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ONSOZ

Bu calisma ; Mobil robotun ses komutlarina gére hareket etmesi ve engelleri tanimasi
optimizasyon problemi iizerine temellendirilmistir. Problemin ¢6ziimii i¢in robotun
verilen sesli komutlar1 tanimlamasi ayrica engel destegi ile kendini ve ¢evreyi
korumak amaciyla engelleri algilayip hareketine yon vermesi amaglanmistir. Projede
gelen sesi bilgisayar programinda (Arduino 1.6.7) tamtilmistir. Ve ortamdaki engellerin
etkisinden kurtulabilmistir. Engellerin yerleri ve sekilleri degistiginde de robotun yeni
engellerden ve bosluklardan ses komutlarint uygulamadan durmasi amaglanmistir. Bu
tez calismasinin planlanmasinda, arastirilmasinda benden ilgi ve destegini hi¢gbir zaman
esirgemeyen, bilgi ve tecriibeleri ile calismami bilimsel temeller 1s18inda sekillendiren

danisman hocam Dog. Dr. Ahmet DEMIR’e sonsuz tesekkiirlerimi sunarim.
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BOLUM 1

1. GIRIS

Bu tez ¢caligmasi1 mobil robotlarin engel tanima ve kablosuz iletisimlerinin arastirilmasi

konular1 lizerine hazirlanmistir.

Hayat1 daha kolay yasamak amaciyla ¢evresindeki nesnelerden yararlanan insanlik,
simdilerde adina robot ismi verilen makinelerle iretimini ve yasantisini oldukga
kolaylastirmis durumdadir.Teknoloji ile birlikte gelisen robot sektorii kesinlikle
gelecekte insanligin kendisini soyutlayamayacagi bir birikim olacagini ispatlamistir.
Hayatin vazgecilmezleri arasina girecek bu kavramin anlasilmasi siliphesiz ¢ok

onemlidir.

Cevresinden bilgi alabilen ve bu bilgiyi anlamli bir amag i¢in kullanabilen makineye

robot denir.Her robotun tanimi geregi temel 3 6zelligi vardir.

1-Islem yapma yetisi : Bir islemi yerine getirebilmelidir yoksa robot olmaz sadece bir
madde olur.

2-Islemin sonucunu belirleme yetisi : Islemi yaptiktan sonra mutlak olarak islemin
sonucunu belirlemelidir ki islem tam olarak yapilmis olsun.

3-Karar verme yetisi : Islemin sonucuna gore yada dis etkenlere gore mutlaka bir yargi

kurabilmelidir.
1.1 MOBIL ROBOTLAR

Mobil robotlar fiziksel bir noktaya sabitlenmemis, tanimlanmis bir ¢cevrede (karada, su
altinda ya da havada) hareket ederek istenilen fonksiyonlari yerine getirebilen
robotlardir.Hareket sistemlerine gore mobil robotlar tekerlekli, paletli ve ayakl: tiplere
ayrilabilirler. Mobil robotlar sabit endiistriyel robotlardan farkli olarak serbest hareket
imkanma sahip olduklarindan gerceklestirmeleri istenen fonksiyonlara ve

calistirilacaklar1 cevreye bagli olarak daha karmasik kontrollere, daha yiiksek



performansh ve daha ¢ok tipte sensore ihtiyag duyabilmektedirler. Mobil robotlar
temelde insanlar i¢in zor, tehlikeli ve sikici olan goérevleri yerine getirmek amaciyla
tasarlanmistir.Okyanuslarda ya da baska bir gezegende kesif yapmak, ince bir borunun
i¢cini temizlemek ya da stirekli ayn1 sekilde tekrarlanmasi gereken bir isi yapmak gibi
cok genis alanlarda kullanilmaktadir.Mobil robotlar otonom ya da bilgisayar kontrollii
olabilir.Fakat her iki kontrolde de sensorler kullanilmali ve gerekli ¢evresel faktorler
robot tarafindan algilanabilmelidir. Insans1 robotlar, kesif amaglh kullanilan su alt1
robotlari, uzay arastirmalarinda kullanilan robotlar, eglence ve egitim amacgh
kullanilan robotlar, askeri ve giivenlik amaciyla kullanilan robotlar yaygin mobil robot

ornekleridir.

