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Elektronik ve Kodlama diinyasina hosgeldiniz. Bu kitabi actiginiza gére sizde merak denizinde
yuzlp, yeni seyler 6grenmeye heveslisiniz demektir. Bu tir konularda yeni seyler 6grenmek zor
gibi disundilse de adim adim ve dogru uygulamalar ile ilerlerseniz ¢ok basit oldugunu fark
edeceksiniz. ilk asamalarda uygulamalari yaptikca oturmayan anlamsiz gelen yerler olacaktir. Bu
sorunu uygulama yaptikca asacaksiniz. Sadece biraz sabir gerekli...Kolay ve dogru yol haritasi ile
Arduino programlamayi 6grenebilmeniz icin uygulamalar kolaydan baslayarak, daha komplekse

dogruilerlemektedir.

Uygulamalarin daha detayh videolu anlatimlarini izlemek isterseniz uygulamalarin giris
kismindaki QR kodu taratarak YouTube kanalimiza gidebilirsiniz. Uygulamalara dijital ortamda
erismek isterseniz http://maker.robotistan.com blog sayfamizda da bulunmaktadir. Kitapgik
icerisinde yazilan kodlara hem ilgili videolarin aciklama kismindan hemde blog sayfamizdan

ulasabilirsiniz.
Bu kitap Robotistan Elektronik A.S biinyesinde yazilmistir. Yazilis amaci ise Arduino’ya kolay ve
dogru yoldan baslamak isteyenlere rehber olmasidir. Umudumuz bu iceriklerin herkese faydali

olmasi ve sizlerin 6grenme sirecini kolaylastirip hizli sekilde proje yapmalarini saglamaktir.

Seticerikleri, uygulamalar, videolarimiz ve akliniza takilan ter tirl 6neri ve sorularinizicin

info@robotistan.com e-mail adresinden bizimle iletisime gecebilirsiniz.

Robotistan Ekibi
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Arduino Yazilim Kurulumu

Bu kitap ile birlikte Arduino diinyasina giris yapip, ileri seviye uygulamalara kadar gidecegiz.
Uygulamalara baslamadan once bilgisayarimizda Arduino strtcdlerinin ve yaziliminin kurulmus
olmasi gerekiyor. Benim tavsiyem, Arduino kartini bilgisayarimiza USB kablosu ile takmadan
once yazilimi yiiklemeniz. Bu sayede, yazilimla birlikte gelen Arduino stricUleri bilgisayarimiza

kurulmus oluyor ve boylece kartimizi kolaylikla tanrtip hemen kullanmaya baslayabiliyoruz.

Arduino Yaziliminin indirilmesi

Arduino yazilimini indirmek icin www.arduino.cc adresinden “Downloads” sekmesine gidiyoruz.
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Downloads sekmesini tikladiktan sonra karsimiza isletim sistemimize gére olan dosyayi
indirecegimiz ekran cikiyor. Bu yaziyi hazirladigim sirada Arduino yazihminin en glncel strima
1.8.7 idi. Windows kullananlar “Windows Installer” secenegini tiklayabilirler. Diger isletim

sistemlerinin de ylkleme dosyalari asagida bulunmaktadir.
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Arduino Yazilim Kurulumu

Daha sonra bize, bagis yapmamizi rica eden bir sayfa aciliyor. Tercihimize gore bagis yapabiliriz

yada“Just Download” secenegiile bagis yapmadan yazilimiindirebiliriz.

ARDULIND

Contribute to the Arduino Software
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Bundan sonra yazilim kurulum dosyamiz inmeye basliyor. indirme islemi bittikten sonra dosyay!

Arduino Siiriiciilerinin Yiiklenmesi

acarak kurulum islemini baslatiyoruz. Kurulum sirasinda cikan “Install USB driver” seceneginin

secilioldugundan emin oluyoruz.

@ Arduino Setup: Installation Options - o

Chedk the components you want to install and undhedk the companents
o0 you don't want to nstall. Cick Mext to conbnue.

Select components to install; Ml Install Arduing softwars

Install USB driver
[+#] Create Start Menu shortout
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Arduino Yazilim Kurulumu

Kurulum islemi bittikten sonra, kartimizi USB kablomuzla bilgisayarimiza baglyoruz.
Bilgisayarimizda “Yeni donanim bulundu” penceresi aciliyor. Eger sirlictiler yazihmla birlikte
kurulduysa, otomatik ylikleme secenegi Arduino'muzun suricllerini otomatik olarak

yukleyecektir.

Arduino Programinin Bilgisayarimizda ilk Calistiriimasi
Artik Arduino programimizi acabiliriz. Programimizi actiktan sonra ilk yapmamiz gereken sey,
programin Arduino UNO kartimizla calisacak sekilde ayarlanmasidir. Araglar > Kart

menusunden Arduino UNO secenegini tikliyoruz.
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Arduino Yazilim Kurulumu

Daha sonra, yine “Araclar” men(sinden “Port” alt menis( altinda Arduino’muzun bagh

goriind(gl portu seciyoruz. Bu port numarasi, her bilgisayarda farkl olabilmektedir.

£ cosich_noe1Es | Anduing 107 o oy
Derps Cucente Tefak Srugler Toren

orrstin s rmdende =T
Tarlep Argrie
Earabsar bndlamnrs dhieed & Tesran vkl

bbrarde dizek e Sk |
ZanPzn Boran L= Shrke M
SanCoxi CideShefte L

AR Ferrrear Updeten

Kot "disduina G Uag ®

Pag | sl
e B Ind e o3
Praguemimsa: " AVEEF mdl ¥
Cvplicieyiciy Yaoda

Artik her seyiyle kullanima hazir bir Arduino programimiz var.
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Arduino Yazilim Kurulumu

Programda “void setup()” kismina yazacagimiz fonksiyonlar, kart ilk enerji alip ¢alistiginda
sadece bir kere calisir. Kullanacagimiz giris/cikis pinlerini, seri port konfiglirasyonunu vb. ayarlari
bu kisimda yapiyoruz. “void loop()” kisminda ise, "void setup()” fonksiyonundaki komutlar

calistiktan sonra kartin enerjisi kesilene kadar stirekli calisacak olan fonksiyonlari barindirir.

Programimizi yazdiktan sonra kartimiza yiklemek istedigimizde, éncelikle “Kontrol Et"
secenegine tikliyoruz. Program, yazdigimiz kodu oncelikle bilgisayarimizda bir klasére
kaydetmemizi istiyor, daha sonra da yazdigimiz kodu derleyerek herhangi bir hata varsa bu

hatayi bize bildiriyor.

£ Bank | Arduna 187 - [w] x

Corgs Dicenls Tadak Assdar fardm

Ornegin, bu kodda “digitalWrite" fonksiyonundan bir dnceki komut olan “delay” komutunu
yazdiktan sonra noktali virgil (;) koymayi unuttugumuz icin bize bu satirla ilgili bir hata mesaji

gorlyoruz.

Eger yazdigimiz kodda bir hata yoksa ve Arduino kartimiz bilgisayarimiza USB ile baglysa,

"Yiikle"” sececegine tiklayarak kodumuzu kartimiza yiikleyebiliyoruz.
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Arduino ile LED Yakma
Blink Uygulamasi
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Arduino ile LED Yakma

Gerekli Malzemeler:

- Arduino Uno

- Breadboard

- Kirmizi LED

- 330 Ohm Direnc (Turuncu - Turuncu - Kahverengi)
- 2 Adet Erkek-Erkek Jumper Kablo

LED Nedir?

LED, 1sik yayan diyot anlamina gelen “Light Emitting Diode” s6zcigliniin bas harflerinden olusan
bir kisaltmadir. Alisik oldugumuz ve cogu projemizde kullandigimiz 6V ile calisan ufak ampullerin
aksine LED'lerin anot ve katot olmak (zere iki farkli bacagi vardir. Bunlardan anodu pozitif

uon

gerilime yani “+" uca, katot ise negatif gerilime yani “-" uca ya da toprak hattina (GND, Ground)

baglanmalidir.

- B

Gerilim, Akim ve Ohm Yasasi

Cesitli devre elemanlarinin farkli gerilim yani voltajlarda calistigini biliyoruz. Arduino kartimizise
5V gerilimle calismaktadir. LED'imiz icin ise bu durum biraz farkhdir. LED'in (izerinden gececek
maksimum akimin 15 mA (miliamper = amperin 1000'de 1'i) degerini gegmemesi gereklidir.
Arduino’'muz 5V ile calisiyor demistik. 5V degeri bize kartin cikis gerilimini ifade etmektedir.
Fakat LED 15 mA akima ihtiya¢c duymakta. Sanirnm isler biraz karismaya basladi. Korkmaya gerek

yok!Her seyin bir ¢6zima var.

11
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Arduino ile LED Yakma

LED, 1sik yayan diyot anlamina gelen Light Emitting Diode s6zc(gliniin bas harflerinden
olusan bir kisaltmadir. Alisik oldugumuz ve cogu projemizde kullandigimiz 6V ile calisan ufak
ampullerin aksine LED'lerin anot ve katot olmak zere iki farkli bacagi vardir. Bunlardan anodu
pozitif gerilime yani + uca, katot ise negatif gerilime yani - uca ya da toprak hattina (GND,

Ground) baglanmalidr.
V=ixR

akimive “R"ise direnci temsil ediyor. Eger 15 mA akima ihtiyag

un

Bu denklemde “V" bize gerilimi, “i

duyan LED'i, Arduino’muzun 5V cikis saglayan pinlerinden birine baglayacak olursak;

5V=0,015AxR

Denklemini elde etmis oluruz. Bu denklemden “R"yi ¢cekecek olursak sonucu 333 buluruz. Bu
demek oluyor ki LED'imizi 5V gerilimle kullanmak icin 333 Q (ohm) degerinde bir dirence
ihtiyacimiz var. Tam degeri dogru tutturmamiz cok dnemli degil, elimizde mevcut olan 330 Q'luk

direnci kullanabiliriz.

Hemen devremizi kuralim ve sonrasinda proje kodumuzu yazmaya baslayalim.

G)('} 0oy

Ardulng
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Arduino ile LED Yakma

Devre kismini kurduktan sonra kodu yazmak icin Arduino IDE'yi acarak, yukaridaki sekmelerden
“Dosya” sonrada “Yeni" secenegini secerek yeni bir program sayfasi acalim. Acilan sayfada “//" ve
sonrasinda yorum yazan satirlari silebilirsiniz.

Bu sayfada ekleyecegimiz kodlar “void setup” ve “void loop” ile baslayan alanlara sisli

parantezler{}"icerisine yazacagiz.

Setup kisminda kart Gzerindeki 8 numarali pini cikis verecek sekilde ayarhyor. Kullanacagimiz pin
cikis veya giris olarak belirlenmez ise programin devaminda yazacagimiz giris veya cikis
fonksiyonlari, o pini kullanamaz. Pin icin ayar yaptigimiza gore artik LED yakip séndlrme icin

gerekliolan kodu yazahm.

“loop” kisminda ise dncelikle 8 numarali pine HIGH lojik seviyesine, yani 5V'a ayarliyor, 500
milisaniye (yarim saniyeye esittir) hicbir islem yapmadan bekliyor ve bu sefer 8 numaral pini
lojik LOW yani OV veya toprak hatti seviyesine ayarliyor. Bu islemi yaptiktan sonra
mikokontrolc(, “delay” fonksiyonu sayesinde tekrardan yarim saniye hicbir islem yapmadan
bekliyor.

Bu koddaki “delay” komutlarinin strelerini degistirerek LED'in acik ve kapall kaldig streleri
degistirebiliriz. Eger baska bir pin kullanmak istersek tek yapmamiz gereken “pinMode” ve
“digitalWrite” fonksiyonlarinda bulunan pin numarasini kullanmak istedigimiz pin numarasi ile

degistirmek. LED'imize 330 Q'luk bir direnci seri baglamayi unutmuyoruz!

13
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Buton ile LED Yakma
Blink Uygulamasi
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Buton ile LED Yakma

Gerekli Malzemeler:
- ArduinoUno

- Breadboard

-Kirmizi LED

-PushButon

-3300hm Direng (Turuncu- Turuncu - Kahverengi)

- 10k Ohm Direng (Kahverengi - Siyah - Turuncu)

- 5 Adet Erkek-Erkek Jumper Kablo

Bu uygulamamizda Arduino Gzerindeki pinleri giris olarak kullanmayi 6grenecegiz. Bu sayede
disaridan bir butona basildiginda Arduino icerisinde haberimizin olmasini saglayacagiz. LED
devremiz bir dnceki uygulama ile ayni olabilir. Sadece LED'in bagh oldugu bacak bu uygulamada

10 numara olacak. Simdi devremizi kurup daha sonra kod kismina gecelim.

-lllllr-l!l!!l!!l!ll!!
e e

£

-

*

-
LR
[(EEEE]

Butondan saglikli veri okuyabilmek icin 10k Ohm direnc ile birlikte kullanmamiz gerekiyor.
Butona basili degilken pin Gzerinde olusabilecek parazitleri ve bu parazitlerden kaynaklanan
yanhs sinyal algilamalarini engellemek icin “pull-up” veya “pull-down” direnci kullanmamiz
gerekiyor. Biz bu uygulamamiz da “pull-down” direnci kullanacagiz. Bu projemizde buton basil
degilken pinden okunan deger OV yani lojik LOW seviyesindedir. “Pull-down” direnci, buton
basilip deger HIGH'a cekilmedigi siirece bu pindeki gerilimi 0V'ta sabit kalmasini saglar. Devre

kismindaki mantig1 6grendigimize gore artik kod kismina gecelim.

15
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Buton ile LED Yakma

Led 10D

t buton daruma

ok
la {Butan,

{Liancd, FIT} 2

Eil |
buton durams ligita 1 {Buton) ¢
f (buton_duram 130
ta [Lad, i) 7

“#define” satiriile 8 numarali pine “Buton” ismini veriyoruz bu sayede gerekli yerlerde 8 yazmak
yerine “Buton” yazarak ¢ok daha hatirlanabilir ve kolay kod yazabiliriz. LED icinde benzer
tanimlamay! 10 numarali pin icin yapiyoruz.Yazilim icerisinde okudugumuz verileri veya
saklamak istedigimiz bilgileri, sonradan tekrar erisebilmek icin degiskenleri kullaniriz.
Degiskenler tiplerine gore icerisinde barindirdiklari veriler farkhihk gosterir. En ¢ok karsimiza
cikacak olan ve sik¢a kullanacagimiz “int” degiskeni “integer”in kisaltmasidir. Bu degisken
icerisinde -32767'den 32767 ye kadar sayilari tutabilir. Bu sayilar tam sayi olmalidir. VirgGllG bir
sayl icerisine atamak isterseniz yuvarlayarak tam sayiya donlstirecektir. Bu kodda
“buton_durumu” degiskeni tanimlayip, ilk degerini sifir olarak atiyoruz. ik degerin sifir atanmasi
sart degil ancak “integer” tanimladiginizda degisken icerisinde rasgele bir sayi olabilir. Yazilim
kisminda her ihtimale karsi sikinti olusturmamastigin ilk degerini sifir olarak atiyoruz.

