kazandirmaktadir. Analog ve digital verilerin islenebilecegi girisleri vardir. Bilgisayardan
veya baska cihazlardan gelen verileri alabilecegi gibi disariya da ses, 1s1k gibi veriler
tiretebilir. Arduino’nun; Arduino Uno, Arduino Mega, Arduino Nano, Arduino Leonardo
gibi gesitleri vardir. Arduino Shield denilen ve Arduino’nun pinlerine kolaylikla takilip
cikarilabilen pargalar1 da vardir. Ayn1 zamanda RC Alic1 Verici Modiilii, SD Card Modiilii,
Ultrasonic Mesafe Olger Modiilii vb. gibi modiiller sayesinde de birgok basit kullanim

alani1 sunmaktadir.

¢ Arduino UNO’nun sahip oldugu 6zellikler:

e Atmega328 mikrodenetleyici

e USB ve adaptdr baglant1 portlari

e (i regiilatorii 3.3V veya 5V calisma gerilimi

e 14 dijital ve 6 analog giris/cikis

e 16 KB Flash bellek

e 3.3Vigin 8Mhz ve 5V igin 16Mhz calisma hizi

e ATmega328 8 bit'lik, 28 pin dip kilifindaki entegre 32K flag bellege sahiptir.10
bit'lik

ADC islemini gergeklestirebileceginiz 6 ayr1 pin olmak tizere toplam 23 tane I/O pini

mevcuttur. Harici kristal ile 20 mHz'e kadar ¢alistirilabilir. Calisma gerilimi 5V'tur.



Digital I/O Pins (2-13)
Digital Ground Serial OUT (TX)
Analog Referance Pin Serial In (RX)

Reset Button

USB Plug
In Circuit Serial
Programmer
Atmega328
Microcontroller
Power Supply
<<<<<<
Reset Pin Analegin
3.3 Volt Power Pin Pins (0-5)

5 Volt Power Pin Voltagein Pin

Ground Pins
letsarduino

Sekil 1.1 Arduino Uno Uzerindeki Elemanlar

1.1.1. Arduino ile Yazilim Gelistirme

Arduino programlamada kullanilan dil C ile aym1 sdzdizimine sahiptir. Gelistirme
ortami olarak Processing Programlama ortamima dayanmaktadir. Processing, resim,
animasyon ve etkilesim yontemleri gelistirilebilecek agik kaynak bir programlama dili ve
ortamidir. Coklu ortam malzemeleriyle (resim, video ve ses gibi) sorunsuz caligabilir ve
isleyebilir.

Kendi yaptiklar1 profesyonel islerinde prototip uygulama, sergi 6gesi veya islerinin

niteliklerini artiracak nitelikte kullanmaktadir.

Processing ortaminin tercih edilme sebepleri sunlardir;

v' Agik kaynak ve tiim isletim sistemleri ile sorunsuz ¢alisabilmesi

v" 2D ve 3D ile sorunsuz ¢alisabilme, bu goriintiiler tizerinde kolay ve hizli etkilesim
yaratabilme (gelismis 2D ve 3D kiitiiphaneleri)

v' Uygulama igersinden basit ve kolay pdf ¢iktilar alabilme

v" OpenGL entegrasyonu ile 3D motor kullanimi

v’ Ses, video basta olmak tizere 100°den fazla kiitiiphane ile birgok ¢oklu ortam 6gesi
ile sorunsuz c¢alisabilme

v' Web ve masaiistiinde ¢aligabilir uygulamalar yaratabilme

v Genis kaynak erisimi (Giincel ve eksiksiz dokiimantasyon ve 6zel gereksinimler
iizerine yazilmis ¢okca sayida kitap)

v Sadece Processing i¢in 6zellestirilmis bir programlama ortami (PDE — Processing

Development Enviromen)



Arduino i¢in arka planda Atmega mikrodenetleyicileri i¢in kullanilan GNU GCC
derleyici ve derlenen programlarin mikrodenetleyiciye yiiklenmesinde kullanilan
AVRDude yazilimi bulunmaktadir. Program Processing tabanli Arduino Yazilim
Gelistirme Ortamu (IDE) yardimiu ile karta yiiklenir. Gelistirme ortami kodlar1 derleyip
kolaylikla mikrodenetleyiciye yiiklemeyi saglar. Arduino kiitiiphaneleri bir¢ok islemi
donanim seviyesine inmeden yani kaydediciler iizerinde islem yapmaya gerek kalmadan

yapmayi saglar.