1.2 MOBIL ROBOTLARIN SINIFLANDIRILMASI

Mobil robotlar birgok amag¢ ve alanda kullanilmak {izere gelistirilmistir.Genellikle,
mobil robotlar seyahat ve hareket mekanizmalarinin tasinmasi i¢in ortama gore

smiflandirilabilir.[1]

Hareket mekanizmalarinin siniflandirilmasi asagidaki gibidir ;

e AYAKLI ROBOTLAR: Karasal ortamda kullanilmak i¢in kendi yapisina gore bir
veya birgok bacagi vardir.Bozuk zeminlerdeki avantajlar1 bu robotlar1 vazgecilmez

kilmaktadir.

e TEKERLEKLI ROBOTLAR: Tekerlekler, mobil robotun en popiiler hareket
mekanizmasidir ve verimleri ¢ok iyidir. tekerlek sayilar siiriicii teknigine ve robotun
yapisina baglidir. Tekerlekli robotlar pozisyonlarini tekerlekleri ile degistirebilen
robotlardir. Uretim agisindan kolay ve diisiik maliyetlidir. Ayn1 zamanda tekerlekli
hareketin kontrolii diger mobil robotlara oranla daha kolaydir. Bu nedenle tekerlekli

robotlar en sik karsilasilan mobil robot tiplerindendir.

e PALETLI ROBOTLAR: Ozellikle engebeli arazide kullanilmak icin paletli mobil
robotlar tercih edilmektedir.Paletli hareket mekanizmasi ¢ok daha biiyiik zemin temasi

saglar ve robot manevra kabiliyetini artirir.



e ROTORLU ROBOTLAR: Rotor hava ve sualti robotlarinda kullanilmak icin

tasarlanmstir.

Diger ortamlarda kullanim tiire gore siniflandirma ;

e ARAZI ROBOTLAR: Bu robotlarda digerlerinde olan insansiz Kara Araglari
(UGVs) ve bacaklar, tekerlekler ya da parca olarak lokomosyon mekanizmalari

icermektedir.

e HAVA ROBOTLAR: Genellikle insansiz hava araglari ( Unmanned Aerial
Vehicles- UAVs) olarak adlandirilan ve daha ¢ok askeri amaglarla kullanilan mobil
robotlardir. Insansiz hava araglarinda elektromanyetik dalga sensérleri, kameralar,
mor Otesi ve mikrodalga spektrum sensorlerinin diginda havadaki biyolojik faktorleri
ve mikroorganizmalar1 algilayan biyolojik sensorler ve havadaki element

konsantrasyonlarini analiz edebilmek i¢in kimyasal sensorler kullanilmaktadir.

e SUALTI ROBOTLAR: Giivenlik ya da kesif amaciyla kullanilan bilgisayar
kontrollii ya da otonom mobil robotlardir. Bu tip robotlarda pusulalar, derinlik
sensOrleri, yon tarayicilar, sicaklik sensorleri ve sonar sensorler gibi sensorler
kullanilmaktadir. Gilinlimiizde su alt1 robotlari genellikle bir operatoriin uzaktan

kontrolii ile ¢alistirilmaktadir.

e BEAM ROBOTLAR: BEAM (Biology, Electronics, Aesthetic, Mechanics)
robotlar biyolojik olaylardan esinlenerek tasarlanan basit kiigiik robotlardir. BEAM
robotlarda mikrodenetleyiciler kullanilmaz.Karsilastiricilar,transistorler ve diyotlar
gibi malzemeler ile hazirlanan basit analog devreler kullanilir.BEAM robotlar dogal
organizmalarin karakter ve davranislarini1 kopya ederek farkli kaynaklara tepki verecek
sekilde hazirlanir. Tepki verdikleri kaynaga gore; 1s1ya tepki veren (thermotrope), 1518a
tepki veren (phototrope), sese tepki veren (audiotrope) ve radyo frekansina tepki veren

(radiotrope) BEAM robotlar yapmak miimkiindiir.



1.3 MOBIL ROBOTLARIN GENEL YAPISI

Bir bilgisayar simiilasyonunu asip gerg¢ek ortamla iletisim halinde olan bir makine
diisiiniildiigiinde; Robotu olusturan ii¢ ana sistem birbirine uygun bir bi¢imde se¢ilmek
ve hepsi birlikte gelistirilmek durumundadir. Bu ti¢ sistem sunlardir:

- robotun ortam hakkinda gerg¢ek-zamanli bilgi edinmesi i¢in kullanacak sensorler

- kontrolii saglayan elektronik beyin

- robota amacina yonelik fonksiyonlar1 gerceklestirmesi i¢in yerlestirilen harekete

gegiricilerdir.

