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Set icerigini Taniyalim

4WD Robot Kollu Pro Platforma

Platformumuz temelde 4 DC Motoru ve koyu
pleksiglass malzemeden olusmakta. Eklenti olarak ise
yine koyu pleksiglass malzemeden Uretilmis mekanik
kol pargalarive guigli servo motorlariile donatilmistir.
Platform Uzerine Arduino basta olmak Uzere bir cok
kontrol birimi, sensor, kablosuz haberlesme
modidillerive kamera gibi bir cok elektronik donanim
Yerlestirilebilir.
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Arduino Nano
Arduino Nano; Atmega328 temelli bir
mikrodenetleyici kartidir. Uzerinde 14 adet dijital
giris/cikis pini (6 tanesi PWM cikisi olarak
kullanilabilir), 8 analog giris, 16Mhz kristal, usb soketi,
ICSP konektori ve reset tusu bulundurmaktadir. Kart
tzerinde mikrodenetleyicinin galismasi igin gerekli
olan her sey bulunmaktadir. Kolayca usb kablosu
izerinden bilgisayara Baglanabilir, adaptor veya pil ile
calistirilabilir.

Arduino Nano Shield

Arduino Nano igin tasarlanmis bu shield ile Arduino
Nano'nun pinlerini 3’li pin formunda (GND-5V-
Sinyal) kolayca baglanti yapilabilecek sekilde
sunmustur. Ayrica kart tasarimi standart arduino
shield yapisina gore tasarlanmistir. Bu sayede kart
Usttindeki bos birakilmis olan yerlere header
Lehimleyerek diger Arduino Uno, Leonardo gibi
kartlarla da kullanabilirsiniz.

L298N Motor Siiriicii

24V'a kadar olan motorlari sirmek igin hazirlanmig
olan bu motor sirtict karti, iki kanalli olup, kanal
basina 2A akim vermektedir. Kart Gzerinde L298N
motor slriict entegresi kullaniimistir.

Bluetooth Modiilii

Bluetooth SSP(Serial Port Standart) kullanimi ve
kablosuz seri haberlesme uygulamalari igin
tasarlanmigtir. Hizl prototiplemeye imkan saglamasi,
breadboard, arduino ve gesitli devrelerde rahatga
kullanilabilmesi igin gerekli pinler devre kart
sayesinde disariya alinmistir. Standart pin yapisi
sayesinde istenilen ortamlarda rahatga kontrol
Edilebilir.

Jumper Kablo

Kisaca bir gesit baglanti kablolari diyebiliriz.
Breadbord ve arduino arasinda baglanti kurmak igin
oldukea kullanigshdir. Uglarinda erkek ve disi girislerin
bulunmasina gore 3 gesit jumper kablo
Bulunmaktadir.

7.4V 2Slipo pil

Model ugak, tank ve gesitli robotlariniz igin
kullanabileceginiz ideal bir Li-po Pildir. 7.4V 850mAh
kapasiteye sahiptir.




Robot Kollu Ara¢ Montaji Nasil Yapilir

Robot Kol Par¢ga Numaralari




Robot Kollu Ara¢ Montaji Nasil Yapilir

Sag Kiskac
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Uyan 1:

Montaj kisminda gegmeden once hem servo motorlarimizin saglamhgini test etmek icin
hemde montaj yapildiktan sonra en ufak kalibrasyon icin ugrasmamak icin servo motorlarimizi
gereklikonumlara getiriyoruz.
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Uyarni 2:
Pagalari numaralandirdigimiz gérseldeki 1 numara ile gosterilen parga aracimizin st sasesini
temsil etmektedir !

10x = M3 Nut D)
6x—- M3x6 D:l

3x=M3x10 l:l
8x - M3 x 12 D:|
ax-mix20 [J/——

Uyari 2:
Pacalari numaralandirdigimiz gérseldeki 1 numara ile gosterilen parga aracimizin Uist sasesini
temsil etmektedir !




Robot Kollu Ara¢ Montaji Nasil Yapilir

Ilk dnce aracimizin montaji ile
baglayalim motorlarimizi sasemize
sabitleyerekilkislemi
gercgeklestirelim.

Motorlarimizin kutuplarini bir
birlerine ters gelicek sekilde
lehimliyoruz. Amacimiz ayni yondeki
motorlara enerji verdigimizde ayni
yone donmesini saglamaktir.

4 motorumuzun saseye montajinive
lehimleme islemlerini bitirdigimizde
Gorseldeki gibi goriinecektir.




Robot Kollu Ara¢ Montaji Nasil Yapilir

Aralayicilarimizi uygun yerlere
montajliyoruz aracimizin iist sasesini
supportlara daha sonra vidalayacagiz.

Vidalarimizla sasemizi sabitliyoruz. Uriiniimiiz
Plexiglasstan olustugu icin vidalari asiri
stkmamaya 6zen goésterelim. Hem balans ayari
icin hemde plexi pargalarin gatlamamasi icin
dikkat etmeliyiz.

Aracimizin montaji bitti robot kol kismina zemin
hazirlamak igin sasemize aralyicilar gorseldeki
gibi montajlayalim.




