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PicoBricks Nedir?

PicoBricks, maker projelerinde kullanilmak Uzere tasarlanmis bir elektronik gelistirme
karti ve yazilimidir. On adet ayrilabilir modulu olan PicoBricks ile cesitli projeler
yaratabilirsiniz. Ayrica kendi modullerinizi eklemek icin kullanabileceginiz bir alan da

bulunur!
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€2, Hello Horld

PicoBricks elektronik ve kodlamayla ilgilenen herkes icin uygundur. Yeni baslayanlar
icin , PicoBricks'in moduler donanim tasarimi, Scratch benzeri blok kodlama ortami
ve simulatoru sayesinde baslangic yapmak oldukca kolay olacaktir. Tecrubesi olanlar

elektronigi daha derinlemesine inceleyebilir
veyaPython'dakodlamayapmayigelistirebilir.
Uzman makerlar bile PicoBricks ile oldukca
hizli prototipler yapilmasini begeneceklerdir.

Diger gelistirme boardlarindan farkli olarak
PicoBricks, her seviyedeki makerlar icin
inanilmaz bir esneklige sahiptir! Bricks IDE'de
farkli projeler ve senaryolar icin ornek kodlar
vardir.

MicroBlocks ve PicoBricks'in surukle-birak
ozelligiile sifirdan eniyiye kodlamayi égrenin.
MicroBlocks simdiye kadar yaratiimis ve

maker endUstrisinde yaygin olarak bilinen en kolay kodlama deneyimini sunar.

Bir sorun mu var? support@robotistan.com adresine yazabilirsin.

POWERED BY

MicroBlocks
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1. Kodlama Ortamlari

Bilgisayarda kod yazmak icin programcilar genellikle bir yazilima ihtiyac duyarlar. lyi
bir kodlama ortami, kod yazan kisiye oneriler sunmalidir. Ayrica kodunu calistirdiktan
sonra bir hata varsa bunu programciya gdstermeli ve hata hakkinda ayrintili bilgiler
sunmalidir. Picobricks'i hem metin tabanli hem de blok tabanli editérler kullanarak
kodlayabilirsin. MicroBlocks, Picobricks'i bloklarla kodlayabilecegin guclu ozellilkleri
olan bir editordur. Micropython 6grenmeye yeni baslayanlar icin Thonny editdru en
dogdru secimlerden biridir. ister sadece MicroPython kodla istersen bir elektronik
devre kartini kodla Thonny bircok destegi sana saglamaktadir. Arduino C diline
hakimsen ya da C dilini 8grenmek istiyorsan Picobricks ve Arduino IDE senin icin cok
iyi secimler olacaktir.

1.1. MicroBlocks Kodlama Ortami

MicroBlocks, Picobricks icin blok tabanli kodlar yazarak projeler gelistirebilecegin
online ve offline editorleri olan bir platformdur. MicroBlocks gercek zamanli olarak
calisan bir ortamdir. Kod bloguna tikladiginda ya da baslat butonuna tikladiginda
kodlar Picobricks'e otomatik olarak yuklenir ve calistirilir. Kodlarin derlenip
indirilmesini beklemene gerek kalmaz. MicroBlocks'ta kodlari bir kez calistirdiginda
USB baglantisini kesebilir ve Picobricks'i farkli bir guc¢ kaynagi ile besleyebilirsin.
Kart Uzerindeki kodlar otomatik olarak calisacaktir. Picobricks'i metin tabanli olarak
kodlamak icin Thonny IDE ve Arduino IDE'yi kullanabilirsin.

Picobricks'i MicroBlocks ile kodlamak icin https:/microblocks.fun/ adresini tarayicida
acalim (Google Chrome ve Edge tarayicilar tavsiye edilmektedir).
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Get Started Learn Contribute About Wiki Download

IT codingisfun

make boardie smile :)

MicroBlocks'u bir Chrome veya Edge tarayicisinda ¢alistirmak icin herhangi bir sey
yuklemen gerekmez; ekranin sag ust kismindaki menude Run butonuna tiklayarak
online editoru calistirabilir. Download butonuna tiklayarak isletim sistemine uygun
surumu indirerek bilgisayariniza kurabilirsin.

MicroBlocks Web editdru tarayicina kaydedebilir ve internet erisimi olmadan

da kullanabilirsin. MicroBlocks Web uygulamasini kaydetmek icin tarayicinda
MicroBlocks'u calistir, ardindan tarayicinin URL cubugunun sag Ust kdsesindeki yukle
dugmesini tikla.

Google Chrome Microsoft Edge

@croblocks.html w j Ecrutlackahtml v

1.1.1. Arayuz Tanitimi

MicroBlocks programini actiginda gérseldeki gibi bir arayuz seni karsilayacaktir.
Asagida program arayuzunun detayli anlatimini inceleyebilirsin.

11



Qutput
Input

Pins e say EFE)

Control

QOperators greph €TI0

Variables
Data
My Blocks

Cibraries -

L PO

-r
Scripts Pane  Drag blocks here to build scripts. @ menu.

1.MenuBar ( ® & d @ # ):Bu kisimda soldan saga birinci buton, programin
dil secenegdini degistirmemizi saglar. ikinci buton, gelismis MicroBlocks kod
seceneklerini gorebildigimiz ve firmware guncellemesi yapilan menu iken dgcuncu
buton kaydetme seceneklerini sunar. Dérduncu buton, verileri cizmek icin grafik
blogu tarafindan kullanilan bir grafik penceresi acarken en sagdaki besinci buton,
Picobricks'e baglanmak icin kullanilir.

2.Block Categories: Bu alan, MicroBlocks'ta programlamak icin kullanilan

bloklarin kategorilerini icerir. Her kategori icin farkli renkler kullanilarak kategoriler
gruplandiriimistir. Kategoriler secildikce, o kategorideki ilgili bloklar, 3 numarali Blok
Palette alaninda listelenecektir.

3.Block Palette: Block categories alaninda secimler yapildikca, bu alanda belirli
islevlere sahip bloklar listelenecektir. Bu alandaki bloklari 4 numarali Scripting area
kismina surukleyip birakarak kodlar yazilir.

4.Scripting Area: Bu, tum kodlama etkinliklerinin gerceklestigi alandir. Kullanici
komut dosyalari ve 6zel bloklar (fonksiyonlar) olusturmak icin bloklari bu alana
suruklenip birakilir.

5. Start/Stop Buttons ( » @ ): Bu alanda, MicroBlocks programlarinin
yurutulmesini kontrol etmek icin kullanilan Baslat ve Durdur adli iki simge
bulunmaktadir.

6. Library List ( Libraries + ): Bu alanda, kullanici komut dosyalarinin ve mikro
cihazlarin gereksinimlerine bagli olarak yuklenen kutUphaneler bulunmaktadir.
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1.1.2. MicroBlocks-Picobricks Baglantisi ve Calistirma

.. —BODTSEL' |
AREE

]

MicroBlocks

about...

Picobricks'i offline editdore baglamak icin
Raspberry Pi Pico Uzerindeki beyaz BOOTSEL
dugmesini basili tutarken karti USB kablo ile
bilgisayariniza baglamalisin.

MicroBlocks offline editoru ac¢ ve MicroBlocks
menustinden dnce MicroBlocks butonuna (disli
simgesi ), sonra update firmware on board
secenegine tikla.

update firmware on board

Firmware kurulumu sadece birkag¢ saniye

show advanced blocks

surecek ve bittiginde MicroBlocks Picobricks'e

Select board type:

micro:bit

Calliope mini

Circuit Playground Express
Circuit Playground Bluefruit
Clue

Citilab ED1

M5Stack-Core

M5StickC

M5StickC+

M5Atom-Matrix

ESP32

ESP8266

RP2040 (Pico)

Daha sonra Pico Uzerindeki beyaz BOOTSEL
dugmesini basili tutarken karti bilgisayarina
bagla. Karti taktiginda icindeki dosyalarin
bulundugdu yeni bir klasér acilacaktir. indirdigin
vm_pico.uf2 dosyasini bu klasdre kopyala ve
klasorun otomatik olarak kapanmasini birkac

saniye bekle.

otomatik olarak baglanacaktir.