Ancak bu ii¢ sistem birlestirilirse ortaya kendi basina hareket eden, bilgi toplayan,

yapacagl isin niteliklerine gore donanmis bir robot ¢ikabilir.[2]



BOLUM 2

ARDUINO HAKKINDA GENEL BILGILER

2.1. ARDUINO NEDIR

Arduino, Processing/Wiring dilini kullanarak ¢evre elemanlari ile temel giris ¢ikis
uygulamalarini gergeklestiren acgik kaynakl fiziksel programlama platformudur.
Arduino ile bagimsiz olarak interaktif uygulamalar gerceklestirilebilirsiniz. Ayni
zamanda Arduinoyu bilgisayar ile Flash, Processing, MaxMSP, C Sharp gibi bir ¢ok
yazilim iizerinden yada kendi yazdiginiz yazilimlarla haberlestirerek de
kullanabilirsiniz[3].

2.1.1. KARTLARIN YAPISI VE DONANIMI

Her kartin {izerinde Atmel AVR mikrodenetleyici 5V regiile entegresi, 16 MHZ
kristal osilator bulunur. Kartlarin ¢esidine gore osilator degisiklik gdsterebilir; bunlar
istisnai durumdur. Bu kartlarin islevlerine, biiyiikliigiine gore cesitleri vardir, ilki
kullanicilar tarafindan en ¢ok tercih edilen ardumno uno’dur. ikinci olarak; ardumo
mega lizerindeki portlar daha fazladir.

Haliyle islevsel olarak uno’ya gore daha gelismistir. Bir digeri arduiona mega
adk’dir. Adk’nin farki Android isletim sistemine sahip akilli telefonlar ile rahatlikla
haberlesmeyi saglayan USB host arayiiziine sahip olmasidir. Ve son olarak lilypad
daire sekinde bir karttir. Nitekim de en biiyiik 6zelligi yikanabilir olmasidir.
Programin yazilimi diisiiniilecek olursa; kartlarin mikro denetleyicisinde, 6nceden
yiiklii bir bootloader programi oldugu i¢in ek bir yazilima ihtiya¢ duyulmaz[3].

2.1.2. ARDUINO KARTLARI NASIL GELISTIRILIiR

Kartlar1 gelistirmede c/c++ karisimi bir dil kullanilir. Kiitiiphanesi ¢ok zengindir. Her
tiirlii isleme algoritmaya agiktir. Kiitiiphane bilgileri firmanin resmi sitesinde yer
almaktadir. Analog ve dijital girisleri sayesinde analog ve dijital verileri
isleyebilirsiniz[1].

2.1.3. ARDUINO KARTLARI iLE NELER YAPILABILIR

Arduino kiitiiphaneleri ile kolaylikla programlama yapabilirsiniz. Analog ve digital
sinyalleri alarak isleyebilirsiniz. Sensorlerden gelen sinyalleri kullanarak, cevresiyle
etkilesim igerisinde olan robotlar ve sistemler tasarlayabilirsiniz. Tasarladiginiz
projeye 0zgii olarak dis diinyaya hareket, ses, 151k gibi tepkiler olusturabilirsiniz.
Arduino 'nun farkli ihtiyaglara ¢oziim iiretebilmek i¢in tasarlanmis cesitli kartlari ve
modiilleri mevcuttur. Bu kart ve modiilleri kullanarak projelerinizi
elistirebilirsiniz[4].



2.1.4. ARDUINO ILE NE YAPILMAZ

Gergek zamanli sinyal isleme, kamera goriintiisii aktarma gibi agir isleri yapamayiz.
Fakat firma bunun {izerinde yogun ¢alismalar yapmaktadir ve kismen basardilar
sayilir.Bu kartlar tizerinde linux, android gibi isletim sistemleri ¢alistirmak zordur.
Bu tiir calismalar Rasperry Pi, Beagle Bone gibi kartlarla yapilabilir.Ve atmega
mikrodenetleyici yiizde yiiz kullanamazsiniz ki bu sorun da ¢6ziilmesi zor olan
sorunlardandir[4].

