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Elektronik ve Kodlama diinyasina hosgeldiniz. Bu kitabi actiginiza gore sizde merak denizinde
yUzUlp, yeni seyler 6grenmeye heveslisiniz demektir. Bu tiir konularda yeni seyler 6grenmek zor
gibi disindlse de adim adim ve dogru uygulamalar ile ilerlerseniz ¢ok basit oldugunu fark
edeceksiniz. ilk asamalarda uygulamalari yaptikca oturmayan anlamsiz gelen verler olacaktir. Bu
sorunu uygulama yaptikca asacaksiniz. Sadece biraz sabir gerekli...Kolay ve dogru yol haritasiile
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 bunyesinde yazilmistir. Yazilis amaci ise Arduino’va kolay ve
dogru yoldan baslamak isteyenlere rehber olmasidir. Umudumuz bu iceriklerin herkese faydali

olmasive sizlerin 6grenme strecini kolaylastirip hizli sekilde proje yapmalarini saglamaktir.

Seticerikleri, uygulamalar, videolarimiz ve akliniza takilan ter tlrll éneri 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 6nce 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 tanitip hemen kullanmaya baslayabiliyoruz.

Arduino Yaziliminin indirilmesi

Arduino yazilimini indirmek icin www.arduino.cc adresinden “Downloads” sekmesine gidiyoruz.

ARDUINO

» ARDUINOD

O »wesEDITOR

wew

NEW BOARDS AND
SHIELDS AND KITS,

OH My!

Downloads sekmesini tikladiktan sonra karsimiza isletim sistemimize gére olan dosyayi
indirecegimiz ekran cikiyor. Bu yaziyi hazirladigim sirada Arduino yaziliminin en glincel striima
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 yazihimiindirebiliriz.

ARDUINO

53 55 £10 515 550 OTHER

Bundan sonra yazilim kurulum dosyamiz inmeye basliyor. indirme islemi bittikten sonra dosyay!

Arduino Siiriciilerinin Yiiklenmesi

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

Arduino Setup: Installation Options = bt

Check the components you want to install and uncheck the companents
e you don't want to install. Clids Next to continue,

Select components to install:

Install USE driver

Create Start Menu shortout
Create Desktop shortout
Assodate .ino files

Space required: 474.5MB

Cancel | Mullsoft Inskall System «3.0 < Badk | Next = I

maker.robotistan.com 6 |



Arduino Yazilim Kurulumu

Kurulum islemi bittikten sonra, kartimizi USB kablomuzla bilgisayanmiza bagliyoruz.
Bilgisayarimizda "Yeni donanim bulundu” penceresi aciliyor. Eger slrlcller yazihmla birlikte
kurulduysa, otomatik yikleme secenegi Arduino’'muzun sirlcllerini otomatik olarak

yikleyecektir.

Arduino Programinin Bilgisayarimizda ilk Calistiriimasi
Artik Arduino programimizi agabiliriz. Programimizi actiktan sonra ilk yapmamiz gereken sey,
programin Arduino Nano kartimizla ¢alisacak sekilde ayarlanmasidir. Araglar > Kart

mendsinden Arduino Nano secenegini tikliyoruz.

@ sketch_opr20a| Arduing 16,13
Dosya Duzenle Taslak Araglar Yardim

Otomatik bigimbendir. Ctl+T
Taslaf Argivie
sketeh_apr2la Karakter kodlamasing diszelt & Tekrar vikle

void seTupl) { Kistiiphansleri Yonct., Ctrbe Shift=|
44 puz your =g Seni Part Ekerarn Crl+ Shift-pA
Seri Ciiei Ctrl+ Shift-L

¥

WAFIIDT / WiIFINIMA Firrrware Updater o
woid Loop() | Arduing Yun

A4 TeT your m 3 Kart Yoneticit.. .".‘... Arduing Una
3 Arcuina AVR Boards Arduine Dusrilanove or Diecimila
Kart Bilgizini Al ESPHIGE Boards (27.4] 3| Arduing Nana
Prograrnleyce "AVRISE mid* 3 Arduing Mega o Mega 2360

Arduino Mega ADE
Arduing Leonardo
Arduing Leonardo ETH
Arduine Micro
Ardusine Esplocs
Arduine Mini

Onyikdeyiciyi Vazdir

Arduing Ethernes
Arduing Fio

Arduine BT

LilyPad Arduino LSB
LikPad Arduine
Arduing Pro or Pro Mini
Arduing NG or older

Arduine Rebot Conzrol
Ardune Rebat Motar

maker.robotistan.com



Arduino Yazilim Kurulumu

Daha sonra, yine “Araclar” menisiinden “Port” alt menlsi altinda Arduino’'muzun bagl

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

8 sketch_nev19s | Arduing 187 - O B
Dosys Duzenle Taclak | Amclar Yardim

Cromatik bigimlendir. Crl+T

Tadad) Argivle

Karakter kodlamasine dizelt B Telerar yikde

sketeh_now Ya

hibrarylen dizenle Chrl=Shift+! 2]
Seri Port Ekrani Ctil- Shift+M
Sari Cizici Chrls Shifts L

WiFi1D1 Firmware Updater

Eart: “Arduino/ Genuine Uno® >

1 Past Seri portlar |
et Board info COME
Programiayice “AVEISE mikll" E
Oryuldeyichyi Yazdie

Artik her seyiyle kullanima hazir bir Arduino programimiz var.

@B sketch_nov19a| Arduina 187 - O by

Dosya Dizenle Teslak Aragler Vardim
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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 ylklemek istedigimizde, 6ncelikle “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.

&8 Blink | Arduing 187 - [} =

Dosys Duzenle Taslak Araglar Yardim
_
“

vold szoupd) |

pindode (13, OUTEUT):

ol herore g taliie

Ornegin, bu kodda “digitalWrite" fonksiyonundan bir énceki komut olan “delay” komutunu

yazdiktan sonra noktali virgdl (;) koymayi unuttugumuz icin bize bu satirla ilgili bir hata mesaji

gorlyoruz.

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

"Yiikle"” sececegine tiklayarak kodumuzu kartimiza yikleyebiliyoruz.
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Arduino ile LED Yakma

Gerekli Malzemeler:

- Arduino Nano

- Breadboard

-KirmiziLED

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

LED Nedir?

LED, 1sik yayan diyot anlamina gelen “Light Emitting Diode” s6zcligiiniin 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 bacagl vardir. Bunlardan anodu pozitif

u n

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

baglanmalidir.

—%

Anot Katot

Gerilim, Akim ve Ohm Yasasi

Cesitli devre elemanlarinin farkli gerilim yani voltajlarda calistigini biliyoruz. Arduino kartimizise
5V gerilimle ¢alismaktadir. LED'imiz igin ise bu durum biraz farkhdir. LED'in Gzerinden gececek
maksimum akimin 15 mA (miliamper = amperin 1000°de 1) degerini gecmemesi gereklidir.
Arduino’muz 5V ile calisiyor demistik. 5V degeri bize kartin ¢ikis gerilimini ifade etmektedir.
Fakat LED 15 mA akima ihtiyag duymakta. Sanirim isler biraz karismaya basladi. Korkmaya gerek

yok! Her seyin bir ¢6zimdi var.

11
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Arduino ile LED Yakma

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

Ground) baglanmalidir.
V=ixR

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

wn

Bu denklemde “V" bize gerilimi, “i

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

5V=0,015AxR

Denklemini elde etmis oluruz. Bu denklemden "R"yi ¢ekecek 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 6nemli degil, elimizde mevcut olan 330 Q'luk

direnci kullanabiliriz.

Hemen devremizi kuralim ve sonrasinda proje kodumuzu yazmaya baslayalim.
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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 satirlarisilebilirsiniz.

Bu sayfada ekleyecegimiz kodlar "void setup” ve "void loop” ile baslayan alanlara susli

parantezler'{}"icerisine yazacagiz.

<> [# Arduino

d setupi{) |

pinMode (8, CUTPUT) ;
31
1

id loop() |

JigitalWrite {8, HIGH);
y(500);
gitalWrite (8, LOW) ;

Setup kisminda kart Gzerindeki 8 numarali pini cikis verecek sekilde ayarliyor. 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 sondiirme icin

gerekliolan kodu yazalim.

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

Bu koddaki “delay” komutlarinin sirelerini degistirerek LED'in acik ve kapali kaldigi slreleri
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

Gerekli Malzemeler:
- Arduino Nano

-Breadboard

-KirmiziLE D

-PushButon

-330 0hm Direng (Turuncu - Turuncu - Kahverengi)

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

-5 Adet Erkek-Erkek Jumper Kablo

Bu uygulamamizda Arduino zerindeki pinleri giris olarak kullanmayi 6grenecegiz. Bu sayede
disaridan bir butona basildiginda Arduino igerisinde haberimizin olmasini saglayacagiz. LED
devremiz bir 6nceki uygulama ile ayni olabilir. Sadece LED'in bagli oldugu bacak bu uygulamada

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

. " " 0 LA L L " e " e L L L L L L L
LR B LR B A LR S LA SRR L R I s s e | L AN ]

LI I B
“« & & & 8
o8 e a0
. " % a8
LI
& 8 & & 8
LI I B
s e aw
LI I N

L B B B L B B A

Butondan saglikh veri okuyabilmek icin 10k Ohm direnc ile birlikte kullanmamiz gerekiyor.
Butona basil degilken pin izerinde olusabilecek parazitleri ve bu parazitlerden kaynaklanan
vanlis sinyal algilamalarini engellemek igin “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 vani lojik LOW seviyesindedir. “Pull-down” direnci, buton
basilip deger HIGH'a ¢ekilmedigi stirece bu pindeki gerilimi OV'ta sabit kalmasini saglar. Devre

kismindaki mantigi 6grendigimize gére artik kod kismina gegelim.