“pinMode” komutu ile “Buton” pinini (8 numara olarak belirledik) giris olarak ayarliyoruz. Bir alt

satirdaise LED pinini (10 numara olarak belirledik) giris olarak ayarliyoruz.

16
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Buton ile LED Yakma

Giris-cikis ayarlarken giris yapmak istedigimiz butonlara “INPUT", cikis yapmak istedigimiz
pinlerede “OUTPUT" yazmamiz yeterli. Giris-cikis olarak kullanacaginiz pinleri tanimlamadiginiz
taktirde, bu pinler istediginiz gibi veya stabil calismayacaktir."loop” kismina gectigimizde
butondan gelen veriyi okuyup, bu veriyi “if-else” komutu ile degerlendirecegiz. Degerlendirme

sonucunda gelen verinin“1" veya “0" olusuna gore karar vererek LED'i yakip séndirecegiz.

17
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Arduino ile Analog Okuma ve Seri Haberlesme

Gerekli malzemeler:
- ArduinoUno

- Breadboard
- 10k Ohm Potansiyometre
- 3 Adet Erkek-Erkek Jumper Kablo

Arduino kartinin Gizerine baktiginizda “Analog Input” pinlerini géreceksiniz. Bu pinleri kullanarak
dijitalden analog sinyale dontsiim yaparak bu pindeki voltaji okumamiz mimkdin. Arduino dijital
okuma yaparken OV (sifir) ve 5V okuyabilmektedir. Bu iki ug deger arasinda ara degerler gelirse
bunu algilayamamakta ve gelen voltaji esik degerine gére OV veya 5V olarak kabul etmektedir.

Analog pinler sayesinde 0V'dan 5V'ta kadar ara gerilim degerlerini de algilayarak dijitale
cevirebiliyoruz. Ara degerlerdeki sinyalleri elde edebilmek icin ayarh direng (potansiyometre)
kullanacagiz. Uygulamamizda analog giris pininden gelen gerilimin sayisal karisiligini seri

porttan okumaislemini saglayacagiz. Devremizi kurup kod kismina gecelim.

I
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LI O O |

Arduing”
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Arduino ile Analog Okuma ve Seri Haberlesme

potpin AQ

t dagar=l;

dagar H{potpind 7

Serial. f [deger] ;

Onceki kodlarimizda da yaptigimiz gibi define islemi ile “AQ” pinine “potpin” ismini veriyoruz.
Sonraki satirda analog pinden okudugumuz degerleri saklamak icin “integer” tirtinde ve deger

isminde degisken tanimliyoruz.

“setup” kisminda oénceki yazilimlarimizda dijital giris-cikis kullandigimizdan dolayi, pinleri ne
olarak kullanacagimiza goére ayarliyorduk. Analog okuma yaparken giris cikis tanimlamamiza
gerek yok bu sebepten dolayi bu yazilimda “pinMode” komutunu kullanmiyoruz.

Okudugumuz verileri bilgisayara gdndermek icin seri haberlesme baslatmamiz gerekiyor. Bu seri
haberlesme sayesinde Arduino ile bilgisayar USB baglanti tizerinden haberlesecek ve istedigimiz

verileribilgisayara aktarabilecegiz.

“Serial.begin(9600);" satiri ile bu haberlesmeyi baslatiyoruz. Arduino kodu calistirmaya
basladiginda ilk olarak bilgisayar ile haberlesmeyi baslatacaktir. Haberlesme basladiktan sonra
“Serial.printin(“Pot Deger Okuma");” satiri ile “Pot Deger Okuma” yazisi bilgisayarda seri monitore

vazdinlacaktir. “Serial.print“ ve “serial.printin” komutlarini asagida detayli aciklayacagiz.

20
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Arduino ile Analog Okuma ve Seri Haberlesme
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Potansiyometre ile LED Yakma

Gerekli malzemeler:

- Arduino UNO

-Breadboard

- 10k Ohm potansiyometre

-Kirmizi LED

-330 0hm Direncg (Turuncu - Turuncu - Kahverengi)
- 5 Adet Erkek-Erkek Jumper Kablo

Onceki uygulamamizda analog pinden gerilim degerini okumustuk bu uygulamamizda yine analog
pinden gelen degere gére LED'in parlakligini kontrol edecegiz. ilk led yakma uygulamamizda dijital
cikis kullandigimizdan dolayi LED’e OV veya 5V gonderebiliyorduk. Bu ylizden led ya sénlyordu
vada yaniyordu. Arduino'nun yeni bir 6zeligini kullanarak LED'e 0-5V araliginda ara degerlerde
gerilimde génderebilecegiz. Bu gerilim kontrolii sayesinde LED'in parlakhigini ayarlayabilecegiz.
Bu uygulamaya kadar dijital giris-cikis ve analog girisi 6grendik. Bu uygulamayla birlikte analog

cikis yani PWM 6zelligini 6grenecegiz. Simdi devremizi kurup hemen kod kismina gecelim.

s aaw
s aas
L
“saaw
s aaw
ssaas
L
s aaw
s aaw
L
“saaw
s aaw
s saaw
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Potansiyometre ile LED Yakma

PWM (Pulse with Modulation) , sinyal genislik modulasyonun kisaltmasidir.Bu 6zellik Arduino
Uno (izerine 6 pinde mevcut yaklasik isareti (~) bulunan pinlerden (3,5,6,9,10 ve 11. Pinler) PWM
ile ilgili detayli bilgiler icin uygulama sonundaki kare kodu taratarak bu uygulamaya ait olan

videoyuzleyebilirsiniz. Devremizi kurduktan sonra hemen kod kismina gecelim.

fdefine led 3
fdefine pat RO
i tugp ()
ik |
t degaer 1, Fead {poth ;s
deger map (deger, 0, 1023, 0, 255) ;
e[led, degarh s

Bu uygulamamiz da dijital giris-cikis kullanmadigimizdan dolayi yine “setup” kisminda bir

ayarlamayapmiyoruz.

Ana program déngiimiizde POT'tan veriyi okuyup bu veriyi LED’e gdndermek istiyoruz. ilk olarak
“analogRead” komutu ile potansiyometreden veriyi okuyoruz. Okudugumuz degeri “deger”
degiskenine yaziyoruz. ikinci satirda ise “map” komutunu kullanarak O ile 1023 arasinda gelen

degeriQile 255 arasina oranliyoruz.

Analog okumayi 10 bit (2710 =1024) ¢dzlnlrlikte yaparken, analogyazmayi8bit(2"8=256)
c6zn(rlikte yapabiliyoruz. Okudugumuz veriyi, cikisa gore oranlayip yazdirmamiz gerekiyor.
“map” komutu yerine dilerseniz direk olarak 4'e de bolebilirsiniz. Oranlama isleminden sonra

“analogWrite” komutuile PWM pinlerinden ¢ikis verebiliriz.

24

maker.robotistan.com



Potansiyometre ile LED Yakma

25

maker.robotistan.com



Arduino ile
Karasimsek Uygulamasi

robotistan [ JIREE &3 YouTube

Uygulamanin blog yazisina Uygulamanin videosuna
asagidaki linkten asagidaki linkten
ulasabilirsiniz. ulasabilirsiniz.
http://bit.ly/arduinodersleri http://bit.ly/arduinovideodersler




Arduino ile Karasimsek Uygulamasi

Gerekli malzemeler:
- ArduinoUno

-Breadboard

- 13 Adet Erkek-Erkek Jumper kablo

-6 Adet LED

-6 Adet 3300hm Direng (Turuncu - Turuncu - Kahverengi)

Bu uygulamamizda “for” donglsund kullanimini gérecegiz. “for” donglsi ardi sira yapilmasi
gereken islemlerde kullanilabilir. Uygulamamizda 6 adet LED'i yakmak icin hepsini cikis
vermemiz ve siraslyla yakmamiz gerekecek. Bunu normal égrendigimiz cikis tanimlama ve LED
yakma sondirme komutlari ile rahatlikla uygulayabilmekteyiz. “for” donglsi kullanmadan
vazilan kodda degisiklik yapmak istediginizde her satirda tekrar tekrar degisiklik yapmaniz
gerekecek, “for” dongislnde ise hem kodu anlamak hem yazmak hem de degisiklik yapmak
istediginiz de cok daha hizli sekilde ilerleyebileceksiniz. Devremizi kurduktan sonra hemen kod

kismina gecelim.
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[ledlac[i]., | ]

[ledler[i], i :

{int j=5; J>-L; J—F{

[ladlar([j]. bz

[ledlar[q]. i) 2

Dijital pinleri tek tek tanimlarken “int” veya “#define” ile cikislara isim tanimlamasi yapiyorduk.
Bu sefer 6 cikis birden kullacagimizdan dolayi dizi kullanarak ilerleyecegiz. Dizileri, degiskenleri
barindiran bir kiime olarak distinebilirsiniz. Kodun tist kisminda igerisindeki degisken tirleri “int”
(tamsayi) olan ve ismi “ledler” olan dizi tanimhiyoruz. Dizi elemanlarini ise icerisine virgtller ile
ayirarak yaziyoruz. Dijital cikislardan 2 numaranda 7 numaraya kadar kullanacagimiz icin

elamanlarimizi bu sekilde belirledik.

Dizinin elemanlarini cogaltadabilirsiniz. Dizi tanimlama yaparken eger istersek “ledler[]" ifadesi
icerisine dizinin kac elemanli olacagini yazabiliriz. Ornegin “int ledler[6] ={2,3,4,5,6,7};" gibi

Diziden eleman cagirirken ilk elemanin numarasi 0'dan (sifirdan) baslar. istediginiz elemani
cagirmak icinde “setup” veya “loop” icerisinde “ledler[ *dizi elemani sira numarasi* ]" ifadesini
kullanabilirsiniz. Yani eger sifirinci dizi elemanini cagirmak icin “ledler[0]" yazarsaniz bu 2'ye esit

olacaktir. 5. Dizi elemanini cagirmak icin “ledler[5]" yazarsaniz buda 7'ye esit olacaktir.
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Uygulamamizda 6 adet LED'i yakmak istivoruz bu durumda 6 adet dijital pinlerden cikis
belirlememiz gerekiyor. “for” dénglsinin parantez icerisinde ilk noktali virglile kadarki kisim

dongtiicin kullanilacak kosulun degiskeni olarak tanimlaniyor.

Bu yazilimda sadece “for” dongUsti icin kullanilacagindan dolayi parantez icerisinde tanimladik.
isterseniz hali hazirda farkli bir degiskeninizi veya degiskeni yazilimin Ustinde tanimlayip

sonradan burada kullanabilirsiniz.

"i<6" ifadesi ise “for” donglstntin kosulunu belirliyor. “i" degiskeni 6'dan kiicik oldugu sirece

“for” donglisu icerisindeki kod satirlarini tekrarlayacak. Eger “i" degiskeni 6'ya esit veya biiyik

olursaartir “for” donglistine yapmayip dongtiniin bittigi yerden kodu isletmeye devam edecek.

“i++" ifadesi ile "for" donglsini her yaptigimizda “i" degiskeninin degerini 1 arttirmasini

i

istiyoruz. Boylelikle “i degiskeninin ilk degeri O(sifir) oluyor. Dijital ¢ikis verdigimiz komutlar

uin
I

icerisinde de degiskenini yerine yazdiginizda diziden elemani cagiriyor. Yani
“pinMode(ledler[0], OUTPUT)" yazdiginizda yazilim “ledler” dizisinden sifirinci elemani cagirarak
“pinMode(2, OUTPUT)" olarak algiliyor. Bu sayede 2. pini ¢ikis olarak tanimliyoruz. “for” donglis(

0'dan 5’e kadar bunu yapacagiicin 6 adet pini cikis olarak tek satir ile tanimlamis oluyoruz.

“loop” kisminda da “setup” kismindaki gibi “for" déngusu kullanimi ayni mantikla ilerliyor. Bu
seferde cikis tanimlamak yerine "digitalWrite” komutu ile sirasiyla 6 adet LED'i yakip
soéndurlyoruz. “for” dongustu ile ilgili detayl video anlatimina asagidaki kare kodu taratarak

izleyebilirsiniz.

29

maker.robotistan.com



LDR ile
Otomatik Lamba
Uygulamasi

robotistan [ JIREE &3 YouTube

Uygulamanin blog yazisina Uygulamanin videosuna
asagidaki linkten asagidaki linkten
ulasabilirsiniz. ulasabilirsiniz.
http://bit.ly/arduinodersleri http://bit.ly/arduinovideodersler




LDR ile Otomatik Lamba Uygulamasi

Gerekli malzemeler:

- Arduino Uno

-Breadboard

- 5 Adet Erkek-Erkek Jumper Kablo

- 330 0hm Direng (Turuncu-Turuncu-Kahverengi)
- 10K Ohm Direng (Kahverengi-Siyah-Turuncu)
-5mmKirmizi LED

-5mmLDR

Bu uygulamamizda ortamdaki i1s1g1 algilayabilen LDR'den veri okuyup, bu veriye gore LED'imizi
vakip séndirecegiz. LDR (Light Dependent Resistance) yani fotodireng ortamdaki isik miktarina
gore direncini degistirir. Bu direng degisimini Arduino karti ile algilayabiliriz.Bu sayede ortamdaki
1sik miktarini bilebildigimiz icin ortam karanlik oldugunda LED'i yakip, aydinlk oldugunda LED'i
sondlrerek otomatik bir lamba yapacagiz. Ayni zamanda aldigimiz verileri bilgisayara génderip,

serial monitér Gzerinde de gortintileyecegiz. Hemen devremizi kurarak baslayahm.
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LDR ile Otomatik Lamba Uygulamasi

<O B3 [& Arduino

ine led 3

1 astupl) |
rcle | Lad, OUTEOT] 3
Serial. begin{9E00)

el |
t 1aik inalogRead (BO) ;
Serial .printlndisik);
lzlay (50} ; i
flisik = 900){
1 rite {led, LOW) 2

iE[i=ik B50}{
ligitalWrite {(Led, HIGH);
i
1

Kod kismina gececek olursak ilk satinmizda LED'i baglayacagimiz pine isim veriyoruz. Bu islemi
“#define” komutu ile yapacagiz. Bu islemden sonra artik ihtiyac halinde 3 yazmak yerine “led”

yazarak islemlerikolaylastiracagiz.