2.2. ARDUINO CESITLERI

Arduino tiim bu avantajli 6zelliklerine ragmen, tiim projelerinizi sifir elektronik ve
yazilim bilgisi ile cabucak yapabileceginiz bir ara¢ degildir. Hazir kiitiiphaneleri ve
ornekleri kullanarak belli bir yerden sonra tikanmamak i¢in Arduino ile birlikte
elektronik ve yazilim da 6grenmeniz gerekir. Genel olarak en ¢ok tercih edilen
arduino kartlar1 Arduino UNO ve Arduino Mega 2560°dir.

2.2.1. ARDUINO UNO

ATmega328 mikrodenetleyici igeren bir Arduino kartidir. Arduino 'nun en yaygin
kullanilan kart1 oldugu sdylenebilir. Arduino Uno nun ilk modelinden sonra Arduino
Uno R2, Arduino Uno SMD ve son olarak Arduino Uno R3 ¢ikmistir. Arduino nun
kardes markas1 olan Genuino markasini tagryan Genuino Uno karti ile tamamen ayni
ozelliklere sahiptir.



Voltage 16MHz ATmegalsU2
regulator microcontroller IC/USB controller

7 to 12VDC input
2.1mm x 5.5mm

USB-B port
Male center positive

to computer

Reset button

ICSP for
USB Interface

(12C) SCL - Serial clock
(I2C) SDA - Serial data

] Pin-13 LED
» '
Not connected i anes i ¢ GND R ek B
G V°R|'39‘: (SPI) MISO - Master-in, slave-out
3.3V 0 :Set ; (SPI) MOSI - Master-out, slave-in
.SV Output o (SPI) SS - Slave select
utpu b4
Ground ™
Ground g

Note: Pins denoted with "~"

Input voltage are PWM supported

Analog pin 0
Analog pin 1
Analog pin 2 Interrupt 1
Analog pin 3 Interrupt 2
(12C) SDA TXD
(12C) sCL RXD
ATmega328

microcontroller IC

1CSP for SCK
ATmega328 MISO

SEKIL 2.1 ARDUINO UNO R3

2.2.2. ARDUINO MEGA 2560

Arduino Mega 2560 'ta 54 tane dijital giris / ¢ikis pini vardir. Bunlardan 15 tanesi
PWM cikisi olarak kullanilabilir. Ayrica 16 adet analog girisi, 4 UART (donanim
seri port), bir adet 16 MHz kristal osilatorii, USB baglantisi, power jaki (2.1mm),
ICSP baslig1 ve reset butonu bulunmaktadir. Arduino Mega 2560 bir
mikrodenetleyiciyi desteklemek i¢in gerekli bilesenlerin hepsini icerir. Arduino
Mega 2560 bir bilgisayara baglanarak, bir adaptor ile ya da pil ile ¢alistirilabilir.

Arduino Mega, Arduino Duemilanove ya da Diecimila i¢in tasarlanan shield lerin
¢ogu ile kullanilabilir[5].
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SEKIL 2.2. ARDUINO MEGA 2560

2.3. ARDUINO PROGRAMLANMASI

Arduino Programlama dili basitlestirilmis C++ kullanir. Genel olarak ii¢ boliimden

olusur: Tanimlamalar, kurulum ve ana program blogu[6]

//Tanimlamalar
void setup() {
/f Kurulum kodlari buraya vazilir. (Bir defa calisir)

}
void loop() {
/7 Ana program kodlari buraya yazilir. (5Urekli galisir)

}

e

2.3.1. SETUP()

Arduino’ya enerji verildiginde veya yeniden baslatildiginda setup() fonksiyonu bir
defa ¢alisir. Bu fonksiyon degiskenler, pin modlari, seri iletisim, kiitiiphaneler vb.
icin kullanilir[6].



2.3.2. LOOP()

Loop Tiirkgesi dongiidiir. Adindan anlasilacagi gibi setup() fonksiyonundan sonra

dongii seklinde siirekli ¢alisir. Ana program kodlar1 bu fonksiyon igine yazilir[6].

2.3.3. ARDUINO PROGRAMLAMA DILININ TEMEL
OZELLIKLERI

Program yazimi belirli kalipta, bloklar halinde olur.