15
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Buton ile LED Yakma

e Buton 8
e Led 10

on, INPOT):
yde (Led, OUTPEUT) ;

1l wvoid loop() |
12 buton durumu = digitalRead(Buton);
13 if(buton durumu == 1){
igitalWrite (Led, HIGH) ;
1
¢ alsa]
17 digitalWrite(Led,LOW);

"#define” satiriile 8 numarali pine “Buton” ismini veriyoruz bu sayede gerekli yerlerde 8 yazmak
verine “Buton” yazarak cok daha hatirlanabilir ve kolay kod yazabiliriz. LED icinde benzer
tanimlamay! 10 numarah pin icin yapiyoruz.Yazilim icerisinde okudugumuz verileri veya
saklamak istedigimiz bilgileri, sonradan tekrar erisebilmek icin degiskenleri kullaniriz.
Degiskenler tiplerine gore icerisinde barindirdiklari veriler farkhlik 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. VirgGlli bir
say! icerisine atamak isterseniz yuvarlayarak tam sayiya donGstirecektir. Bu kodda
“buton_durumu” degiskeni tanimlayip, ilk degerini sifir olarak atiyoruz. ilk degerin sifir atanmasi
sart degil ancak “integer” tanimladiginizda degisken icerisinde rasgele bir sayi olabilir. Yazilim
kisminda herihtimale karsi sikintiolusturmamasiicinilk degerini sifir olarak atiyoruz.

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

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

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 sondirecegiz.

17
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Arduino ile Analog Okuma ve Seri Haberlesme

Gerekli malzemeler:
- Arduino Nano

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

Arduino kartinin (izerine baktiginizda "Analog Input” pinlerini géreceksiniz. Bu pinleri kullanarak
dijitalden analog sinyale dénlstim yaparak bu pindeki voltaji okumamiz mimkan. Arduino dijital
okuma yaparken QV (sifir) ve 5V okuyabilmektedir. Bu iki u¢ 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 ayarl direng (potansiyometre)
kullanacagiz. Uygulamamizda analog giris pininden gelen gerilimin sayisal karisiigini seri

porttan okuma islemini saglayacagiz. Devremizi kurup kod kismina gecelim.

19
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Arduino ile Analog Okuma ve Seri Haberlesme

1 #define potpin A0
iint deger=0;

void setup() {

Serial.bagin (2600);
!  Serial.println{"Pot Deder Dkuma™);
g}
Owvoid loop() |
i deger = analogRead (potpin);
Serial.printin(deger);
delay (300);

4}

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

isminde degisken tanimliyoruz.

“setup” kisminda énceki 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 gondermek icin seri haberlesme baslatmamiz gerekiyor. Bu seri
haberlesme sayesinde Arduino ile bilgisayar USB baglanti izerinden haberlesecek ve istedigimiz

verileri bilgisayara 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.
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Potansiyometre ile LED Yakma

Gerekli malzemeler:

- Arduino Nano

-Breadboard

-10k Ohm potansiyometre

-Kirmizi LED

-330 0hm Direng (Turuncu - Turuncu - Kahverengi)

-5 Adet Erkek-Erkek Jumper Kablo

Onceki uygulamamizda analog pinden gerilim degerini okumustuk bu uygulamamizda yine analog
pinden gelen degere gore LED'in parlakligini kontrol edecegiz. ilk led yakma uygulamamizda dijital
cikis kullandigimizdan dolayi LED’e OV veya 5V génderebiliyorduk. Bu yiizden led ya séniiyordu
vada yaniyordu. Arduino’nun yeni bir 6zeligini kullanarak LED’e 0-5V araliginda ara degerlerde
gerilimde gdnderebilecegiz. Bu gerilim kontroli sayesinde LED'in parlakligini 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.
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Potansiyometre ile LED Yakma

PWM (Pulse with Modulation) , sinyal genislik modilasyonun kisaltmasidir.Bu 6zellik Arduino
Uno lizerine 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

videoyu zleyebilirsiniz. Devremizi kurduktan sonra hemen kod kismina gecelim.

<> B3 [3 Arduino

1 $define led 3
2 #define pot A0

4 vold setup() |

51}

7 woid loop() |
int deger = analogRead(pot);
deger = map {deger,0,1023,0,255);
analogWrite (led, deger) ;

1}

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 0 ile 1023 arasinda gelen

degeriQile 255 arasina oranliyoruz.

Analog okumayi 10 bit (2710 =1024) ¢dzlnlrlikte yaparken, analogyazmayi8bit(2"8=256)
c6zUn(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.
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Arduino ile Karasimsek Uygulamasi

Gerekli malzemeler:
- Arduino Nano

-Breadboard

-13 Ade t Erkek-Erkek Jumper kablo

-6AdetLED

-6 Adet 330 Ohm Direng (Turuncu - Turuncu - Kahverengi)

Bu uygulamamizda “for” déngisini kullanimini gérecegiz. “for” dénglsu ardi sira yapilmasi
gereken islemlerde kullanilabilir. Uygulamamizda 6 adet LED'i yakmak icin hepsini cikis
vermemiz ve sirasiyla yakmamiz gerekecek. Bunu normal égrendigimiz ¢ikis tanimlama ve LED
vakma soéndirme komutlari ile rahathkla uygulayabilmekteyiz. “for” déngisu kullanmadan
yazilan kodda degisiklik yapmak istediginizde her satirda tekrar tekrar degisiklik yapmaniz
gerekecek, "for” donglisiinde ise hem kodu anlamak hem yazmak hem de degisiklik yapmak
istediginiz de ¢ok daha hizl sekilde ilerleyebileceksiniz. Devremizi kurduktan sonra hemen kod

kismina gegelim.
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eewe Beooel ol U L " esseew

27

maker.robotistan.com



Arduino ile Karasimsek Uygulamasi

int ledler([] = {2,3,4,5,6,7}:

{int i=0; i<@; i++){
pinMode (ledler[i], CUTEOT);

vop()

i=0; i<6; i++){

~aliWrite {ledlec[i], HIGH);
(80) 7
alWrite (ledlec[1], LOW);

for (int j=5; j>-1:; j--){
alWrite (ledlec[j], HIGH);

y (80} ;

talWrite(ledler[j], LOW):

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 distnebilirsiniz. Kodun tist kisminda icerisindeki 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 istiyoruz bu durumda 6 adet dijital pinlerden cikis
belirlememiz gerekiyor. “for” dénglsinin parantez icerisinde ilk noktali virglile kadarki kisim

donguiicin kullanilacak kosulun degiskeni olarak tanimlaniyor.

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

sonradan buradakullanabilirsiniz.

“i<6" ifadesi ise “for” dénglstniin kosulunu belirliyor. “i” degiskeni 6'dan kiiciik oldugu strece

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

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

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

i

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

win
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 ¢cikis olarak tanimliyoruz. “for” donglist

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
sondurlyoruz. “for” déngisdl ile ilgili detayh video anlatimina asagidaki kare kodu taratarak

izleyebilirsiniz.
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LDR ile Otomatik Lamba Uygulamasi

Gerekli malzemeler:
- Arduino Nano

-Breadboard

-5 Adet Erkek-Erkek Jumper Kablo

-330 Ohm Direng (Turuncu-Turuncu-Kahverengi)
-10K Ohm Direng (Kahverengi-Siyah-Turuncu)
-5mm Kirmizi LED

-5mmLDR

Bu uygulamamizda ortamdaki 1sig1 algilayabilen LDR'den veri okuyup, bu veriye gére LED'imizi
vakip séndurecegiz. LDR (Light Dependent Resistance) yani fotodiren¢ ortamdaki isik miktarina
gore direncini degistirir. Bu diren¢ degisimini Arduino karti ile algilayabiliriz.Bu sayede ortamdaki
Istk miktarini bilebildigimiz icin ortam karanlk oldugunda LED'i yakip, aydinlik oldugunda LED'i
sondUrerek otomatik bir lamba yapacagiz. Ayni zamanda aldigimiz verileri bilgisayara génderip,

serial monitér (izerinde de gériintlleyecegiz. Hemen devremizi kurarak baslayalim.
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LDR ile Otomatik Lamba Uygulamasi

<> B3 [& Arduino

| $dafine led 3

2

ivoid setup()

4 pinMode {led, OUTPUT) ;
Serial.begin (9600);

&)

g void loop() {

9 dint isik = analogRead (AQ);

Serial.println(isik);

lelay (50); /f

iflisik = %00}
digitalWrite (led, LOW);

4 )

1f {131k < BEO){
digitalWrite (led,HIGH);

1)

8}

S Iy T S e g iy
o TR R

Kod kismina gececek olursak ilk satirnmizda 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 ayniolmaldir.

Ana algoritmamizin dénecegi “loop” icerisinde “int” tipinde ve “isik” isminde bir degisken
tanimlayip icerisinde LDR okudugumu degeri yazdiriyoruz. Okudugumuz bu degeri seri
haberlesme (izerinden bilgisayara génderiyoruz. 50 ms kadar bekledikten sonra “if" komutu ile
gelen degerin istedigimiz degerlerin altinda veya Ustinde 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 dolayi 900 degerinden sonra sénmesiniistiyoruz.
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LDR ile Otomatik Lamba Uygulamasi

Kodu kartimiza attiktan sonra Arduino IDE'si icerisinde “Serial Monitor” butonuna tiklayip gelen
verileri gorebiliriz. LDR (zerinde elinizi getirdiginizde i1sik siddeti degisecegi icin okudgunuz

degerlerde degisecektir.
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| | send |
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RGB LED Uygulamasi

Gerekli malzemeler:
- Arduino Nano

-Breadboard

-3 Adet 330 Ohm Direng (Turuncu, 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 diistindiigiimizde her birinde bir arti bir eksi olacak sekilde toplam 6 bacak olmasi gerekir.
Kullandigimiz RGB LED'de 4 bacak bulunur. igerideki 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 durumdaiilgili
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.