Picobricks'i online editore baglamak icin ise extra birkag
islem gereklidir. GUvenlik nedeniyle tarayici, kullaniciya
sormadan kartin USB surlcustne erisemez. ilk Ance
menuden MicroBlocks butonuna (disli simgesi ),
sonra update firmware on board secenegdine tikla ve
acilan listeden RP2040 (Pico) secenegdine tiklayarak kart
tipini sec.

Kart secimini yaptiginda Firmware install penceresi
acilacaktir. Ok butonuna tikladiginda vm_pico
adinda .uf2 turundeki firmware dosyasini kaydetmeni
isteyecektir. Bilgisayarinda herhangi bir konuma bu
dosyayi kaydet.

Firmware Install X

Connect USB cable while holding down the
white BOOTSEL button before proceeding.

You will be asked to save the firmware file.

Select RPI-RP2 as the destination drive,
then click Save.
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I-" Baglan butonuna tikladiginda mikro aygitlarin takili oldugu sistem USB
baglanti noktalarini géruntulenir. Bu pencerede dnce Pico aygitini secip sonra
Baglan butonlarina tiklayarak Picobricks'i MicroBlocks'a baglayabilirsin. Baglanti
basarili oldugunda, USB simgesinin arkasinda yesil daire belirecektir.

MicroBlocks gercek zamanli ¢calisan bir
kodlama editérudur. Kodlarin yazildiktan
sonra derlenerek karta yuklenmesi
islemleri yoktur. Kod bloklarinin tzerine
tikladiginda kodlar calisacaktir. ilk olarak
Picobricks'in kUtUphanesini Microblocks
editorune import etmen gerekiyor.

« O

" Anz Savfa - MikecEl
-{'L__ microBlocks
Wiz snell o n

Muzon bnsecly

B Input

[ Pins
Control

Jl Operators

B Variables

J Data

I My Blocks

Libraries +

Bunun ¢in Add Library butonuna

tiklamalisin.

Aclilan File Open penceresinde Kits and
Boards butonuna tiklayarak Microblocks
ile kodlayabilecegin cihaz listesini ac.

& ricroblodes.fandran/micrs zlockshitml

Fucadecdonrn: i CRATT] - 1 gl=rnl

N

Baglan

& microBlocks

Small, Fast, Human Friendly

micranlncksfun birc sori Raganm nektasimg baglanmak istiyor

@0 d s

B Input

P Pins
Control

P Operators

[ variables

P Data

B My Blocks

set user LED

say

graph

Libraries

Add Library
-

Acllan listeden PicoBricks.ubl secenegine ve sonra Open butonuna tikla.

Al .
=k O d 2 # e &
. wow = ]
§irpun | socurer LED 5 | :
Irim " .
o = | '
| U dmama d
1 iarisbes : IW
1 Caia =1 i
IN! Eloe ke | CEvamr |
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flemicroBlocks ® O dF

i Emall Far Human Frisnie

PicoBricks temperature (*C)

PicoBnicks turn off RGE LED

B cutput
I Input PicoBricks beep (D ms
B2 Kils and Boards I Fins - -
f Hummingbird.ubl Robotistan PleoBricks Library Control PicoBricks button
Melha.ubl H 3 sl
 Lbraries | g This lizrary controls these Pico I Qpe:raturs PicoBricks humidity
- aR STEAM ubl E:;I{cl;sfggmunerta: P Variables STy T ——
i: -Re
Compule Wukang. bl -RGB LED II ﬁlaﬁlochs PicoBricks potentiometer

: - BC Molora
- Piezo speaker Libraries + PicoBricks random color
- Ralay Switch (SY-250V, 58) = =
- Butlon PicoBricks color r i g @ b @ (0
- Poienti tar (variablh i i - -
res?sfgr:]lcme ivanatie L orsliio s ) PicoBricks set motor il speed &l
- Lignt sor {light ¢ dant " »
reslimgerqor Ioh cependan PicoBricks set red LED
= Temperature and humidity - =
sensor (DHT11) PicoBricks set relay
v2.0 by MicroBlocks PicoBricks set RGB LED color
e o | PicoBricks temperature {°C)

Her sey yolunda gittiyse Kod bloklari panelinde PicoBricks kutuphanesi ve kod
bloklari goruntulenecektir.

Simdi ilk kodumuzu yazarak calistiralim. Once control menutsiundeki when started
blogunu surukleyerek kod yazma alanina birak. Sonra Picobricks kategorisinden
Picobricks set red LED blogunu surUkleyerek when started blogunun altina ekle.
Start tusuna bastiginda Picobricks Uzerindeki kirmizi ledin yandigini goreceksin.

’ MicroBlocks'ta kodlarinizi duzenledikten sonra Start butonuna tikladiginda
kodlarin Picobricks'e yUklenerek calistirilacaktir.

. Stop butonu ise kodlarin ¢calismasini durdurur. Fakat Picobricks’e yuklenen
kodlar silinmez. USB baglantisini kesebilir, Picobricks'i harici besleme ile
calistirabilirsin.

Daha dnce Picobricks'i MicroBlocks ile kodlamak icin gerekli firmware dosyasini
Pico'ya yUklediysen USB simgesine tiklayarak baglantiyi saglayabilirsin. ilk defa
MicroBlocks Picobricks baglantisi kuracaksan baslik 1.1.2 de ki adimlari izleyebilirsin.

Microblocks editoru kullanimi hakkinda detayli bilgi icin,

https://wiki.microblocks.fun/ide adresini ziyaret edin.
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1.2. Thonny IDE (MicroPython) Kodlama Ortami

Picobricks'in kalbinde Raspberry Pi Pico yer
almaktadir. Thonny Raspberry Pi Pico'yu
dolayisiyla Picobricks'i kodlamak icin harika bir
secimdir.

Download version 3.3.13 for
Windows + Mac + Linux

For the curious: s.0.0b3

1.2.1 Thonny Kurulumu

https:/thonny.org/ adresini ziyaret et. Sisteminize uygun versiyonu secip
bilgisayarina indir. Ardindan kurulumu gerceklestir. Komut istemcisini kullanarak $
pip install thonny komutuyla da Thonny IDE'yi bilgisayariniza yukleyebilirsin.

T Thurmy cuniithds @ 1-21 - ]

I"f _l.‘: I‘ll':w‘b-lz..‘ - IFI; Fragram argumerts:

u 1 print("Hello World")| 1.2.2. Thonny Arayl']Zl'.'l
Thonny'i baslattiginda asagidaki gibi bir
pencere ile karsilasirsin. 1 no'lu kisima
kodlarimizi yazacagiz. 2 no'lu kisimda

6 ) kodlarimizin ciktilarini gérecegiz.

35>

ABC DE FGHI J
1 ZSHd O#% 23 R @

A: Bos bir kod dosyasi acar.

B: Varolan bir kod dosyani acmani saglar.

C: Uzerinde calistigin kod dosyandaki degisiklikleri kaydetmeni saglar.
D: Yazdigin kodu belirledigin yorumlayici ortamda calistirir.

E: Kodunda hata denetimi yapmani saglar.

F: Hata ayiklamak icin kod satirlarini sirasiyla calistirmani saglar.

G: Hata ayiklarken kod satirindaki komutlar icinde dolanmani saglar.
H: Hata ayiklamadan ¢ikmani saglar.

I: Hata ayiklama modundan ¢alistirma moduna gecis yapmani saglar.