1.1.2. Arduino IDE

Gelistirme ortami ile programimizi yazip derleyip kartimiza yiikleyebiliyoruz. Bunun
i¢in Arduino gelistirme ortaminda kisa yollar bulunmaktadir. Derlenilen kodlar upload
butonu ile arduino kartina yiiklenir. Arduino gelistiricilerinin yazdigi bir ¢ok programa
gelistirme editorii lizerinden ulasabilmektedir. Bunu i¢in File — Examples yolunu takip
edilir.Bu kodlarin Arduino’ya aktarimi, tizerinde bulunan usb girisi ile bilgisayara

baglantisin1 saglanmaktadir.

sketch_jan24a | Arduino 1.6.0 [=1[=1[=]

File Edit Sketch Tools Help

void Loopt) <
put your main code here. to run repeatedly:

o

Sekil 1.1.2 Arduino IDE
Ardumo IDE de yazilan kodlar genel yapisi ile C diline benzemektedir. C ve C++

dillerinin s6zdizimini kullanmaktadir.setup() arduino taslagi baslatilirken ¢agirilan
hazirlama fonksiyonudur. Degigkenleri ilklendirmek ve pinleri ayarlamak i¢in kullanilir.
loop() setup() ¢agrisi sonlandiktan mikroislemci siirekli (kapatilana veya resetlenene
kadar) bu fonksiyonu cagirir.
1.1.3. Giig¢

Arduino Uno USB baglantis1 veya harici gii¢c kaynagi ile gii¢ alabilir. Gli¢ kaynagi
otomatik olarak segilir. Harici (non - USB) gii¢ bir AC - DC adaptdrii veya pil ile gelebilir.

3



1.1.4. Bellek

Bu kart ATMega328 ve onceden yiikli 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’ 1mna sadece EEPROM sahiptir.

1.1.5. Giris Ve Cikis

Uno {izerindeki 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 USBto-TTL seri ¢ipinin yerini tutmasi igin baglanmuistir.
Harici Kesmeler: 2 ve 3

Bu pinler diisiik seviyedeki bir kesmeyi, alcalan yada yiikselen 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 c¢ikis1 saglar.
SPI: 10 (SS), 11 (MOSI), 12 (MIS0O), 13 (SCK)

Bu pinler SPI kiitiiphanesini kullanarak SPI iletisimi desteklemektedir.
Kontrol Led 13

Dijital 13 pinine bagh bir led mimarisi mevcuttur. Pin yliksek seviyeye ¢ekildiginde led
aciktir yani yanar, diisiik seviyeye ¢ekildiginde ise led kapanir. Uno AO...AS5 olarak

etiketlendirilmis 6 adet analog girise sahiptir. Her biri 10 adet bite sahiptir. Varsayilan
olarak toprak 5V Olgiilmektedir. analogReference() fonksiyonuyla beraber kullanilan
AREEF pininin en ist seviyesini degistirmek miimkiindiir. Ayrica baz1 pinler 6zel olarak
islevsellendirilmistir.
Reset

Mikrodenetleyiciye reset atmak icin bu pin low seviyeye getirilir. Genelde boardin

izerinde bulunan bir grup shield resetleme butonu eklemek icin kullanilmaktadir.
4



1.1.6 Haberlesme

Arduino Uno bir bilgisayarla, diger bir Arduino ile ya da diger mikrodenetleyiciler ile
haberlesmek icin bir takim 6zelliklere sahiptir. ATMega328, pin 0 (RX ) ve pin 1 ( TX)
dijital pinleri tizerinde kullanilabilir olan UART TTL ( 5V ) seri haberlesme saglar. Board
tizerindeki bir ATmegal6U2 USB iizerinden seri haberlesme saglar ve bilgisayarda sanal
bir com port gibi géziikmektedir.
1.1.7 Programlama Dili

Arduino programlama dilinde 2 temel fonksiyon bulunur.
1-) setup () : Bu fonksiyon Arduino galismaya basladiktan sonra ya da reset butonuna
basildiktan sonra 1 kere ¢alistirilir. Bu fonksiyonda tek seferlik fonksiyonlar calistirilir.

Ornegin pin ayarlamasi, seri haberlesme baslatiimasi gibi.