Kiemizi @ Kirmizi @
Oriak Katot © ——— Ortak Anot @ —————
Mavi @ —_— Mavi @ —_—
Yesil @ _ Yesil © —— |

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

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

kullanmaya dikkat edecegiz. Hemen devremizi kurarak projemize baslayalim.

35

maker.robotistan.com



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
0zelligi belirli bacaklarda (3,5,6,9,10,11) bulundugu icin baglantilarimiz yaparken bu bacaklari

kullanmayadikkat edecegiz. Hemen devremizi kurarak projemize baslayalim.
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Kod kisminda diger yazilimlarda yapti@imiz gibi isim atamalarini yapip degiskenlerimizi

olusturacagiz. isimatamasiyaparkenistersekburadayaptigimizgibi degiskenatamasiyapabilir.

"

integer tiiriinde "potPin” degiskeni olusturup icerisine 3 yazabiliriz. Bu durumda "potPin

"

vazdigimiz her yere 3 sayisi yazilmis gibi olacaktir. Bu tanimlamayi yaparken dilerseniz “define
komutunu da kullanabilirsiniz. Bu komutu kullanirken “#define potPin 3" seklinde kullaniimahdir.

Esittirifadesi ve satir sonunda noktali virgll koymaya gerek yoktur.

1int potPin =A0; /1
2 int potDeger = 0; /7

5int kirmiziPin = 9;
6 int yesilPin = 10;
7 int maviPin = 11;

10 int kirmiziDeger = 0;
11 int yesilDeger = 0;
12 int maviDeger = 0;
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14 void setup ()
15/
16 pinMode (kirmiziPin, OUTPUT);
17 pinMode (yesilPin, OUTPUT) ;
18 pinMode (maviPin, OUTPUT) ;
19}
20

vold loop()

23 potDeger = ana

1f (potDeger < 341)
{
potDeger = (potDeger * 3) / 4;

kirmiziDeger = 255 - potDeger;
yesilDeger = potDeger;
mavibDeger = 0;
|
i else 1f (potDeger < 6B2)
2 ‘I {
3 potDeger = { (potDeger-341) * 3) / 4;
kirmiziDeger = 0;

yesilDeger = 255 - potDeger;

maviDeger = potDeger;

potDeger = ( {(potDeger-6683) * 3) / 4;

kirmiziDeger = potDeger;
yesilDeger = 0;
maviDeger = 255 - potDeger;

slogWrite (kirmiziPin, 255-kirmiziDeger);

igWrite (yesilPin, 2553-yesilDeger)

1te (maviPin, 255-maviDeger);

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

LED'in eksibacaklarricin 3 adet ¢ikis ihtiyacimiz olacak.

Ana program dongisline 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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RGB LED Uygulamasi

. "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 bdldik. 0-1023 arasinda bu bdlgeler 0-341, 342-681, 682-1023 olarak
belirledik. Gelen degerin bu bdlgelerden 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 gére ya 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 O 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 cikan 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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LM35 ile Sicaklik Olciimii

Gerekli malzemeler:
- Arduino Nano

- Breadboard

- 9 Adet Erkek-Erkek Jumper Kablo

- LM35 Sicaklik Sensoéru

- 5mm Kirmizi LED

- 2 Adet 330 Ohm (Turuncu-Turuncu-Kahverengi)
- Buzzer

LM35 sensori sicakligl okuyarak analog veriye donlstUrir. LDR uygulamamizda yaptigimiz gibi
analog veriyi okuyup yorumladigimizda ordamdaki veya LM35 bagh oldugu cismin sicakhgini
6lcmiis oluruz. LM35 ile -55°C ile +150°C derece arasinda 6l¢iim yapabilirsiniz. Lineer ¢alisan, yani
sicaklik arttikca ayni oranda cikistaki gerilimi arttirarak 10mV/°C hassasiyetinde calisir. LM35'in (i¢
bacagi bulunmaktadir.

Sensoriin (zerindeki kesim kisim ayni zamanda yazil kisima 6nden baktiginizda sagda kalan
bacak negatif(-), solda kalan bacak pozitif(+) ve ortadaki bacak ise sinyal ¢ikisidir. Sensériin pozitif
bacagina +5V ve negatif bacaginida GND'ye bagliyoruz. Buzzer'i kullanirken, LED kullanirkenki gibi
direnc koyarak buzzer'in zarar gérmesini engelliyoruz. Buzzer'in pozitif bacagini ise direncg
Gzerinden Arduino kartimizin 9 numarali pinine bagliyoruz. Buzzer'in negatif bacagini ise GND
hattina bagliyoruz. LED'i ise pozitif bacagini direng (izerinden Arduino kartinizin 8 numarali pinine
negatif bacagini ise GND hattina bagliyoruz. Devremiz tamamlanmis oldu.

TR R AT B EEEE AR EEE SR EEE B EETEE B EE FEEETE BETEET ESEEES TR
L T A T R A I A A I B O I R ] R ) L I O O I B
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LM35 ile Sicaklik Ol¢iimii

int Im35Pin = AO;

okanan_deger =0;

loat sicaklik gerilim = 0;
loat sicaklik = 0

%l void setup{)

11 pindods (led, oU

1% |votd Loop()

ckunan_deger = analogRe=d(1m35Pin);
1z =micaklik gerilim = (okunan deger / 1023.0)+3000;
20 asicaklik = sicaklik gerilim /10.9;

21 Serial_println{sicaklik}):
22| 1f{sicaklaik »>= 30){
: ligitalWrite |led, HIGH) ;

24 digitaiWrite {buzzer, HIGH);

{Led; Tow) ;
te {buzzer, LOW) ;

28 delay {zaman) ;
28| }

else|
ligitalW

te|led, LCW) ;
te {buzzer, LOW) ;

Kod kismina gectigimizde “int Im35Pin = AO;" satiri ile AO pinine “LM35Pin” ismini veriyoruz. ikinci
satirda yine 8 numarali bacaga “led” ismini veriyoruz. Uclincii satirda ilse isimlendirme islemini
"#define"” komutunu kullanarak yaptik. Bu kodda kullanim bakimindan iki tanimlamanin bir farki
bulunmamaktadir. Daha ileri seviye uygulamalarda sizde zamanla “int” ve “#define” komutlarinin
farkini anlayabileceksiniz. Kodumuzun icerisinde kullanacagimiz “zaman”, “okunan deger”
degiskenlerini “int” degiskeni kullanarak tam sayi olarak belirledik. “sicaklik_gerilim” ve “sicaklik”

degiskenlerini “float” degisken tipi kullanarak noktali sayi degerleri alabilecek sekilde tanimladik.

Setup kisminda 2 adet ¢ikis bacagimizi ve Seri haberlesme baslatmayi ayarladiktan sonra asil
kodumuzun calisacagi loop kismina gecebiliriz.

Loop kisminda ilk yapmamiz gereken AO pininden okuma yapip okudumuz gerilim degerini Arduino
icerisinde yorumlayabildigimiz bir sayiya cevirmek. Loop icerisindeki ilk Gi¢ satirda bu islemi
gerceklestirip “Serial.printin(sicaklik);” komutu ile “sicaklik” degiskeni icerisine yazdigimiz sicaklik
degerini seri monitoérde gézlemliyoruz. Seri monitoérin nasil kullanildigini énceki projelerimizde
gormistik.
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LM35 ile Sicaklik Olciimii

Sicaklik degeri 30°C dereceyi gectiginde hem buzzer hem de LED ile uyari vermesini istiyoruz. Bu
sebeple 22.satirdaki if komutu ile sicakhgin istedigimiz degerden blyk olup olmadigini kontrol
ediyoruz. Eger 30°C dereceden blyiik ise Buzzer ve LED kesik araliklar ile bize uyari verecek. Eger
22.satirdaki 30°C dereceden blyuktlr kosulu saglanamaz ise ozaman 30.satirdaki “else” ifadesinin
altindaki Buzzer ve LED'i sondirme komutlari calisacaktir.

@ comna - u] s

22.95*C )
23.44%C
23.44%C
21.48*C
21.97+C
22.46%C
22.46%C
21.00%C
22.46%C
22.46%C
21.48%C
2z.46*C
21.97+C
22.85*C
21.87+C
23.44%C
21.87*C
21.48*C
21.48%C
22.46%C
22.46%C
22.46%C
21.87*C
21.97+C
21.00%C
21.00%C
23.44%C
22.46%C
23.44%C
21.48%C
22.46%C
21.87+C
21.97+C
21.87*C
22.46%C
21.87*C
22.46%C
22.95%C
22.46%C
23.44%C
21.97+C
22.55*C
21.87+C
23.44%C
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Ultrasonik Sensor ile Park Sensorii Yapimi

Gerekli malzemeler:

- Arduino Nano

-Breadboard

-8A det Erkek-Erkek Jumper Kablo

-Buzzer

-330 0hm Direng (Turuncu-Turuncu-Kahverengi)

-HC-SR04 Ultrasonik Sensor

Ultrasonik sensér uygulamamizda yeni bir kullanim érnegi gorecegiz. HC-SR04 ultrasonik
sensorl Uzerinde bir tane ses gonderebilen, bir tane de ses algilayabilen metal kisimlar
bulunuyor. Sensdrden ses gonderildikten sonra eger dnlinde cisim veya engelden yansiyarak

tekrar sensore geliyor. Alicikisim yansiyan sinyali algilayarak 6l¢iim yapabiliyor.