(1 Bloklar, { } parantezleri ile olusturulur.
1 Komutlar ayn1 veya alt alta satirlara yazilabilirler.

[1 Tim komutlar, noktali virgiil (;) ile biter. Yalniz blok baslatan ifadelerden sonra
noktali virgiil kullanilmaz.

[1 Programda kullanilan tiim degiskenler ve bilgi tipleri bildirilir.
] Programin basinda kiitiiphaneler aktiflestirilir/cagrilir.
[ Agiklamalar “//” ve “/* */ > (Birden fazla satir i¢in) ile yazilir.

[1 #define ile esdeger ifade atanir, #include ile kiitiiphane ¢agirilir[6].



BOLUM 3

SERI HABERLESME
3.1. SERi HABERLESME NEDIR

Seri haberlesme ya da seri iletisim Arduino’da ki ¢ikis pinlerinin verilerini bilgisayar
tizerinden kontrol etmektir. Seri iletisimin Arduino lizerinde kullanilmasina ise Serial
Monitor denilmektedir. Seri iletisim en basit anlamiyla dijital bilginin yani 1 ve 0’larin
arka arkaya iletilmesi anlamina gelmektedir.

Seri iletisimi kullanmak i¢in ayr1 bir parg¢aya gerek yok ¢linkii Arduino’nun iizerinde
seri iletisim pini bulunmakta ve Arduino seri iletisimi kendisi yapmaktadir ve tiim bu

verileri Arduino tlizerindeki Serial Port Ekrani’ndan gorebiliriz[7].

3.2. SERIAL PORT EKRANININ ARDUINO PROGRAMINDAKI
YERI

Seri Port Ekranindan goriiniisiinde dikkat edilmesi gereken nokta Serial monitor’iin
sag alt kosesindeki degerle programimizdaki degerin ayni olduguna dikkat edin.
Arduino’dan goénderdigimiz verileri diizgiin goriintiileyebilmek i¢in bu degerler ayni
olmalidir.

Autoscroll segili ise ekran otomatik kaydirma ile verileri goriintiilemeye devam

eder.Newline da yine satirlarin durumuyla alakalidir[7].

10



sketch_dec13a | Arduino 1.65 e B S

Dosya Duzenle Taslak Araglar Yardim

Seri Port Ekrani

sketch_dec13a §

//Seri Iletigim Ornedi -

veid setup()

{
//Seri haberlegme hizini ayarliyoruz
Serial.begin(9600):;

int sayac = 0;

Sekil 3.1.Seri Haberlesme Port Ekrani

3.3. SERIAL MONITOR KULLANIMI VE KODLANMASI

Arduino’da seri haberlesme igin bir kiitliphane bulunmaktadir. Bu kiitiiphanenin en

¢ok kullanilan fonksiyonlarindan print ve println‘in kullanimi Sekil 3.2. gésterilmistir.

@ sketch_dec13a | Arduino 1.6.5 [ESHEE ™
com3 <
- Dosya Duzenle Taslak Araglar Yardim
sketch_dec13a §
1 g -
| //Seri haberlegme hizini ayarliyoruz
Serial.begin(9600);
}
int deger = 0;
veid loop()
[¥] Autoscroll Newline v 9600baud v

Sekil 3.2. Seri Haberlesme Ekrani
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Kodumuzda void setup() kisminda belirttigimiz Serial.begin(9600) degeri sistemin
calisma hizin1 belirtir ve degeri “baud”cinsinden yazilir.
Serial.print() verilerin siralanmasi belirten fonksiyon Serial.printin() fonksiyonu

siralanmasi fakat verilerin alt alta siralanmasini belirten fonksiyondur[7].
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BOLUM 4

4. ANDROID MEETS ROBOTS (AMR) VOICE

4.1 AMR VOICE NEDIiR NASIL CALISIR

AMR Voice uygulamasi sesi google araciligiyla harflere ¢evirir ve blurtooth iizerinden
bluetooth modiiliine yollar. AMR kod gonderime baslarken “*” ifadesi, bitirirken “#”
ifadesi kullanildigi i¢in konugma komutlarimizi arduino kartta denetlerken basina “*”’
ve komutun bittigi anlam i¢in “#” ifadesini kullaniriz. Burada 6nemli olan bir diger
nokta AMR uygulamasinin sdyledigimiz komutu nasil ¢evirdigidir.

