robotistan







Elektronik ve Kodlama dlnyasina hosgeldiniz. Bu kitabi
actiginiza gore siz de merak denizinde yilzip, yeni seyler
dgrenmeye heveslisiniz demektir. Bu tiir konularda yeni seyler
6grenmek zor gibi disinilse de adim adim ve dogru
uygulamalar ile ilerlerseniz cok basit oldugunu fark edeceksiniz.
Ilk asamalarda uygulamalari yaptikca oturmayan anlamsiz
gelen vyerler olacaktir. Bu sorunu uygulama yaptikca
asacaksiniz. Sadece biraz sabir gerekli ... Kolay ve dogru yol
haritasi ile Arduino programlamaylr 6grenebilmeniz icin
uygulamalar kolaydan baslayarak, daha komplekse dogru
ilerlemektedir.

Uygulamalarin daha detayli videolu anlatimlarini izlemek
isterseniz kitabin arka kismindaki QR kodu taratarak YouTube
kanalimiza gidebilirsiniz. Uygulamalara dijital ortamda erismek
isterseniz http://maker.robotistan.com blog sayfamizda da
bulunmaktadir. Kitapcik icerisinde yazilan kodlara hem ilgili
videolarin aciklama kismindan hem de blog sayfamizdan
ulasabilirsiniz.

Bu kitap Robotistan Elektronik A.S binyesinde yazilmistir.
Yazilis amaci ise Arduino'ya kolay ve dogru yoldan baslamak
isteyenlere rehber olmasidir. Umudumuz bu igeriklerin herkese
faydall olmasi ve sizlerin 6grenme sirecini kolaylastirip hizli
sekilde proje yapmanizi saglamaktir.

Set igerikleri, uygulamalar, videolarimiz ve akliniza takilan ter

tarli 6neri ve sorulariniz icin info@robotistan.com e-mail
adresinden bize iletebilirsiniz.

Robotistan Ekibi


http://maker.robotistan.com/
mailto:info@robotistan.com
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Set Icerigini Taniyalim

Pleksi Robot Kol Seti

Maker hareketinin hayatimiza girmesiyle birlikte diinya genelinde
ve Ulkemizde en ¢ok yapilan projeler arasinda Robot Kol yer
almaktadir. Endustri 4.0 kavrami ile en ¢ok iligkilendirilen
konularin basinda gelmesinden dolayi da poptilaritesi her gecen
gln artmaktadir. Bu setimizde kolaylikla kendi Robot Kolunuzu
ingaa edebilirsiniz.

Arduino Nano

Atmega328 temelli bir mikrodenetleyici kartidir. Uzerinde 14 adet
dijital giris/cikis pini, 8 analog girig, 16Mhz kristal, usb soketi,
ICSP konektori ve reset tusu bulundurmaktadir. Kart tGzerinde
mikrodenetleyicinin galigmasi igin gerekli olan her sey
bulunmaktadir. Kolayca usb kablosu tzerinden bilgisayara
baglanabilir, adaptdr veya pil ile calistinlabilir.

Iki Eksenli Joystick

Cesitli robotik projelerde, kumandalarda ve kontrol sistemlerinde
kullanabileceginiz bir karttir. X ve Y ekseni olmak Uzere iki
eksende analog cikig verir. Bununla birlikte joystick'in ortasinda
bir adet de buton bulunmaktadir.

Potansiyometre

Potansiyometre, disaridan fiziksel miidehaleler ile degeri
degistirilebilen direnclerdir. Potansiyometrelerin daha giicliilerine
ve daha yiksek akim degerine sahip devrelerde kullanilanlarina
ise reosta denir.




Set Icerigini Taniyalim

Bluetooth Modiilii

Bluetooth-Serial Modul Karti, Bluetooth SSP(Serial Port
Standart) kullanimi ve kablosuz seri haberlesme uygulamalari
icin tasarlanmistir. Hizli prototiplemeye imkan saglamasi,
breadboard, arduino ve cesitli devrelerde rahatca
kullanilabilmesi igin gerekli pinler devre karti sayesinde disariya
alinmistir.

Arduino Nano Sensor Shield

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

Breadboard

Breadboard lzerinde devrelerimizi test ettigimiz aractir.
Kurdugumuz devreleri birbirlerine lehimlemeden kolaylikla test
etmemizi saglar. Tasarladigimiz devreleri baski devre veya
delikli plaketler Gizerine aktarmadan dnce denememize olanak
saglar.

Adaptor

Alternatif akimi dogru akima ve istenilen gerilim seviyesine
distrmeye yarayan donanimdir. Genellikle bilgisayar ve telefon
sarj etmek icin gunlik hayatta kullaniriz.