Mesafeyi 6lgmek icin sinyal gonderdikten itibaren geri gelene kadarki streyi 6lgliyoruz. Sesin
havadaki hizini bildigimiz icin siire ve hizdan toplam mesafeyi hesaplayabilivoruz. Hemen

devremizikurarak devam edelim.
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Ultrasonik Sensor ile Park Sensori Yapimi

<> B3 [& Arduino

1 ¢define echoPin 6
2 fdefine trigPin 7
fdefine buzzerPin #

B L f

5 int maximumRange = 50;
6 int minimumBange 0;

i

2 void setup() |
9 pinMode (trigPin, OUTPUT);
10 pinMode {echoPin, INPUT);

11 pinMode (buzzerPin, CUTPUT);

121}

13

14 void loop() |

L5  int olcum = mesafe (maximumBange, minimumRange);
16 melodi(olcum*10);

17 )

18

19 int mesafe(int maxrange, int minrange)

20§

long duration, distance;

digitalWrite(trigPin, LOW);

24 seconds (2) ;
25 digitalWrite(trigPin, HIGH);
26 lel ayMicrossconds (10)

27 figitalWrite (ErigPin, LOW);

29 duration = pulseln(echoPin, HIGH);

0 distance = duration / 58.2;

31  delay({50): //50 m=s bekliyoruz.

32

33 if(distance »= maxrange || distance <= minrange)
34 return 0;

return distance;

32 int melodi (int dly)

39

40  tone{buzzerPin, 440);
delay (dly);

42 noTone (buzzerPin) ;

43 delay(dly):

44}

Yazihm kisminda“#define” komutlari ile kullanacagimiz pinlere isimler veriyoruz.
“maximumRange” ve “minimumRange” isminde “integer”(tamsayi) tipinde degiskenler

tanimliyoruz. “setup” kisminda giris ve ¢cikis olacak pinleri ayarliyoruz.
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Ultrasonik Sensor ile Park Sensorii Yapimi

Ana program donglimiiz cok kisa gortinlyor. 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 sensériin “trig” pinini yiksek ve alcak
yaparak sensorln fiziksel ortama ses dalgasi yollamasini saghyoruz. 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 06lcildigine gore simdi mesafeyi
hesaplamaya geldi. Olctiiglimiiz siireyi sesin hizina gére mesafeye cevirmek icin “58.2"ye
bollyoruz. Mesafe degerine ulasinca, bu deger sensoriin Olcebildigi 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 sensor uzun mesafe

algiliyorise uzunaraliklarile 6tecek.
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Ses ile Motor Kontroli

Gerekli malzemeler:
- Arduino Nano

-Breadboard

-5 Adet Erkek-Erkek Jumper Kablo

-DCMotor

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

-Ses SensorKarti

Bu 6rnekte ses sensori ile okudugumuz degere gore motor hareketi saglayacagiz. Ses
sensor, Gzerinde bulunan mikrofon araciligiyla ortamdaki ses seviyesini 6lgerek dijital bir
cikis vermektedir. Sensor devresi, mikrofondan alinan ses sinyalini yuikseltir ve analog ses
sinyalini esik seviyesine gore dijital sinyale gevirir.

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

Ses sensorl Gzerinde bulunan potansiyometre ile ses seviyesinin esik degeri

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

! #define SensorPin 3

2 #def
1 int MotorDurum =

ine MotorPin §
,
Ly

Ol ;

setup() |
(8] ie {SensorPin, L[WPOUT);
pinMode (MotorPin, OUTEUT);

id loop() [{
10 if{ digitalBead(SensorPin) ) {
1f (MotorDurum = LOW) {
12 MotorDurum = HIGH;

13 1
1 elae

MotorDurum = LOW;

digitalWrite (MotorPin, MotorDurum);

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” donglsu bittiginde
“digitalwrite(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 dénginln cok
hizli 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 sirlcistine LOW degeri gdnderilir ve motorun durmasi saglanir.
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Joystick ile Servo Motor Kontrolii

Gerekli malzemeler:
- Arduino Nano

-Breadboard

-1 Adet Servo Motor

-1 Adet Joystick

-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 gére belli bir agida kendini konumlandiran bir motordur.

Te R EE SEERE BTEEEE BEEEE sBEEEw DR #e sesew SesEE SR EEw
#e v e ssese sewew ssesw seewe sleess selee srses s E seeee

fritzing

Joystick Gzerindeki kolu ileri-geri hareket ettirdigimizde VRX pinindeki, saga-sola hareket
ettirdigimizde VRY pinindeki gerilim degerleri degisir. Joystick (izerine tikladigimizda ise SW pini
5V cikis verir. Bu 6rnekte sadece bir adet servo kullanacagimizdan VRX pinini kullanacagiz. VRX
pininden alacagimiz veri O ile 5V arasinda analog bir veri oldugundan bu pini Arduino Gzerindeki
AOQ pinine bagliyoruz. Servo motorun data pinini ise analog ¢ikis verebilen 3 numarall pine

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

dénmesini saglar.
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Joystick ile Servo Motor Kontrolii

Li#include <Serve.h>
i Servo motor;
4 int okuma:
int derece;
id setup{) {
motor.attach{3);
1}
10woid loop() {
| okuma = analogRead (A0);
12| derece = map{okuma, 0, 1023, 0, 180);
1 motor.write (derece);
14}

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

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

degeriservomotora yazdirilarak servonunistenilen dereceye gelmesi saglanir.
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IR Kumanda ile LED Kontrol

Gerekli malzemeler:
- Arduino Nano

- Breadboard

- 9 Adet Erkek-Erkek Jumper Kablo

- RGB Led

- IR Kumanda ve Modiili

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

fritzing

Uygulamamizda IR kumandasindan aldigimiz kizilétesi sinyallere gére LED'in istedigimiz renkte

vanmasini saglamaktadir. 1'e bastigimizda kirmizi, 2'ye bastigimizda yesil, 3'e bastigimizda mavi

LED’ler yanmaktadir. 4'e basti@imizda biitiin LED’ler ayni anda yanip beyaz isik Gretmektedirler.

O'abasti@imizdaise bitiin "LED"ler snmektedir. Diger butonlara bir atama yapiimamistir.

IR kumandanin Gzerinde bir adet kizilétesi led bulunur. Kizilétesi LED bastig@imiz butonun

adresine gore belli bir frekansta yanip soner ve IR aliciya sinyal gonderir. Genellikle bu kizildtesi

LED'in yanip sénme frekansi 38kHz'dir. Bu drnekteki kullandigimiz kumandanin frekansi da

38kHz'dir.
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IR Kumanda ile LED Kontrol

<> B3 [& Arduino

|#irlclu|jt—:— <IRremote.h>
Tt RECV _PIN = 2;

int kirmiziLed = 9;

int yesilLed = 10;

int maviled = 11;

o decode results results;
7 1Rrecv irrecv (RECV_PIN);

ol W o

39 #define CH1 OxFFA25D
10#define CH OxFF625D
11 ¢define CHZ OXFFE21D
12 §detfine PREV 0xFF2ZDD
13 #define NEXT OxFFOZED
14 gdefine PLAYPAUSE OxFFC23D
15 fdefine VOL1 OxFFEOLF
16 #define VOL2 OxFFAE57
|7 #define EQ OxFF906F
18 #define BUTONO OxFFE397
19 #define BUTON100 OxFF9867
20 ¢define BUTONZOO OxXEFBO4AF
21 ¢define BUTON1 OxFE30CF
22 ¢define BUTONZ OxFF18E7
23 #define BUTCON3 OxFE7AB5
24 #define BUTON4 OxFF10EF
25 ¢define BUTONS OxFE3BCY
26 §define BUTONE (OxFESAAS
27 #define BUTONT 0OxFFA2ED
4 #define BUTONS OxFFAARS
9 #define BUTCN9 0xFFH2AD

livoid setup{){
pinMode (kirmiziled, CUTBUT);
ie{yesilled, OUTEUT);

if (irrecv.decode{tresults)) |

if (results.value == BUTONL){
digitalWrite(kirmiziled, !digitalBead(kirmiziled)):
1f (digitalBead{kirmiziled) == HIGH){

Serial.p
]
alae(
Serial.println("Kirmizi sondu");

cintln ("Kirmizi yandi");

)
a9 1if (results.value == BUTON2)

50 digitalW (yesilled, !digitallead(yesilLed));
51 if (digitalRead(yesilled) == HIGH) [

52 Serial.printin("Yesil yandi"™);

ca 1}
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IR Kumanda ile LED Kontrol

<> B3 [& Arduino

54 else(

55 Serial.println("Yesil sondu"):
) £ ]

7 }

58 if (results.value == BUTON3) {

59 talWrite (maviled, !digitalBRead{maviled)}):
a0 if (digitalRead(maviLed) == HIGH) |

&1 Serial.println("Mavi yandi");

Serial.println(™avi sondu");:

if (results.value == BUTON4) {
digi

649 digite

:1Write {(kirmiziled, LOW);

- ite (yesilled, LOW):

70 digitalWrite (maviled, LOW);

71 Serial.println{"Tum LED'ler yandi™);

i2 1

73 if (results.value == BUTCHNOD){

74 digitalWrite (kirmiziled, HIGH);

; Write (yesilLed, HIGH);

1 1Write (maviled, HIGH);

17 Serial.println("Tum LED'ler sondu");
I

4 irrecv,resumel);

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

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

“setup” kisminda LED pinlerimizi ¢ikis 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. "BUTTONO"a esit ise tlim LED'leri sondilrlyoruz ve "BUTTON4"e esit
ise btiin LED'leri yakip RGB LED'in beyaz yanmasini sagliyoruz.
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Arduino ile dijital Metre Yapimi

Gerekli malzemeler:
- Arduino Nano

-Breadboard

- 16x2 Karakter LCD

-HC-SRO4 Ultrasonik Sensor

- 10K Potansiyometre

- 4 Adet Erkek-DisiJumper Kablo

- 16 Adet Erkek-Erkek Jumper Kablo

Ultrasonik mesafe sensord, br ses dalgasi gdnderebilen ve yansiyan ses dalgasini tespit
edebilen bir cihazdir. LCD, verdigimiz verilere gore 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 bollcl olarak
kullandik. Seri bagh iki farkl dirence gerilim uyguladigimizda, direncler Gzerinde direng
degerleri ile dogru orantili gerilimler elde ederiz. Potansiyometre de gerilim bdélici
olarak kullanilabilmektedir. Potansivometre déndirlildiglinde orta pininin gerilimi
degismektedir. Bu degisen gerilimde LCD ekranin Kontrastini ayarlamamizi saglayacak.