Ornegin “Led bir aktif” ile “led 1 aktif” aym komut degildir yada “carpma” derken
tirkge karakter olan “¢” harfini “a$” seklinde gevirebilir.Bunun denetimi igin projenizi
ilk olarak usb ile bilgisayara baglayip seri porttan arduinoya gelen komutlar1 kontrol

etmelisiniz.

o O [

B AMR_Voice i®1 AMR_Voice
Android Meets Robots Android Meets Rohots !
Voice Recognition lalk to Your Robot

Chiek by cabt

ENASLING BLUETOOTH !

SEKIL 4.1 AMR VOICE
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BOLUM 5

5. MOBIL ROBOTUN ELEMANLARI

5.1 ARAC KiTI

Platforma ¢ok amacli mobil robot platformu kendi iizerinde motor ve tekerlekleri
bulunan oldukga kullanisl ve ¢cok yonlii bir robot kitidir. Cok rahat ve kolay bir sekilde
montaj1 yapilabilen kit sayesinde isterseniz ¢izgi izleyen, engelden kagan gibi genel
robot gesitlerini hayata gecirebilir veya aklinizdaki robotu bu platform ile rahatlikla
ortaya cikarabilinir.

Platforma tizerinde iki adet 6V 250Rpm plastik rediiktdrlii DC motor bulunmaktadir.
Bununla beraber motorlar ile uyumlu iki adet de tekerlek yine kit dahilinde yer
almaktadir. Platforma iizerinde her yone donebilen bir adet de sarhos tekerlek
bulunmaktadir. Iki ayri kat halindeki platformu ile bir kata batarya, sensér gibi
pargalar, ist kata ise mikrodenetleyici karti, motor siirlici gibi elektronik kartlar
yerlestirilebilir. Govde iizerinin ¢ok delikli yapisi sayesinde katlar arasindaki kablo
aktarmalar1 rahatlikla yapilabilmekte, elektronik kartlar ve sensorler rahatlikla

sabitlenebilmektedir.

Sekil 5.1 Arag Kit
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Kit igerigi;
1 x Platforma Alt Govdesi
1 x Platforma Ust Gévdesi
4 x Motor Sabitleme Pargasi
2 X Tekerlek
1 x Delikli Metal Sarhos Tekerlek
2 x 25mm Metal Aralayici
4 x 30mm Metal Aralayici
4 x M3 30mm Vida
6 x M3 6mm Vida
10 x M3 Somun

5.2 ARDUINO MEGA -2560 R3

54 dijjital I/O pini vardir. Bunlarin 14 tanesi PWM ¢ikist olarak kullanilabilir. 16
analog girisi, 4 UART (serial port), 16 MHz kristal osilatorii, USB baglantisi, adaptor
girigi, ICSP c¢ikis1 ve bir reset butonu vardir. Arduino Duemilanove ve Diecimila igin
tasarlanmig tiim eklentilere(shield) uyumludur.

Arduino Mega 2560 USB “den ve harici bir adaptor veya batarya ile beslenebilir. Giig
kaynagi otomatik olarak segilir. Kart 6-20V arasinda bir harici kaynaktan beslenebilir.
Eger 7V’un asagisinda besleme kullanilirsa 5V ¢ikis pini 5V veremez ve kart dengesiz
caligabilir. 12V’tan yukar bir harici giic kaynagi kullanilirsa voltaj regiilatorii fazla

1s1n1p karta zarar verebilir. Dolayisiyla 7 ila 12 Volt kullanilmas1 6nerilir.

Sekil 5.2 Arduino Mega -2560 R3
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5.3 HC-06 BLUETOOTH MODULU

HCO06 Bluetooth-Serial Modiil Karti, Bluetooth SSP(Serial Port Standart) kullanimi ve
kablosuz seri haberlesme uygulamalari i¢in tasarlanmistir. Hizli prototiplemeye imkan
saglamasi, breadboard, arduino ve c¢esitli devrelerde rahatga kullanilabilmesi i¢in
gerekli pinler devre kart1 sayesinde disariya alinmistir.

