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Anahtar Kelimeler: — . . o . .
El Takip Sistemi Ozet: Bu makalede el takip sisteminin tanitimi yapildi.El takip sistemi ultrasonik

sensoriin algiladigi mesafeyi arduino aracilifiyla servo motora aktarmasi ve servo
motorun mesafelere gore eli takip etmesi olayidir. Yaptigimiz sistemde ultrasonik
sensoriin iizerinde elinizi veya herhangi bir cismi tuttugumuzda ultrasonik sensor
uzakligin1 algilaylp arduinoya aktariyor. Arduinoya yazdigimiz programda
yaptigimiz matematiksel islemler ile servo motorun dogrultusu cismin {izerine
geliyor. Cismin sensor lizerinde yukariya veya asagiya hareketi sirasinda
ultrasonik sensor uzaklik farklarini siirekli 6l¢erek arduino araciligla servo motora
gonderiyor ve motorun dogrultusu cismi ultrasonik sensoriin menzilinden ¢ikana
kadar takip ediyor. Ayrica servo motorun ucuna monte ettigimiz lazer bunu
kanitlar niteliktedir.

Keywords: Abstract: Summary: This article was the introduction of the hand tracking system.

Hand Tracking System Hand tracking system based on servo motors and servo motor from transferring
through arduino ultrasonic sensor detects the distance at which the event to follow
hand. When we make the system 's ultrasonic sensors on your hand or hold any
body transmits ultrasonic sensor detects the arduino away. The direction of the
servo motor with mathematical operations we wrote our program arduino comes
on the object . During the motion of the object up or down on the sensor sends an
ultrasonic sensor constantly measures the difference from arduino to be mediated
in accordance with the servo motor and the motor body followed until the range of
the ultrasonic sensor. In addition, we have installed on the end of the servo laser is
evidence that nature .
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endiistriyel olarak {retilen {irlinlerin kalitesini
.. arttirmayla ve hatasiz sonuglar elde etmeyle iligkilidir.
1. GIRI§ Bu nedenle oOrnegin endistriyel uygulamalarda
triinlerin takibini yapmak firmanin sorunlu iiriin
cikarmasini engelleyecektir. Bir cismin veya hedefin
konumunun saptanmasi, endiistriyel uygulamalarda
triinlerinlerin o an hangi konumda oldugunu takip
edilmesine, nokta atislar yapabilmek i¢in hedeflerin
vurulmasinda, lazer ile tedavi yontemlerinde tam
dogru sonuglar elde edilmesinde, uydu antenlerinin
nasil haberlesmesi gerektiginde, hedefe kilitlenen
fiizelerde, ucak avlayan ucaksavarlarda, CNC tezgah
gibi ¢esitli noktasal is yaparak calisan uygulamalarda
ve bunun gibi bir ¢ok hassas ve otomatik konum
bilgisi gerektiren uygulamalarda ihtiya¢ duyulur.

Hareketli nesneleri izleme ve pozisyon denetimi,
fabrikalarda bulunan otomasyon sistemlerinden
baska haberlesme sistemlerinde, silah sistemlerinde,
robotlarda ve hava araglarinda oldugu gibi ¢ogu
alanda kullanilmasi gereken 6nemli uygulamalardan
biridir. Hareketli nesneleri izlemede probleme neden
olan etken, takip edilecek nesnenin veya hedefin
stirekli sabit durumda olmamasi ve zamanla
degismesi pozisyon izleme ve kontrol sistemlerinde
o6nemli bir sorundur. Hareketli nesnelerin izlenmesi
ve pozisyon denetimi yapan sistemlerde hassasiyet
olduke¢a 6nemlidir. Pozisyon kontrolii ve nesne takibi
yapan sistemlerinin hassasiyetini arttirmak
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2. MALZEMELERIN TANITIMI
2.1Gerekli Malzemeler

1.Arduino Uno(www.gittigidiyor.com)

2.Ultrasonik Mesafe Sensorii(www.gittigidiyor.com)

3.Servo Motor(www.gittigidiyor.com)

4. Jumper Kablolar(www.gittigidiyor.com)

5.Breard Board(www.gittigidiyor.com)

2.2 Arduino Uno

Arduino UNO, 2010 yilinda insanlarin kullanimina
sunulan, ATmega328

mikrodenetleyicisini kullanan bu alanda en ¢ok
kullanilan Arduino kartlarindan birisidir. 7-

12V arasinda ¢alisan bu platform, 14 adet dijital giris-
cikis pinlerine sahiptir. Bunlardan 6

tanesini de PWM i¢in kullanabilirsiniz.
ArduinoUno Teknik Ozellikleri :
-Mikrodenetleyici: ATmega328
-Besleme Voltaji: 7-12V

-Calisma Voltaji: 5V

-Giris-Cikis Pinleri Sayisi: 14 adet dijital pini
mevcuttur. Bunlardan 6 tanesi PWM olarak

kullanilabilir. 6 pinden 8 bitlik analog sinyal ¢ikisi elde
edilebilmektedir.