Devremizi kurarak devam edelim.

fritzing
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Arduino ile dijital Metre Yapimi

I #include <LiquidCrystal.h>
int trigPin = 7;
nt echoPin = 6;

sure;s

int nzaklik;

int £s5 = 12, en = 11, d4 = 5, d5 = 4, d6 = 3, d7 = 2;
] LiquidCrystal lcd({rs, en, d4, d5, d&, d7);

tup () |

wle {trigPin, COUTPUT);
de (echoPin, INEFUT) ;
gin{le, 2):

ite{(trigPin, LOW);

snds (5) 7

trigPin, HIGH);

nds (109 7

e(trigPin, LOW);:

sure = pulseln{echoPin,

uzaklik= sure*0.0345/2;
=lay(250);

23 lcd.clear():

24 lcd.setCursor (0, 0);

25 lcd.print("Uzaklik:"™):;

26 lcd.setCursor (0, 1);

27 lcd.print(uzaklik);

28 lcd.print("cm");

di

11600) ;

Kod kismina ultrasonik sensérden mesafe bilgisi alip, LCD ekran Gzerinde goérintileyecegiz.
LCD'yi kullanmak icin “LiquidCrystal.h” kattphanesi kullanilmaktadir. Bu kiittiphane, LCD'yi
kullanmak icin gerekli olan fonksiyonlari icinde barindirir. LCD kutlphanemizi kodumuza
ekliyoruz. Daha sonra gerekli degiskenler tanimlanir. Ardindan LCD pinleri tanimlanir ve gerekli
pinayarlariyapilir.

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

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

gonderilir.
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Arduino ile dijital Metre Yapimi

“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
aldigl mesafedir. Ses dalgasi gidip geldigi icin hesaplanan uzaklik degerinin ikiye bolinmesi
gerekir. Park sensorli yapimi uygulamamizda 6l¢litigimiz degeri “58.2" sayisina bdlmustiik. Bu
iki islem arasinda bir fark bulunmuyor birisi bole digeri carpma islemi olarak uygulanmistir.

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

Dahasonra uzaklik degeri LCD ekrana “Icd.print()” fonksiyonuile 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




Gerekli malzemeler:
- Arduino Nano

- Breadboard
- Servo Motor

-Hareket Sensorl

Hareket Sensorii (PIR) ile Servo Motor Kontrolii

- 5 Adet Erkek-Erkek Jumper Kablo

- 3 Erkek-Disi Jumper Kablo

Bu ornekte hareket detektérl kullanarak ortamda hareket algilandiginda motor hareket

ettirebilecegimiz bir sistem kuracagiz.

v
Ld

LR O L B I A L O I I
LR I O R I O A O B

L B
LB
LR

Hareket sensor(, ortamda bulunan kizilétesi isik dalgalanini algilayarak ¢alisir. Maddelerin dogasi
geregi etrafa sahip olduklari 1sidan dolayi kizildtesi dalga sacar. Hareket sensérii maddelerin
yaymis oldugu kizilotesi dalgalarindaki degisimi algilar ve sinyal ciktisi verir.

Ornek kodumuzda hareket detektdriinden veri okuyarak ortamda bir hareket algilandiginda

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

<> B3 [3] Arduino

1L $include <Serve.h>
2

3int pirPin = 8;
4int servoPin = 9;
5int hareket;

b Servo motor;
i

Svoid setupl) {
10 motor.attach(servoPin);
11 pinMode (pirPin, INPUT};
8 2
137}
14
15 void loop() |

1 hareket = digitalRead|{pirPin);
17

18 if {hareket == HIGH) {
19 motor.write (150);
20 delay (250) ;

21 motor.write(30);
22 delay (250) ;

23 motor.write (150);
24 delay (250);

25 motor.write (30);
26 delay(250);

27 motor.write (150);
28 delay (250);

29 motor.write (30);
30 delay (250);

31 motor.write (90) ;
32 }

33 else(

34 motor.write (90);
35

36 }

37(}

ilk olarak servo motor kiitliphanesi 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 tanimliyoruz.
“motor” degiskeni, servo motorumuzu kontrol etmemizi saglayacak degiskendir.

“setup” kisminda, servo motorumuzun takih oldugu pini motor degiskenimizle iliskilendiriyoruz.
Daha sonra sensorimUzin takili oldugu pini giris olarak ayarhyoruz.

“loop” kisminda, “digitalRead()" fonksiyonu ile sensériimizden hareket verisini okuyoruz. Daha
sonra"if-else” yapisiile hareket pinimizin degerine gore servo motorumuza gerekliagci komutunu
gonderiyoruz.
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Bluetooth ile RGB LED Kontrollii

Gerekli malzemeler:
- Arduino Nano

-Breadboard

-9A det Erkek-Erkek Jumper Kablo

-Bluetooth modiili

-RGBLED

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

Bu drnekte, telefon lizerinden gonderdigimiz veriyi Bluetooth moduilii ile alip RGB LED'in rengini
kontrol edecegiz.

Devremizi asagidaki sekilde kuruyoruz.

fritzing

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. igerisindeki
farklirenkteki LED’lere farkli gerilimler vererek renk kombinasyonlariolusturulmasinaizin 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 birlestirilmesiyle olusmustur. Bu 6rnegimizde ortak anot RGB LED
kullandik.
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Arduino, Bluetooth modull ile haberlesmek icin UART(Universal Asynchronous Receiver
Transmitter) protokoltnd kullanir. Bu bir seri haberlesme protokoltidir. UART protokolini
kullanabilmemiz icin iki taraftaki Baud Rate(Haberlesme hizlari) ‘nin ayni olmasi gerekmektedir.
4800, 9600, 57600, 115200 en cok kullanilan haberlesme hizlaridir. Bu 6rnekte 9600 Baud

Rate kullanacagiz. Bluetooth moduli 6ntanimli olarak bu haberlesme hizini kullanmaktadir.
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Bluetooth ile RGB LED Kontrollii

int weri;
2iint kirmiziPin = 9;
int yesilPin = 10;

t maviPin = 11;
=tup () {
1{9600);

Serial.b
7 pink rmiziPin, O
pinMode (yesilPin, QUTED
pinMode (maviPin, OUTPUT) ;

1

1 dd 1 [U {

| if (Seris Llable () >0)(
1 veri = Serial.read();
14 }

15 if fvari = k") [
1 ligitalWrite (kirmiziPin,
1

1

1

11 rite (yesilPin, HI
i italWrite (maviPin, HIGH) ;
}
20 else if tuerl == Tyt
21 figitalWrite (kirmiziPin, H):
italWrite (yesilPin, LOW) ;
23 dlgltalerte (maviPin, HIGH) ;
24}
25 else if(veri == 'm'){
26 digitalWrite (kirmiziPin, HIGH) ;
27 digitalWrite (yesilPin, HIGH) ;
28 digitalWrite (maviPin, LOW) ;
29}
30 elseq
31 digitalWrite (kirmiziPin, HIGH) ;
32 digitalWrite (yesilPin, HIGH) ;
33 digitalWrite (maviPin, HIGH) ;
34 1}
35(}

ilk olarak kullanacagimiz degiskenleri tanimliyoruz.

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

pinlerimizi tanimliyoruz.

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

< Bluetooth SCAN

ON a

Your device (Galaxy 56 edge+) is currently visible 1o
nearby devices.

AVAILABLE DEVICES

E {1 Arduino

(7] 55495435

Bluetooth pairing request

Enter PIN to pair with Arduino (Try 0000 or
1234),

PIN
() PIN containing letters or symbols

CANCEL 0K

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 gbzikmektedir. Aygitin Gzerine tikliyoruz ve

eslestir diyoruz. Arduino kodunda ayarlar kisminda tanimladigimiz sifremizi giriyoruz ve

baglantikuruyoruz.

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

Bluetooth moddilimize veri gonderecegiz.

Arduino Bluetooth Control
s \P broxcode

H Peciz
25 M8

Containa sda
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Bluetooth ile RGB LED Kontrollii

Home

{ Settings

Shaker
Shake your device to control your arduing!

re dats to aend while shiaks
BUTTONS AND SLIDER

Range
Set the range of your seskbar

Command buttons configuration
Configure data to send

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

ayarlardigmesine tikliyoruz.

Ayarlardan “Command buttons configuration” sekmesine
tikhyoruz 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 cikarak ana ekrana
geliyoruz. Ana ekranda bulunan Buttons&Slider
sekmesine tiklayarak RGB ledi kontrol edecegimiz

butonlariaciyoruz.

Burada bulunan A, B ve C butonlarina tiklayarak Bluetooth

Uzerinden Arduino'ya gerekli komutlari génderiyoruz.