Standart pin yapisi sayesinde istenilen ortamlarda rahatca kontrol edilebilir. Bununla
beraber {liriin beraberinde gonderilen jumper kablolar ile baglantilar rahatlikla
yapilabilir. Bluetooth 2.0 destekleyen bu kart, 2.4GHz frekansinda haberlesme
yapilmasina imkan saglayip acik alanda yaklasik 10 metrelik bir haberlesme

mesafesine sahiptir. Bir ¢ok hobi, robotik ve akademik projede kullanilabilir

Sekil 5.3 HC-06 Bluetooth Modiilii
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5.3.1 HC-06 BLUETOOTH MODULU TEKNIK OZELLIiKLERIi

Bluetooth Protokolii: Bluetooth 2,0+EDR(Geligmis Veri Hizi)
2.4GHz haberlesme frekansi

Hassasiyet: <-80 dBm

Cikis Giicii: <+4 dBm

Asenkron Hiz: 2.1 MBps/160 KBps

Senkron Hiz: 1 MBps/1 MBps

Giivenlik: Kimlik Dogrulama ve Sifreleme

Calisma Gerilimi: 1,8-3,6V(Onerilen 3,3V)
Akim: 50 mA
Boyutlari: 43x16x7mm

5.4 MOTOR SURUCU ENTEGRESI

Motor siiriicii devreler, mikrodenetleyicilerin ¢ikislarinin DC ya da step motorlari
kontrol edemedigi i¢in kullanilan devrelerdir. Mikrodenetleyicilerden gelen sinyaller,
motor siirlicii devreler aracilifi ile yiikseltilir ve boylece motorlar kontrol edilir. Bu
devreleri transistor kullanarak H kopriisii seklinde ya da benzeri sekillerde hazirlamak
da miimkiindiir; ancak genel olarak bu yontemler fazla tercih edilmemektedir. Siklikla
kullanilan yontemlerin basinda motor siiriicii entegre devreler gelmektedir. Motor
stiriicli entegre devrelerin se¢imi, entegrenin kullanilacag: voltaja ve akimin sinirina
gore degisiklik gostermektedir. DC motorlart kontrol etmek i¢in L293B, L293D ve
L.298 gibi motor siiriicii entegreler tercih edilmektedir.

L293B ve L293D motor siiriicii entegrelerinin i¢inde iki tane H kopriisii vardir. Bu
entegreler 16 bacakli bir yapiya sahiptir ve iki motor ayr1 ayr1 kontrol edilebilmektedir.
Entegrelerin enable bacaklarinin kullanilmasi, PMW kontroliine de imkan
saglamaktadir. L293 B motor siiriicli entegre 4.5 V-36V arasinda 600mA akim {ist sinir
olmak tiizere kullanilabilir. L293D ise voltaj araligi ayn1 olmak iizere en fazla 1A
sinirina kadar kullanilabilmektedir. 1.293 motor siiriicii entegre ile L293B ve L393D

entegrelerinin bacak yapisi ve baglantilar1 aynidir.
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ENABLE 1

INPUT

OUTPUT 1

ouTRUT 2

INPUT2

Sekil 5.4 Entegre

5.5 MiNi SERVO MOTOR SG 9G

Biiytikliik: 23.1x12.2x29 mm
Agirlik: 99

Hiz @4.8V: 0.1 sn/60°
Zorlanma Torku@6V: 1.3 kg-cm

Kablo Uzunlugu: 15cm

Sekil 5.5 Servo Motor
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5.6 PiL

1.5V degerinde 9 adet pil.

SEKIL 5.6 PIL

5.7 ULTRASONIK SENSORLER

Bir cismin varligim belirlemek icin ultrasonik dalgalar kullanilir. Ultrasonik ses
dalgalar1 ¢arptig1 cisimlerden geriye yansir. Bu yansima kullanilarak cisimlerin varlig
belirlenebilir. Metaller, ahsap cisimler, sivilar, camlar, plastik malzemeler ve kagit gibi
iriinler ultrasonik ses dalgalarinin %100e yakinini geriye yansitirlar. Bunun yaninda
pamuk ve yiinlii bezler ultraonic dalgalar1 emerler. Ultrasonik dalgalarin bu yansima

ozelliginden faydalanilarak ultrasonik sensorler liretilmistir.