2-) loop() : Bu fonksiyon sonsuz dongii fonksiyonlaridir. setup() fonksiyonunun hemen

ardindan ¢alistirilir ve arduino ¢alistigi slirece devam eder.

Bir¢ok programlama dilinde oldugu gibi arduino programlama dili de case-sensitive(
biiyiik kiiciik harf duyarl) bir dildir. Arduino da yazdigimiz programlari Verify butonu ile
derleriz. Yaninda ki buton ise upload butonudur. Bu buton ile yazdigimiz programi
Arduino’ya yiikleriz.
1.1.7.1 Dijital Giris Cikis Fonksiyonlari

Dijital giris/¢ikis 1 veya 0 bilgisini okumak yada géndermek igin kullaniliyor.pinMode(pin
no,giris yada ¢ikis modu); Bu fonksiyon pinlerin nasil kullanilacagini ayarlar.Eger ¢ikis
olarak  kullanilacaksa OUTPUT giris olarak kullanilacaksa INPUT  yazilir.
pinMode(13,INPUT);

pinMode(13,0UTPUT);

digitalWrite(pin no, HIGH or LOW); Dijital olarak ¢ikis ayarlanmis pinlere 1 ya da 0

verilmesini saglayan fonksiyondur. HIGH ise 5v LOW ise 0 volt ¢ikis verir.

digitalRead(pin no); Dijital olarak giris olarak ayarlanmis pinlerdeki degerin 1 ya da O

oldugu degerini gosterir.



1.1.7.2 Gecikme fonksiyonlari

delay(); Bu fonksiyonun igine yazdigimiz kadar fonksiyonumuz o noktada o kadar

milisaniye cinsinden durur.

delayMicroseconds(); Bu fonksiyon ise Microsaniye cinsinden fonksiyonu durdurur.

1.1.7.3 Analog Giris Cikis Islemleri

v

Arduino tizerinde bulunan mikrodenetleyicide 10 bitlik ADC bulunuyor. Bunun
anlami sudur ki 0-5v aras1 gerilimler 0 ile 1023 arasindaki sayilar olarak okunur.
(1024 farkli deger)

Eger okudugumuz analog degerin kag volt oldugunu 6grenmek istersek
deger*5/1023 islemini yapmamiz gerekir.

Arduino’nun ¢esidine gore lizerindeki analog giris sayilar1 farklilik gosterir.
Analog giris den deger okumak i¢in kullanacagimiz fonksiyon analogRead(pin no);
fonksiyonudur. Pin numarasi olarak A0 , Al, ... yazilir.

Analog ¢ikis olarak PWM teknigi kullanilir. Bu teknikle dijital yontemle analog
cikis degerleri tliretebiliyoruz

analogWrite(pin no,duty cycle); Bu fonksiyonla analog ¢ikis verebiliyoruz. O ile
255 arasinda bir deger verilebilir. 255 degeri 5 volta denk gelir.

Burada dikkat edilmesi gereken nokta biitiin dijital ¢ikis pinlerinden analog ¢ikis

veremiyoruz sadece yaninda (~) isareti olanlardan analog ¢ikis verebiliyoruz.

1.1.7.4 Seri haberlesme

v

AR NERNERN

Elektronik birimler baz1 projelerde birbirleriyle iletisim kurmalar1 gerekebilir.
Dijital haberlesmede 2 yontem var seri ve paralel.

Seri haberlesmede veriler tek bir hat lizerinden sira ile gonderilir.

Seri haberlesmede daha az veri hatt1 gerekmektedir. Bu yiizden sikca kullanilir.
Gilintimiizde en ¢ok kullanilan USB buna en iyi ornektir.

Derledigimiz programlar1 arduino kartina ylikleme iglemi de aslinda seri

haberlesme ile olur .(USB ile)



v" Seri haberlesme 2 ayri hat tizerinden (RX ve TX) gergeklesir.
v' Arduino iizerinde bulunan seri haberlesme iinitesine UART (Universal
asynchronous receiver/transmitter: Evrensel asenkron alici/verici) adi verilir.

v Arduino modeline gore 1 ya da daha fazla haberlesme iinitesi bulunabilir.