Kodun “setup” kisminda LED'imizi bagladigimiz pini ¢cikis vermemiz ve seri haberlesmeyi
baslatmamiz gerekiyor. Seri haberlesmeyi 9600 baudrate hizinda baslatiyoruz. Bu sayi
bilgisayar ve Arduino kartinin ne kadar hizli haberlestigini belirler. Bu sayiyi rasgele
yazamiyoruz. Onceden belirlenmis hizlari kullanmamiz gerekmektedir.
300,600,1200,2400,4800,9600,14400,19200,28800,38400 veya 115200 baudrate
hizlarini kullanabilirsiniz. Arduino koduna yazdiginiz baudrate degeri bilgisayarda acacagini seri

monitor'in sag alt kdsesindeki hizile ayniolmalidir.

Ana algoritmamizin dénecegi “loop” icerisinde “int” tipinde ve “isik” isminde bir degisken
tanimlayip icerisinde LDR okudugumu degeri yazdiriyoruz. Okudugumuz bu degeri seri
haberlesme (zerinden bilgisayara génderiyoruz. 50 ms kadar bekledikten sonra “if" komutu ile
gelen degerin istedigimiz degerlerin altinda veya Ustiinde olup olmadigina gore degerlendirip
karar veriyoruz. Ortamdaki i1sik az ise LDR (zerinden gelen deger kicllecektir. Bizim
ortamimizda 850 degerinden sonra LED'in yanmasini istiyoruz. Ortam aydinlanmaya baslayinca

dadegerartacagindan dolayi1 900 degerinden sonra sénmesiniistiyoruz.
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Kodu kartimiza attiktan sonra Arduino IDE'si icerisinde “Serial Monitor” butonuna tiklayip gelen
verileri gorebiliriz. LDR (zerinde elinizi getirdiginizde 1sik siddeti degisecegi icin okudgunuz

degerlerde degisecektir.

Serial Monitor

& COMI0 [Arduine/Genuing Ling) - | x

9600 baud

W
[ Birtosarall Molneendng . (BEbad o> Cear outpt
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RGB LED Uygulamasi

Gerekli malzemeler:
- ArduinoUno

- Breadboard

-3 Adet 330 Ohm Direng (Turuncuy, Turuncu, Kahverengi)

-RGBLED

- 10K Potansiyometre

-9 Adet Erkek-Erkek Jumper Kablo

RGB LED icerisinde kirmizi, yesil ve mavi renkleri iceren 3 adet led yapisi bulunur. icinde
bulundurdugu renklerin bas harflerinin birlesmesi RGB (Red, Green, Blue) ismi olusmustur. 3 adet
LED distiindiigiimlzde her birinde bir arti bir eksi olacak sekilde toplam 6 bacak olmasi gerekir.
Kullandigimiz RGB LED'de 4 bacak bulunur. icerideki 3 renk arti bacagini ortak olarak kullanir. Arti
bacaktan enerji verildiginde her renk ait olan eksi bacaktan eksiye baglanti yapildigindailgili LED
yanacaktir. RGB LED'lerin ortak arti yerine ortak eksi bacagi olanlari da mevcut. Bu durumdailgili
LED'de arti sinyalini verdiginizde yanacaktir. LED'leri tarif ederken ortak anot(arti) ve ortak
katot(eksi) terimlerini kullanabilirsiniz. Bu durumda bizim kullanacagimiz LED ortak anot

olacaktir.

(lrr|1|:|.- Karmiz '.
Oriak Kabal 15 ook Anol
savi iy —_— Mavi i —_—

Bu uygulamamizda renkleri tam parlaklik disinda ara renklerde de yakmak istiyoruz. LED'i

istedigimiz parlaklik seviyesinde yakabilmek icin PWM 6zelligini kullanmamiz gerekiyor. PWM
Ozelligi belirli bacaklarda (3,5,6,9,10,11) bulundugu icin baglantilarimiz yaparken bu bacaklari

kullanmaya dikkat edecegiz. Hemen devremizikurarak projemize baslayalim.
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RGB LED Uygulamasi

Bu uygulamamizda renkleri tam parlaklik disinda ara renklerde de yakmak istiyoruz. LED'i
istedigimiz parlaklik seviyesinde yakabilmek icin PWM 6zelligini kullanmamiz gerekiyor. PWM
oOzelligi belirli bacaklarda (3,5,6,9,10,11) bulundugu icin baglantilarimiz yaparken bu bacaklari

kullanmaya dikkat edecegiz. Hemen devremizikurarak projemize baslayalim.
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Kod kisminda diger yazihmlarda yaptig@imiz gibi isim atamalarini yapip degiskenlerimizi
olusturacagiz. isim atamasi yaparken istersek burada yaptigimiz gibi degisken atamasi yapabilir.
integer tiriinde “potPin” degiskeni olusturup icerisine 3 yazabiliriz. Bu durumda “potPin”
yazdigimiz her yere 3 sayisi yazilmis gibi olacaktir. Bu tanimlamayi yaparken dilerseniz “define”
komutunu da kullanabilirsiniz. Bu komutu kullanirken “#define potPin 3" seklinde kullaniimalidir.

Esittirifadesi ve satir sonunda noktali virgll koymaya gerek yoktur.

potPin iz

potDagar

kirmiziFin EH
yesilPin 10;

maviPin 11;

kirmiziDager 0z
yasilbaegar 0y
maviagat VE
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RGB LED Uygulamasi

Pl
1
: le {kirmiziPin, T'F b
I la {yasilFin, FUT) 2
I le {mavwiPim, OQUTFPUT});
1
il
1
potDegar T wd [potPin) 7
[potDegat 341]

potheger [potDeger * 3} f 4;

kirmiziDegar 255 potDagar:
waallDagar potDeger:

maviDeger 0s
[potDagar < GB2)
potDedgar [ {potDeger-341) * 3) F 4:

kirmizileger
vasilDagar 255 potDegar;
mavibegar potDegar:

potDegar [ IpotDager-e43) * 3}/ 4»

kirmiziDeger potleger;
yesillogor 0z
mavibagar 255 potbegar;

(kirmiziPin, 255-KirmiziDeger):
tefyesilPin, 255-yesilDegerc);
{mariFin, 255-maviDeger);

Projenin “setup” kisminda ise cikis verecegimiz pinleri belirlememiz yeterli. Kirmizi, yesil ve mavi

LED'in eksibacaklariicin 3 adet cikis ihtivacimiz olacak.

Ana program donglsline gectigimizde ise “potPin” pininden okudugumuz degeri
degerlendirerek devam edecegiz. Okumayi yaptiktan sonra hem “if", “ifelse” ve "else”
komutlarini kullanarak karar verip gerekli LED'leri gelen degerlere gore yakacagiz. ilk “if"

komutunda gelendeger 341'den kiiclik ise “if” parantezi altindaki islemleri yapmasiniistiyoruz.
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. "if" icerisinde “potDeger” icerisindeki degeri 0-255 arasinda (PWM cikis verebildigi degerler)
oranlamak icin 4'e bollp, 3 ile carpiyoruz. Bu sayede 340 degeri geldiginde bu hesaplama
sonucunda 255 degerini elde edecegiz.

Analog pin tGizerinden O ile 1023 arasinda okuma yapabiliyoruz. Bu degeri 3 adet LED olduguicin
3 farkh bolgeye boldik. 0-1023 arasinda bu bdlgeler 0-341, 342-681, 682-1023 olarak
belirledik. Gelen degerin bu bélgelerden hangisinde oldugunu belirlemek icin “if-else” yapisini
kullaniyoruz. Gelen deger “if” komutu ile degerlendirilir eger istenen degerse “if" icerisi yapilir ve
diger kosullar (if else, else) atlanir. Eger “if” kosulu saglanamaz ise “if else” yani ikinci bolge
degerlendirilir. Burasi saglanip saglanmadigina gore va icerisindeki komutlar uygulanir yada
“else” satirina gecilir. “if else” satirlarini cogaltarak 3 basamak yerine bircok basamak
belirleyebilirsiniz.

Her basamak icerisinde benzer komutlar uygulaniyor. Sadece atanan deger farkli renklerde
oluyor. Ornegin “if" icerisini incelersek, gelen deger 0 ile 255 arasina oranlaniyor. Burada bir
aciklama yapmamiz gerekli bir LED'i PWM ile kontrol ederken 255 verdigimizde tam parlaklikta
yanar. Ancak buradaki devrede LED'in arti bacagini degil eksi bacagini PWM pin‘ine bagladigimiz
icin ters ekti olacaktir. PWM cikisindan O(sifir) verdigimizde LED tam parlaklikta yanacak, 255
verdigimizde sonecektir. Bu problemi ters durumu asmak icin c¢ikan degerleri LED'lere
yollamadan 6nce 255'ten cikararak yollayacagiz. Bu durumda “if" kosullari icerisinde sanki
normal LED baglamis gibi kodumuzu yazabilecegiz. ilk “if” icerisinde kirmizi LED’e géndermek
lzere 255'ten “potDeger”i cikararak gonderiyoruz. Yesil LED’e ise direk olarak potDeger'ini
gonderiyoruz. Mavi LED'i sondirmek icin O(sifir) degerini atiyoruz. Renkler arasinda gegis icin 3
basamagin her birinde bir LED'i tamamen soéndirlip diger LED'lere gonderilen degerlerin
toplaminin 255 olmasini sagliyoruz. Bu yontem ile potansiyometreyi cevirdigimizde bir rengin

parlakhgi artarken digeri azaliyor ve renk gecisleri meydana geliyor.
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NTC ile Sicaklik Olciimii

Gerekli malzemeler:

- Arduino Uno

- Breadboard

- 5 Adet Erkek-Erkek Jumper Kablo

- NTC Sicaklik Senséri

- 5mm Kirmizi LED

- 330 Ohm (Turuncu-Turuncu-Kahverengi)

- 10K Ohm (Kahverengi-Siyah-Turuncu)

LDR uygulamamizda yaptigimiz gibi sicaklik okurken de analog sinyali okuyup yorumlayarak
istedigimiz seyleri yaptiracagiz. NTC (Negative Temperature Coefficient), sicaklik artisi
karsisinda ic direncini diistren bir elemandir. NTC yerine genellikle kullanilan elemanlardan bir
tanesi de PTC'dir. PTC ise sicaklik artisi karsisinda i¢ direncini arttirarak tepki verir. NTC'den
okudugumuz veriyi sicaklik birimine dontsttrmek icin bir takim islemlerden gecirmemiz
gerekiyor. Ayni zamanda NTC sensorn{n sicaklik artisina gére degisken direnc degeri sabit
olmadigi icin logaritmik fonksiyonlardan gecirmek gerekiyor. Bu fonksiyonlari detayl olarak
incelememiz suan icin gerekmiyor islemlerin bu sekilde yapilmasi gerektigini bilmemiz yeterli.
NTC sensérii kullanim mantigini 6grendikten sonra bu kisminda detayli inceleyebiliriz. ilk
olarak devremizi kurarak baslayalim. Bu uygulamada farkli olarak fonksiyon olusturup,

fonksiyona giderek bazi islemleri yapacagiz.
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NTC ile Sicaklik Olciimii

§ e <math.h
# ne led 2
P
Sardal. beqin (9600] ;
{led, CUTFOT) &
|
» Termistor [int analogOkuma) |
iouble =icaklik;
sicaklik log (({10240000 / analogflkuma) 10000315
sicaklik 1/ [0.001129148 + (0.000234125 + (Q.0000000876741 * sicaklik * sicaklik)) * sicaklik);
sicaklik sicaklik 273.15;
sicakliksz
B
pid |
t deger Fead (AQ) §
1 e alcaklik Termistor |degar) !
Serial.printinizlcaklik);
[ (zlcaklik 300
| L [Led, | b
1
[led, bi

Kod kisminda logaritmik fonksiyonlar kullanacagimiz icin matematik k{ttuphanesini dahil
etmemiz gerekiyor. "#include <math.h>" satir ile matematik kiitiphanesini dahil ediyoruz. Alt

kisminda “#define led 2" satiriile 2. pine led ismini veriyoruz.

“setup” kisminda verileri bilgisayara gdnderecegimiz icin seri haberlesme baslatip, “led” olarak

isimlendirdigimiz pini cikis olarak tanimliyoruz.
Ana dongiimizde “AQ" pinine bagh olan NTC lizerinden analog veriyi okuyoruz. Bu veriyi “deger”

degiskeni icerisine yazdiriyoruz. Okudugumuz bu veriyi “Termistor” fonksiyonuna gonderip
sicaklik degerine donistirecegiz. Fonksiyon tanimlamadan da ana dong icerisine, “Termistor”
fonksiyonu icerisindeki kodlari yazarak kullanabiliriz. Fonksiyon tanimladiginizda kodun
karmasik yapisindan kurtulup bélimlere ayirmis olursunuz. Bu sayede ana kodumuz daha yalin

olup hem yazmasihem de sonradan okuyunca anlasiimasi daha kolay olacaktir.
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NTC ile Sicaklik Olciimii

Matemetiksel islemleri “setup” ile “loop” fonksiyonlar arasinda yer alan “double Termistor(int
analogOkuma)” fonksiyonu icerisine yazdik. Fonksiyon ismini biz belirledigimiz icin istediginiz

baska birisimde verebilirsiniz.
Okudugumuz degeri fonksiyona génderdigimizde fonksiyonun geri donis degeri sicaklik olacak,

bizde bu degiskeni serihaberlesmeiile bilgisayarda seri monitérde goriintiileyecegiz.
Sicaklik degerini “if" kosulu ile degerlendirip 30 derecenin lzerinde ise LED'i yakiyoruz. 30

derecenin altinda ise LED'i séndiriiyoruz. Bu sayede kendimize sicaklik degerine gore sicaklik
alarm sistemi yapmis olduk. Yazihmin cok hizli sekilde kendini tekrarlamamasi icinde en sona
250 ms'lik bir bekleme koyuyoruz. Arduino IDE Gizerinden serial monitér( acip sicaklik degerlerini

gozlemleyebiliriz.