-Pinlerdeki Akim: 40mA(5V), 50mA(3.3V)
-FLASH: 32 KB

-SRAM: 1 KB

-EEPROM: 1 KB

-Calisma Saat Hizi: 16MHz

-iletisimi de USB iizerinden saglayabilmektedir.

Arduino pin o6zelliklerini asagidaki ¢izilen resimden
gorebilirsiniz.  Ayrica resmin altinda detayl
aciklamalarda mevcuttur;

Dijital Girig-Cikis ve seri iletigim portu
Reset Dugmesi| PWM pinle 0.ve 1. pinle

USB lletigim|

Program Yiakleme Portlar|

Besleme|

Analog Giri Portlan

Dewreyi Besleme ve
| Toprak Pinleri| A0-..5'e kada

‘Sekil1.Arduino Pinleri

Vin yazan Pin; Arduino normalde USB ile
beslenmektedir. Ayrica bu pin tizerinden de 7-

12V vererek besleyebilirsiniz.

5V yazan Pin; Regiilesi sayesinde 5V veren pindir.
Boylelikle bu ¢ikis pininden devrenizi

5V besleyebilirisiniz.

3.3V yazan Pin; Yine ayni sekilde regiileli 3.3V veren
bu ¢ikis piniyle devrenizi 3.3V

besleyebilirsiniz.

GND yazan Pin; Ground kisaltilmasidir. Yani Toprak
pinidir. Devrenizdeki elemanlarin

eksi (-) ucu buraya gelecektir.

IOREF yazan Pin; Arduino kart eklentileri i¢in besleme
voltaji secimini saglamaktadir.

RX-TX yazan Pinler; Seri iletisim pinleridir. TX pini ile
veri gonderebilirsiniz, RX pini

ile de verileri alabilirsiniz.

2 ve 3. Pinler; Bu pinler 6zellikli bir pindir. Bu pinler
ile harici kesinti yapabilirsiniz.

PWM Pinleri; Bu pinler 3,5,6,9,10,11 yani istiinde ~
simgeyi gérdiigiiniiz pinler PWM

pinleridir. analogWrite() komutu ile 8 bitlik analog
sinyal ¢ikisi elde edebilirsiniz.

SPI Pinleri; 10,11,12,13. Pinlerle SPI kiitiiphanesini
kullanarak, SPI iletisimi

yapabilirsiniz.

TWI veya 12C Pinleri; A4 ve A5 pinleri ile TWI veya
12C olarak bilinen protokolii

kullanarak iletisim saglayabilirsiniz.

AREF Pini; Analog girislerde referans voltaji olarak
kullanilir.

Reset Butonu; Mikrodenetleyiciye reset atmanizi
saglar.

2.3. Ultrasonik Sensor

Gece karanliginda gozleri olmadan géren ve yasamini
bu sekilde siirdiiren yarasalarin kullandigi ydntem
glinliik yasantimizda ve endiistriyel isletmelerdeki
otomasyon sistemlerinde olduk¢a yaygin olarak
kullanilmaktadir. Insanlar tarafindan normalde
duyulamayan 20kHz iizerindeki frekanlardaki seslere
ultrasonik dalgalar denir. Ultrasonik dalgalarin
hareket hiz1 frekans ve dalga boyunun ¢arpimina
esittir.

Bir elektromanyetik dalganin hizi 3x108m/s iken,
sesin 200C’deki hava boslugundaki hizi 344m/sdir.
Ses dalgasinin yavas olmasi ayni zamanda uzaklik ve
yon ¢ozlniirligiiniin de yiiksek olmasi anlamina gelir.


http://www.gittigidiyor.com/
http://www.gittigidiyor.com/
http://www.gittigidiyor.com/
http://www.gittigidiyor.com/
http://www.gittigidiyor.com/

0.Soyad, I.Cayiroglu, Fen ve Teknoloji Bilgi Paylasimi, Say1:2015-1, www.IbrahimCayiroglu.com

Yiiksek ¢oziiniirlik daha kesin 6l¢lim sonuglar1 elde
edebilmeye olanak tanir.