J: Kodunun ¢alismasini sona ermesini saglar.
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1.2.3. Raspberry Pi Pico’ya MicroPython Firmware Yikleme

Raspberry Pi Pico'nun yazacagimiz MicroPython kodlarini anlayabilmesi icin ona &zel
bir isletim sistemi kurmaliyiz. Buna firmmware diyoruz. Thonny editorinu acip Run

menusunden Select interpreter secenegine tikla.

1 no’lu alanda gdsterilen acilir listeden Raspberry Pi Pico'yu sec. 2 no'lu alani
gorseldeki gibi birak, 3 no'lu alana tikla.

File Edit V Run Tools Help

BE=; Select interpreter...
hello.py - @ Run current script F5 Assistant -
Debug current script (nicer) Ctrl+F5
1 Debug current script (faster) Shift+F5 The code in b

Pico'yu, Uzerindeki beyaz renkli bootsel butonuna basili tutarken bilgisayarinin USB

portuna kablo ile bagla

i. Thcrmy dplices
Cenergl Irterpretsr Ediccr Theme & Funl Ber & Dobuy Toomival  Shell  Sssistan

“Whizh inserpreter ar dovice should Thonny vse Sor rurning wour code?
Micrclthon (Raspbomy Fi Mool me

Citaile

Conract your desize oo the compotsr 3nd ssles carresponding port below
{lonk or grur demnce name, THSE senal” ar LA
Ity canT tind i, won may reed tooinstall proper LSl dnser first

Murt
< Ty Lo datecl port auleimalicslly » -

| Install ar Lpdate irmeare |

Install butonun aktif hale geldikten sonra butonu birakabilirsin. Install butonuna

basip firmware'in yuklemesini bekle.
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YUkleme tamamlandiktan sonra Close butonuna tiklayip kurulumu tamamla.

T Install MicroPython firmware for Raspberry Pi Pico x

Version to be installed: v1.18 (2022-01-17)
Target device location: EN

Target device model:  Raspberry Pi RP2

Cancel

1.2.4. Raspberry Pi Pico'ya Kod Yukleme ve Calistirma

Pico'nun kablosunu dogrudan bilgisayarin USB portuna tak. Bootsel butonuna basili
tutmana gerek yoktur. Thonny'de Run menusunden Select interpreter secenegini
sec¢. 1 no'lu kisimda Raspberry Pi Pico'nun secili oldugundan emin ol. OK butonuna
tiklayarak pencereyi kapat.

View menusunden Files secenegini aktiflestir. Ekranin sol tarafina uzun bir dosya

gezgini sekmesi yerlesecektir. 1 no'lu kisimda Raspberry Pi Pico ifadesini géruyorsan
Thonny Pico'ya sorunsuz bir sekilde baglanmis, kodunu yazip, kaydedip ¢alistirmaya
T Thurmy vptivrs kS

Genersl | Interprater ) Edliver Thenwe SCFonl Ben & Doebuy  Tonnival | Shell Sssitan,

“Whizh inzerpreter ar dovice showld Thenrer Use Sor rurning wour cade?

kicrcMthon [Raspbomy Pi Ficc)

Coitailx

Conract your device oo the comptar snd s=lest correcponding port belows
(k<o e dence na e, TULE heanalt ar LA TLL
Ity cant b I, won may reen tooinstall proper WS Aneer first

Murl
< Try L ddetoel ponl auamicslly » | -..|

Install ar Lpdate irevara

T I | [SCTITE 2
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hazirsin demektir. MenuUnun arkasinda kalan 2 no'lu
kisim ise bilgisayarindaki calisma dizinini gdsteren
dosya gezgini alanidir.

Thonny'de yazdigin MicroPython kodlari Raspberry
Pi Pico vb. mikro kontrol kartlari icin duzenlenmis
kUtuphanelerden olusur ve MicroPython adini alir.
Yazim kurallari ve hemen hemen tum kUtuphaneler
MicroPython ile ayni calismaktadir.

Yazilim dunyasinin “hello world” uygulamasi ne ise
fiziksel programlama icin “blink” uygulamasi odur.

1 no'lu alanda gosterilen kodu yaz. 2 no’lu alandaki
kaydetme dugmesine tikla. Thonny sana 3 no'lu
alandaki pencere ile kodunu bilgisayarindaki ¢calisma
dizinine mi yoksa Pico'nun yerlesik bellegine mi
kaydetmek istedigini sorar. Bilgisayarini secersen
olusacak dosya 4 no'lu alanda, Pico'yu secersen
olusacak dosya 5 no'lu alanda go6zukecektir.

Files

IR e rar
(00 LInErs | BANETEEE Kamal
Prabricks

Eoapborry I Plua

A R g H R

e mnm“ (0

- o

from machine import Pin

import time

led = Pin{25, Pin.0OUT)

while True:
led.toggle()
time.sleep(l)

€

_______________________

1
2
3
4
b

T Wrere ta sswstc™

This commpaul er

FRaspberry FiDigo
-

]

T 5 T [T
1 L | Iy

- w

kicroMyhien [Faspbensy FiMoo

Kayit yeri penceresinden Raspberry Pi Pico'yu secip File Name alanina “blink.py”
yazip OK dugmesine tikla.
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blink.py] -+

File name;

File Edit View Run Tools Help
O 2 (¥ ] & Program arguments:
|Run current script (F5)|
Files [ blink.py ]
This compuier = 1
G\ Users \ Mustafa Kemal AVCI Y, Desktop '\
Picobricks 2
Raspberryv Pico =
@ blink.py

Cancel

Pico'nun dosya gezgini alaninda “blink.
py"“ dosyasini gérdukten sonra klavyeden
F5 tusuna ya da ara¢c cubugundan yesil
renkli Run butonuna tikladiginda kod
dosyasl Pico tarafindan calistirilacaktir.
Pico’'nun Uzerindeki dahili LED'in 1 saniye
aralikla yanip sdondugunu goéruyorsan

ilk kodunu basarili bir sekilde yazip
calistirmissin demektir. Tebrikler :)

Onemli bir not: Yazdigin kodlarin
calistir komutu vermeden, Pico aclilir
acllmaz calismasini istersen kodunu
“main.py” adiyla Pico'nun ana dizinine
kaydetmelisin.

1.3. Arduino IDE Kodlama Ortami

Picobricks bize Arduino C ile kodlama imkani sunmaktadir. Picobricks'in kalbindeki
Raspberry Pi Pico'yu yaygin olarak kullanilan Arduino IDE ile kodlamaya baslamak

oldukca kolay.

https://www.arduino.cc/en/software baglantisindan Arduino IDE 1.8.x kurulum
dosyasini bilgisayarina indirip kurulumu yap.

Oncelikle Arduino IDE'ye Raspberry Pi Pico'yu eklemelisin. Arduino IDE'yi baslat.
Ardindan Tools>Board>Boards Manager yolunu izle.
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1 no'lu alana “Raspberry Pi Pico” yaz. Biraz beklediginde Arduino Mbed OS RP2040

Boards secenegine tiklayip 2 no'lu alandaki install butonuna tikla.

@ Boards Manager

Type All ~ | |Raspberry Pi Pico ™

Arduino Mbed 0S RP2040 Boards
by Arduino
Boards included in this package:

Raspberry Pi Pico.

Online Help
Mare Info

3.1.1 ~ Install

[DEPRECATED - Please install standalone packages] Arduino Mbed 0S Boards

by Arduino DEPRECATED

Boards included in this package:

Arduino Nano 33 BLE, Arduino Nano 23 BLE Sense, Arduino Nano RP2040 Connect, Arduino Portenta H7, Arduino Edge Control, Raspberry Pi

Tum bu kurulumlar sirasinda senden isteyecegi onaylari kabul etmelisin. Kurulum
tamamlanip close butonuna tikladiginda Pico'yu Arduino IDE'ye eklemis olursun.