Robot Kollu Ara¢ Montaji Nasil Yapilir

Robot kolumuzu saga sola oynatacak parcamizi insa etmeye baslayalim. 2 ve 3 numarali
pargalarimizi 8mm vidalarimiz ile birlestiriyoruz. Servo motorumuzu yaka dedigimiz 3
numarali par¢adan gegirin. Vidalari deliklerin icinden itin ve ardindan bunlari 2 numaral
pargaya vidalayin. Vidalar 2 numarali pargaya kendiliginden geger, bu da kendi dislerimi
kestikleri anlamina gelir.

Birlestirdigimiz parcamizi sasemize sabitledigimiz aralayicilara oturtuyoruz robot
kolumuzu bu yapi lizerine insa edecegiz.



Robot Kollu Ara¢ Montaji Nasil Yapilir

Sol Kisim

Robot kolumuzu 3 ayri parca olarak diisiiniip daha sonra birlestirecegiz. ilk 6nce sol tarafi
olugturalim. Servo motoru 5 nolu par¢adan gegirip kablosunu kablo diizenleme
deliginden gegirin. Bu delikler kablolari daha diizenli durmasini saglayacaktir. Bilezigi 4
nolu par¢aya 8mm'lik vidalari kullanarak birlegtirelim.

Sol kisimin son pargasini birlestirmek icin servo motorumuzun paketinden ¢ikan keskin
vidalari kullanarak servo baghgini 6 numarali pargaya sabitleyip vidalayalim.
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Robot Kollu Ara¢ Montaji Nasil Yapilir

Sag Kisim
Sag kisimi olugturmak igin hemen bir kenara 5, 12, 13, 17 numarali pargalari 8 ve 6 mm
vidalari ve sag servomuzu kenara ayiralim.

Servo motoru mangondan gegirin ve kabloyu daha 6nce
oldugu gibi 8mm vidalar yan plakaya montajlayin.

13 numarlari pargaya servo aparatini keskin vidalar
araciligiyla birlestirip montajlayin.

Kol yan plakanin en uzun kenarina 90 derece olacak
sekilde servo motoru takin.

17 numarali par¢ayi 6mm vida ile sekildeki gibi sabitleyip
montajlayalim.




Robot Kollu Ara¢ Montaji Nasil Yapilir

Orta Kisim

Sol ve sag kisimlarin denge mekanizmasini olusturacak yapiyi insa edelim.
Taban i¢in 14 numarali pargayi ve bir servo sabitleme paketini kenara ayiralim.
Montaja baglayabliriz.
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Omuz igin 8, 9, 10 numarali pargalari ve 10mm'lik bir vidayi kenara ayiralim. Bu pargalari
sirayla 9, 10, 8 seklinde birlestirip vidayi 8 numarali parganin oldugu yerden takalim.
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Soldan Ortaya

Simdi orta kisimlari kullanarak sol ve sag kisimlar igin bir koprii inga edecegiz.

Once sol kismi 12 mm'lik bir vida ve somun ile 7 numarali pargaya takin. Bunu yapmanin
en kolay yolu somonu koyup parmaginizin ucu ile desteklerken vidayi yarim tur kadar
déndiirmek somonun igerisine girdikten sonra sikma islemini gergeklestirebilirsiniz.
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Omuzun yuvasini 7 numarali parcada (6n destek) gérmelisiniz. Omuzu yuvaya yerlestirin,
ardindan taban pargasini sol tertibat lizerindeki yuvalara yerlestirin ve omuzdaki yuvalari
birlestirmek igin yukari dogru kaldirin.
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Saga Ekleme

Sol kisimla orta kisimi birlestirdik robot kolumuzun gévde kisiminin saglamlagmasi icin
sag kisiminda orta kisima montajlanmasi gerekmektedir.

15 numarali pargayi, 12 mm vida ve somon kullanarak 10 numarali parga takiyoruz.
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Robot Kollu Ara¢ Montaji Nasil Yapilir

Sol Onkol

Simdi iki adet 6 mm'lik vida kullanarak 16. pargayi ekleyebiliriz. Bu par¢a 10 ve 17
numarali par¢aya vidalanacaktir. Bu yeni parga ile servo motoru kolay hareket
ettirebilmelisiniz.

Sevvo motorlara asla fazla gii¢ uygulamayin icerisindeki plastik disliler zarar goriir ve
servo motoru bozabilirsiniz.
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Robot Kollu Ara¢ Montaji Nasil Yapilir

Sag Onkol

ilk yamaniz gereken, 18 numarali pargayi yeni taktiginiz sol 6n kol kismina ve ardindan 31
numarali pargayi sag 6n kola asmaktir. Bir nevi olusturdugumuz kopriiniin balansini
yapiyoruz yani saglam durmasini saglayacakdtr.
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19 numaral liggen pargayi 31 numarali pargaya ve 13 numarali pargaya 10 mm'lik bir
vidayla takin. Serbestge hareket edebilmemiz i¢in tiim bu pargalara ihtiyacimiz
oldugundan fazla sikmayin.