Bir cismin varligini belirlemek i¢in ultrasonik dalgalar
kullanilir. Ultrasonik ses dalgalari carptigi cisimlerden
geriye yansir. Bu yansima kullanilarak cisimlerin
varlig1 belirlenebilir. Metaller, ahsap cisimler, sivilar,
camlar, plastik malzemeler ve kagit gibi iriinler
ultrasonik ses dalgalarinin %100’e yakinini geriye
yansitirlar. Bunun yaninda pamuk ve yiinli bezler
ultraonic dalgalari emerler.

Ultrasonik dalgalarin bu yansima o0zelliginden
faydalanilarak ultrasonik sensorler liretilmistir.

2.4 Servo Motor

Motorlar,dairesel olarak hareket ederek kuvvet
ireten endiistriyel cihazlardir. Motorlar genel olarak
DC Motor, AC Motor,Servo Motor ve Step Motor olmak
tizere dort farkh tiirde siiflandirilir. Tim bu motor
cesitleri yap1 olarak birbirlerine benzeseler de, 6zellik
ve calisma mantiklarina goére bir birlerinden
farklidirlar. Servo ve step motorlar: gelismis motorlar
olarak gosterebiliriz.

Servo, herhangi bir mekanizmanin isleyisini hatay1
algilayarak yan bir geri besleme diizeneginin
yardimiyla denetleyen ve hatay1 gideren otomatik
aygittir. Robot teknolojisinde en ¢ok kullanilan motor
cesididir. Bu sistemler mekanik olabilecegi gibi
elektronik, hidrolik-pnématik veya bagka alanlarda da
kullanilabilmektedir.

Servo motorlar; cikis, mekaniksel konum, hiz veya
ivme gibi parametrelerin kontrol edildigi, o6zetle
hareket kontrolii yapilan bir diizenektir. Servo motor
icerisinde herhangi bir motor AC, DC veya step motor
bulunmaktadir. Ayrica siiriicii ve kontrol devresini de
icerisinde barindirmaktadir.

Sekil2.Servo Motor

3. DONANIMIN KURULMASI
3.1. Arduino’ nun Pc’ye Tanitilmasi

Arduino kartimizi bilgisayarimiza tanitmak igin ilk
once “Arduino Resmi Sitesi ‘ nden” Arduino IDE
programini  indirip  bilgisayarimiza  kurmamiz
gerekiyor.Arduino UNO i¢in basit bir yazic
kablosuyla, Leonardo icin Micro USB kablosuyla
dogrudan bilgisayarimizin USB portuna baghyoruz.
Bilgisayarim(Sag tik) -> Ozellikler -> Aygit
Yoneticisi(Win XP’de Donanim sekmesinde, Win7’de
sol tarafta) -> Acilan Listeden Arduino UNO’ya cift
tiklayin. Ardindan:Siiriiciiyli  giincellestir->Belirtilen

konumu dahil et(isim degisik olabilir, son secenegi
seciyoruz) -> Sihirbazin siradaki ekraninda C:\...
seklinde bir yer olacak. Gozat butonuna tiklayip
Arduino klasérii - > Drivers klasériinii secip ileri’ye
basiyoruz. Artik siiriiclilerimiz de yiiklenmis oluyor.

3.2 Arduino Servo Motor Baglantisi

Servo motorun ¢ adet baglanti  kablosu
bulunmaktadir. Bu kablolar genellikle kirmizi, turuncu
(bazen sar1) ve siyah (bazen kahverengi) olmaktadir.
Bu renkler kablolarin goérevini gostermektedir.
Kirmiz1 renk besleme (genellikle 5 volt) baglantisini,
siyah veya kahverengi renk de toprak baglantisini
gostermektedir. Geriye kalan turuncu kablo ise
motorun agisini belirleyecek olan veri baglantisidir.
Motorun doéniis agisinin belirlenmesi icin veri hatti
tizerinden PWM adi verilen 6zel kare dalga sinyalleri
yollanmaktadir. PWM sinyali belirli bir siire 5 volt,
belirli bir siire 0 volt diizeyinde verilen gerilimdir. 5
volt diizeyinde gecen slireye "gdrev zamani", toplam
siireye de "PWM periyodu” denir. Servo motorun
kontroli i¢in ayarlanmis 6zel goérev zamanlar1 ve
PWM periyotlar1 vardir. Bu ayarlar disindaki PWM
sinyalleri servo motoru diizgiin ¢alistiramaz.

Sekil3.Arduino Servo Motor Baglantisi

Arduino’da servo motor kontrolii icin 6zellestirilmis
PWM pinleri bulunmaktadir. PWM pin sayisi
Arduino’nun tiiriine goére degismektedir. Bu pinlerin
yaninda dalga (~) isareti bulunmaktadir.