Joystick Ile Robot Kol Kontrolii

Bu projede iki adet joystick modiili ile robot kol kontroli nasil yapildigini 6greneceksiniz.
Projde gelistirme karti olarak arduino nano modelini kullanacagiz.

Pleksi robot kol setinin montaj kilavuzuna 16. sayfadan ulabilirisiniz.

Gerekli Malzemeler:

v Arduino nano

v Sensor shield

v Pleksi robot kol seti

v' Lm2596 voltaj reglilatori
v Joystick moduli (2 adet)
v Jumper kablo

Ik basta fotograftaki gibi robot kol setini eksiksiz bir sekilde kurulumunu gergeklestiriyoruz.
Robot kol setinin montaj kilavuzundan bakarak kurdugunuzu varsayarak devam ediyoruz.




Joystick Ile Robot Kol Kontrolii

Daha sonra sema da goéziikiitligi gibi devremizi kurmaya gegebiliriz.

amdepy vl AZ|

Devreyi kurmaya ilk basta arduino nanoyu sensor shieldin Ustiine takarak basliyoruz.
Arduinonun pinleri shieldin pinlerin Ustline gelecek sekilde takiyoruz.




Joystick Ile Robot Kol Kontrolii

Daha sonra robot kolun {izerinde bulunan 4 adet servo motoru takiyoruz. Robot kolun sag
sola dénmesine yarayan servoyu 8. digital pine, kiskac servosunu 9. pine, yukari assagi
servosunu 10. pine, ileri geri servosunu 11. pine devre semasindaki gibi bagliyoruz.

Sirada joystick modiillerinin baglantisi var. Joystick modilillerini devre semasindaki gibi AO,
A1, A2 A3. analog pinlere baglyoruz.




Joystick Ile Robot Kol Kontrolii

Joystick modadillerini daha kolay kullanabilmeniz igin pleksi konsol kesim dosyasini sizinle paylastik.
Alt kissmda kulunan link ya da kare kod sayesinde konsolun kesim dosyasina ulasabilirsiniz.

Linki tarayicimizin url
kismina yazarak ¢izim
dosyasina ulasabilirsiniz.

Ya da kare kodu
okutarak da ¢izim
dosyasina ulasabilirisinz.

bit.ly/3alFGVF

Son olarak arduinonun igine kod yliklenmesi kaldi. Fotografta bulan kodu matinel bir sekilde
elinizle arduino ideye yazarsaniz sizin igin daha iyi olacaktir. Kodu kendiniz yazmaniz sizi bu
alanda gelistirecektir. Ama yine de kodun tamammini sizile paylastik, link tizerinden ya da kare
kod Uzerinden kodun tamamina ulasarak kapyalayabilirisiniz.

@ sketch_dec17a | Arduine 1.8.13
Dosya Dizenle Taslak Araglar Yardim

Linki tarayicinizin url kismina yazarak
kodun tamamina ulasabilirsiniz.

sketch_dec17a §
#include <Servo.h>
Servo motor;

Servo motorl;
A Ya da kare kodu okutarak da kodun
o Par— tamamina ulasabilirisinz.

efine xPinl Al
#define yPin2 A3

s g https: / /bit.ly/341Zc0t

ad{yPinl});

int ydegerl

ad (xPinl) ;
(xdegerl,0,1023,0,180);
{ydegerl,0,1023,0,180};
ad {yPin2) ;
gRead (xPin?2) ;
nt xderece2 = p {xdeger2,0,1023,0,180) ;
nt ydereceZ = map{(ydegerZ2,0,1023,0,180);

int xdegerl

xderecel

nt yderecel
int ydeger2
t

int xdeger2

motor.write (yderecel);
motorl e (xderecel) ;
motor? (yderecel) ;




Potansiyometre ile Robot Kol Kontrolii

Bu projede 4 adet potansiyometre ile robot kol kontrolli nasil yapildigini 6greneceksiniz.
Projde gelistirme karti olarak arduino nano modelini sensor shield ile kullanacagiz.

Gerekli Malazemeler:

Arduino nano

Sensor shield

Pleksi robot kol seti
Lm2596 voltaj regulatori
Potansiyometre (4 adet)
Jumper kablo
Breadboard

PN SR N NR RN

Ilk basta robot kol setini eksiksiz bir sekilde kurulumunu gerceklestiriyoruz. Robot kol
setinin montaj kilavuzundan bakarak kurdugunuzu varsayarak devam ediyoruz.

Pleksi robot kol setinin montaj kilavuzuna 16. sayfadan ulabilirisiniz. Robot kolun
montaji bittikten sonra devre kismina gecebiliriz.