5.7.1 ULTRASONIK SENSOR CALISMA MANTIGI VE YAPISI

Piezoelektrik seramiklere gerilim (voltaj) uygulandiginda, uygulanan gerilimin
biiyiikliigiine ve frekansina goére bir mekanik salimim 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.Ultrasonik dalgay1 gonderen alici

boliim ve yansiyan ultrasonik dalgayr algilayan alict bdliim yapisinda ince
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piezoelektrik seramikler bulunmaktadir.Ultrasonik sensorlerde bu alict ve verici

boliim ayr1 ayr1 olabilecegi gibi birlesik sekilde de olabilir.

5.7.2 ULTRASONIK SENSORLER KULLANIM ALANLARI

Arag park sensorleri, otomatik kapi sensorleri, hirsiz algilama sensorleri ultrasonik
sensorlerin giinliik hayatta en yaygm olarak kullanildigir alanlardir.Endiistriyel
uygulamalarda ultrasonik sensorler,sivi seviye algilama, akiskanlik algilamada, ahsap,

kagit, cam, sise fabrikalarda iirlin algilamada ve daha bir ¢ok uygulamada kullanilirlar.

5.7.3 HC-SR04 SENSORU

HC-SR04 sensoér lizerinde 4 adet pin mevcut.Bunlar; vce, gnd, trig, echo pinleridir.
Sensorii kullanmak i¢in trig pininden yaklasik 10us“lik bir pals gonderilir.Sensor
kendi igerisinde 40khz frekansinda bir sinyal iiretip 8 pals verici transdiisere
gonderir.Bu ses dalgas1 havada,deniz seviyesinde ve 15 °C sicaklikta 340 m/s bir hizla
yol alir. Bir cisme carpar ve geri sensore yansir. Cismin sensorden uzaklig: ile dogru
orantil1 olarak echo pini bir siire lojik 1 seviyesinde kalir ve tekrar lojik O olur.
mesafeyi 6lgmek i¢in tek yapmamiz gereken echo pininin ne kadar lojik1 oldugunun

stiresini bulmaktir. Bu yap1 Sekil 5.4’te de verilmistir.

Sekil 5.7 HC-SR04

20



6.1 SONUC VE ONERILER

“Ses Kontrollii Engel Destekli Mobil Robot” projesi kapsaminda bluetooth modiilii
tizerinden verilen sesli komutlara gore hareket edebilen robot ara¢ tasarlanmistir. Aracin
hareket edecegi yone gore sagdaki veya soldaki motorun durdurulmasiyla yon
degistirme isleminin ger¢eklesmesi uygulanmistir. Buna gore soldaki motorun belirli
bir siire ile durdurulup sagdaki motorun hareketinin devam etmesiyle sola doniis,
sagdaki motorun belirli bir siire ile durdurulup soldaki motorun hareketine devam
etmesiyle de saga doniis gergeklesmistir. Bu siire aracin ger¢eklenmesinden sonra saga
ve sola dontis kabiliyeti gézlenerek degisebilir. Belirlenen bu siire sonunda durdurulan
motorun hareketine kaldigi yerden devam etmesi saglanarak aracin hareketinin
devamliligi saglanmistir. Ek olarak gilivenlik amaciyla kullanilan engel sensorleri
uygun sekilde uygulanmistir. Verilen komutlarin uygulama asamasinda oniinde engel
oldugunu algilayan mobil robot kendi kendine “dur” komutunu devreye sokarak
engellere ¢arpip kendine ve gevreye zarar vermesini engelledigi uygulanmaistir.

Proje gelistirilmeye ag¢ik olmasi nedeniyle de gelecekte bu alanda yapilacak projeler igin
onem arz etmektedir. Tasarlanan araca bir¢ok yeni 6zellik eklenip uygulama alanlari
genisletilebilir. Ornegin araca verilecek sesli komut sayisi artirilarak daha kapsamli
kontrol olanag1 saglanabilir veya aracin uzaktan kumanda edilmesinine imkan saglayan
RF modiili kullanilarak daha uzak mesafelerden arag kontrol edilebilir. Baska bir
gelistirme projesi ise arag¢ lizerine yerlestirilen kamera ve programlanan bir android
uygulamasi ile fiziksel olarak goremedigimiz yerlerde aracimizi telefona gelen goriintii ile
aracimiza kontrol edebiliriz.Yine ara¢ gelistirme projesi olarak sadece engel algilama

degil verilen komutu engelden kacarak uygulayip iist diizey bir proje saglanabilir.
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Sekil 6.1 Projenin son hali
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