@' COMID (Arduing/Genuing Uno) - o X

28.61 L]
28.352

28.52

28.709

20,25

20.43

20,71

30.27

30.36

30.74

30.92

31.20

31.77

32.05

32,05

32.05

32.0%

-11.83

228,06

-64.T8

334.04

32.05 !
[ Auteserall Molineendng - 9800baud . Clear output
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Ultrasonik Sensor ile Park Sensorii Yapimi

Gerekli malzemeler:

- ArduinoUno

- Breadboard

- 8 Adet Erkek-Erkek Jumper Kablo

-Buzzer

-3300hm Direng (Turuncu-Turuncu-Kahverengi)

-HC-SR04 Ultrasonik Sensor

Ultrasonik sensér uygulamamizda yeni bir kullanim 6rnegi goérecegiz. HC-SR04 ultrasonik
sensori Gzerinde bir tane ses gonderebilen, bir tane de ses algilayabilen metal kisimlar
bulunuyor. Sensorden ses gonderildikten sonra eger 6nlinde cisim veya engelden yansiyarak

tekrar sensore geliyor. Alicikisim yansiyan sinyali algilayarak 6lciim yapabiliyor.

Mesafeyi 6lgmek icin sinyal gdnderdikten itibaren geri gelene kadarki siireyi 6lctiyoruz. Sesin
havadaki hizini bildigimiz icin stre ve hizdan toplam mesafeyi hesaplayabiliyoruz. Hemen

devremizi kurarak devam edelim.
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Ultrasonik Sensor ile Park Sensori Yapimi

<&

E3 [3 Arduino

2]

1 #dafine echoPin 4

tine trigPin 7

1 #define buzzerPin B

int maximumBange = 50;
int minimumBanga =

4 wvold sstupdh |

pinMede (trigPln, CUTPUT)H:
i= {echoPin, T):
pinHode (buzzerPin, OUTPUT) ;

qvoid loop()

lnt oloum = meaale (maximunBange, mi nimumBange) ;
melodl (olewm*10) ;5

17}

int measafe{int maxrange, int minranga)

ong duration, distance:

ligltalWrite (CrigPin, LOW) ;

lelayvMicroseconds [2]);
1ic IWrite (trigPin, HIGH);
lalayMicroseconds (10} ;

ligitalWrite (trigPin, LOW]:

duration = pulseln(echoPin, HIGH):
distance = duration S 58.2;
lelay {50] 7 F#50 ms bekliyoruz.

if{distance >= maxrange || distance <= minrangsa]
return {;
return dlatance;

int melodi{int dly)

tone (buzzerFin, 4407
lelay (dlyh:

noTons (buzzerPin) §
feLay fdly};

Yazilim kisminda“#define” komutlari ile kullanacagimiz pinlere isimler veriyoruz.

“maximumRange” ve “minimumRange” isminde “integer”(tamsayi) tipinde degiskenler

tanimliyoruz.”

"setup” kisminda giris ve ¢ikis olacak pinleri ayarliyoruz.

maker.robotistan.com
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Ultrasonik Sensor ile Park Sensorii Yapimi

Ana program donglmiiz cok kisa gortindyor. Bu kisimda ilk olarak mesafe fonksiyonuna
gidiyoruz."long” tiriinde “duration” ve “distance” degiskenleri tanimlaniyor.’long” Onceden
kullandigimiz “integer” gibi bir degisken. icerisinde “integer” degiskenine gére cok daha biiyiik
sayilar tutabilir. +2,147,483,647'den, -2,147,483,647'ye kadar icerisine atanabilmektedir.
tutabilmektedir. Tutabildigi sayl hacminden dolayi tanimlandiginda “integer” degiskenine gore 2
kat fazla hafiza kullanir. Degisken tanimladiktan sonra sensoériin “trig” pinini yiksek ve alcak
yaparak sensorln fiziksel ortama ses dalgasi yollamasini saglyoruz. Ses dalgasi yollandiktan
sonra “pulseln(echoPin,HIGH)" komutu ile yolladigimiz ses dalgasinin cisimden yansiyip geri
gelmesini bekliyoruz. Bu bekledigimiz zamanida “pulseln” komutu ile 8lcebiliyoruz. Olctiigiimiiz
bu deger “duration” degiskenine yazdiriyoruz. Sire 6lcildigine gore simdi mesafeyi
hesaplamaya geldi. Olctiigimiz siireyi sesin hizina gére mesafeye cevirmek icin “58.2"ye
boliyoruz. Mesafe degerine ulasinca, bu deger sensoriin 6lgebildigi minimum (2 cm) ve
maksimum (400 cm) arasinda degilse O(sifir) degeri ile don(is yap diyoruz. istedigimiz araralikta

ise tekrar ana fonksiyona donerek “olcum” degiskeniicerisine veri yazilyor.

Ana fonksiyonumuzda “melodi” fonksiyonuna olcum degiskeninin icindeki deger 10 ile carpilip
gonderiliyor. Bu deger “melodi” icerisindeki bekleme strelerinde kullanilarak 2 dit sesi arasindaki
sireyi belirleyecek. Eger sensor az mesafe dlcliyor ise kisa araliklar ile, eger sensér uzun mesafe

algihyorise uzun araliklarile 6tecek.
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Ses ile Motor Kontroli

Gerekli malzemeler:
- ArduinoUno

-Breadboard

-5 Adet Erkek-Erkek Jumper Kablo

-DCMotor

- 330 0hm Direng (Turuncu-Turuncu-Kahverengi)
-BC547 NPN Transistor

-Ses Sensor Karti

Bu drnekte ses sensori ile okudugumuz degere gére motor hareketi saglayacagiz. Ses
sensor(, tGzerinde bulunan mikrofon araciligiyla ortamdaki ses seviyesini 6lcerek dijital bir
cikis vermektedir. Sensér devresi, mikrofondan alinan ses sinyalini yikseltir ve analog ses
sinyalini esik seviyesine gore dijital sinyale geuvirir.

Motor, fazla akim ¢ektigi icin bu tir devrelerde motor siriic karti kullaniriz. Motor stricg,
Arduino’dan aldigi sinyale gére motora glic verir. Bu sayede Arduino’muza zarar vermeden
glvenli bir sekilde motoru kontrol edebiliriz.

Ses sensor( Gzerinde bulunan potansiyometre ile ses seviyesinin esik degeri

ayarlanabilmektedir. Bir tornavida yardimiyla bu ayar yapilabilmektedir.
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Ses ile Motor Kontroli

#dalin SensorPln 3
MotarPin 5
MotorDurum
S
[SensorPin, IHE b
iz {MotorPin, E b
1 pib [l
fi d t 1{EansorPain) b
f (Motoruram W) |
HotorDurum

1
e
HotorDurum
1
[MoterPin, MobtsrDurum) ;

ilk olarak ses isimli degiskenimizi tanimliyoruz. Bu degisken ile sensérden okunan degeri
hafizada tutacagiz.

“setup()” kisminda, ses sensortinden gelen sinyal pinini giris olarak ayarliyoruz. Daha sonra
motor strlicistine giden 5. pini cikis olarak ayarliyoruz.

“loop()" kisminda, “digitalRead()” fonksiyonu ile ses sensérinden gelen veriyi okuyup “if”
icerisinde degerlendiriyoruz. Eger ses gelirse "“MotorDurum” degiskeni icerisine “"HIGH"
yaziyoruz. Degilse “LOW" yaziyoruz. “if-else” dongusu bittiginde
“digitalwWrite(MotorPin,MotorDurum)” satirinda dijital ¢ikis olarak “MotorDurum” degiskenini
gonderiyoruz. Motoru degisken kullanmadan “if" ve “else” icerisinde de “digitalWrite(MotorPin,
HIGH)" veya “digitalWrite(MotorPin, LOW)" komutlari ile de kullanabilirsiniz. Ana déngiintin cok
hizl ddnmemesi icin kodun sonuna 50 ms'lik bir bekleme koyuyoruz.

Ses seviyesi esik degerini astiginda, ses degiskeni HIGH degerini alir. Bu durumda, 7. pine
bagli motor siriiclsine HIGH degeri gdnderilir ve motor 300 milisaniye boyunca déner.

Ses seviyesi esik degerinin altinda kaldiginda, ses degiskeni LOW degerini alir. Bu durumda, 7.

pine bagl motor sirlciistne LOW degeri gdnderilir ve motorun durmasi saglanir.
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Joystick ile Servo Motor Kontrolii

Gerekli malzemeler:
- Arduino UNO

- Breadboard

-1 Adet Servo Motor

-1 Adetoystick

- 8 Adet Erkek-Erkek Jumper Kablo

Joystick, Gzerindeki kolun ileri-geri veya sag-sol hareketi yaptiriimasina gére analog sinyal

olarak pozisyon cikisi verir.

Servo, data pininden aldigi sinyale gore belli bir acida kendini konumlandiran bir motordur.

Joystick Gzerindeki kolu ileri-geri hareket ettirdigimizde VRX pinindeki, saga-sola hareket
ettirdigimizde VRY pinindeki gerilim degerleri degisir. Joystick Gzerine tikladigimizda ise SW pini
5V cikis verir. Bu érnekte sadece bir adet servo kullanacagimizdan VRX pinini kullanacagiz. VRX
pininden alacagimiz veri O ile 5V arasinda analog bir veri oldugundan bu pini Arduino Gzerindeki
A0 pinine baglyoruz. Servo motorun data pinini ise analog ¢ikis verebilen 3 numarali pine

bagliyoruz. Ornek kodumuz joystickten alinan veri ile servo motorun O ile 180 derece arasinda

dénmesinisaglar.
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Joystick ile Servo Motor Kontrolii

Serve motor;
okuma;

daracaE;

Servo.h

(A0 ;

derece

motor.

{okuma, 0, 1023, 0, 180);

(derece) ;

ilk olarak “Servo.h” kiitiiphanemizi kodumuza ekliyoruz. Daha sonra “motor” adinda bir servo
motor olusturuyoruz. “setup()” kisminda, “motor"u 3 numarali pine bagladigimizi yazihma

belirtiyoruz.

“loop()” kisminda ise ilk olarak AO pinine bagh olan joystickten “analogRead()” fonksiyonu ile
okuma yapiyoruz ve “okuma” adli degiskeni “analogRead()" fonksiyonu ile okunan degere
esitliyoruz.

Arduino Uno, analog okuma pinleri Gizerinden O ile 1023 arasinda veri vermektedir. Ancak servo
motorumuz O ile 180 derece arasinda hareket edebilmektedir. Bu yiizden, AO pininden
okudugumuz deger ile servo motorumuzu kontrol edebilmek icin “map()” fonksiyonunu
kullaniyoruz. “map()” fonksiyonu girdi olarak verilen degiskenin istenilen araliga oranlanmasi
saglar.

“map()" fonksiyonu ile oranlanan okuma degeri, derece degerine esitlenir. Son olarak derece

degeriservo motora yazdirilarak servonunistenilen dereceye gelmesi saglanir.
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IR Kumanda ile LED Kontrol

Gerekli malzemeler:
- Arduino Uno

- Breadboard

- 9 Adet Erkek-Erkek Jumper Kablo
- RGB Led

- IR Kumanda ve Modiill

- 3 Adet 330 Ohm direnc (Turuncu-Turuncu-Kahverengi)

Uygulamamizda IR kumandasindan aldigimiz kizilétesi sinyallere gére LED'in istedigimiz renkte
yanmasini saglamaktadir. 1'e bastigimizda kirmizi, 2'ye bastigimizda yesil, 3'e bastigimizda mavi
LED'ler yanmaktadir. 4'e bastigimizda biitiin LED’ler ayni anda yanip beyaz isik Gretmektedirler.
0’abastigimizdaise bltiin “LED"ler sénmektedir. Diger butonlara bir atama yapiimamistir.

IR kumandanin (zerinde bir adet kizilétesi led bulunur. Kizilétesi LED bastig@imiz butonun
adresine gore belli bir frekansta yanip séner ve IR aliciya sinyal gonderir. Genellikle bu kizildtesi

LED'in yanip sonme frekansi 38kHz'dir. Bu 6rnekteki kullandigimiz kumandanin frekansi da
38kHZz'dir.
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IR Kumanda ile LED Kontrol

<> B3 [& Arduino

| Bincluda <IRramota.h>
nt RECV_FIN = 2:
it kirmizived = %:
nt yealllLed = 10:
v int mavilLed = 11:
f decode results results:
" IRrecy irrecy (BEECY PIHp;

9 fdefine CH1 OxFERZSD
L0 $define CH DxFFE29D

1 $define CH2 OxFFEZID

! fdefine PREV OxFFZ22D0D

| jdefine HEXT OxEFO2ZFD

1 §define PLAYPAUSE OxFEC2AD
fdafine VOL1 (xFFEOLF

i #dafine VOLZ OxEFAE5T
tdafine EQ DxFF906F
fdefine BUTONO OxFEEEST

thdefine BOTOM1DO DxFF93&7T
fdelfine BUOTONZODO DxFFBOMF

1 fdeline BOTOW1 OxFFIDCE
fdeline BOTONZ OxFF1EE7

| §define BUTOH3 OxFETARS

i §define BUTOHA OxFFI0EF

i #define BUTONS OXFEISCT

& ddefine BUTONE OxFFSAAS

" #define BOTONT OxFF4ZBD

28 pdeline BOTOHA OxFF4ABS
9 fde=line BOTONS OxFEFSZAD

1 woid setup() {

nMode (kirmiziled, OUTEUT);
inMods (yasillad, CGUTPUTY
nMode (maviled, OUTFUTH:

Sarial  begin {9600}
& lrrecwv.s aTRIn() ¢
'
wold loopdh
if {irrecy.decode (EresulEsh) [
| if [result=s.valus == BUTOHL}) |
11 ligitalWrite (kirmiziled, !digitalEead(kirmiziled)};
12 if [digitalBead({kirmiziled) == HIGH)[
1 Sarial.println("Kirmizi yandi®)r
45 else|
1 Serial.println("Kimmizi sondu®™);
1 [}
1 1
£ if (results.wvalus == BUTONZ} |
ligitalWrite{yesilled, !digitalRead({yesilLed)):
if (digitalRead{yesilLad] == i) |
Sarial.println("Yeall yandi™):2
| ¥
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IR Kumanda ile LED Kontrol

Serial.println("Yesil s=sondu™);
¥
1
1f (result=s.valus BUTCHI} |
(mawviled, !digitalEoad (maviLed]);
{di t Bead (mawilad) {LGHD) |
Sarial.pr t ("HMavi yandi®)s
aq
Sarial.printlni"Mav aandu™) :
b
|
if (results.valua BUTONE) |
1 fkirmiziLed, LOW):
[yeallled, LOW):
[(maviled, LOW):
Serial.pris a{™Tum LED"ler vandl®™):

1
1f fresults.valus BOTOHD) {

[kirmiziled, } Hl;
(yesilled, HIGH);
ii wWrite (mavilad, } Hlz
Serial println{"Tum LEO"lar sondu®™);
|
irrecv, resums (b

ilk olarak IR modiilini kullanmamiz icin gerekli olan fonksiyonlari iceren “IRremote.h”
kGttphanesini kodumuza ekliyoruz. Ardindan gerekli olan degiskenlerimizi tanimliyoruz. Daha
sonra “receive” pinimizi kittiphanemize tanitiyoruz.