1.3.1. Arduino IDE ile Kod Yazimi ve Calistirma

Pico'yu Arduino IDE ile kodlamayi istediginde, sadece ilk seferinde BOOTSEL

butonuna basili tutarak bilgisayariniza baglamalisin.

Raspberry Pi Pico (£)2020
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Bu sayede Pico'yu bootloader modunda baglanacak, harici bellek olarak bilgisayarin
tarafindan taninacaktir. Bootsel butonuna basili tutarak Pico'yu bilgisayarina bagla.
Pico'yu bilgisayarin flash bellek olarak gordukten sonra Tools>Board>Arduino Mbed
OS RP2040 boards> Raspberry Pi Pico yolunu izleyerek kartinizi aktif hale getir.

@ sketchoierO2a | Ardui = - |
Iile 1At sgeter Ienls 1A
Sllar Boirmal Elrle 1

Archive Zkoteh
115 | e ing = 1LEinan

Manage Likanicea,

SulvShired

Seris | BAcritor Crrl+Shift+k4

Lens | Pl e ClrlSnil+1

WIFITOT 7 WAFININA Firrnesare Updater

Board *Arduinc Urno® L Boards kanagcor.

Peart
Eut Bowrd Inlu

Sl AlRA = Dnlls) 1 vmnis 3
Arduine AVR Basrds

H
Surdlin M had (0 BRAFI HEnards 2 [Haspherg FI P o
Arduini moge AVE Buurd: 2

| Drensws p Celictirme Kard sn ]
e

Asagidaki 1 no'lu alandaki kodu hatasiz sekilde yazip File>Save yolunu izleyerek
bilgisayarinda herhangi bir yere “Blink” adiyla kaydet.

1 Fraqrammesr - AV EE:P mENT
Eurn Boctoaden

OQ leniGa] Asdules LAIR
Fil:: T2 Skeizh Tamlbs Lelp

| Save ek nclder o

S B TR e et o | aFr o
reid metnr &l Poasiriyd v Ll Tu
rotd setup() | o * o o --._i.-,l--.t
P rMode (TED_BUTTTTH, OUTTHT) ; Hizh g
| r
RREE In::n::||||::| { Mazadzl
A i oalWeila (TN TOOTLTTN, 170010 ; =
.ii:"lt.h W ( l f_: 'JU} ; FIbaplkkr
Ayl _alWrile (LD DUILTIN, LoOW); ‘
1ol (1000} Eu 2 lqiszyar
ALy - H
| i
19 ¥
Lizzvz od |:ll1-1 et fasdzl
Kusal Gai LT - I:141
File Egti Toals Help

Kaydetme isleminin ardindan T'nolu alandaki
“Upload” butonuna tiklayarak kodun derlenip

void setup () |
pinMode (TFET_BUTTTTN,

}

vofld loop () |
fopi LaaTWwrei Le (LED SUTL
e lay (1000) ;
fopi LaTWri Le (LED SUTT

1ay (1000) ;

Pico'nun icine kaydedilmesini saglamaliyiz. Alt
kisimda Done uploading ifadesini gordugumuzde
kodumuz Pico'da ¢alisacak ve dahili LED 1 saniye
araliklarla yanip sénecektir. Onemli Not: Arduino
IDE ile Picobircks'i kodlarken Micropython veya
Microblocks firmwarelarindan ilk geciste BOOTSEL
butonuna basarak bilgisayarina bagla. Sonraki kod
yuklemelerinde BOOTSEL'e basmana gerek yoktur.
Keyifli projeler:)
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2.1. Blink

Gercek hayatta isi yeni 6grenmeye baslayan calisan, dnce en temel gorevi
ustlenir. Temizlik gorevlisi ise supurgenin kullanimini, asci ise mutfak arag gereclerini,
garson ise tepsi tasimayi... Bu ornekleri arttirabiliriz. Yazilm gelistirmeye yeni
baslayanlarin ilk yazdiklari kod “Hello World” olarak bilinir. Kullandiklari dil de ekrana
ya da konsol penceresine program baslar baslamaz “Hello World" yazdirmak,
programlamaya atilan ilk adimdir. Bir bebegin emeklemeye baslamasi gibi...

Robotik kodlamaya diger adiyla fiziksel programlamaya atilan ilk adim ise Blink
uygulamasidir. Robotik kodlamaya g6z kiromak anlamini tasir. Basit olarak bir LED'in
baglantisini devre kartina yaparak yapilan kodlama ile LED'in surekli yanip sonmesini
saglanir. Robotik kodlama alaninda kendini gelistirmis kisilere bu seviyeye nasil
geldiklerini sorun. Size verecekleri cevap soyle baslar; her sey bir LED yakmak ile
basladi!

LED'ler elektronik cihazlarin dilidir. LED’ler sayesinde programci cihazin gorevin
hangi asamasinda oldugunu, varsa sorunun ne oldugunu, hangi se¢ceneklerin
aktif oldugunu kullanicilara ifade eder. Bu projede Picobricks ile Uzerinde yer alan
LED'lerin ¢esitlerini 6grenip onlari nasil yakip sondurecegini 6greneceksin.

2.1.1. Proje Detaylari ve Algoritma

Picobricks Uzerinde 1 adet 5mm kirmizi LED, 1 adet WS2812B RGB LED
bulunmaktadir. Normal LED'ler tek renk yanabilirken RGB renkler hem ana hem
ara renkler olmak Uzere farkli renklerde yanabilmektedir. Bu projede Picobricks
Uzerindeki kirmizi LED kullanacagiz.

Projede Picobricks Uzerindeki kirmizi LED yakilmasi, belirli bir sUre gectikten sonra
sondurulmesi, tekrar belirli bir sUre gectikten sonra yakilmasi ve bu islemlerin surekli
tekrarlanmasi icin gerekli kodlar yazacagiz.

2.1.2. Baglanti Semasi

Picobricks'in modullerini kablo baglantisi yapmadan kodlayabilir ve calistirabilirsin.
Modulleri board'dan ayirarak kullanacaksan grove kablolar ile modul baglantilarini
yapmalisin.
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2.1.3. Projenin MicroBlocks ile Kodlanmasi

MicroBlocks-Picobricks baglantisi ve kituphane yukleme islemleri yaptiysan ilk proje
icin takip etmen gereken adimlar asagidaki tabloda ayrintili olarak belirtilmistir.

1 |ilk olarak Picobricks basladiginda yazdiginiz
kodlarin ¢alisabilmesi icin Control menusunde
when started blogunu surukleyerek kod
yazma alanina birak.

2 | Daha sonra yazdigin kodlarin Picobricks
calistigi sUrece surekli olarak ¢calismasi icin
yine Control menusunden forever blogunu
surukleyerek when started blogunun altina
ekle.

3 | Kirmizi LED'in yanmasi i¢in Picobricks
kUtuphanesindeki kod bloklari arasindan
PicoBricks set red LED blogunu surukleyerek

forever blogunun icine birak. Start tusuna fﬂwﬂ
basarak kirmizi LED'in yanip yanmadigini test PicoBricks setred LED
et.

4 | Simdi kirmizi LED'i sondurmek icin Picobricks
set red LED blogundaki onay kutusuna bir
kere tiklayarak onay kutusunu kirmizi yani
kapall konuma getir ve tekrar Start tusuna
basarak LED'in sénUp sdbnmedigdini test et.

."fnre\rer
" PicoBricks set red LED

5 | Kirmizi ledi kod bloguyla yakip séndurdukten
sonra belirli zaman araliklariyla ledin kendi
kendine yanip sonmesi icin gerekli kodlari
yazacagiz. Control kategorisinden wait 500
millisecs blogunu surukleyerek PicoBricks set
red LED blogunun altina ekle.