TX ve RX in bagli oldugu pinler seri haberlesme esnasinda dijital olarak giris ya da

¢ikis olarak kullanilamaz.

begin() : Seri Iletisimi baslatma

end() : Seri iletisimi sonlandirma

print() : Seri iletisim {izerinden veri gonderme (text)
printIn() :Veri gonderme (satir sonu karakteri eklenir)
read() : Gelen veriden okuma

readBytes() : Gelen verileri topluca okuma

NS N N N N N

write() :Veri gonderme (binary)

1.2 DC MOTORLAR

Dogru akim elektrik enerjisini, mekanik enerjiye ¢eviren elektrik makinesine DC motor
denir. Dogru akim motorlarina DA veya DC motor denilmektedir. Dogru akim zamanla
yonii ve siddeti degismeyen akima denir. Ingilizce “Direct Current” kelimelerinin

kisaltilmas1 “DC” ile gosterilir.

Sekil 1.2 DC Motor

Manyetik alan i¢inde kalmis bir iletken tel iizerinden akim gecerse iletken tel iizerinde
bir hareket gozlenir. DC motorlarin elde ettigi hareket enerjisi bu temel prensibe

baghdir. igerisinden akim gecen iletken, manyetik alana sokulursa iletkene bir kuvvet etkir.



1.2.1 DC motor hiz kontrolii

1.2.1.1 PWM Nedir?

Eger motor maksimum hiza ulasmadan motorun enerjisini kesersek motor bu defa
yavaslamaya baglayacaktir. Eger enerjiyi yeterli ¢abuklukta siirekli kapatip acarsak motor
sifir ile maksimum arasinda bir yerdeki hiz degerinde ¢alisacaktir. iste PWM tam olarak bu
anlama gelirPWM yontemi ile motor belirli araliklarda, darbe isaretleri gonderilerek enerji
verilir ve motor belirli bir hizda calistirilir. Bu darbe isaretlerinin genligi ayarlanarak
motorun enerjili olma siiresi artirilip azaltilabilir. Bu ise motorun galisma hizinin artirilip

azaltilmas1 anlaminda gelir.

1.3 L 298N Motor Siiriici Karti

L298N entegresi 4 giris 4 ¢ikisa sahip H bridge (H koprii) motor siiriicii entegresidir.
L298N ile iki motoru birbirinden bagimsiz olarak iki yone siirmek miimkiindiir.Girisleri
IN1-IN2-IN3-IN4 , cikislar1 OUT1-OUT2-OUT3-OUT4 ile belirtilmistir.IN1-IN2 pini
OUT1-OUT2 ¢ikislarini , IN3-IN4 pinleri OUT3-OUT4 ¢ikislarmi kontrol etmektedir.iki
yone donebilen bir motor i¢in iki kanala ihtiya¢ duyuldugundan L298N ‘in 4 ¢ikisi ile 2
motor kontrol edilebilir.IN1den 5 volt uygulandiginda OUT1 kanalinda Vs pininden

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

EnableA OUT1 ve OUT2 ¢ikislarini , EnableB OUT3 ve OUT4 c¢ikislarini kontrol
etmektedir.Enable pinine 0-5 volt aras1 gerilim uygulanir.Enable pininden uygulanacak

gerilim o enable’a bagl ¢ikis kanalinin beslemesini belirler.
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Sekil 1.3.2 Pin Baglantilar:

1.4 HC-05 Bluetooth-Serial Modiil

HCO5 Bluetooth-Serial Modiil Karti, Bluetooth SSP(Serial Port Standart) kullanimi ve
kablosuz seri haberlesme uygulamalar1 igin tasarlanmistir. Hizli prototiplesmeye imkan
saglamasi, breadboard, arduino ve cesitli devrelerde rahatga kullanilabilmesi igin gerekli
pinler devre kart1 sayesinde disariya alinmistir. Standart pin yapisi sayesinde istenilen
ortamlarda rahatga kontrol edilebilir.Bluetooth2.0'1 destekleyen bu Kkart, 2.4 GHz
frekansinda haberlesme yapilmasia imkan saglayip agik alanda yaklasik 10 metrelik bir
haberlesme mesafesine sahiptir. Bir¢ok hobi, robotik ve akademik projede kullanilabilir.
HCO05 modelini Master veya Slave olarak kullanabilirsiniz.