Bu kisimda tanimladigimiz degiskenler kumanda Gzerinde bulunan butonlarin adresleridir. Bu
ornekte bitiin butonlar kullanmayacagiz. Sadece 0, 1, 2, 3, 4 yazan butonlari kullanacagiz.

“setup” kisminda LED pinlerimizi ¢cikis olarak ayarliyoruz. Seri haberlesmeyi 9600 haberlesme
hiziyla baslatiyoruz ve IR haberlesmesini baslatiyoruz.

“loop” kisminda, “irrecv.decode(&results)” fonksiyonu ile kumandadan gelen verileri okuyoruz ve
“results” degiskenine atiyoruz. “results” degiskenini tanimladigimiz adreslerle karsilastiriyoruz.
“results” degiskeni "BUTTON1" e esit ise kirmizi, "BUTTONZ2"ye esit ise yesil, "'BUTTON3"e esik
ise mavi LED'i yakiyoruz. "BUTTONOQ"a esit ise tim LED'leri séndiriyoruz ve "BUTTON4"e esit
ise batiin LED'leri yakip RGB LED'in beyaz yanmasini saglyoruz.
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Arduino ile dijital Metre Yapimi

Gerekli malzemeler:
- Arduino UNO

-Breadboard

- 16x2 Karakter LCD

-HC-SR04 Ultrasonik Sensor

- 10K Potansiyometre

-4 Adet Erkek-Disi Jumper Kablo

- 16 Adet Erkek-Erkek Jumper Kablo

Ultrasonik mesafe sensord, bir ses dalgasi gonderebilen ve yansiyan ses dalgasini tespit
edebilen bir cihazdir. LCD, verdigimiz verilere gére ekrana karakter yazan bir elemandir. LCD
ekran, 2 satirdan olusmaktadir ve her satira 16 adet karakter yazilabilmektedir. Bir karakter 5x7
tane pixelden olusmaktadir.

Potansiyometre, ayarlanabilir bir direnctir. Bu devrede potansiyometreyi gerilim béliici olarak
kullandik. Seribagliiki farkli dirence gerilim uyguladigimizda, direngler Gizerinde direng degerleri
ile dogru orantili gerilimler elde ederiz. Potansiyometre de gerilim bdlicl olarak
kullanilabilmektedir. Potansiyometre dondurildigiinde orta pininin gerilimi degismektedir. Bu
degisen gerilimde LCD ekranin Kontrastini ayarlamamizi saglayacak. Devremizi kurarak devam

edelim.
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Arduino ile dijital Metre Yapimi

LiguidCrystal.h
trigPin T
echoPin E;
suraj
uzaklilk:
12, an 11, o4 5, db q, da i, d7 2
LiguidCrystal lecdi{ra, en, d4, 45, 46, d7):
wplh
lm {trigPin, I IF]
I {achoPin, T):
Lo jinfld, 2):
1
ed) I
ferigPin, I b
(5}
{trigPin, i) 7
(WL
(triqPin,
Slre n(echaPlin, » 11&00}
uzaklik= sure*Q.0345/2;
(2500 ;
Led [hi
Led I cib, Opg
led. [("Dzaklik:"};
led. I cil, L};
led. [uzaklik];
lod. ["cm");

Kod kismina ultrasonik sensérden mesafe bilgisi alip, LCD ekran (zerinde goériintiileyecegiz.
LCD'yi kullanmak icin “LiquidCrystal.h” kattiphanesi kullanilmaktadir. Bu kiitiphane, LCD'yi
kullanmak icin gerekli olan fonksiyonlar icinde barindinr. LCD kitdphanemizi kodumuza
ekliyoruz. Daha sonra gerekli degiskenler tanimlanir. Ardindan LCD pinleri tanimlanir ve gerekli
pinayarlariyapilir.

“setup” kisminda, echo pini giris ve trig pini cikis olarak tanimlanir. Daha sonra “lcd.begin()"
fonksiyonuile LCD satir-stitun uzunluk ayari yapilir.

“loop” kisminda, énce trig pini LOW seviyesine getirilerek ultrasonik sensér 6lgiim icin hazir
duruma getirilir. Daha sonra trig pini 6nce HIGH daha sonra LOW seviyesine cekilerek ses dalgasi

gonderilir.
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“pulseln()” fonksiyonu ile ses dalgasinin toplam gidis-gelis stresi 6l¢tlir. Uzakhgl hesaplamak
icin gidis-gelis siresi 0.0345 sayisi ile carpilir. 0.0345 sayisi, ses dalgasinin 1 mikrosaniyede
aldigi mesafedir. Ses dalgasi gidip geldigi icin hesaplanan uzaklik degerinin ikiye bolinmesi
gerekir. Park sensori yapimi uygulamamizda 6l¢utligimiz degeri “58.2" sayisina bolmistik. Bu
iki islem arasinda bir fark bulunmuyor birisi bole digeri carpma islemi olarak uygulanmistir.

“Icd.clear()” fonksiyonu ile daha 6nceden kalan yazilar ekrandan silinir. “lcd.setCursor()”
fonksiyonu ile LCD ekrana yazacagimiz yazinin hangi satir ve stituna yazdirilacagi ayarlanir.

Daha sonra uzaklik degeri LCD ekrana “Icd.print()” fonksiyonu ile yazdirilir.

63

maker.robotistan.com



Hareket Sensoru
(PIR) ile
Servo Motor Kontrolu

robotistan [ JIREE &3 YouTube

Uygulamanin blog yazisina Uygulamanin videosuna
asagidaki linkten asagidaki linkten
ulasabilirsiniz. ulasabilirsiniz.
http://bit.ly/arduinodersleri http://bit.ly/arduinovideodersler




Hareket Sensorii (PIR) ile Servo Motor Kontrolii

Gerekli malzemeler:
- Arduino UNO

-Breadboard

-Servo Motor

-Hareket Sensoru

-5 Adet Erkek-Erkek Jumper Kablo

- 3 Erkek-Disi Jumper Kablo

Bu ornekte hareket detektorl kullanarak ortamda hareket algilandiginda motor hareket

ettirebilecegimiz bir sistem kuracagiz.

Il asaaw sasss @b
*

R R R OE R R R R R E RS R R RS EE R EE R
R R OR RO OR R R R R R R R R R R R R R ROE R R R R W
FOROE R OE R R R R EE R R R R R R R EEEEREE RS
T
R R R OR R R R R R R R R R R R R R R R R R R R

Hareket sensor(, ortamda bulunan kiziltesi 1sik dalgalarini algilayarak calisir. Maddelerin dogasi
geregi etrafa sahip olduklari i1sidan dolayi kiziltesi dalga sacar. Hareket sensor(i maddelerin
yaymis oldugu kizil6tesi dalgalarindaki degisimi algilar ve sinyal ciktisi verir.

Ornek kodumuzda hareket detektériinden veri okuyarak ortamda bir hareket algilandiginda

servo motorumuzun hareketini saglayacagiz.
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Hareket Sensorii (PIR) ile Servo Motor Kontrolii

<&

B3 [A Arduino

1 $includa <Sarvoe.h>

1int plrrin = 4:
gervoPfin = 9;

5 ink hareket;

i Servo motoc;

roid satupf) |
motor.attach{servePin) 2
Mode (pirPin, INFUT):

11

5 woid loop (b
hareket = digitalBead{pirPin);
if (harakat == HIGH] |
motor . write (150h
ay (250
MoTor .. wrlts
delay (250
1te (150) ;
=1ay (250) 7
motor.write (30}
lay (250) ¢
motor.writa(lf
1y (2500 2
motor.write (302
ay (290)F
motor.write (90}

[30) ¢

motor.wr

e

motor.write (B0}

ilk olarak servo motor kiitiiphanesi olan “Servo.h"I kodumuza ekliyoruz. Daha sonra gerekli pin
tanimlamalarini yapiyoruz. Ardindan sensdrden aldigimiz veriyi hafizada tutmak icin hareket
adinda bir degisken tanimliyoruz. Daha sonra “motor” adinda bir servo motor tanimlyoruz.

“motor” degiskeni, servo motorumuzu kontrol etmemizi saglayacak degiskendir.

“setup” kisminda, servo motorumuzun takih oldugu pini motor degiskenimizle iliskilendiriyoruz.

Daha sonra sensorimiziin takili oldugu pini giris olarak ayarliyoruz.

“loop” kisminda, “digitalRead()" fonksiyonu ile sensériimiizden hareket verisini okuyoruz. Daha
sonra“if-else” yapisiile hareket pinimizin degerine gore servo motorumuza gerekli agikomutunu

gonderiyoruz.
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Hareket Sensori (PIR) ile Servo Motor Kontrolii
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Bluetooth ile RGB LED Kontrollii

Gerekli malzemeler:
- ArduinoUno

-Breadboard

-9 Adet Erkek-Erkek JumperKablo

- Bluetooth moddili

-RGBLED

-3 Adet 330 Ohm Direng (Turuncu-Turuncu-Kahverengi)

Bu 6rnekte, telefon tizerinden gonderdigimiz veriyi Bluetooth modiuilii ile alip RGB LED'in rengini

kontrol edecegiz.

Devremizi asagidaki sekilde kuruyoruz.

RGB; Red (kirmizi), Green (yesil) ve Blue (mavi) renklerin bas harfleri birlestirilerek olusmus bir
terimdir. RGB led, 3 ana renkteki LED'lerin birlesiminden olusan bir komponenttir. icerisindeki
farklirenkteki LED'lere farkh gerilimler vererek renk kombinasyonlari olusturulmasinaizin verir.
iki cesit RGB LED tiirii vardir. Bunlar, ortak anot ve ortak katot. Ortak anot RGB LED, icerisindeki 3
adet LED'in pozitif pinlerinin birlestirilmesiyle olusmustur. Ortak katot RGB LED ise icerisindeki 3
adet LEDin negatif pinlerinin birlestiriimesiyle olusmustur. Bu érnegimizde ortak anot RGB LED

kullandik.

69

maker.robotistan.com



Bluetooth ile RGB LED Kontrollii

Arduino, Bluetooth modull ile haberlesmek icin UART(Universal Asynchronous Receiver
Transmitter) protokoltnd kullanir. Bu bir seri haberlesme protokoltdtr. UART protokolini
kullanabilmemiz icin iki taraftaki Baud Rate(Haberlesme hizlari) ‘nin ayni olmasi gerekmektedir.
4800, 9600, 57600, 115200 en ¢ok kullanilan haberlesme hizlaridir. Bu érnekte 9600 Baud

Rate kullanacagiz. Bluetooth modull dntanimli olarak bu haberlesme hizini kullanmaktadir.
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Bluetooth ile RGB LED Kontrollii

verlis
kKirmiziPin 9;
yesilPin 10;

maviPin 11;
tup () |
Earial | {9E00) 5
lode (kirmiziPin, Fi
i [yasilPin, OUTPUT) ;
lode (maviPin, GUTFUT}
ply
[({Sarial. I (R
apesr i Smrial.: P01z
I
if {wveri YT
(kirmiziPFin, LOW) 5
{yasilPin, | H} 1
(maviFin, iz
|
tveri A R
(RirmiziFin, 12
{yeallPin, wWl:
(maviPin, HIGH) #

[[veri
1z
bi
{maviPin, b
I
(kirmiziFin, HIGH) 7
{ymsilPin,t H} 2
{maviPin, HIGH) »

ilk olarak kullanacagimiz degiskenleri tanimliyoruz.

“setup” kisminda seri haberlesmeyi baslatiyoruz. Daha sonra RGB LED icin kullanacagimiz cikis

pinlerimizi tanimliyoruz.

“loop” kisminda, seri haberlesme Uzerinden aldigimiz veriyi okuyoruz ve veri isimli degiskene
esitliyoruz. “if", “else” ve “if-else” yapilari ile veri degiskeninin degerine gore RGB LED'imizi
yakiyoruz. Kodumuzu Arduino’ya ylkledikten sonra telefonumuza yikleyecegimiz bir Arduino
Bluetooth terminal uygulamasiile RGB LED kontroliin{ yapabiliriz.
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Bluetooth ile RGB LED Kontrollii

g Bluetosth SLAN
oM a

Wour device (Galaxy 56 adge+) & cumently vigible 1o
naarby devices

WRILABLE DEVICE

Arduing

S5495435

Bluetooth pairing request

Enter PIN to pair with Ardwino (Try 0000 or
1234).

FiM

aenn

) PIN containing letters or symbols

CAMCEL oK

Telefonumuzdan Bluetooth’a baglanmak icin dncelikle Bluetooth'u aktif etmemiz gerekiyor.
Ardindan Bluetooth ayarlarinda giriyoruz. Sol taraftaki resme benzer bir ekranin karsimiza
cikmasi gerekmektedir. Bu ekran farkli telefonlarda farkli sekilde géziikebilir. Ekranda Bluetooth
avarini yaparken tanimladigimiz isimde bir aygit gdziikmektedir. Aygitin Gzerine tikliyoruz ve

eslestir diyoruz. Arduino kodunda ayarlar kisminda tanimladigimiz sifremizi giriyoruz ve

baglantikuruyoruz.

Arduino Bluetooth Control isimli uygulamayi Google Play
tzerinden telefonumuza indiriyoruz. Bu uygulama ile

Bluetooth moduilimize veri génderecegiz.

.- Arduino Bluetooth Control
o

IR TALL
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Bluetooth ile RGB LED Kontrollii

Shaker

ik 00T DRADE 0 EONTO] YO BRI

BUTTOME AHD SUDER

Hange
Sei the range of v seekbor

Command butions configuraton
Corriguns dais o xerd

Ardindan telefonumuza yiikledigimiz Arduino Bluetooth
Control uygulamamiza giriyoruz ve sag Ustte bulunan

ayarlardigmesine tikliyoruz.