PicoBricks setred LED
' wait €D millisecs
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Simdi tekrar Picobricks set red LED blogunu
wait 500 millisecs blogunun altina ekle ve
onay kutusunu kapall konuma getir. Daha
sonra tekrar wait 500 millisecs blogunu en
alta ekle. Start tusuna bastiginda Picobricks
uzerindeki kirmizi ledin 500 milisaniye
araliklarla yanip sondugunu goreceksin.

wait 500 millisesc blogundaki 500 sayisi
milisaniyeyi temsil eder. Bu saylyi diledigin
gibi degistirebilirsin. 1000 yaptiginda kirmizi
LED 1000 milisaniye yani 1 saniye araliklarla
yanip sdnecektir.

PicoBricks setred LED

 wait €I millisecs

Projenin MicroBlocks kodlarina erismek icin tikla.

2.1.4. Proje Gorseli

2.1.5. Proje Onerisi

2.1.6. Projenin MicroPython Kodlari
from machine import Pin
import utime

led = Pin(7, Pin.OUT)

while True:
led.toggle()

utime.sleep(0.5)

26

Farkl zaman araliklari ile LED'i yakabilir miyiz? Ornegdin; birkac kez saniyede bir,
birkac¢ kez yarim saniyede bir LED'in yanip sdnmesi.




2.1.7. Projenin Arduino C Kodlari
void setup() {
pinMode(7, OUTPUT);

}

void loop() {
digitalWrite(7, HIGH);
delay(500);
digitalWrite(7, LOW);
delay(500);

2.2. Etki - Tepki

Newton hareket yasalarinda acikladigi gibi her etkiye karsi bir tepki olusur. Elektronik
sistemler kullanicilardan komutlar alirlar ve gérevlerini yerine getirirler. Genellikle

bu isicin bir tus takimi, dokunmatik ekran veya bir buton kullanilir. Elektronik
cihazlar gérevlerinin sona erdigini ve gdrev suresince olan bitenden kullaniciyi
haberdar etmek icin sesli, yazili veya gorsel olarak tepki verirler. Bu tepkilerin
kullaniclyl haberdar etmenin yani sira olasi arizada hatanin nerede olabileceginin
anlasilmasinda yardimci olabilmektedir.

Bu projede Picobricks'in buton-LED modulunu kodlayarak projelerinde kullanicidan
bir komutun nasil alinacagini ve bu komuta nasil tepki verilecegdini 6greneceksin.

2.2.1. Proje Detaylari ve Algoritma

Elektronik sistemlerde farkli tdrlerde butonlar kullanilmaktadir. Kilitli butonlar,
push butonlar, anahtarlamali butonlar... Picobricks Uzerinde 1 adet push buton
bulunmaktadir. Anahtar gibi calismaktadirlar, basildiginda akimi iletirler
birakildiginda akimi iletmezler. Projede butonun akim iletip iletmedigini kontrol
ederek basilma durumunu anlayacagiz. Basiimissa LED'i yakacak, basilmamissa
LED'i sdndurecegdiz.
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2.2.2. Baglanti Semasi

Picobricks'in modullerini kablo baglantisi yapmadan kodlayabilir ve calistirabilirsin.
Modulleri board'dan ayirarak kullanacaksan grove kablolar ile modul baglantilarini
yapmalisin.

2.2.3. Projenin MicroBlocks ile Kodlanmasi

1 | Butona basilma durumunda
calistirmamiz gereken bir komut
oldugu icin Control kategorisindeki
when blogunu surukleyelim. Bu blok
belirledigimiz kosulu surekli denetler
kosul dogrulanirsa altindaki komutu
calistirir.

2 | Kosulumuz Picobricks'in butonuna
basilmasi oldugu icin Picobricks DteaBricke butt
kategorisindeki PicoBricks button when Micobricks on

blogunu when bloguna yerlestir.

3 | Kosul gerceklestiginde Picobricks
de bulunan kirmizi ledin yanmasini
istiyoruz. Bu yuzden Picobricks
kategorisindeki PicoBricks set red PicoBricks set red LED
LED blogunu when blogunun altina
yerlestir.

when PicoBricks button |

4 | Butona basiimadiginda kirmizi

LED'in sdnUk kalmasini istiyoruz.

O yuzden Control kategorisinden
ikinci when blogunu surukle. Kosul
alanina ise butona basiimadiginda
ifadesini olusturabilmek icin operators
kategorisindeki EEE blogunu
yerlestir.
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5 | Picobricks'in butonuna
basiimadiginda ifadesini olusturmak
icin Picobricks kategorisindeki
PicoBricks button blogunu not
bloguna yerlestir.

'when not PicoBricks button

6 | Butona basiimayan her an kirmizi
ledin sonuk kalmasini istiyoruz. O
yuzden Picobricks kategorisinden
PicoBricks set red LED blogunu when
blogunun altina yerlestirip anahtarini
kapall hale getir.

when not PicoBricks button

PicoBricks set red LED

7 | MicroBlocks'un Start butonuna
bastiginda kodlar gercek zamanli
calisacaktir. Picobricks deki butona
bastiginda kirmizi LED yanacak,
biraktiginda sénecektir.

[

. not PicoBricks button i

P icoBricks setred LED

Projenin MicroBlocks kodlarina erismek icin tikla.

2.2.4. Proje Gorseli

2.2.5. Proje Onerisi

Bu projede butona basildiginda LED'in yanmasli buton birakildiginda LED'in sonmesi
saglanmistir. Sen de butona bir kere basilip birakildiginda LED'in yanmasi, tekrar
basilip birakildiginda LED'in sonmesi icin gerekli kodlari yazabilirsin.
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2.2.6. Projenin MicroPython Kodlari
fromm machine import Pin
led = Pin(7, Pin.OUT)

push_button = Pin(10, Pin.IN,Pin.PULL_DOWN)

while True:
logic_state = push_button.value()
if logic_state == True:
led.value(T)
else:

led.value(0)

2.2.7. Projenin Arduino C Kodlari
void setup() {

pinMode(7, OUTPUT);

pinMode(10,INPUT);
}
void loop() {

if (digitalRead(10) == 1){

digitalWrite(7, HIGH);

}

else{

digitalWrite(7, LOW);

}

delay(10);

}
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2.3. Otonom Aydinlatma

Elektronik sistemlerin verilen gérevi, topladigi veriler dogrultusunda karar vererek
otomatik olarak yapmasina otonom olma durumu denir. Elektronik sistemlerin
cevresinden veri toplamasini saglayan bilesenlerine sensér (algilayici) denir.
Ortamdaki 1sik seviyesinin hangi duzeyde oldugu, hava sicakhginin kag¢ derece
oldudu, su akis hizinin kac It/dk oldugu, ses siddetinin ne kadar oldudu gibi bircok
veri sensorler tarafindan toplanarak elektrik sinyalleri olarak yani veri olarak
PicoBricks'e iletilir. Picobricks'te bircok sensor yer almaktadir. Sensorlerden verinin
nasil alindigini ve bu verilerin nasil yorumlanilip kullanilacagini bilmek, kitap
okumanin kelime dagarcigini gelistirmesi gibi proje fikirlerini gelistirecektir.

Bu projede PicoBricks ile hava karardiginda aydinlatmanin otomatik yandigi
sistemlerin ¢calisma sistemlerini anlamak i¢cin 1sik miktari dustugunde LED'in
yanmasini saglayacagiz.

2.3.1. Proje Detaylari ve Algoritma

Sensorler dis ortamlardaki verileri algilayarak mikrokontrolculere veriler gonderen
elektronik bilesenlerdir. LDR sensor de ortamdaki isik miktarini algilayarak analog
degerler génderir. Projemizde édnce LDR sensdr degerlerini okuyarak ortam aydinlik
ve karanlk oldugunda gelen verileri kontrol edecek, sonra bu verilere gore bir sinir
belirleyerek isik miktari bu sinirin altindaysa Picobricks'in RGB LED'ini yakacak
degdilse LED'i sdndUrecegiz.