Devre semasi;

-------------------
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Potansiyometre Ile Robot Kol Kontrolii

Devreyi yapmaya ilk 6nce kullanacagimiz elemanlar breadboard Ustiine yerlestirmekle
basliyoruz.

Daha sonra robot kolun (izerinde bulunan 4 adet servo motoru takiyoruz. Robot kolun sag
sola donmesine yarayan servoyu 3. digital pine, kiskag servosunu 5. pine, yukari assagi
servosunu 6. pine, ileri geri servosunu 9. pine devre semasindaki gibi sinyal uglarini

bagliyoruz.




Potansiyometre Ile Robot Kol Kontrolii

Son olarak board Usttline yerlestirdigimiz 4 adet potansiyometreyi A0, A1, A2, ve A3
analog pinlere devre semasindaki gibi sirasiyla takiyoruz.

Arduino kodununun tamamini indirebilmeniz igin, linki tarayicinizin url kismina yazmaniz
yeterli olacaktir ya da kare kodu okutarak koda ulasabilirsiniz.

@ sketch_decl8a | Arduino 1.8.13

Dazenle

slak Araglar Yardim

sketch_dec18a g

#include <Servo.h>

//assigning the servo motor numbers

http:/ /bit.ly/ 2KfoMOf

Servo s2;
E X E

Servo =3;
Servo =s4;

//assigning the analog pin numbers where the potentiometer signal pins are connected

int potl = 0;
int pot2 = 1;
imtipobd = 23
int potd = 3;
int wval; // wariable to read the value from the analog pin
void setup{) {

//assigning the servo pin no. connections on arduino

sl.att 1{9) ;

// reads the wvalue of the potentiometer (value be

// scale it to use it with the servo (valus betwe



http://bit.ly/2KfoM0f

Telefon ile Robot Kol Kontrolii

Bu projede Android isletim sistemli akilli cihazlar tarafindan kontrol edilebilen Robot Kol
uygulamasi yapacagz.

Gerekli Malazemeler:

Arduino nano

Sensor shield

Pleksi robot kol seti
Lm2596 voltaj regilatori
Bluetooth moddlu
Jumper kablo
Breadboard

AN NN N NN

Devre semasi

amdepy | ag|

Amdroid uygulamayi app invertor ile yaptik. MIT
Sl tarafindan gelistirilen ve bloklar ile
“sliriikle-birak” mantiginda programlanabilen
Android uygulama gelistirme programidir.
Kullanmaniz igin Android programlamaya dair
higbir bilginiz olmasina gerek yoktur. Siz de
kendinize 6zel uygulamalar yapabilirsiniz. Bizim
uygulamamizin arayuzl bu sekildedir.

Tut/Birak

it
Sl it
1
A

|
|
| Yukari/Asag
|

ileri/Geri

s Uygulamayi inidrmek icin kere kodu
.f»’« androit cihazlariza taratmaniz

yeterli olacaktir.




Telefon ile Robot Kol Kontrolii

Projeyi devre semasinda goziktiigu gibi board Ustline kuruyoruz. Burda énemli olan
nokta arduinoyu vin girisinden 12v adaptor ile galistirmaniz gerekmektedir.

Arduino kodunun tamamini linkten ya da kare kod ile indirebilirsiniz. Linki tarayicinizin
url kismina yazmaniz yeterli olacaktir.

() sketch_decl8h | Arduino 1.8.13 http://bit_ly/ 34qJQb8

Dosya Dizenle Taslak Araglar Yardim

sketch_dec18h

#include <SoftwareSerial.h>

#include <Servo.h> // servo we seri haberlegme igin kitdphaneleri tanimliyoruz.
Servo myservol, myservo2, myservo3, myservo4; // servolarimizi tanimliyoruz.

int bluetoothTx = 10;

int bluetoothRx = 11; // Bluetooth alici vericilerini tanimliyoruz.

SoftwareSerial bluetooth (bluetoothTx, bluetoothRx);

void setup()

{ SERVOLAR ARDUINO |

myservol. atta:i.’.tS} i /{ Servolarimizi Arduino'nun pwm(~) ¢ikislarina baglayalim. --_S;-ér"__n ]. = DS |

myservol.attach (6);

myservo3.attach (9); SEI'VD 2 e D‘ﬁ- |

myservod.attach (3); __"_ T T

serialibegin (9600) Servo 3 =2 D9 |

bluetooth.begin (9600); // 9600 baud'luk bir haberlegme tanimlayalim. SEI‘VD 4 e D3 |

} il e R e =
BLUETOOTH |

:ﬂ:;d loop () 'IK e Dl{] |

if {bluetooth.available{) >= 2 )} // 2 hiz seviyesindeki Bluetooth sinyal aliyor mu? RK el D]_ 1 |



http://bit.ly/34qJQb8

Hafizali Robot Kol

Bu projede potansiyometre ile kontrol edilen robot kolun hareketlerini hafizaya
kayit ederek otonom olarak hareket etmesini saglayacadiz.