Ayarlardan “Command buttons configuration” sekmesine
tikliyoruz ve butonlara tikladigimizda Bluetooth ile
gonderecegi verileri tanimliyoruz. Button A'ya tikliyoruz
ve cikan ekrana “k” harfini yaziyoruz. Button B icin "y”
harfini, Button Cicin “m” harfini yaziyoruz.

Daha sonra ayarlar béliminden g¢ikarak ana ekrana
geliyoruz. Ana ekranda bulunan Buttons&Slider
sekmesine tiklayarak RGB ledi kontrol edecegimiz

butonlariagiyoruz.

Burada bulunan A, B ve C butonlarina tiklayarak Bluetooth
tzerinden Arduino'ya gerekli komutlari génderiyoruz.

" n

RGB ledin, “k" harfine bastigimizda kirmizi; “y" harfine
bastigimizda yesil ve “m” harfine bastigimizda mavi renkte

yanmasinisaghyoruz.
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Arduino ile Dijital Saat Yapimi

Gerekli malzemeler:
- ArduinoUno

-Breadboard

-DS1302 RTCModiilu

-16x2 LCDEkran

- 10K Potansiyometre

- 17 Adet Erkek-Erkek Jumper Kablo
- 5 Adet Erkek-Disi Jumper Kablo

Arduino gibi cihazlarda saat érnegi yapmaya calistigimizda karsilasacagimiz en bilyik sorun,

herhangi bir glc kesintisinde Arduino’nun stireyi saymayi birakmasi olacaktir. Bu da zamanda

sapmalara neden olur ve dogru zamani 6grenmemizi engeller. RTC modulleri zamani surekli

senkron tutmasi icin Uretilmistir. Cok az giicle bile ¢calisabilen bu modiil izerinde bulunan pil ile

uzun yillar boyunca zamanda sapmaya yol acmadan (zerinde bulunan kristal sayesinde sayim

yapar. Bu kristal saniyede 32000 sinyal tretmektedir. RTC bu sinyalleri okur ve her 32000

adimda bir saniye ileri saymaktadir.

Saati kullanabilmemiz icin dncelikle zamani su anki zamana gére ayarlamamiz lazim. Onuniigin ilk

once ayar kodumuzu yiiklememiz gerekmektedir.

FERE R E R R E R R R

i #EEE
] ]
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Arduino ile Dijital Saat Yapimi

<O B3 [& Arduino

| #include <virtuabotixATC. h>
Zant CLE _PIN B
int DAT_FIN T
| r-.!-'-T‘_T‘1N B
virtuabotixRTC myRTC (CLE_FIN, DRT_FIN, RST_FPIN):
aetup(h {
Serial . begin (%600} ;
myRTC. 5etDS130ZTime (10, 10, 14, 4, 13, 9, 201E):
1

plk 1
myRTC updataTime () ;
Serial .print ("Tarih / Saat: “};
Sarial .print (myRTC.dayafmonthl
| Sacial.print{"/"):
Sapial .print (myETC.manth) &
Serial.print{™s"1;
Serial.print {myRTC.year) ;
Serial.print(™ "1;
Serial .print {myRTC.hours) ;
Serial print(":"];
Sarial .print (myRETC.minutas) ;
Sarial.print{®:%];
Sarlal.print lnimyRTC, sscondal @
iy {1000 )

Gerekli degiskenleri tanimhyoruz. Kullanacagimiz Arduino pinlerine, hangi RTC pinlerini
atayacagimizi belirliyoruz. “setup” kisminda seri haberlesmeyi 9600 haberlesme hizinda
baslatiyoruz. Ardindan zamani; saniye, dakika, saat, haftanin gint, ayin giing, ay ve yil olacak
sekilde ayarliyoruz."loop” kisminda RTC'den zamani okuyoruz ve seri port ekranina yazdiriyoruz.
Seri port ekraninda okudugumuz degerleri kontrol ediyoruz. Bir hata olmadigindan emin

olduktan sonra LCD Uzerinde gésterme kodumuza basliyoruz.
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Arduino ile Dijital Saat Yapimi

<> 53 [A Arduino
I $include <LiquidCrystal.h
finclude <virtuabotixRTC.h
t CLK PIN = &;
t DAT PIN T
nt RST_PIN = BEj
& wirtnabot iXRTC myBETC (CLE FIN, DART PIN, RST FIN):
t s 12, &n 11, d4 5, d5 4, dé 3, 47 2;
LigqaidCrystal lcd{ra, en, 44, 45, d&6, d7};
atupd) |
led.begin{le, 2)5
raid loopl) |
myRTC, updateTine () 2
led.cleac i)
lod, aat oo, 0):
led.print {myRTC . dayoEmonth) ;
led.print {°0°)
lod.print {myRTC.month} ;
led., nk "/
lod.print {myRTC. yeark;
led. setCursordd, 1)
lod.print {myRTC . hours) ;
lcd, (SR H
led.print {myRTC . minutes) ;
lod.print{":"):
led.print {myRTC. seconda) ¢
v (LR

ilk 6nce gerekli kiitiiphanelerimizi kodumuza dahil ediyoruz. Ardindan kullanacagimiz pinleri
degiskenlere atiyoruz. Atadigimiz degiskenleri kiitiiphanemize tanitiyoruz.

setup() kisminda LCD'nin en boy oranini ayarliyoruz. Bu 6rnekte 16x2 LCD kullanacagimizdan
en-boy oranini 16'ya 2 olacak sekilde ayarliyoruz.

loop() kisminda ilk dnce RTC den zaman verisini okuyoruz. Ardinda LCD'nin ekranindaki
karakterleri temizliyoruz. Bunu yapmaz isek kullandigimiz karakterler (st (iste binebilir ve yanls
veri elde etmemize yol acar. ilk satir ilk siitundan itibaren; giin, ay ve yil olacak sekilde tarihi
bastiriyoruz. ikinci satir ilk siitundan itibaren ise saat, dakika, saniye olacak sekilde zamani

bastiriyoruz ve 1 saniyelik bir bekleme koyuyoruz.
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Arduino ile Toprak Nem Sensoéri Kullanimi

Gerekli malzemeler:

- ArduinoUno

-Breadboard

- Toprak Nem Sensoru

- 3 Adet Erkek-Erkek Jumper Kablo

- 3 Adet Erkek-Disi Jumper Kablo

-Buzzer

- 1 Adet 330 Ohm Direncg (Turuncu - Turuncu - Kahverengi)

Toprak nem sensor( iki elektrottan olusur. Bu elektrotlar arasindaki iletkenligi dlgerek bize
topragin ne kadar nemli olduguna dair bilgi verir. Toprak nemli ise elektrotlar arasindaki
iletkenlik artar. iletkenlik arttiginda direnc azalacagindan sensérin icindeki gerilim bolticiiden
daha az voltaj gelmeye baslar. Toprak kuru ise elektrotlar arasindaki direnc artacagindan daha
yuksek bir voltaj elde etmis oluruz ve bu veriyi analog olarak isleyerek topraktaki nem miktarini

6grenmis oluruz.

Bu ornekte, topraktaki nem miktar belli bir esik degerini gectiginde bize bir sinyal
gonderecek ve devre (zerindeki buzzer ses ¢ikarmaya baslayacak. Bu devrede esik
degerini sensoriin (zerinde bulunan potansiyometre ile ayarladik. Yani esik deger
avarladigimiz degerin Gzerine ¢ikarsa DO pininden bize OV'luk bir ¢ikis verecektir. Ayni
sekide AO pininden OV-5V araliginda analog olarak aldigimiz veriyi kod icinde belli bir esik
degerigectiginde calisacak sekilde hazirlayabiliriz.
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Arduino ile Toprak Nem Sensoéri Kullanimi

Kodumuzda toprak nem sensoriinden veri okuyarak toprak neminin azalmasi durumunda

Arduino’nun buzzerile alarm vermesini saglayacagiz.

<> B3 [3] Arduino

int mensorPim 9;
int buzzerPin B;
nt warij

1 setup(d |
Moda {aenacrPin, INFUT):
Mode {buzzerPin, OUTPUT):

1 loopd) [
vari 16 11 Read (asnsoarPing §
if(weri rueh |

tone {buzzecrPin, 440} ;

{eLay {100) ;

noTone (buzzecPing ;

lalay {100) ;

T [buzzarFing ;

ilk olarak gerekli degiskenlerimiz tanimliyoruz. “setup” kisminda giris-cikis ayarlamalarini
vaplyoruz. “loop” kisminda, “digitalRead()" fonksiyonu ile sensérden alinan deger veri
degiskenine esitlenir. Daha sonra veri degiskeninin durumu “if-else” yapisi ile kontrol edilir.

Toprak nem sensoriimlz su algiladiginda dijital cikis pininden OV sinyal vermektedir. veri
degiskeninin LOW degerinde olmasi, toprak nem sensorl tarafindan suyun algilandigini
gostermektedir. Bu durumda veri degiskeni HIGH degerini alir ve else yapisinin icindeki komutlar
cahstirilir.

Toprak nem sensor( tarafindan su algilanmadiginda, sensorin dijital cikis pininden 5V cikis

verilmektedir. Budurumda buzzer 6tmeye baslar.
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Arduino ile Yagmur Sensorii Kullanimi

Gerekli malzemeler:
- Arduino Uno

-Breadboard

-Yagmur Sensori

- 3 Adet Erkek-Erkek Jumper Kablo
- 3 Adet Erkek-Disi Jumper Kablo
-Buzzer

-1 adet 330 Ohm Direng (Turuncu - Turuncu - Kahverengi)

Hava yagmurlu ise yagmur sensériinin tGzerindeki su miktari belli bir esik degerini gectiginde
bize bir sinyal gonderecek ve devre Uizerindeki buzzer ses ¢ikarmaya baslayacak. Bu devreyi
analog pin (izerinden aldigimiz sinyale gore alarm verecek sekilde hazirladik.

Yagmur sensori iki elektrottan olusur. Bu elektrotlar arasindaki iletkenligi 6lcerek bize bilgi
verir. Sensor Gzerindeki su damlar elektrotlar arasindaki iletkenligi arttirir. Sensor, bu veriyi
analog vedijital cikti olarak verir.

Kodumuzda yagmur sensériinden veri okuyarak yagmur yagdiginda buzzer ile alarm vermesini

saglayacagiz.

R R R R R R R R E R R R R R R R R R R R
R OE R R R R R ORE R R R R R R R R R R R R
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Arduino ile Yagmur Sensorii Kullanimi

sensorPin ROy
asikDegari 100
buzzerFin dy
varl;
1 satup{)
; {huzzarFin, I b2
1
el
weri ra 1! 1 [=en=ocPin) ;
flvari = esikDegari) |
[buzzerPin, 44092
(LO0])
[buzzerPin) ;
v {1007 ;
L
af
T [buzzarPln) 2
b
1

ilk olarak gerekli degiskenlerimiz tanimliyoruz. “setup” kisminda buzzer baglayacagimiz pini cikis
olarak tanimliyoruz. “loop” kisminda, “analogRead()" fonksiyonu ile sensérden alinan deger veri
degiskenine esitlenir. Daha sonra veri degiskeninin durumu “if-else” yapisiile kontrol edilir.
Yagmur sensérinden okunan veri esik degerinden bliyiik olmasi, havanin yagmurlu oldugunu
gOsterir. Sensorin Gzerine su varsa “if" icerisindeki komutlar calistirilir ve alarm galar.
Yagmur sensoriinden okunan verinin esik degerinin altinda olmasi, havanin kuru oldugu

gosterir. Havakuruise else icerisindeki komutlar calistirihr ve alarm calmaz.
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Arduino ile Gaz Sensorii Kullanimi

Gerekli malzemeler:
- ArduinoUno

- Breadboard

- Gaz sensori

-Buzzer

- 7 Adet Erkek-Erkek Jumper Kablo

-1 Adet 330 Ohm Direng (Turuncu - Turuncu - Kahverengi)

Bu devrede gaz sensoér( ile calisan alarm yaptik. Ortamdaki dogalgaz miktar belli bir esik
degerini gectiginde bize bir sinyal gonderecek ve devre Uzerindeki buzzer ses c¢ikarmaya
baslayacak. Ayni sekilde sensériin tizerinde bulunan potansiyometre ile esik degerini belirleyip
DO pininden dijital veri alarak da yapilabilmektedir.

Gaz sensorunin icinde bir dizi direnc bulunmaktadir. Ortamdaki gaz, sensorln icindeki
direnclerle etkilesime girerek direnc degerlerini degistirir. Sensdr, icinde bulunan bir gerilim
bollict sayesinde gaz yogunluguna gore farkli gerilim degerleri verir ve bu gerilim degerlerinin

analog bir sekilde okunmasiyla ortamdaki gaz miktari dlcdldr.

87

maker.robotistan.com



Arduino ile Gaz Sensorii Kullanimi

Gaz sensorl, analog ve dijital cikis verebilmektedir. Bu uygulamamizda analog cikisi kullanarak
ornek devremizikuracagiz.

Ornek kodumuzda gaz sensériiniin analog pininden deger okuyarak esik degerimiz ile
karsilastirma yapacagiz. Okudugumuz deger, kod icinde belirledigimiz esik degerinden blylk

oldugunda buzzer yardimiyla alarm sesi cikaracagiz.

t masikDegeri q00;

deger LRDF:
[deger esikDegeri) |
{buzzarPin, 440);

ilk olarak gerekli olan degiskenlerimizi tanimliyoruz. Sensériin esik degeri, “esikDegeri” adli
degiskenin degeri degistirilerek ayarlanabilir. “setup” kisminda, buzzer bagladigimiz pini ¢cikis
olarak ayarliyoruz. “loop” kisminda, "analogRead()” fonksiyonu ile sensérden analog deger
okuyarak “deger” isimli degiskenimize esitliyoruz. Daha sonra “if-else” yapisini kullanarak
“deger” isimli degiskenimizi “esikDegeri” isimli degiskenimiz ile karsilastiriyoruz. Sensorden
okudugumuz analog veri, esik degiskeninden blyiik oldugu zaman buzzer pinini a¢ kapa yaparak
buzzer ile alarm sesi olusturuyoruz. Sensorden okudugumuz veri, esik degerinin altinda

kaldiginda buzzer pinine LOW degerini vererek buzzerdan ses cikmamasini sagliyoruz.