2.3.2. Baglanti Semasi

Picobricks'in modullerini kablo baglantisi yapmadan kodlayabilir ve calistirabilirsin.
Modulleri board'dan ayirarak kullanacaksan grove kablolar ile modul baglantilarini
apmalisin.
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2.3.3. Projenin MicroBlocks ile Kodlanmasi

1 |ilk olarak Picobricks basladiginda
yazdigin kodlarin ¢alisabilmesi icin
Control menusunde when started
blogunu surukleyerek kod yazma
alanina birak.

2 | Daha sonra yazdigin kodlarin
Picobricks calistigi surece surekli
olarak calismasi icin Control
menusunden forever blogunu
surukleyerek when started
blogunun altina ekle.

3 [ Otonom aydinlatmayi saglamak

icin ilk olarak LDR sensdrden ortam
aydinlikken ve karanlikken gelen
degerleri gérmemiz ve bu degerlere
gore islem yapmamiz gerekiyor.
Bunun icin Output kategorisindeki
say 123 blogunu surukleyerek forever
blogunun icine birak.

4 | Daha sonra Picobricks
kategorisindeki PicoBricks light
sensor blogunu surukleyerek say
blogundaki 123 yazan yuvarlagda
birak. Start tusuna basarak
sensorden gelen degerleri gor.
Light Sensor blogu ortamdaki 1sik
seviyesini yuzdesel (%) olarak verir.
Tam aydinlik ortamda 100 degeri,
elinle kapattiginda 90 ve altinda,
tam karanlikta ise O'a yakin degerler
goérmelisin. Degerleri gérdukten
sonra kodlari silebilirsin.

say PicoBricks light sensor

5 |Simdi ortam karanlk oldugunda
RGB LED'in yanmasi icin Control
kategorisindeki when blogunu
surukleyerek kod yazma

alanina birak. Bu blok when

started blogundan farkli olarak
belirledigimiz kosulu surekli denetler
kosul dogrulanirsa altindaki komutu
calistirir. when started blogu ise
Start tusuna bastiginiz andan
itibaren altindaki bloklari calistirir.

32



Daha sonra when bloguna

kosulu tanimlamak icin operators
kategorisindeki 3<4 blogunu
surukleyerek when blogundaki
yuvarlak kisma birak. 3<4 blogu
kosul islemlerinde buyukluk-
kdcukluk kontrolU yapmaktadir.
Bloktaki 3 ve 4 yazan alanlara
kontrol etmek istediginiz bloklari
yerlestirebilirsin. Programlamada
esittir, esit degildir, bayuktur,
kacuktur gibi farkl operatorler
siklikla kullanilmaktadir. Biz de bu
projede sensorden gelen degerin 90
sayisindan kucuk olup olmadigini
kontrol edecegiz.

Simdi Picobricks kategorisinden
PicoBricks light sensor blogunu
surukleyerek when blogunda 3<4
operatdérundeki 3 yazan yuvarlagin
icine birak.

when PicoBricks light sensor <[

when blogunda kosulu
tamamlamak icin 4 sayisini

silerek klavyeden 90 yaz. Bu

sayede program Picobricks sensor
degerlerinin % 90" dan kucuk olup
olmadigini kontrol edecek ve
%90'dan kucuk oldugunda when
blogu altindaki kodlari ¢alistiracaktir.

when PicoBricks light sensor <R

Ortam karanlik oldugunda yani
LDR sensoru degeri 90'dan kucuk when PicoBricks light sensor <@
oldugunda ledin yanabilmesi —
icin Picobricks kategorisindeki
PicoBricks set RGB LED blogunu
surukleyerek when blogunun altina
birak. Yesil yuvarlaga tiklayarak
acllan renk paletinden dilediginiz
rengi secebilirsin.

PicoBricks set RGB LED color §§
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10

Bu asamaya kadar ortam karanlik
oldugunda LED'in yanmasi icin
gerekli kodlari yazdik. Simdi ise
ortam aydinlik oldugunda yani

kosul gerceklesmediginde yapilacak
islemleri programa eklemeliyiz.
Bunun i¢cin Control kategorisinden
tekrar when blogu alarak kod yazma
alanina birak.

11

when blogunda kosul alanina
operators kategorisindeki (L0
blogunu yerlestir. Bu sayede LDR
sensor degeri 90" dan kuguk degilse
kosulunu olusturabiliriz.

12

Tekrar operators kategorisindeki
3<4 operatorunu surukleyerek not
bloguna yerlestir

13

Picobricks kategorisinden Picobricks

light sensor blogunu surukleyerek
3<4 operatorundeki 3 yazan
yuvarlaga yerlestir ve 4 sayisini
silerek 90 yaz.

when not PicoBricks light sensor <9

14

LDR sensor degeri 90'dan kucuk
olmadiginda rgb ledin sonmesi
icin Picobricks kategorisindeki
PicoBricks turn off RGB LED
blogunu surukleyerek when
blogunun altina yerlestir

not PicoBricks light sensor <33

when

PicoBricks turn off RGB LED

15

Start tusuna basarak kodlarini

test et. Hersey yolunda gittiyse
Picobricks LDR senséru elinizle
kapattiginda RGB LED belirlediginiz
renkte yanacak, elini kaldirdiginda
ise sbnecektir.

when PicoBricks light sensor < £

PicoBricks set RGE LED color

when not  PicoBricks light sensor < 1)

PicoBricks turmn off RGE LED

Projenin MicroBlocks kodlarina erismek icin tikla.
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2.3.4. Proje Gorseli

2.3.5. Proje Onerisi

Bu projede Picobricks Uzerindeki LDR sensor verilerine ortam karanliksa LED'i
yaktik aydinliksa LED'i sondurduk. Sen de LDR sensor verilerini isleyerek evindeki
bir gece lambasini ya da masa lambasini karanlikta otomatik olarak yanmasi icin
kodlayabilirsin. Bunun icin Picobricks uzerindeki roleyi kullanabilirsin.

2.3.6. Projenin MicroPhyton kodlari

from machine import Pin, ADC
ldr = ADC(Pin(27))
led = Pin(7, Pin.OUT)

while True:

print(ldr.read_ul6())
if(ldr.read_ul6()>20000):
led.on()
else:
led.off()
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2.3.7. Projenin Arduino C Kodlari

void setup() {
pinMode(7, OUTPUT);
pinMode(27,INPUT);

}
void loop() {

if (analogRead(27)>500){

digitalWrite(7, HIGH);
}

else{

digitalWrite(7, LOW);
}
delay(10);

}

36



\ <

a

2.4. Termometre

Sensorler elektronik sistemlerin duyu organlaridir. Hissetmek icin derimizi, gdérmek
icin gozumuzu, duymak icin kulagimizi, tatmak icin dilimizi ve koklamak icin
burnumuzu kullaniriz. Picobriks'te hali hazirda bir cok duyu organi(sensor) vardir.
Ayrica yenileri de eklenebilir. Nem, sicaklik, isik ve daha bircok sensoru kullanarak
cevreyle etkilesim saglayabilirsiniz. Picobricks ortam sicakligini baska hicbir cevre
bilesenine ihtiyac duymadan olcebilir.

Ortam sicakligi seralarda, kulucka makinelerinde, ilaclarin tasinmasinda kullanilan
ortamlarda kisaca sicaklik degisiminin surekli takip edilmesi gereken durumlarda
kullanilmaktadir. Projelerinde sicaklik degisimi Uzerine bir islem yapacaksan ortam
sicakligini nasil dlcecegini bilmelisin. Bu projede Picobricks ile ortam sicakligini
OLED ekranda goésterecek bir termometre hazirlayacaksin.