Ardindan, son kalan 17 numarali par¢ayi 6 mm'lik bir vidayla 19 numarali parganin 6n
tarafina takin.
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Penceyi Birlestirin

Servo motoru 21 numarali pargadan gegirin. 22 ve 23 numarali pargalari servo motorun
ve 21 numarali parga tarafindan yapilan yan yuvalara yerlestirin ve ardindan 24 numarali
pargayi kullanarak dért adet 8 mm'lik somun ile sabitleyin.

30 numarali pargaya bir servo motor ucu takin ve makine vidasi kullanarak bunu servo
motora sabitleyin. iki adet 6 mm!lik vida kullanarak 29 nolu pargayi 30 nolu parcaya
takin.

Simdi 26 numarali pargcay1 12 mm'lik gevsek vidaya takabilir ve 8 mm'lik bir vida ile 27
numarali parcadaki ekstra dalige sabitleyebilirsiniz.
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Bashgi Birlestirme

Neredeyse bitti robotumuzun montaji.

On kollardan gegen iki 8 mm'lik vida ile kafadaki 22 ve 23 numarali parcalara
sabitleyelim.

Robot kol kismini tamamladigimiza gore aracimizin lGizerinde bulunan robot kolun saga
sola dénmesini saglayacak olan servo motorumuzun iizerine robot kolumuzu
yerlestiriyoruz.
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Montajimizi bitirdigimize gore devreyi kurmaya baslayabiliriz.




Devre Semasi
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Baglantilarimizi semaya bakarak yapalim. Biraz fazla baglant oldugu i¢in sema biraz
karmasik gelebilir bunun i¢in baglantilari agagiya yaziyorum.

Motor Siiriici:
IN1=>2
IN2 =>4
IN3 =>7
IN4d=>8

Servo motorlar:
Servol =>3
Servo2 =>5
Servo3 =>6
Servo4 =>9




Mobil Yazilim

Hem aracimizi kullanmak hemde iizerindeki robt kolu hareket ettirmek igin kendi mobil
uygulamamizi App incentor kullanarak yapalim.

pAPP INVENTOR

App Inventor Nedir?

MIT tarafindan gelistirilen ve bloklar ile “siiriikle-birak” mantiginda programlanabilen
Android uygulama gelistirme programidir. Kullanmaniz i¢in Android programlamaya dair
hicbir bilginiz olmasina ve bilgisayarimiza herhangi bir program indirmemize gerek
yoktur.Projeden kisaca bahsetmek gerekirse nce MIT App Inventor 2 isimli bir uygulama
gelistirme programinda arayiiz olusturuyoruz. Olusturdugumuz uygulama yoluyla
Android cihazimizi Arduino’ya bagladigimiz Bluetooth modiilii ile eslestiriyoruz. Bu
eslesme sayesinde Robotumuzu Android cihaz ilizerinden kontrol edebiliyoruz.

Hadi uygulamamizi olusturalim !




Mobil Yazilim
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Servo Kontrol

Uygulamamizin arayiiziinii bu sekilde tasarladim
Dilediginiz gibi yapabilirsiniz.

Slider1
ColorLeft
B Green
ColorRight
[l Default
width
Servo motorlarimiz igin kullandigimiz Slider degerlerini Gl
giriyoruz. Slider Max degerleri sirayla 1180, 2180, 3180, MaxValue
4180 min degerleri sirayla 1000, 2000, 3000, 4000 1180
seklindedir. ol
ThumbPasition degeri sliderin iz
Components baslangig pozisyonunu ThumbEnahled
belirlemektedir. Dilerseniz min
8 Bhorizontalarangemer degerini girerek en soldan ThumbPaosition
ListPicker] (bastan) baslatabilir dilersenizde 1087.5
© HdTableArangement] max+min / 2 yapip ortalamasini visible
D euttond alip ortadan da baglatabilirsiniz.
= Button1
= Button2
- Button3
AlLabeh
e HorizontalScrollArranc
1 Label2
Wl sjidert Kullandigim kompenantler sekildeki gibidir.
Il slider2
HS;,oe{.'s
Bl sliders

gg BluetoothClient1
r:.af Clockl

5% ActivityStarter]
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when [EFTEEN PositonChanged

L L=ibickar] - I Elsmants - IR SusioothClisnt] - M AddressesAndNarmes -
S

f i=Connected - |
(ETEED - R - EFEED- cal ENTEIREERS -Send2ByteNumbear

numiber

call EEEEEETIERN -Send28ytehumber
nurver | TR | (EEED - T

when ~TouchlUp

= da | call -SendTaxt

call [EFEEETEETGIGE -Sand Taxt
ot

when TouchDown
g0 | call [EMEEEERRGE -Send Taxt do | call [EMEEETEETERES (SendText

bext

whan [CETEREE Touchlp
dn | call EMCEECT

baut

Sand Taxt
bt

Dilerseniz kendi uygulamanizi yapin dilerseniz benim yaptigim
uygulamayi linkten indirin.
https://www.kisa.link/003y




Yazilim Yiikleme

Kodun tamamina kare kod ya da kisa link lizerinden ulasabilirsiniz.
https://www.kisa.link/OO3y




Yazilim Yiikleme




YouTub
ou u e youtube.com/robotistan
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