Ozellikleri:

e Bluetooth Protokolii: Bluetooth 2.0+EDR(Gelismis Veri Hizi)

¢ 2.4GHz haberlesme frekansi



¢ Hassasiyet: <-80dBm

e CikisGiicii: <+4 dBm

e Asenkron Hiz: 2.1 MBps/160 KBps

e Senkron Hiz: 1 MBps/1 MBps

e Calisma Gerilimi:1.8-3.6V(Onerilen3.3V)
e Akim: 50 mA
eBoyutlar1:26.9x13x2.2mm
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B
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Sekil 1.4.2 HC-05 Bluetooth Serial Modiil ile Arduiono Baglantis1
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2.YAPILAN CALISMALAR

Akalli telefon uygulamasi yapilirken donanim elemanlariyla telefonun haberlesmesi
zorunludur. Bunun i¢in kablosuz iletisim ¢ok daha 6nemlidir. Projede bu iletisimi

saglamak i¢cin HC-05 bluetooth modiilii kullanildi.

-
B

Telefon uygulamamiz bluetooth vasitasiyla robotu kontrol edecek bilgileri tizerinde
mikrodenetleyicisi bulunan arduinoya HC-05 {izerinden géndermektedir. Kullanilan
robotumuz 2 adet DC motora sahip olup ileri,geri,sag ve sol yonlerde hareket
edebilmektedir. Kumandadan yapilan mekanik kontrol yerine arduino tarafindan kontrol
edilmesi gerekmektedir. Ana kumanda tarafindan saglanan analog sinyallerin bizim

tarafimizdan ayarlanmasi saglanmigtir.
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Bluetooth Baglantisi icin Kullanilan Fonksiyonlar

Static BluetoothAdapter bluetoothAdapter;//Bizim cihazimizdaki bluetooth a baglanti

static final String bluetoothDeviceName = "Buraya cihazin ismi",

bluetoothDeviceAddress = "Mac Adresi" bluetoothUUID="uuidsi";

static Boolean deviceFound;//Aradigimiz cihaz bulundu mu?

static BluetoothDevice bluetoothDevice;//Aradigimiz cihazin kendisi

static BluetoothSocket bluetoothSocket;//Aradigimiz cihaz ile aramizdaki socket

baglantisi

static OutputStream bluetoothOutputStream;//Cihaz'a mesaj gondermek igin

static InputStream bluetoothInputStream;//Cihaz'dan mesaj almak igin

BroadcastReceiver brReceiverDeviceFound ... //Aradigimiz cihaz bulundugunda

yapilacak

13



3.SONUCLAR

Projede amaglanan bluetooth modiilii ile android cihazi haberlestirip sinyali arduino’ya
yonlendirmektir. Android telefon iizerinden bluetooth modiilii sayesinde robot kontrol
edildi.Robotu yonetecek uygulamaya sahip bir mobil cihaz ile arduino uno baglantisi
kuruldu. Mobil cihazda kullanici arayiizii olusturuldu.

Projede kullanilan robotun  kontroliiniin kolay olabilmesi i¢in 2 adet DC Motor
kullanilmistir.Android cihaz iizerindeki uygulamadan  bluetooth modiilii sayesinde
arduinoya sinyal génderilmistir ve bu sinyal sayesinde DC motorlarin donme yonii ve hizi

ayarlanarak robota istenilen yonde hareket edebilme kabiliyeti kazandirilmistir.

Projenin yapim asamalarindan bu yana arastirma yapilarak mobil cihazlarin insan yasami
icerisine ne kadar girdigi goriildii. Yapilan proje i¢in java programlama dili arastirildi.
Yazilan kodlarla yapilan projenin uyumlulugu saglandi. Tasarimin insan yasantisinda de

gibi kolayliklar saglayacag tartisildi. Yasanan zorluklar arasinda ise kullanilan modiillerin
voltaj degisikliklerinde verdikleri sonuglarda sapma gozlemlendi. Ve ayr1 ayri ¢alisan
modiillerin birlikte kullanildiginda voltaj degisimlerinden etkilenmeleri sonucu istenmeyen

hareketlilikler gdzlemlendi.