2.4.1. Proje Detaylari ve Algoritma

Picobricks'te DHT11 modulu bulunmaktadir. Bu modul ortamdaki sicaklik ve nem
miktarini algilayarak mikrokontrolcuUye veriler génderebilmektedir. Bu bu projede
Picobricks Uzerindeki DHTI11 sicaklik ve nem sensérunun olctugu sicaklik degerlerini
Picobricks OLED ekrana yazdirmak icin gerekli kodlari yazacagiz.

2.4.2. Baglanti Semasi
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2.4.3. Projenin MicroBlocks ile Kodlanmasi

1 |ilk olarak OLED kutUphanesini [LmicroBlocks @ % »
MicroBlocks editérune import
etmeniz gerekiyor. Bunun ¢in Add :m:
Library butonuna tiklamalisin. § Control =ay D
:
B Data l
||l My Blocks Add Library
Libraries 4|
mT—\
Jl PicoBricks
2 | Acilan File Open penceresinde e
once Library sonra Graphics e
seceneklerine tikla. ,E- '?FE&F
==
| I Beuma
R gamoe
f‘?ﬁ;:ﬂ
3 | Grafik kUtuphanelerinden OLED —
Graphics.ubl kUtuphanesine tikla ve ;%wl““m R Oactars wih S013%6
pencerenin sag alt konumundaki oot et sty TR
open butonuna tikla. OLED riﬁ"”‘"‘
kUtuphanesini kod kategorileri
listesine eklendigini goreceksin.
4 | OLED kutuphanesi ekledikten sonra
Picobricks basladiginda yazdigin
kodlarin ¢calisabilmesi icin Control -
menusunde when started blogunu NT = . J
surUkleyerek kod yazma alanina v
birak
5 Daha sonra OLED ekranin
tanimlama blogunu eklemen
gerekiyor. Bunun icin OLED 'When started f
kategorisindeki initialize i2c OLED
blogunu surukleyerek when started
blogunun altina ekle
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Daha sonra yazdigin kodlarin
Picobricks calistigi surece surekli
olarak calismasi icin Control
menusunden forever blogunu
surukleyerek OLED tanim blogunun
altina ekle

‘initialize i2c address(hex

-

OLED ekrana yazl yazdirmak

icin OLED kategorisindeki write
Hello! at xO yO inverse blogunu
surukleyerek forever blogunun
icine birak. Start tusuna bastiginda
ekranda Hello! yazdigini goreceksin.
Buradaki Hello! yazisini silip
diledigin metni yazarak ekranda
goruntulenmesini saglayabilirsin.

Simdi write blogundaki Hello!
yazisini silip Sicaklik: yaz ve x
konumunu 15,y konumunu 10 yap.

nitialize i2¢ address(hex) Ed rese

Tekrar OLED Graphics
kategorisinden write blogu

al ve forever blogunun icine
surukleyip birak ve x konumunu
55,y konumunu 30 yap. OLED
ekrana sayisal degerler yazdirmak
icin dncelikle bu sayisal degerleri
metinsel ifadeye donusturmelisin.
Bunun i¢cin Data kategorisinden
blogunu strukleyerek
write blogundaki Hello! yazan
yuvarlak alana birak. Daha

sonra Picobricks kategorisinden
PicoBricks temperature (C) blogunu
surukleyerek join blogundaki micro
yazan yuvarlaga yerlestir ve blocks
yazisini sil

initialize i2c address{hex) £ reset pind ({3 flip
-
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10 | Son olarak tekrar OLED Graphics
kategorisinden write blogunu _
surukleyip forever blogunun ';;;_-;-'_.,

icine birak. Hello! yazisini silerek
derece yaz ve x konumunu 40, y b

konumunu 50 yap. Start tusuna
basarak Picobricks'in dahili b wits Tt D Y @ ieverss
sicaklik sensérunun olctugu |

ortam sicakhgini OLED ekranda
goéruntuleyebilirsin.

write 2P ot x €53y €10 inverse
write join PicoBricks temperature ("C) | ot < @3y £5 imverss

Projenin Microblocks kodlarina erismek icin tikla.

2.4.4. Proje Gorseli

2.4.5. Proje Onerisi

Sende projeni gelistirmek icin ortamdaki sicaklhigin 30 derecenin Uzerine ¢iktiginda
kirmizi LED'in yanmasini ve ekranda uyari ifadesinin belirmesini saglayabilirsin.

40



Pico Bricks Project Book

2.4.6. Micropython Codes of the Project

fromm machine import Pin, I12C, ADC
from ssd1306 import SSD1306_12C
import utime

WIDTH =128
HEIGHT = 64

sda=machine.Pin(4)

scl=machine.Pin(5)

i2c=machine.l2C(0,sda=sda, scl=scl, freq=2000000)
oled = SSD1306_12C(128, 64, i2c)

pico_temp = ADC(4)
conversion_factor=3.3 / (65536)

while True:
oled.fill(O)
oled.show()
reading =pico_temp.read_ulo()*conversion_factor
temperature= 27 - (reading - 0.706)/0.001721
oled.text(“Temperature:”,15,10)
oled.text(str(int(temperature)),55,30)
oled.show()

utime.sleep(0.5)

2.4.7. Projenin Arduino C Kodlari

#include <Wire.h>
#include “ACROBOTIC_SSD1306.h"

int temperature;
int reading;
int conversion_factor=3.3 / (65536);

void setup() {
pinMode(4,INPUT);
Serial.begin(115200);
Wire.begin();
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oled.init();
oled.clearDisplay/();

#if defined(__AVR_ATtiny85__) && (F_CPU == 16000000)
clock_prescale_set(clock_div_1);
#endif

}

void loop() {
reading = analogRead(4)*conversion_factor;
temperature = 27 - (reading - 0.706)/0.001727;
//String string_temperature = String(temperature);

oled.setTextXY(3,1);
oled.putString(“Sicaklik: “);
oled.setTextXY(3,1);
/Joled.putString(string_temperature);
Serial.printIn(temperature);

delay(10);
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2.5. Grafik Monitor

Cevremizdeki elektronik esyalara baktigimizda degistirilebilir bircok ézelliklerinin
oldugunu muhendisler tarafindan kullanicinin en cok isine yarayacak sekilde
tasarlandiklarini fark edersin. Aydinlatma sistemleri, pisirme sistemleri, ses sistemleri,
temizlik sistemleri gibi. bir cok sistem kullanicisi tarafindan calisma sekli, miktari,
yontemi vb. dzellikleri degistirilebilir sekilde programlanir.

Robotik projelerde ses seviyesini degistirme, motor hizini degistirme , 1SIgin
parlakligint degistirme islemlerinde elektrik geriliminin daha dusuk veya yuksek

etki yaratacak sekilde gonderilmesi saglanir. Bilesene giden elektrik sinyalinin sikhgi
azaltilarak daha dusuk seviyede calismasi giden elektrik sinyallerinin sikligi artirilarak
yuksek seviyede calismasi saglanabilir.

Ekrani olmayan sistemlerde bazi sensorleri ve sistemin calismasinda gorev alan
degiskenleri takip etmek icin gercek zamanli grafik monitorler kullanilir. Arizanin
tespit edilmesi icin grafik monitorler oldukca kolaylik saglamaktadir..

2.5.1. Proje Detaylari ve Algoritma

Bu projede potansiyometre ile kirmizi LED'in parlakligi artirip azalttigimiz bir

proje hazirlayacagiz. Ayrica bu islem sirasinda meydana gelen elektriksel degisimi
Microblocks grafik monitérinden es zamanli olarak takip edecegdiz. Picobricks
basladiginda potansiyometre degeri surekli okunarak LED'in parlaklik degerini
ayarlanacaktir. Elektrik sinyalinin frekansinin degistirilerek etkisinin azaltildigi
uygulamalara PWM denmektedir. Potansiyometreden okudugumuz analog
degerleri PWM sinyalleri olarak kirmizi LED'e gdnderecegiz ve aydinlatma siddetini
ayarlayabilecegiz.