" n

RGB ledin, "k" harfine bastigimizda kirmizi; “y" harfine

" __n

bastigimizda yesil ve “m"” harfine bastigimizda mavirenkte

yanmasinisaglyoruz.
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Arduino ile Dijital Saat Yapimi

Gerekli malzemeler:
- Arduino Nano

-Breadboard

-DS1302 RTC Modiili

-16x2 LCD Ekran

-10K Potansiyometre

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

Arduino gibi cihazlarda saat érnegi yapmaya calistigimizda karsilasacagimiz en buyik sorun,
herhangi bir glic kesintisinde Arduino’nun sireyi saymayi birakmasi olacaktir. Bu da zamanda
sapmalara neden olur ve dogru zamani 6grenmemizi engeller. RTC modiilleri zamani sirekli
senkron tutmasi icin Uretilmistir. Cok az gticle bile ¢alisabilen bu moddil Gizerinde bulunan pil ile
uzun yillar boyunca zamanda sapmaya yol agmadan Gzerinde 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 igin 6ncelikle zamani su anki zamana goére ayarlamamiz lazim. Onuniginiilk

once ayar kodumuzu ylklememiz gerekmektedir.

fritzing
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Arduino ile Dijital Saat Yapimi

<> B3 [& Arduino

| §include <virtuabotixBTC.h>
L CLK PIN = &;

t DAT PIN = 7;
t RST PIN = §;
virtuabotixRTC myRTC{CLK PIN, DAT_PIN, RST_PFIN);
6 void setup() {

Serial.begin(9600);
4 myRTC.setDsS1302Time (10, 10, 14, 4, 13, 9, 2018);
g’}

10void Ioop{) {

11 myRTC.updateTime();

12 Serial.print{"Tarih / Saat: ");

13 Serial.print (myRTC.dayofmonth);

14! serial.print{™/™):

15 Serial.print (myRTC.month);

16 Serial.print("/");

1T Serial.print {myRTC.year);
Serial.print{"™ "};

19 Berial.print (myRTC.hours):

0 Sarial.print{":"};

21 Serial.print (myRTC.minutes);
22 Serial.print(":"):

23 Serial.println (myRTC.seconds);
24 Helay(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 ginti, 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 (izerinde gosterme kodumuza baslyoruz.
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Arduino ile Dijital Saat Yapimi

<> B3 [& Arduino

I $include <LiguidCrystal.h>

2 finclude <virtuabotixBTC.h>

3fint CLK_PIN = 6;

lint DAT PIN = 7;

Sint RST PIN = B8;

i wirtuabotixRTC myRTC{CLK PIN, DAT PIN, RST PIN);
7int rs =12, en =11, d4 =5, d5 = 4, d6 = 3, d7 = 2;
A LigquidCrystal lecd(rs, en, d4, d5, d6, d7);

Yvoid setupf{) {

100 lecd.begin(le, 2);

vold loop() {
myRTC.updateTime () ;

14 lcd.cleart);

15 1led.s irsor (0,0)

16 lcd.print (myRTC.dayofmonth) ;
17 led.priot(™/"™);

18 led.print {(myRTC.month);

19 le¢d.print("/");

20 led.print {myRTC.year);
21 lcd.setCursor (0, 1);

22 lcd.print (myRTC.hours) ;
23 lcd.print(":");

24 lcd.print (myRTC.minutes);
25  lcd.print(":");

26 lcd.print (myRTC.seconds) ;
27 delay(1000);

ilk 6nce gerekli kiitiiphanelerimizi kodumuza dahil ediyoruz. Ardindan kullanacagimiz pinleri
degiskenlere atiyoruz. Atadigimiz degiskenleri kitiiphanemize 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 6nce RTC den zaman verisini okuyoruz. Ardinda LCD'nin ekranindaki
karakterleri temizliyoruz. Bunu yapmaz isek kullandigimiz karakterler (st Gste 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:

- Arduino Nano

-Breadboard

-Toprak Nem Sensori

-3 Adet Erkek-Erkek Jumper Kablo

-3 A det Erkek-Disi] umper Kablo

-Buzzer

-1 Adet 3300hm Direng (Turuncu - Turuncu - Kahverengi)

Toprak nem sensori 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 sensériin icindeki gerilim bolticiiden
daha az voltaj gelmeye baslar. Toprak kuru ise elektrotlar arasindaki direng artacagindan daha
yiksek bir voltaj elde etmis oluruz ve bu veriyi analog olarak isleyerek topraktaki nem miktarini

6grenmis oluruz.

fritzing
Bu ornekte, topraktaki nem miktari belli bir esik degerini gegctiginde bize bir sinyal
gonderecek ve devre Gzerindeki buzzer ses ¢ikarmaya baslayacak. Bu devrede esik
degerini sensorin (zerinde bulunan potansivometre ile ayarladik. Yani esik deger
ayarladigimiz degerin (izerine ¢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

degeri gectiginde calisacak sekilde hazirlayabiliriz.
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Arduino ile Toprak Nem Sensori Kullanimi

Kodumuzda toprak nem sensoriinden veri okuyarak toprak neminin azalmasi durumunda

Arduino’nun buzzer ile alarm vermesini saglayacagiz.

<&

B3 [A Arduino

L int sensorPin = 9;
2int buzzerPin = 8
iint wari;

5 void setup() |

6 pinMode {sensorPin, INEUT);

pinMode (buzzerPin, OUTEUT);

Gvoid loogp
10 weri

ad (sensorPin) ;
{
(buzzerPin, 440);

if(veri == true

oy

¥{100);
noTone (buzzerPin) ;
16}
else]
noTone (buzzerPin) ;

1

1

1

|

14

15 delay (100);
1

1

1

s }

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” yapisiile kontrol edilir.

Toprak nem sensoriimiz su algiladiginda dijital cikis pininden OV sinyal vermektedir. veri

degiskeninin LOW degerinde olmasi, toprak nem sensoéri tarafindan suyun algilandigini

gostermektedir. Bu durumda veri degiskeni HIGH degerini alir ve else yapisinin icindeki komutlar

cahstirilir.

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

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

Gerekli malzemeler:
- Arduino Nano

-Breadboard

-Yagmur Sensori

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

- 1adet 330 0hm Direng (Turuncu - Turuncu - Kahverengi)

Hava yagmurlu ise yagmur sensoériinin (izerindeki su miktari belli bir esik degerini gegtiginde
bize bir sinyal génderecek ve devre (izerindeki buzzer ses ¢ikarmaya baslayacak. Bu devreyi
analog pin Gizerinden aldigimiz sinyale gore alarm verecek sekilde hazirladik.

Yagmur sensor( iki elektrottan olusur. Bu elektrotlar arasindaki iletkenligi 6lgerek bize bilgi
verir. Sensor Gzerindeki su damlari elektrotlar arasindaki iletkenligi arttirir. Sensor, bu veriyi
analog ve dijital cikti olarak verir.

Kodumuzda yagmur sensériinden veri okuyarak yagmur yagdiginda buzzer ile alarm vermesini

saglayacagiz.

ltt"..l.l.t.‘l‘l

. L
. e

fritzing
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Arduino ile Yagmur Sensorii Kullanimi

sensorPin = A0;
esikDegeri = 100;
i int buzzerPin = 8;

==

1int veri;

setup ()
fode (buzzerPin, OQUTEUT) ;

i void loop(} {

veri = analogBRead(sensorPin);

1y (100) 7
(buzzerPin) ;
v (100) ;

else(

1

1

1

!

1

|

16 1
1

1 noTone (buzzerPin) ;
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 sensériinden okunan veri esik degerinden bliytik olmasi, havanin yagmurlu oldugunu
gosterir. Sensorln Gzerine su varsa "“if" icerisindeki komutlar calistirilir ve alarm calar.
Yagmur sensoriinden okunan verinin esik degerinin altinda olmasi, havanin kuru oldugu

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

Gerekli malzemeler:
- Arduino Nano

-Breadboard

-Gazsensorl

-Buzzer

-7 Adet Erkek-Erkek Jumper Kablo

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

Bu devrede gaz sensorl ile calisan alarm yaptik. Ortamdaki dogalgaz miktari belli bir esik
degerini gectiginde bize bir sinyal génderecek ve devre (zerindeki buzzer ses ¢ikarmaya
baslayacak. Ayni sekilde sensoriin Gizerinde bulunan potansiyometre ile esik degerini belirleyip
DO pininden dijital veri alarak da yapilabilmektedir.

Gaz sensorlnin icinde bir dizi direng bulunmaktadir. Ortamdaki gaz, sensoriin igindeki
direnclerle etkilesime girerek direnc degerlerini degistirir. Sensér, icinde bulunan bir gerilim

bolicl sayesinde gaz yogunluguna gore farkh gerilim degerleri verir ve bu gerilim degerlerinin

analog bir sekilde okunmasiyla ortamdaki gaz miktari 6lgalir.
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Gaz sensor(, 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 blyk

oldugunda buzzer yardimiyla alarm sesi cikaracagiz.

| int esikDegeri = 400;
int buzzerPin = 9;
int deger;

setup () |

nMode (buzzerPin, OOTPUT);

roid loop() {
deger = analoghead (A0);
if (deger > esikDegeri) (
tone (buzzerPin, 440);
delay (100}
noTone (buzzerPin) ;

5 delay(100);

10Tone (buzzerPin) ;

ilk olarak gerekli olan degiskenlerimizi tanimliyoruz. Sensériin esik degeri, “esikDegeri” adli

degiskenin degeri degistirilerek ayarlanabilir. “setup” kisminda, buzzer bagladigimiz pini ¢ikis

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 biiyiik 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.
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Arduino ile RFID Sensori Kullanimi

Gerekli malzemeler:
- Arduino Nano

-Breadboard

-ServoMotor

-RC522 RFID modiil

-RFIDKart

- 12 Adet Erkek-Erkek Jumper Kablo

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

servoyu harekete gegcirir ve kapi agilir. Kayitli degil ise kapi kapali kalmaya devam eder.

LA AR R R RS

CRC R A R .
CRCEE A B .
---------- .. -

LR N #e e s seEeE eeEew l'l

e e ee wEew R
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SPI Master-Slave mantigina dayanan bir seri haberlesme protokolidiir. Yani birbirleriyle
senkronize olarak calismasi icin aralarinda bir clock(saat) sinyaline ihtiya¢ duyarlar. Bu sekilde
UART gibi asenkron protokollere gére daha glivenilir bir haberlesme saglamis oluruz. SPlicin en
az 4 adet pine ihtiyac duyariz. SCK clock sinyaliniicin kullanihir. 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
moduli de SPI protokoli ile haberlesmektedir.

Simdikodumuzu yazalim.