Gerekli malzemeler;

Arduino nano
Pleksi robot kol seti
12v 1A Andaptor
Buton ve anahtar
potansiyometre
Jumper kablo
Breadboard

AN NN N Y NN

DEVRE SEMASI

Joydepy | Az L
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Hafizali Robot Kol

Projeyi devre semasinda goziiktligli gibi board Ustline kuruyoruz. Burda 6nemli olan nokta
arduinoyu vin girisinden 12v adaptor ile calistirmaniz gerekmektedir.

Devreyi kurduktan sonra arduino kod yikleme kismi var. Kodun belli bir balimant

gormeniz icin gorsel olarak sizinle paylastim. Kodun tamamina linkten ya da kare kod
vasitasiyla ulasabilirsiniz.

D sketch_dec29a | Arduino 1813
Josya Diizenle Taslak Araclar Yardim

sketch_dec29a

#include <Servo.h>

Serve servo , 0;
Servo servo_1;
Serve servo_2;

Servo serva 3;

int sensorPin0 = AO;

int sensorPinl = Al;

int sensorPin2 = A2;

int sensorPin3 = A3;

i nt0, arrayStep, arrayMax, countverz, Taster, stepsMax, steps, time = 1000, del = 1000, temp;

d int verz = 0;
long previecusMillisl = 0;
long previousMillis2 = 0;

previousMillis3 = 0;

previcusMillis4 = 0;

g currentMillis = millis();

g currentMicros = micros();

https://www.kisa.link/OILF
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Robot Kol
Parca Numaralari

19




Not: Montaj Asamasina Gegmeden
Once Motorlari Yukarida ki Gibi Kalibre

Etmeniz Gerekmektedir. Aksi Halde

Montaj Yapildiktan Sonra  Motor Orta Sol Sag Kiskag
Kalibrasonlarini Yapamayabilirsiniz ve ! 4 4 4
Robot Kol Motorlariniz Istediginiz

Sekilde Calismayabilir. servo motorlar

elinizle cevirmeye zorlamayin

arduino ile kalibre ediniz.

10x - M3Nut {O)

6x- M3x6 [

_ Civata boyutlar ve kag adet kullanmaniz

15x-M3x8 D: gerektigi kilauzun devaminda gorsellerde
mevcuttur. Orada yazan Olclilere gore

3x-M3x10 D: civatalarini kullanmaniz gerekmektedir.

8x = M3 x 12 D:

4x-m3x20 [] )

En blyuk parcay! (# 1) bulun.
Ardindan dort adet 20mm viday alttan
takin ve dort somunu yariya kadar
vidalayin.




Simdi parca # 2, # 3, merkez servonuzu ve iki 8mm vidayi

bulun. Servoyu, yaka dedigimiz 3 numarali pargadan gegirin. Vidalari deliklerin iginden itin
ve ardindan bunlari 2 numarall parcaya vidalayin. Vidalar 2 numarall parcaya
kendiliginden geger, bu da kendi dislerini kestikleri anlamina gelir.

Setin delikleri biri 3 mm civarinda iki delik boyutu vardir ve burada vidayi igeri itebilirsiniz,
digeri ise 2,6 mm civarinda vidanin kendi kendine dis agmasini istiyoruz.

Simdi servo ve bilezik parcasini 20 mm'lik vidalarla 1 numaral parcaya takiyoruz, bunlar
kendiliginden kilavuzlanacak ve pargalardaki deliklerin yoni, onu yanlis yoldan
anlayamayacadiniz anlamina gelmelidir.




Sol Taraf

Simdi 4, 5, 6 numarall parcalari, sol servoyu, iki 8 mm vidayi ve bir servo sabitleme vidasini
bulun.

Servo motoru bilezik parcasindan (parca no. 5) ve ardindan servo kablosunu kablo
diizenleme deliginden gegirin. Bilezigi 4 numarali pargaya 8 mm'lik vidalari kullanarak fazla
sikmamaya dikkat ederek

vidalayin . Akriligin biikiilmesini istemezsiniz, sadece servoyu yerinde tutmasini saglayin.