88

maker.robotistan.com
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Arduino ile RFID Sensorii Kullanimi

Gerekli malzemeler:
- ArduinoUno

-Breadboard

-Servo Motor

-RC522 RFID modil

-RFIDKart

- 12 Adet Erkek-Erkek Jumper Kablo

Uygulamamizda RFID kart okuyucuya yaklastirilan kartin ID numarasi okunup SPI(Serial
Perhiperal Interface) protokoll ile Arduino’ya gonderir. Eger okunan ID sistemde kayith ise

servoyu harekete gecirir ve kapi agilir. Kayitli degil ise kapi kapali kalmaya devam eder.
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Arduino ile RFID Sensorii Kullanimi

SPI Master-Slave mantigina dayanan bir seri haberlesme protokol(idir. Yani birbirleriyle
senkronize olarak ¢alismasi icin aralarinda bir clock(saat) sinyaline ihtiya¢ duyarlar. Bu sekilde
UART gibi asenkron protokollere gére daha glivenilir bir haberlesme saglamis oluruz. SPIicin en
az 4 adet pineihtiyac duyanz. SCK clock sinyaliniicin kullanilir. MOSI(Master Out Slave In), master
olan cihazdan slave olan cihaza veri gobndermek icin kullanilir. MISO (Master In Slave Out), slave
olan cihazdan master olan cihaza veri géndermek icin kullanilir. SS(Slave Select) pini, master
cihazin hangi cihaz ile haberlesecegini belirler. Bu uygulamada kullandigimiz RC522 RFID
modull de SPI protokoli ile haberlesmektedir.

Simdikodumuzu yazalim.

Finclud EFI.h>
Finclud MFRCS22 . he
Fincluds <Serve.h

nt RST_PIN = %;
t 55 _PIN = 10y
t servoPin B:

Servo motor;
MFRC522 rfid{53 PIH, RST_FIN);

1 byta ID[4] (97, TE, €7, 9);
i astupdl |
motor.attach (servoPln) »
Serial besgin (9600} ;
SPI .begin() s

TE'i::I.l-'I:IJ_Jr.ir.-:l.:

[EL |

[ ! efid.PICT TaWewCardPresent())
paburn:

[ ! rfid.PIl_'C'_F!cadCard'_-:cr:i.al il
return;
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[efid.uld. uidByte D] ID[DO] &&
cfid.uid.uidByte[l] IO[1] &&
rfid. uid.vidByka[2] ID[2] &&
rfid.uid.uidByta[3] In[ay) §

Sarial.pr tln("Kapi acildi®):

akranaYazdir():

mooE . welte (1BD) §

{e] ay [3000) ;

motor . write (0] ;

vy (1000 7

i
Serial println{™Yetkisiz Kart™);
ekrana¥Yazdle{) :
I
rfid. PICC_Halth() s
1

i eakranaYazdir() |

Sarial I E("ID Humarasl: "}:
lint sayac 0: =ayac d: sayactt)|
Smrial.| Clcfid.uid.uidByte [sayac])
Serial . print (" "),

t

Berial . println{""}:

ilk olarak kodumuzda kullanacagimiz kiitiiphanelerimizi tanimliyoruz. MFRC522 kiitiiphanesi

RC522 modulind kullanmak icin gerekli olan fonksiyonlari icermektedir.

RST_PIN, SS_PIN degiskenleri RC522 modulindn kullandig pinlerdir. servoPin degiskeni, servo

motorumuzu bagladigimiz pindir.

Daha sonra motor isimli “Servo” degiskenimizi tanimliyoruz. RFID modulimUz icin gerekli ayarlari
vaptiktan sonra “ID" isimli bir dizi olusturuyoruz. Bu dizinin elemanlari yetki vermek istedigimiz
RFID kartinin ID numarasidir. Tim kodu yazdiktan sonra seri port tzerinden kendi kartimizi

okutarak “ID" degiskenimizi degistirebiliriz. Bu sayede istedigimiz karta giris yetkisi verebiliriz.

“setup” kisminda, servo motorun bagl oldugu pin motor degiskeni ile iliskilendirilir. Daha sonra

seri haberlesme ve SPIbaslatilir. “rfid.PCD_Init()" fonksiyonuile RC522 modiil baslatilir.
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“loop” kisminda, RC522 modilinden yeni bir kart okunana kadar beklenir. Yeni kart
okundugunda “if-else” yapisi ile kayith olan yetkili kart numarasi ile okunan kart numarasi
karsilastinihr. Okunan kart yetkili ise servo motor hareketi saglanir ve "ekranaYazdir()"
fonksiyonuile seri porta kart numarasi yazdirilir. Bu fonksiyon bir sonraki blimde anlatilacaktir.

Okunankart numarasi yetkili degil ise seri porta yetkisiz kart uyarisi yazdirilir.,

Kodlarda ¢ok fazla tekrarlanan kisimlar fonksiyonlara donlstarilir. Bu sayede koddaki

karmasiklik en azaindirgenerek islemcinin hafizasinin gereksiz yere kullanilmamasi saglanir.

“ekranaYazdir()"" fonksiyonu bizim olusturdugumuz bir fonksiyondur. Bu fonksiyonun
kullanildigi yerlerde fonksiyon icerisindeki komutlar calistirilmis olur. Bu fonksiyon, okunan RFID

kartbilgisinin seri porta yazilmasini saglar.
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ESP8266 ile Sicaklik ve Nem Olciimil

Gerekli malzemeler:
- ArduinoUno

-Breadboard

- ESP8266 WiFi Modlili

-DHT11 Nem ve Sicaksik Sensori
- 8 Adet Erkek-DisiJumper Kablo

- 3 Adet Erkek-Erkek Jumper Kablo
Uygulamamizda DHT11 Gzerinden aldigimiz sicaklik ve nem verilerini ESP8266 WiFi moddli

kullanarak Thingspeak platformuna goénderecegiz. ESP8266 ile haberlesirken UART
protokoltni kullaniyoruz. Bu érnekte 115200 Baud rate(Haberlesme hizini) kullanacagiz.

Thingspeak, acik kaynakli bir loT(Internet of Things) uygulamasidir. Kullanicilar HTTP (izerinden
siteye veri gonderip kendi olusturduklari uygulamalar site Gizerinde bulunan grafik arayizleri
sayesinde daha gorsel ve anlasiimasi kolay bir hale getirir. Bu érnekte, DHT11 sensériinden

aldigimiz verilerile Thingspeak'te zaman-nem ve zaman-sicaklik grafikleri olusturacagiz.
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ESP8266, lizerinde bulunan kablosuz haberlesme devresi sayesinde ethernet protokol( ile
kablosuz internete baglanmamizi saglar. Arduino gibi cihazlarin icinde ethernet protokolini
kullanabilmesini saglayan donanim yoktur. Bu ylizden ethernet protokolini kullanabilmek igin
modadiller kullaninz. Bu modiiller ethernet protokollni bizim daha kolay iletisim kurabilecegimiz
haberlesme protokollerine doénisturiirler. ESP8266'da bu moddllere bir ornektir. Ethernet
protokoliini basitlestirip UART protokoliine donusttiren bir terciman gorevi gormektedir.

DHT11, nem ve sicaklik verilerini okumamiza yarayan bir sensérdir. Daha 6nce kullandigimiz
sensorlerdeki gibi bu sensér de iletkenlikleri dlcerek havanin nemini ve sicakhgini élgmemize
yarar. Sensorin icinde bir NTC(Negative Temperature Coefficient) bulunmaktadir. NTC,bir cesit
direnctir ve ortamin isisi arttikca iletkenligi artar ve direnc degeri diser. Sensor(in icinde 2 adet
elektrot ve elektrotlarin arasinda ise havadaki nemi tutan bir ylizey bulunmaktadir. Bu yizey
havadaki nem miktar arttikca elektrotlar arasindaki iletkenligi degistirir. Bu sekilde havadaki

nem dizeyini 6lcmis oluruz.

SoftwareSerial .h
ihtll.h
aghdi
agSifresi
t rxPin 105
t txPin 115
iht11Pin 25
ip
=icaklik, mem;

lhtll DHT1L;

SoftwareSerial esp(cxPin, txPin};
olk I
Smrial. r (BEQD) ;
==p, n(lLl5200);
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L5 T+ CWHODE j
Wi [ !&ap. i E™Nl:
T4 A I {"BEga Bag =y
E-1 4 "ET+ Al "rraghdlitThT,
wi [lasp ["OE™))
Sarial " L3 "
[1ooap ;
}
LA |
SR, O LT =5 T 1
[ [e=p "Erroe™hh(
Barial [ i"ATH I FoE™}
1
DATI1L ifdht11Pin};
aicaklik { JOHTLL. bemperature;
naEm { JOHT11 . humidity;
wEri TOET SupdabeThsy=]
veri iisicaklik);
werd Lr:
veri 1{nem) §
rari 3
@Sp.pI ("AT+HCIPSEND=") ;
@Sp. T {wvari. [
v (20007
flasp. 1=
aap tiwari);
aap EAEATAwRAT WA 2
Sarial . (varil:
Sarial. [ TandaT 11."):
{ (L0
|
Sarial - 1 i
aap. pi [ *RT+CIPCLOSE" &
(36000 2
b

ESP8266 modull, Arduinoile seri haberlesmeyle iletisim kurar. Builetisim Arduino Uno'nun 0. ve
1. pinleriyle donanimsal olarak yapilabilmektedir ancak SoftwareSerial k(ittiphanesi ile diger
pinlerden yazilimsal olarak yapilabilmektedir. Bu érnegimizde SoftwareSerial kiitiiphanesini
kullanarak ESP8266 moddilii ile iletisim kuracagiz. ilk olarak kodumuza SoftwareSerial

kttiphanesini ekliyoruz. Ardindan kullanacagimiz sicaklik ve nem sensorinin “dht11.h"

kitldphanesiniekliyoruz.

Baglanacagimiz agin ismini ve sifresini degisken olarak hafizada tutuyoruz. Buradaki “agAdi” ve
“agSifresi” degiskenlerini kendi ag adimiz ve sifremize gore degistiriyoruz.

ESP8266 modilind baglayacagimiz RX ve TX pinleri icin degisken olusturuyoruz. Ardindan
DHT11 sensoéruni baglayacagimiz pinicin degisken olusturuyoruz.
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ESP8266 ile Sicaklik ve Nem Ol¢iimii

Uygulamamizda kullanacagimiz Thingspeak platformunun IP numarasini tutacagimiz, “ip” isimli
degiskeni olusturuyoruz. DHT11 ile okuyacagimiz sicaklik ve nem verilerini hafizada tutmak icin
“sicaklik” ve “nem degiskenlerini” olusturuyoruz. Bu veriler virgllli sayilar olacagi icin float
tipinde olusturuyoruz. “float” degiskeni kisUrlli sayilar saklayabilecegimiz bir degiskendir.
ESP8266 modulini baglayacagimiz pinlerin ayarini yapiyoruz. “setup” kisminda, bilgisayar ile
haberlesmeyi baslatiyoruz. Bilgisayar ile haberlesme icin 9600 hizini kullaniyoruz. Daha sonra
“esp.begin” fonksiyonu ile ESP8266 moduli ile iletisimi baslatiyoruz. Seri haberlesmenin hizi,
ESP8266 moduilimuizin iletisim hizi ile ayni olmalidir. Bu ytizden 115200 hizini kullaniyoruz.
Eger drnek kod calismazsa ESP8266 modiilinin firmware gincellestirmesini yaparak bu sorunu
giderebilirsiniz. Firmware glincellestirme ile ilgili detayli bilgileri
https://maker.robotistan.com/esp8266-ile-iot-dersleri-1-esp8266-modulunu-guncelleme/
adresinde bulabilirsiniz.

Seri haberlesme ile AT komutu gondererek ESP8266 modulinin hazir olup olmadigini
Ogreniyoruz. ESP8266 moddilli hazir olana kadar bekliyoruz. “AT+CWMODE=1" komutunu
gondererek modulimizi “client” olarak ayarliyoruz. Ardindan “AT+CWJAP" komutu ile agimiza

baglaniyoruz.

“loop” kisminda “AT+CIPSTART" komutu ile Thingspeak ile baglanti kuruyoruz. Baglanti
kurulumunda hata alinip alinmadigini kontrol ediyoruz. Daha sonra DHT 11 sensor( ile sicaklik ve
nem degerlerini okuyoruz. Okudugumuz degerleri “sicaklik” ve “nem” isimli degiskenlere
yukliyoruz.

Thingspeak'e gdnderecegimiz veri isimli komutu olusturuyoruz. Buradaki "key” kismina kendi
keyimizi yazacagiz. Kendikeyimizi nasil 6grenecegimizi daha sonra anlatacagiz.
Gonderecegimiz verileri olusturuyoruz ve “AT+CIPSEND” komutu ile veri uzunlugunu ESP8266
modltne génderiyoruz.

ESP8266 modull, hazir oldugunda “>" simgesini gondermektedir. Bu simgenin gelmesini
bekliyoruz. Simge geldiginde baglanti verisini modllimize gonderiyoruz. Veri génderimi

tamamlandiginda “AT+CIPCLOSE" komutuile baglantiyi sonlandiriyoruz.
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Ornek uygulamamizda, verilerin internet tizerinde gériintiilenmesi icin Thingspeak platformunu

kullaniyoruz.

Thingspeak platfomuna https://www.thingspeak.com adresinden Uye oluyoruz.

E‘ ThingSpeak" Channels = Apps = Commumity SuUppoat =

My Channels

°

Uye olduktan sonra “Channels” sekmesinden “My Channels” béliim(ine giriyoruz. Ardindan “New

Channel”butonuna tikliyoruz.

New Channel

MName ESPE2GE Sicakdik-Nem
Description

Field 1 sicaklik -

Field 2 nem '

Gelen sayfada gerekli ayarlarn yukaridaki sekilde yapiyoruz. Daha sonra sayfanin en altinda

bulunan “Save Channel” butonuna tiklayarak yeni kanalimizi olusturuyoruz.

101

maker.robotistan.com



ESP8266 ile Sicaklik ve Nem Olciimil

Private View Public View Channel Settings Sharing AP Keys

Write API Key

Hey 680DV3IIA48LQ2TYFD

Arduino’nun Thingspeak ile haberlesmesi icin “api key“e ihtiyac vardir. Arduino, “api key” ile
Thingspeak hesabiniza baglanarak verileri kanaliniza kaydeder. “Api key"e ulasmak icin “Api
Keys” sekmesine tikhyoruz. Gelen sayfadaki “Write APl Key” bélmesindeki “Key"i kopyalayarak
ornek Arduino kodumuzdaki gerekli yere yapistiriyoruz.