<> E3 [3] Arduino

1 #include <SPI.h>

2 $include <MFRC522.h>
3 #include <Servo.h>

i

5int ST PIN = §;

G int S5 PIN = 10;

7 int servoPin = 8;

4 Servo motor:

|0MFRC522 rfid(55 PIN, RST_FIN);
Il byte ID[4] = {97, 76, €7, 9};
12

13 vold setup() {

14  moter.attach{servoPin);
15 Serial.begin(9600);
16 SPI.begin(};

17  rfid.PCD _Init{);
18}
19

20 wvoid loop{) |

21

22 if ( ! rfid.PICC IsNewCardPresent())
23 return;

24

25 if ( ! rfid.PICC ReadCardSerial())
26 return;
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<> B3 [& Arduino

if (rfid.uid.uidByte[0] == ID[O] &&
29 rfid.uid.uidByte[l] == ID[1] &&
a0 rfid.uid.uidByte[2] == ID[2] &&
31 rfid.uid.uidByte[3] == ID[3] } |
2 Serial.println("Kapi acildi™):
ekrana¥azdirc():
34 motor.write (180);
35 delay (3000) ;
36 motor.write (Q);
y delay (1000);

e

Serial.println{"Yetkisiz Kart"):
ekrana¥Yazdir () ;

az }

43 rfid.PICC HaltA();

44}

5volid ekrana¥Yazdir() {

Serial.print ("ID Numarasi: ");

L9 for(int sayac = 0; sayac < 4; sayact+) |
48 int{rfid.uid.uidByte[sayacl);
49 rint{" ™);
[=rs] }

Serial.printlini{™");

ilk olarak kodumuzda kullanacagimiz kiitiiphanelerimizi tanimliyoruz. MFRC522 kiitiiphanesi

RC522 modulind kullanmak icin gerekli olan fonksiyonlariicermektedir.

RST_PIN, SS_PIN degiskenleri RC522 modulinan kullandigi pinlerdir. servoPin degiskeni, servo

motorumuzu bagladigimiz pindir.

Daha sonra motor isimli “Servo” degiskenimizi tanimliyoruz. RFID modulimUz icin gerekliayarlar
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 bagli oldugu pin motor degiskeni ile iliskilendirilir. Daha sonra

seri haberlesme ve SPIbaslatilir. “rfid.PCD_Init()" fonksiyonuile RC522 modili 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 vyetkili ise servo motor hareketi saglanir ve “ekranaYazdir()"
fonksiyonuile seri porta kart numarasi yazdirilir. Bu fonksiyon bir sonraki bélimde anlatilacaktir.

Okunankart numarasi yetkilidegil ise seri porta yetkisiz kart uyarisi yazdirilir.

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

karmasiklik en azaindirgenerek islemcinin hafizasinin gereksiz yere kullaniimamasi 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 Olciimii

Gerekli malzemeler:
- ArduinoNano

-Breadboard

-ESP8266 WiFi Modiili

-DHT1 1 Nem ve Sicaksik Senséri
-8 Adet Erkek-Disi Jumper Kablo
-3 Adet Erkek-Erkek Jumper

BT Gzerinden  aiggimiz sicaklk ve nem veril&A@266 W iFi modlij kullanarak
Thingspeak platformuna génderecegiz. ESP8266 ile haberlesirken UART protokollni
kullaniyoruz. Bu érnekte 115200 Baud rate(Haberlesme hizini) kullanacagiz. Thingspeak, acik
kaynakli bir loT(Internet of Things) uygulamasidir. Kullanicilar HTTP {zerinden siteye veri
gonderip kendi olusturduklari uygulamalar site tzerinde bulunan grafik arayiizleri sayesinde
daha gorsel ve anlasiimasi kolay bir hale getirir. Bu érnekte, DHT1 1 sensériinden aldigimiz

verilerile Thingspeak'te zaman-nem ve zaman-sicaklik g rafikleri o lusturacagiz.
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ESP8266, lizerinde bulunan kablosuz haberlesme devresi sayesinde ethernet protokoll ile
kablosuz internete baglanmamizi saglar. Arduino gibi cihazlarin icinde ethernet protokolini
kullanabilmesini saglayan donanim yoktur. Bu ylizden ethernet protokolind kullanabilmek icin
modadller kullanirnz. Bu moduiller ethernet protokolln( bizim daha kolay iletisim kurabilecegimiz
haberlesme protokollerine donusturirler. ESP8266'da bu moddllere bir ornektir. Ethernet
protokoliini basitlestirip UART protokoliine dénusttren bir terciman gérevi gormektedir.

DHT11, nem ve sicaklik verilerini okumamiza yarayan bir sensordir. Daha 6nce kullandigimiz
sensorlerdeki gibi bu sensoér 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 ylzey bulunmaktadir. Bu ylzey
havadaki nem miktar arttikca elektrotlar arasindaki iletkenligi degistirir. Bu sekilde havadaki

nem dizeyini 6lcms oluruz.

<SoftwareSerial .h>

<dhtll.h>

I'8tring agAdi = "Robotistan™;

! String agSifresi =
int rxPin = 10;

- txPin = 11;

dht11Pin = 2;
String ip = "184.106.153.149";
¢ float sicaklik, nem;

LG dhtll DHT11;

12 SoftwareSerial esp(rxPin, txPin);
d setup() {
.beain {960Q) ;
Jbegin{l115200);
I tin (MAT™}

1ile(!esp. Eind ("OK")) {

1 esp.printin ("AT");
Serial.println{"ESPB266 Bulunamadi.");
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y.println {"AT+CWMODE=1") ;
OK") ) ;

while('lesp

Serial. \ga Baglaniliyor..."):

{("AT+CWJIAP=

24  esp.p VM taghdi+® A", \""tagSifresi+®\"" )
25 while('esp 1{"0K") ) :
6 Serial.println("Aga Baglandi."};

delay (1000) ;

i esp.p
if(esp.
Serial.println("AT+CIPSTART Error"):

1

34 DHT11.read(dhtl1Pin);
: sicaklik = {float)DHT1l.temperature;
16 nem = (float)DHT1l.humidity;
String wveri = "GET fupdate?key=11NOMDEGHEDIVEXB&fieldl=";
18 veri 4= String(sicaklik);

19 weri += "afield2=";

4] verli += String(nem);

41 veri += "\r\n\r\n";

42 esp.print ("AT+CIPSEND=") ;

43  esp.println(veri.length()+2);
44 delay(2000) ;

45  if (esp.find(">")){

46 esp.print (veri);

47 esp.print ("\r\n\r\n");

48 Serial.println(veri);

49 Serial.println("Veri gonderildi.");
50 delay (1000);

51}

52 Serial.println("Baglanti Kapatildi.");
53 esp.println("AT+CIPCLOSE") ;

54 delay(36000);

55|}

ESP8266 modiill, Arduinoile seri haberlesmeyle iletisim kurar. Builetisim Arduino Uno'nun 0. ve
1. pinleriyle donanimsal olarak yapilabilmektedir ancak SoftwareSerial kiitliphanesi ile diger
pinlerden yazilimsal olarak yapilabilmektedir. Bu érnegimizde SoftwareSerial kiitiiphanesini
kullanarak ESP8266 modiilii ile iletisim kuracagiz. ilk olarak kodumuza SoftwareSerial
kittphanesini ekliyoruz. Ardindan kullanacagimiz sicaklik ve nem sensériinin “dht11.h"
kitiphanesini ekliyoruz.

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

ESP8266 modulini baglayacagimiz RX ve TX pinleri icin degisken olusturuyoruz. Ardindan

DHT11 sensoériini baglayacagimiz pinicin degisken olusturuyoruz.
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Uygulamamizda kullanacagimiz Thingspeak platformunun IP numarasini tutacagimiz, “ip” isimli
degiskeniolusturuyoruz. 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 kisurll 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 ytzden 115200 hizini kullaniyoruz.
Eger drnek kod calismazsa ESP8266 modulinin firmware glincellestirmesini 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
6greniyoruz. ESP8266 modull 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 gonderecegimiz 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.

I:IThingSpeak'“ Channels ~ | Apps~=  Community

My Channels

New Chanrel Search by 12y a

Uye olduktan sonra “Channels” sekmesinden “My Channels” béliimiine giriyoruz. Ardindan “New

Channel”butonuna tikliyoruz.

New Channel

Name ESP8266 Sicaklik-Mem
Description
&
Field 1 sicaklik |+
Field 2 nem 7]

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

bulunan “Save Channel” butonuna tiklayarak yeni kanalimizi olusturuyoruz.
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Private View Public View Channel Settings Sharing AP| Keys

Write AP| Key

Key 60DV3IA40LQ27YFD

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 tikliyoruz. Gelen sayfadaki “Write APl Key" bolmesindeki “Key"i kopyalayarak

ornek Arduino kodumuzdaki gerekli yere yapistiriyoruz.

Kodumuzu Arduino’ya yikledikten sonra Arduino IDE Gzerinden seri portu aclyoruz.

@ COM10 (Arduino/Genuino Ung) S O =

Aga Baglaniliyor...
RAga Baglandi.
GET /update?key=564U3000F8K3YT3Cefieldl=0.00sfield2=0.00

Giinder

Veri gonderildi.
Baglanti Kapatildi.

Otomatik Kaydirma NL ve CR ile birlkte. « | | 9600 baud ~ Clear output

Seri port hizini 9600 olarak ayarladiktan sonra Arduino’dan gelen sonuclar gortinttliyoruz. Seri

portta veri gonderildi yazisini goérdikten sonra thingspeak UGzerinden verilerimizi

gortntdllyoruz.
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Private View Public View Channel Settings Sharing AP Keys

0 Add Visuslizations & Add Widgets | B Dats Expart

MATLAR Analysis MATLAR Y

Channel Stats

Created:  §/inNiEs.AER

Entries: 0

Field 1 Chart [N B

ESPE200 Sicakik-Nem

Fiold 2 Chart e = A

ESPB266 Sicaklik-Nem

wraklih

neEm

Date

“Private View" sekmesine tiklayarak Arduino tarafindan gonderilen verileri grafikler tizerinde
goruntileyebiliyoruz.
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ESP8266 ile Step Motor Kontrolii

Gerekli malzemeler:
- Arduino Nano

-Breadboard

-ESP8266 WiFi Moddili

-Step Motor

-ULN2003A Motor Striict

-11 AdetErkek-DisiJumper Kablo

-2 Adet Erkek-Erkek Jumper
Kablo
Uygulamamizda ESP8266 kullanarak actigimiz WEB Server tizerinden step motorun kontroliinu

saglayacagiz. Step motorlar, elektrik enerjisini dénme hareketi ile fiziksel enerjiye ¢eviren
elektromekanik aygitlardir. isimlerinden de anlasildigl lizere adim adim hareket eden
motorlardir. icinde bulunan bobinlerin sirayla acilip kapanmasi ile hareketlerini siirdrdrler. Bu
ornekte kullandigimiz step motor 4 fazli olup icinde 4 adet bobin bulunmaktadir. Step motorlar,
cok yiksek hizl anahtarlayabilen motor sirlcilerle ve motor kontrol kartlari ile kontrol edilirler.