Servo motor kontrolii icin Oncelikle Servo.h
kiitiiphanesini projemize  eklemeliyiz. Servo
kiitiiphanesi  eklendikten sonra Servo nesnesi
kullanilarak yeni servo motorlar tanimlanir.
Tanimlanan servo motorin bagl oldugu pinler segilir
ve servo kullanima hazir hale getirilir. Motor milinin
konumunu degistirmek i¢cin Servo nesnesinin attach
metodu kullanilir. Bu metodun igerisine motor milinin
gitmesi istenilen 0-180 derece arasinda a¢1 yazilir.
Servonun yeni konumunu almasi biraz zaman alabilir.
Bu ytizden bekleme (Delay) komutu kullanilmahdir.

3.3 Arduino Ultrasonik Sensor Baglantisi

Sensor tizerinde VCC, Trig, Echo, GND olmak iizere 4
adet pin bulunmaktadir. Bunlardan VCC pini besleme
(5 volt), GND pini toprak hattidir. Trig pini ¢ikis
ylzeyinden dalganin salinmasini saglayan pindir.
Echo pini ise giris ylizeyine yansiyan dalganin
ulastiini  Arduino'yva  haber  veren  pindir.
Aciklamalardan da anlasildigi gibi Arduino'da trig pini
¢ikis, echo pini ise giris olarak ayarlanmalidir.
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Asagidaki resimde sensoriin Arduino baglantilarim
gorebilirsiniz.

Selil4.Arduino Ultrasonik Sensér Baglantisi

Arduino ve uzaklik sensoriiniin baglantilari resimdeki
gibi yapildiysa, kodlama kismina baslayabiliriz.

ilk olarak setup fonksiyonu icerisinde sensériin trig ve
echo pinleri ayarlanmalidir. Sensér 6niindeki cismin
uzakligini 6lgmesi icin trig pini aktif yapilmahdir.
Daha onceden bu pinin aktif kalma ihtimalinden
dolay1 oncelikle pin LOW durumuna getirilmelidir.
Kisa bir siire bekledikten sonra trig pini 10 mikro
saniye boyunca HIGH konumuna tutulmahdir. 10
mikro saniye sonunda pin, tekrardan LOW konumuna
getirilmelidir. Boylece ¢ikis yiizeyinden ses dalgasi
salinmis oldu. Salinan dalga sensoériin oniindeki bir
cisme ¢arptiginda giris yiizeyine yansiyacaktir. Dalga
giris ylizeyine ulastiginda sensor otomatik olarak echo
pinini HIGH konumuna getirecektir. Echo pininin
HIGH konumuna gelme siiresi pulseln fonksiyonuyla
olciiliir.  Olgiilen siire 14,55'e béliinerek cismin
uzaklhigr olgilir. Uygulamada sensor yardimiyla
Olciilen uzaklhigin kullanici tarafindan gorilmesi igin,
uzaklik bilgisi seri haberlesmeyle bilgisayara
aktarilmaktadir.

4.PROGRAMLAMA
4.1.Projemizin Arduino Kodlari

#include <Servo.h>// Servo kutuphanesi projeye
dahil edildi

#include <math.h> // matematik kiitiiphanesi atandi
Servo myservo; // servo motor nesnesi yaratildi

const int trig=2; //Trig pini cikis yiizeyinden dalganin
salinmasini saglayan pindir.Trig pinini 2. Pine atadik

const int echo=3;// Echo pini giris ylizeyine yansiyan
dalganin ulastigini Arduino'ya haber veren pindir.
Echo pinini 2. Pine atadik

#define PI 3.14159265//Pi sayisi atandi

float sure=0; // sesin gidis stiresi
double mesafe =0; // mesafe degiskeni

double servomesafe=19; // servo ile sensor arasi
uzaklik 19 cm

double aci=0;

void setup() {

pinMode(trig, OUTPUT);
pinMode(echo, INPUT);
Serial.begin(9600);

myservo.attach(9); //servo motor 9 numaral pine
baglandi

}
void loop() {
digitalWrite(trig, HIGH);
delayMicroseconds(1000);
digitalWrite(trig, LOW);

sure=pulseln(echo,HIGH);
mesafe=(sure/2) /29,1; // mesafey1 bulduk
double bolum=mesafe/servomesafe;

aci= atan(bolum)*180/PI;

Serial.print("Aci: ");

Serial.println(aci);

Serial.print("Mesafe: ");
Serial.print(mesafe);

Serial.print("cm: ");//Ac1 ve mesafe degerleri ekrana
yazdiriliyor

myservo.write(aci);

delay(10);
}

5.EKLER
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