4.ONERILER
Proje baslangicinda Arduino baglantilar1 gergeklestirildi. Bu baglantilarla ilk adim olarak
ledler yakilip sondiiriildii. Sonraki adim da ise DC motorlar hareket ettirildi. Tasarim
projesinin mobil kismi i¢in caligmalar basladi. Mobil kisim i¢in yazilan kod bloklari
asagidaki gibidir;
import android.os.Bundle;
import android.app.Activity;
import android.view.Menu;
public class ControlSc
reen extends Activity {
@Override
protected void onCreate(Bundle savedinstanceState) {
super.onCreate(savedInstanceState)
setContentView(R.layout.activity _control_screen);
14



Control control = new Control(this);
control.setListeners();

}

@Override

public boolean onCreateOptionsMenu(Menu menu) {

/I Inflate the menu; this adds items to the action bar if it is present.

getMenulnflater().inflate(R.menu.control_screen, menu);

return true; }

@Override

public void onBackPressed(){

try{
Main.bluetoothinputStream.close();
Main.bluetoothOutputStream.close();
Main.bluetoothSocket.close();
Main.bluetoothlnputStream = null;
Main.bluetoothOutputStream = null;
Main.bluetoothSocket = null;
Main.deviceFound = false;

Main.b

luetoothDevice = null;

}
Catch(Exception e){

}
this.finish();
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Yukar1 da ki kod blogunda yazilacak olan programin Android uygulamasi olarak
caligabilmesi icin gerekli derleme kismi bulunuyor. Programin uzantisinin ve ekran

baglantilarin1 gecerliligi bu kisimda gergeklesiyor.

btn_forward = (Button) findViewByld(R.id.forward); /Ileri Buton Tanimlamas:

btn_backward = (Button) findViewByld(R.id.backward),//Geri Buton Tanimlamasi

btn_left = (Button) findViewByld(R.id.left); // Sol Buton Tanimlamast

btn_right = (Button) findViewByld(R.id.right);// Sag Buton Tanimlamasi

Yukaridaki kod pargalarinda buton tanimlamalar1 yapiliyor.
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STANDARTLAR ve KISITLAR FORMU

Projenin hazirlanmasinda uyulan standart ve kisitlarla ilgili olarak, asagidaki sorular
cevaplaymiz.

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?)

Var olan bir projenin tekraridir. Proje sadece benim tarafimdan gelistirilmistir.

Projenizde bir miihendislik problemini kendiniz formiile edip, ¢Ozdiinliz mi?
Agiklaymiz.

Hayir

Onceki derslerde edindiginiz hangi bilgi ve becerileri kullandiniz?

Programlamaya Giris dersinde edindigim C programlama bilgimi , Robot Teknolojisi
dersinde DC motorlar hakkinda edindigim bilgilerimi ve temel Elektrik-Elektronik
dersinde edindigim bilgilerimi kullandim.

Kullandiginiz veya dikkate aldigmiz miihendislik standartlar1 nelerdir? (Proje
konunuzla ilgili olarak kullandiginiz ve kullanilmas: gereken standartlari burada kod ve
isimleri ile siralayiniz).

IEEE standartlan

Kullandiginiz veya dikkate aldigimiz gergekei kisitlar nelerdir? Liitfen bosluklar: uygun
yanitlarla doldurunuz.

a) Ekonomi

Gilintimiizde gelisen teknoloji ile igerisinde elektronik aksamlar bulunan her seyi cep
telefonu ve bilgisayarla kontrol edilebilmektedir. Yasam acisindan rahatlik getiren bu
sistemin rekabet gérmesiyle maliyeti diisiirebilmektedir
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b) Cevre sorunlari:

Proje tizerinde c¢alismak i¢in uygun ortamlarin yetersizligi, elektronik ekipman

yetersizligi

¢) Siirdiriilebilirlik:

Gelistirilebilirlik agisindan degerlendirildiginde proje ¢ok daha ileri gotiiriilebilir.

d) Uretilebilirlik:

Gliniimiizde android cihazlar tarafindan yonlendirilen sistemler oldukca 6n plandadir.
Buna bagli olarak maliyeti biraz daha indirgenebilir ve daha kaliteli bir iiriin ortaya

cikartilabilirse ,liretim agsamasina da gegcilebilir.

e) Etik:

Yapilan projede haksiz higbir fiile yer verilmemistir. Etik ahlak kurallar ger¢evesinde

gelistirilmistir.

f) Saglik:

Tedbir alinmaz ve dikkatli olunmazsa saglik sorunlar1 olusabilir.

g) Giivenlik:

Elektrik ile ugrasildigindan dolay:1 bazi elemanlar giivenlige kars: tehdit olusturabilir.
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