Kullandigimiz step motor stirticiisti ise Arduino’dan aldigi sinyallere gére motoru siirmektedir.
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ilk olarak degiskenlerimizi tanimliyoruz. “agAdi” ve “agSifresi” degiskenlerini kendi Wi-Fi adimiza
ve sifremize gore yaziyoruz. Motor pinlerimizi tanimliyoruz. Bu degiskenler, step motorumuzun

baglanacagi pinlerdir.

<> B3 [3] Arduino

1String agAdi = "Robotistan";

2 String agSifresi = "fortinet";
3 int motorPinl = 3, motorPin2 = 4, motorPin3 = 5, motorPind = 6;
4

5 void setup(){

& pinMode (motorPinl, QUTEUT):
pinMode (motorPin2, CUTEUT);

> {motorPin3d, CUTEUT);

sde (motorPind, CUTPEUT) ;
in{115200) ;

11| Serial.println{"AT");

12 while{!Serial.find("oE"}) |

13 Serial.println("AT™);

14 }

15| delay(1000):

16 Serial.println("AT+RST");

17 delay (1000);

LH while(!Serial.find("ready"))

19| delay{1000);

20| Berial.println("AT+CWMODE=1")
21  while(!Serial.find("CK")}):

22  Berial.println{"AT+CWJAP=\""+agAdi+"\", \""tagSifresi+"\"");
v while{!Serial.find ("CK"));
Serial.print ("AT+CIFSRA\TY\n");
Serial.print (espQkuma(1000));
serialTemizle (2000);
Serial.print ("AT+CIEMUX=1\r\n");
serialTemizle (2000);
Serial.print {"AT+CIPSERVER=1, 80\c\n");
30 serialTemizle (2000);

“setup” kisminda, motor pinlerimizi cikis olarak ayarhyoruz. Ardindan seri haberlesmeyi
baslatiyoruz. ESP8266 modull ile seri haberlesme (zerinden baglanti kurulmaktadir. Seri
haberlesmenin hizi, ESP8266 modilimizin iletisim hizi ile ayni olmalidir. Eger 6rnek kod
calismazsa ESP8266 modilinin firmware giincellestirmesini yaparak bu sorunu
giderebilirsiniz. Firmware glincellestirme ile ilgili detayli bilgileri

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

adresinde bulabilirsiniz.
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Seri haberlesme ile AT komutu géndererek ESP8266 modilinin hazir olup olmadigini
Ogreniyoruz. ESP8266 modll hazir olana kadar bekliyoruz. Daha sonra “AT+RST" komutu ile
modulimuzi 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 modul 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

32void loop(){
33 if(Serial.available()){
4 if (Serial.find("+IPD, ")) {

1
35 delay (200) 7

36 int connectionld = Serial.read() - 48;

37 String kemut = espOkuma(1000);

38 if (komut.indexOf ("step=ileri™) != -1){

39 for(int adim = 0; adim < 5; adimt++){

a[ steplleri (50);

41 }

42 )

43 else if{komut.indexOf ("stap=geri") != -1}{

14 for(int adim = 0; adim < 5; adim++){

45 stepGeri (50) 7

46 |

47 )

ag String sayfa = "<hl>Step Motor Kontrol</hl><br>";

18 sayfat+="<br><a href=\"?step=ileri\"><button><hl>Tleri</hl></buttor
50 sayfa+="<br><br><a href=\"7?step=geri\"»<button><hl>Geri</hl></butt

5] komut = "AT+CIPSEND=";
komut += connectionld;
komut += ",";

komut +=sayfa.length();
komut +="\r\n";
Serial.print (komut);
delay (1000):
Serial.print (sayfa);
d=lay (1000) ;

a0 komut = "AT+CIPCLOSE=";
61 komut+=connectionId;

62 komut+="\r\n";

63 Serial.print (komut) ;

64 }

65 }

66}
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“AT+CIPMUX=1" komutu ile modilimuz( coklu baglantiya izin verecek sekilde ayarliyoruz.
Daha sonra “AT+CIPSERVER=1",80 komutu ile sunucu olusturuyoruz ve 80. porttan dinleme
yapmaya basliyoruz. ESP8266 moduil(, gelen baglanti isteklerini seri haberlesmeile iletir. “loop”
kisminda, seri haberlesmeden veri gelip gelmedigini kontrol ediyoruz. Ardindan IPD yazisinin
gelmesini bekliyoruz. Bu vyazi geldikten sonraki veri, iletisim numarasidir. Bu numarayi
“connectionld” degiskenine esitliyoruz. Bu numarayi sayfa verilerini gdnderirken ve baglantiyi
sonlandirirken kullanacagiz.

ESP modulinden 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
ESPB266 moddlline gonderiyoruz. Daha sonra site komutlarini “AT+CIPSEND” komutu ile
moddle génderiyoruz. Son olarak “AT+CIPCLOSE" komutu ile baglantimizi sonlandiriyoruz.

<> B3 [3] Arduino

fi7 5tring espOkuma{long int zamanAsimi) (

6| long int bBaslangic = millis{);

6% String gelen;

0 while(millis() - baslangic < zamanAsimi){
71 if(8serial.available()>0){

T char ¢ = Serial.read{);

73 gelen += c;

74 ¥

75}

76 gelen.replace ("AT+","");
return gelen;

Swvoid serialTemizle (long int zamanAsimi) |
220 long int baslangic = millis():

81 while(millis() - baslangic < zamanAsimi) {
82 if (Serial.available()>0) {

83 Serial.read();

84 }

85 '}

86}
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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 kii¢clik 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

87 void stepIleri (int beklemeSuresi) {
88 digitalWrite(motorPinl, HIGH);
89 digitalWrite(motorPin2, LOW);
90 digitalWrite (motorPin3, LOW) ;
91 digitalWrite (motorPin4, LOW);
92 delay (beklemeSuresi) ;

93 digitalWrite (motorPinl, LOW);
94 digitalWrite (motorPin2, HIGH);
95 digitalWrite(motorPin3, LOW) ;
96 digitalWrite(motorPin4, LOW);
97 delay(beklemeSuresi);

98 digitalWrite(motorPinl, LOW);
99 digitalWrite (motorPin2, LOW);
100 digitalWrite (motorPin3, HIGH);
101 digitalWrite (motorPind, LOW);

102 delay (beklemeSuresi) ;

103 digitalWrite (motorPinl, LOW) ;
104 digitalWrite(motorPin2, LOW) ;
105 digitalWrite(motorPin3, LOW);
106 digitalWrite (motorPin4, HIGH);
107 delay (beklemeSuresi) ;

108}

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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<O

B3 [A Arduino

109 void stepGeri (int beklemeSuresi) {
110 digitalWrite (motorPinl, LOW)
111 digitalWrite (motorPin2, LOW)
112 digitalWrite (motorPin3, LOW);
113 digitalWrite (motorPin4, HIGH);
114 delay (beklemeSuresi) ;

115 digitalWrite (motorPinl, LOW);
116 digitalWrite (motorPin2, LOW);
117 digitalWrite (motorPin3, HIGH);
118 digitalWrite (motorPin4, LOW);
119 delay (beklemeSuresi) ;

120 digitalWrite (motorPinl, LOW);
121 digitalWrite (motorPin2, HIGH);
122 digitalWrite (motorPin3, LOW);
123 digitalWrite (motorPin4, LOW);
124 delay (beklemeSuresi) ;

125 digitalWrite (motorPinl, HIGH);
126 digitalWrite (motorPin2, LOW);
127 digitalWrite (motorPin3, LOW);
128 digitalWrite (motorPin4, LOW);
129 delay (beklemeSuresi) ;

“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

sekilde donmesi saglanir.

Kodlarimizi Arduino’ya atmadan 6nce ESP8266 modulinin TX ve RX pinlerinin Arduino’dan

sokilmesi gerekmektedir. Arduino programlanirken ESP8266 moddlinin TX ve RX pinlerinin

bagli olmasi, Arduino ile Bilgisayar arasindaki iletisimi engelleyerek Arduino’nun

programlanmasini engellemektedir.

Ornek kodumuzu yazdiktan ve érnek devremizi kurduktan sonra sistemi calistiralim.

& COMID (Arduino/Genuino Uno)

= ]

X

==

BT

AT

[AT+RST

IAT+CWHODE=1
IAT+CWJAP="Arduino™, "12345678"
INT+CIFSR

+CIFSR:S5TAMAC,"18:fe:34:da:59:8b"

OF
IAT+CIPMUX=1
[AT+CIPSERVER=1, 80

[CIFSR IP Adresi
+CIFSR:STAIP,"152.168.137.140"

maker.robotistan.com
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Arduino IDE Gzerinden seri portumuzu acarak veri hizini 115200 olarak ayarliyoruz. ESP8266
moduld ile iletisimi buradan gorebiliriz. Yukaridaki ayarlarlar yapildiginda seri porttaki IP

adresine bir web tarayiciile baglaniyoruz.

(— > C @ ® 192.168.137.140 - O In @ =

Step Motor Kontrol

Ileri

Geri

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

hareket ettiriyoruz.
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