Bu bodlimde son olarak servo sabitleme paketindeki keskin vidalar kullanarak
beyaz parcayr 6 numarall parcaya takin. Vidalar elinizi acitmamasi icin litfen burada
dikkatli olun.




Sag Taraf

Burada istedigimiz parcalar:

#5,#12, # 13, # 17, iki 8 mm vida, 6 mm vida,
sag servo ve bir servo sabitleme paketi.

Servoyu mangondan gegirin ve kabloyu daha 6nce
oldugu gibi 8 mm vidalarla yan plakaya tutturun,
yine asiri sikarak

plakay! kirmamaya dikkat edin.

Beyaz servo kornayi, daha énce oldugu gibi
keskin vidalari kullanarak servo koluna (# 13)
takin.

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

Son olarak bu asamada, 6 mm vidayi kullanarak
17 numarali pargay! yan plakaya takin.




Ortayi olusturun

Bu parcalar sol ve sag boliimleri birlestirir. Onlara is ve omuz diyoruz.

Taban icin 14 numarall pargayi ve bir servo sabitleme paketini bulun. Yénu dikkatlice not
ederek, keskin vidalari kullanarak servo kornayi takin.

Omuz icin # 8, # 9, # 10 parcalari ve 10 mm'lik bir vida bulun. Bunlari gbsterilen
sirayla, # 9, # 10, # 8 olmasi gerekiyor , vida # 8 tarafindan gelecek ve # 9'a
kendi kendine dis agarak birbirine vidalayin.




Soldan ortaya

Simdi orta kisimlari kullanarak sol ve sag kisimlari bir araya getirmeye baslamak
istiyoruz.

Once sol kismi 12 mm'lik bir vida ve somun ile 7 numarali parcaya takin. Bunu yapmanin
en kolay yolu, 12 mm viday! sol aksamin

icinden itmek ve somunu yarim tur kadar koymaktir. 7 numarali parcadaki yuvayi
somunun Uzerine yerlestirin ve vidayl sikkmaya baslayin. Fazla sikkmayin.

omuzun yuvasini 7 numaral parcada (6n destek) gormelisiniz. Omuzu yuvaya yerlestirin,
ardindan taban parcasini sol tertibat Gzerindeki yuvalara yerlestirin ve Omuzdaki yuvalari
birlestirmek icin yukari

dogru kaldirin.




Saga Ekleme

Simdi karmasik montajimizin sag tarafini eslestiriyoruz, bu ayni zamanda 15 numarali
dokuma pargasini da takmayi igerir.

15 numaral parcayi, 12 mm vida ve somun kullanarak 10 numarall pargaya (omuz
Uzerinde) takin




Tabana tutturun, sol onkol birlestirin

Merkez montajini tamamladik, tabana vidalayabiliriz.

Simdi iki adet 6 mm vida kullanarak 16. parcayi ekleyebiliriz. Bu parca # 10 ve # 17'ye
vidalanacaktir. Bu yeni parca ile servoyu kolayca hareket ettirebilmelisiniz!




Sag Onkol

Ilk yapmaniz gereken, 18 numarall parcayi yeni taktiginiz sol 6n kol kismina ve
ardindan numaralandirilmamis gibi gériindiigi icin parga # 31 olarak adlandiracagimiz
sag on kola asmaktir!

19 numarali Giggen parcayi 31 numarall parcaya ve 13 numarali
parcaya (servoya bagli olan ug) 10 mm'lik bir vidayla takin. Serbestce hareket edebilmemiz
icin tlim bu pargalara ihtiyacimiz oldugundan fazla sikmayin

Ardindan, son parga # 17'yi 6 mm'lik bir vidayla parca # 19'un 6n 6n tarafina takin.




Penceyi Birlestirin

Servoyu kalan bilezikten # 21gegirin.

22 ve 23 numarall parcalari servo ve 21 numarall parca tarafindan yapilan yan yuvalara
yerlestirin ve ardindan 24 numaral parcayi kullanarak bunlari dért adet 8 mm'lik somun ile
sabitleyin.




30 numarali pargaya bir servo korna takin ve makine vidasini kullanarak bunu servoya
sabitleyin. iki adet 6 mm vida kullanarak # 29'u # 30'a takin.

Simdi # 26'y1 12 mm'lik gevsek vidaya takabilir ve 8 mm'lik bir vida ile 27 numarali
parcadaki ekstra delige sabitleyebilirsiniz.

Basligi birlestirin

Son kisim kafayi takmaktir.

Bu, 6n kollardan gegen iki 8mm vida ile kafadaki 22 ve 23 numarall parcalara sabitlenir.
Bag servo istiridye tzerindeki 8mm vidalar gevsetmeyi kolaylastirabilir.
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