Kodumuzu Arduino’ya yikledikten sonra Arduino IDE (izerinden seri portu aciyoruz.

E- COMID [Aeduine/Genuing Ung) - ) *
| Gander
hja Baglaniliysr...

hga Baglandi.
GEI Jupdater?keysSEdUa00FaiYTICefieldle) . (0cfie Ld2=] . 00

Veri gonderildi.
Baglanti Hapatildi.

[ Crtmatiic Kaydrma ML e OF e barilcte. - 9600 baud W Claar putpul

Seri port hizini 9600 olarak ayarladiktan sonra Arduino’dan gelen sonuglari goriintiliyoruz. Seri
portta veri gonderildi yazisini gordikten sonra thingspeak lzerinden verilerimizi

gortntultyoruz.
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Channel Stats

Creaned: 5 SireDes 390
Updated: 5 mmules agg
Emiries

_ S e ===

ESPHZBE Sicakhk-Hem ESPH2 B S aichic-Mem

“Private View" sekmesine tiklayarak Arduino tarafindan gonderilen verileri grafikler tizerinde
gorlntileyebiliyoruz.

maker.robotistan.com
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ESP8266 ile Step Motor Kontrolii

Gerekli malzemeler:
- ArduinoUno

-Breadboard

- ESP8266 WiFi Modiilii

- Step Motor

-ULN2003A Motor Sirdcu

-11 Adet Erkek-Disi Jumper Kablo
- 2 Adet Erkek-Erkek Jumper Kablo

Uygulamamizda ESP8266 kullanarak actigimiz WEB Server tizerinden step motorun kontroln(
saglayacagiz. Step motorlar, elektrik enerjisini dénme hareketi ile fiziksel enerjiye ¢eviren
elektromekanik aygitlardir. isimlerinden de anlasildigi (izere adim adim hareket eden
motorlardir. icinde bulunan bobinlerin sirayla acilip kapanmasi ile hareketlerini stirdiriirler. Bu
ornekte kullandigimiz step motor 4 fazli olup icinde 4 adet bobin bulunmaktadir. Step motorlar,
cok yUksek hizli anahtarlayabilen motor stirtictlerle ve motor kontrol kartlari ile kontrol edilirler.

Kullandigimiz step motor siirliciist ise Arduino’dan aldigi sinyallere gére motoru siirmektedir.

AEEEE EEEES SEAEE SEEEE SEEEE
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ESP8266

ilk olarak degiskenlerimizi tanimliyoruz. “agAdi” ve “agSifresi” degiskenlerini kendi Wi-Fi adimiza

ve sifremize gore yaziyoruz. Motor pinlerimizi tanimliyoruz. Bu degiskenler, step motorumuzun

ile Step Motor Kontrolii

baglanacagi pinlerdir.

<> B3 [3] Arduino

1 5tring aghdl = "Robotistan™:

String agSifresi = "fortinek™;

iint motorPinl = 3, motorPinZ = 4, motorPind = 5, motorPind = €;

Svoid astup() |

pinMode (moterPinl, OUTFOT) :
pinMode (motorPin2, OUTFOT) @
pinMode {motorPind, OUTFUT) 7
pinMode (motorPind, OUTPOT) 7
Serial.bagin{ll5200);

garial,.println{®*&T=);

while (! Serial.find ("OK") §{
Serial.println("AT"};

1

delay (1000} ;

Serial.println {(®AT+RST");

dalay (1000}

while (| Secial.iind ("ready™})

delay (1000} ;

Serial.println{"AT+CWHODE=1") ;

whila[!Sagial . find ("OE")};

Serial.println{®AT+CWIRP=\""tagRdi+"\=, \""t+tagSifresi+=\"=):

wWhile[!Serial.find ("OK")};

Serial.print {"AT+CIFSR\r\n"} ;

Serial.print {espOkuma (10007 § ;
aarialTamizla (2000]) ;

Sarial.print {"AT+CIPMOX=1%Tn") !
aerialTemizle (2000] ;

Serial.print {"AT4CIPSERVER=1, 80Ne\A")
serialTemizle (2000);

“setup” kisminda, motor pinlerimizi cikis olarak ayarhyoruz. Ardindan seri haberlesmeyi
baslatiyoruz. ESP8266 modiill ile seri haberlesme (zerinden baglanti kurulmaktadir. Seri
haberlesmenin hizi, ESP8266 modulimdzin iletisim hizi ile ayni olmalidir. Eger 6rnek kod

calismazsa ESP8266 modilinun firmware gincellestirmesini yaparak bu sorunu

giderebilirsiniz. Firmware gincellestirmeile ilgilidetayh bilgileri

https://maker.robotistan.com/esp8266-ile-iot-dersleri-1-esp8266-modulunu-guncelleme/

adresinde bulabilirsiniz.
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ESP8266 ile Step Motor Kontrolii

Seri haberlesme ile AT komutu gdéndererek ESP8266 modilinin hazir olup olmadigini
Ogreniyoruz. ESP8266 modUll hazir olana kadar bekliyoruz. Daha sonra “AT+RST" komutu ile
modulimzi resetliyoruz. Resetleme islemi bitene kadar bekliyoruz.

“AT+CWMODE=1" komutunu gondererek modulimulzi client olarak ayarliyoruz. Ardundan
“AT+CWJAP" komutu ile agimiza baglaniyoruz. Aga baglanmayi bekledikten sonra “AT+CIFSR"
komutu ile IP ve MAC adreslerini okuyoruz. Daha sonra bu verileri seri porta bastiriyoruz.
Arduino’nun bilgisayarlailetisim pinleri ile esp8266 modulu ile iletisimi ayni pinlerde oldugu icin
seri port'a veri yazdirdiktan sonra “serialTemizle” fonksiyonu ile iletisimin bozulmasini
engelliyoruz. Bu fonksiyon, seri haberlesmede kullaniimayan verilerin silinmesini saglar. Bu

fonksiyonu daha sonra aciklayacagiz.

<> B3 [& Arduino

d loopd) |

if(Barial . avallabla()} |
Lf{BSerial. find ("+«IPD, ") [
imlay {200} ;
int connectionld Berial .read{) 48;
String komut = aspOkuma (1000}
Lf (komut , Andex0f {"atep=ileri®) ! 11
forilnt adim Oy adim < 5; adimi+e}]
1 steplleri{50);
|
t
alae 1f {komut.indexlt{"step=gari®h ! 111
for{int adim 0y adim < 5; adimé+) [

1c stepberd (50) 7

String sayia "chl>Step Motor Kontrol</hle<br>":
gaylat="<brr<a href=\"?step=ileri’"><button><hl>Ileri</f cfbutton
sayfa+="<b brx<a href=\"?step=geri’"><button><hl>=Geri</hl></butt
komut "AT:CIPSEHD=";
komut 4= connectionldr
komut += ", =
komut t=sayfa. lengthi):
komut 4="%rWan";
5i Serial .print{komut) ;
lalay{1000) 7
Serial.print(sayfa);

lalay {1000) :

£ komut "AT+CIPCLOSE="}
komutt=conmectionId:
komut =" rhn";
Serial .print{komut) ;
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“AT+CIPMUX=1" komutu ile modilimiz( coklu baglantiya izin verecek sekilde ayarliyoruz.
Daha sonra “AT+CIPSERVER=1",80 komutu ile sunucu olusturuyoruz ve 80. porttan dinleme
yapmaya basliyoruz. ESP8266 moddil(, gelen baglanti isteklerini seri haberlesmeile iletir. “loop”
kisminda, seri haberlesmeden veri gelip gelmedigini kontrol ediyoruz. Ardindan IPD yazisinin
gelmesini bekliyoruz. Bu yazi geldikten sonraki veri, iletisim numarasidir. Bu numarayi
“connectionld” degiskenine esitliyoruz. Bu numarayi sayfa verilerini gdnderirken ve baglantiyi
sonlandirirken kullanacagiz.

ESP moduliinden gelen baglanti verilerini “espOkuma” fonksiyonu ile aliyoruz. Daha sonra “if-
else if” yapisi ile bu veride step motor kontrol komutu olup olmadigina bakiyoruz. Bu kontrol
yapmak icin “if" icerisinde “indexOf" fonksiyonunu kullaniyoruz. Bu foksiyon, verilen degiskenin
konumunu bir yazi dizisinde arar. Eger bu dizide verilen degisken bulunmuyorsa -1 degerini
dondurdr.

Komut isleme kisimlari tamamlandiktan sonra site verilerini istemciye iletmeye basliyoruz. ilk
olarak istemci ekraninda gortinttilenecek site kodlarini olusturuyoruz. Bu kodlar html dilinde
yazilmistir. Bu kodlarin uzunlugunu ve hangi istemciye gidecegini “AT+CIPSEND” komutu ile
ESP8266 moddlline gonderiyoruz. Daha sonra site komutlarini “AT+CIPSEND” komutu ile
moddle génderiyoruz. Son olarak “AT+CIPCLOSE" komutu ile baglantimizi sonlandiriyoruz.

<> B3 [3] Arduino
7 espOkuma | nt zamanAsimi) |
t baslangic i} i1
tring gelen;
while(milli=s{} bazlangic zamanfizimi} |
1f {Serial.available () >0) 1
har & Barial.raad ()
galan += o
1
gelen. replace ("AT+","")
return gelen;
I
roid serialTemizle 1 int zamanAsimi) |
t baslangiec = o E
while(millis{} baslangic zamanfi=imi) {
f{gerial.availabla()>0)
Sarial.read{):
1
6}
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“espOkuma” fonksiyonu, seri haberlesme ile esp’den gelen komutlarin okunmasini saglar.
“zamanAsimi” isimli degiskeni girdi olarak alir. “zamanAsimi” degiskenine girilen deger kadar
milisaniye cinsinden zaman siiresince veri okumasi yapilir. ilk olarak fonskiyonun baslama degeri
“baslangic” degiskeni ile hafizada tutulur. Daha sonra "while()" yapisi ile toplam fonksiyonun
calisma slresi, “zamanAsimi” degiskeninden kiiclik oldugu sirece seri haberlesme ile veri
okumasi yapihr. Okunan bu veri foksiyon ciktisi olarak verilir.

“serialTemizle” fonksiyonu, tipki "espOkuma” fonksiyonu gibi calisir ancak ¢ikti olarak herhangi
bir deger vermez. Bu sayede kullaniimayan seri haberlesme ile gelen byte'lar arduinonun

hafizasindan silinmis olur.

<> E5 [3 Arduino

ro0id staplleri{int beklameSuresi) |
igitalWrita{meterPinl, HIGH)
litalWrite (motorPFind, LOW):
jitalWrlite (motorFind, LOW):
jitalWeite{motorPind, LOW);
i=lay (beklemeSuresi) ;
igitalWrite{motorPinl, LOW);
igitalWrita{motorPin2, HIGH):
litalWrite (motorFind, LOW):

jitalWelte (motorPind, LOW):
lay (beklemeSuresi);
ligitalWrite {motorPinl, LOW);

ligitaldrite {motorPin2, LOW);

ligitalWrita{motorPind, HIGH)»

ligitalWrite {motorPind, LOW):
1y [eklemeSuresiy;

lWrite{motorPinl, LOW):

i
igit eimeborPing, LOW);
jigit teimotorPind, LOW);
igit drita{motocPind, HIGH);

izlay (baklamaSurasih;

steplleri() fonksiyonu girdi olarak beklemeSuresi degiskenini alir. Step motorun pinlerine
sirasiyla HIGH degeri vererek step motorun ileri yonde hareket etmesini saglar. 2 adim

arasindaki stre beklemeSuresi degiskeniile ayarlanir.
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<&

E3 [3] Arduino

Svold atepGerl(int beklemeSureal) |
digitalWrite{mstorPinl, LOW);
digitalWrite {motorPin2, LOW);

11z digitalWrite {motorPind, LOW);
digitalWrita{mstorPind, HIGH):
ay (beklemeSurasi):

ligitalWrite (motorPinl, LOW)

digitalWrite{mstorPing, LOW):

digitalWrite {motorPin3, HIGH);

L1E digitalWrite {motorPind, LOW);
izlay (baklameSurasi) ;

igitalWrita(motorPinl, LOW):

i
121 digitalWrite {(motorPFin2, HIGH);
igitalirite ({motorPind, LOH);
igitalWrite{motorPind, LOW);

dalay (beklamaSurasi);
iigitalirite (motorPinl, HIGH) =
igitalWwrlite {motorPin2, LOW);
digitalWrite {mobterPind, LOW);
igitaldrite (motorPind, LOW)

125 delay(beklemeSuresi);

sekilde dénmesi saglanir.

programlanmasini engellemektedir.

Ornek kodumuzu yazdiktan ve érnek devremizi kurduktan sonra sistemi calistiralim.

& COMID (Arduing Genuing Una)
i

- o £

Gonder |

AT

LT

AT +RET

AT + CHHODE= ]

AT +HCWJAP="Arduine ™, "12395678"
AT +CIFSR

ST IP Adresi
[+CIFSR: STAIE

+CIFSRESTAMAC, "181Ter341da1551 6"

ot

AT +CTFHIX=1
AT+ CIPSERVER=L, 20

“stepGeri” fonksiyonu, tipki “steplleri” fonksiyonu gibi ¢alisir ancak motor pinlerine verilen HIGH

degerleri “steplleri” fonksiyonunun tersi bir sirayla verilir. Bu sayede step motorun ters bir

Kodlarimizi Arduino’ya atmadan 6nce ESP8266 modulinin TX ve RX pinlerinin Arduino’dan
sokilmesi gerekmektedir. Arduino programlanirken ESP8266 moddilinin TX ve RX pinlerinin

bagh olmasi, Arduino ile Bilgisayar arasindaki iletisimi engelleyerek Arduino’nun
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Arduino IDE Gzerinden seri portumuzu acarak veri hizini 115200 olarak ayarliyoruz. ESP8266
modula ile iletisimi buradan gorebiliriz. Yukaridaki ayarlarlar yapildiginda seri porttaki IP

adresine bir web tarayiciile baglaniyoruz.

N

“ = O & ) 192,168.137.140 - @ 1 W o =

Step Motor Kontrol

Ileri

Web tarayicisinda karsimiza cikan araylzdeki ileri-geri butonlarina tiklayarak step motorumuzu

hareket ettiriyoruz.
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Uygulamalarin blog yazisina
asagidaki linkten ulasabilirsiniz.
http://bit.ly/arduinodersleri

2 YouTube

Uygulamalarin videosuna
asagidaki linkten ulasabilirsiniz.
http://bit.ly/arduinovideodersler
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