2.5.2. Baglanti Semasi

o |
1=l b
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-
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2.5.3. Projenin MicroBlocks ile Kodlanmasi

Picobricks acik oldugu surece
calisacak kodlari hazirlamak icin
oncelikle control kategorisinden
when blogunu surukle

LED'in parlakhigini ayarlamak icin ona
3.3V luk gerilimi 1024 parcaya bdlerek
gdnderebiliyoruz. Bunu yapabilmek
icin pins kategorisinden set pin 1to
1023 blogunu when blogunun altina
surukle. 1yerine Picobricks Uzerinde
kirmizi LED'in bagli oldugu GPIO
numarasini yazmalisin.

Picobrickste kirmizi LED'in pin
nosunu eklemek icin £ ikonuna
tiklayin. Acilan menuden “show
advanced blocks” u secin

Variables kategorisinde hazir
degiskenleri gdreceksiniz.
Picobricks'in tum modullerinin pin
numaralari "_pb_pin_" én ekiyle
bulabilirsiniz. Kirmmimzi LED'in
bagli oldugu pin'i ifade etmek icin
_pb_pin_RedLED blogunu 1yazan
alana surukleyip birakin.

set pin _]ﬂ:ll_j'ﬂl'l_'HEdLED (1 1023 |

1023 yazan alan Kirmizi LED’e hangi
seviyede akimin gonderilecegini
ayarladigimiz alandir. Bu degeri
potansiyometrede alacagimizicin
Picobricks kategorisinden PicoBricks
potantiometer blogunu buraya
yerlestirin.

when ]
setpin _pb_pin_RedLED o PicoBricks potentiometer

Potansiyometrenin gonderdigi
sayisal veriyi grafik Uzerinde gérmek
icin output kategorisinden graph 100
blogunu surukle.

set pin _pb_pin_RedLED 1o FPicoBricks pobentiometer
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7 |graph bloguna PicoBricks
potentiometer blogunu
yerlestirdiginde grafik monitor de
degerlerin gérunmesi icin gerekili
kodu yazip projeyi tamamlamis
oluyoruz. Kodunu c¢alistirip grafik
ikonuna d [Z)#® tiklayarak
Potansiyometrenin degerinin
degisimini izleyebilirsin..

Projenin Microblocks kodlarina erismek icin tikla.

2.5.4. Proje Gorseli

2.5.5. Proje Onerisi

Sen de potansiyometreyi cevirdikce buzzer'dan ¢ikan sesin siddetini degistiren ve
akan veriyi grafik monitorde gdsteren bir proje hazirlayabilirsiniz.

2.5.6. Projenin Micropython Kodlari

from machine import Pin,ADC,PWM
from utime import sleep

led=PWM(Pin(7))
pot=ADC(Pin(26,Pin.IN))
led.freq(1000)

while True:
led.duty_ule(int((pot.read_ule()))
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print(str(int((pot.read_ul16())))

sleep(0.1)

2.5.7. Projenin Arduino C Kodlari

void setup() {
pinMode (7,0UTPUT);
pinMode (26,INPUT);
Serial.begin(9600);

}

void loop() {

int pot_val = analogRead(26);

int led_val = map(pot_val, 0, 1023, O, 255);
digitalWrite(7, led_val);
Serial.printin(led_val);

delay(100);
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2.6. Ritme Hikmet

Hayatimizdaki bircok olgu dijitallestirilmistir. Bunlardan biri de seslerdir. Sesin

tonu ve siddeti elektriksel olarak islenebilmektedir. Yani notalari elektronik olarak
cikarabiliriz. MUzigi olusturan seslerin en ku¢uk birimine nota denir. Her notanin bir
frekansi ve siddeti vardir. Yazacagimiz kodlarla frekans ve siddet uygulayarak hangi
notanin calinmasini ve ne kadar surmesi gerektigini ayarlayabiliriz.

Bu projede Picobricks ile bir sarkinin melodisini buzzer modulunu kullanarak
calacak, potansiyometre modulu ile ritmi ayarlayabilecek bir muzik sistemi
hazirlayacagiz. Programlama terminolojisinde dnemli bir yere sahip degisken
kullanimini da bu projede é6greneceksin.

2.6.1. Proje Detaylari ve Algoritma

Notalarini bildigimiz her sarkiyi Picobricks ile ¢alabilirsin. Sarkiyi baslatmak icin
buton-LED modulunu, sarkinin hizini ayarlayabilmek icin potansiyometre modulunu
notalari calabilmek icin buzzer modulunu kullanacagiz.

Potansiyometre analog giris moduludur. Degisken direnctir. Uzerinden gecen akim
miktari cevrildikce bir muslugun acilip kapatilmasi gibi artar ve azalir. Bu akim
miktarini kodlarla kontrol ederek sarkinin hizini ayarlayacagiz. Buzzer'lar Uzerlerinden
gecen akimin siddetine gore ses seviyelerini, gerilim frekansina gore ses tonlarini
degistirmektedirler. Microblocks ile kolayca buzzer modulunden istedigimiz notalari,
tonlarini ve surelerini ayarlayarak kodlayabiliriz.

Projede butona basilma durumunu kontrol edecegiz. Butona basildiginda
melodinin ¢calmaya baslamasini saglayacagiz. Melodinin ¢calmasi sirasinda
notalarin calinma surelerini ayni oranda artirip azaltabilmek icin rithm adinda bir
degisken kullanacagiz. Picobricks basladiktan sonra kullanicinin potansiyometre
ile ister melodi calarken ister calmadan énce rithm degiskenini ayarlayabilmesini
saglayacagiz. Picobricks acik oldugu sUrece potansiyometre degerini (0-1023) 128'e
bolup rithm degiskene atayacagiz. Degiskenler, kullanici tarafindan ya da sensorler
tarafindan degistirilebilecek degerleri kodlarimizda kullanmak istedigimizde
kullandigimiz veri yapilaridir. Kullanici sarkiyi baslatmak icin butona bastiginda

ise notalarin sureleri rithm degiskenine gdre hesaplanan sure boyunca ¢almasini
saglayacak nota kodlarini hazirlayacagiz.

2.6.2. Baglanti Semasi
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2.6.3. Projenin MicroBlocks ile kodlanmasi

Picobricks'in baslar baslamaz kodlari surekli olarak ¢alistirmasi icin Control
kategorisinden “When started”, altina “forever” blogunu surukle. Kullanicinin

hiz ayarini ekranda gosterebilmek icin OLED ekran kUtuphanesini ekle ve ekrani
baslatan kodu forever blogunun 6ncesine yerlestir. Variables kategorisinde Add a
variable butonuna tikla. Acilan diyalog penceresine rithm yazip onayladiginda rithm
degiskeni olusturulur.

Variables kategorisindeki set OledReady to O blogunun icindeki siyah Ucgene
tiklayarak degisken adini rithm olarak se¢. Ardindan forever blogunun icine yerlestir.
Potansiyometreden okunacak degeri 128'e bdlerek nota suresinin hesaplanmasinda

precieds @ & d @ @
Jl Output

B input Add a variable

l Pins Delete a variable

|| Control

il Operators OLEDReady

Variables
Jl Data

l My Blocks
Libraries +

BpoHT | BORTR TN TS

OLEDi2cAddr
3

kullanacagiz. Operators kategorisindeki 10/2 blogunu degdisken bloguna yerlestirip
paydayi 128 yap. Potansiyometreyi okuyabilmek icin PicoBricks kategorisindeki
PicoBricks potentiometer blogunu bdlme islemi blogundaki 10 alanina surukle.
OLED kategorisindeki write blogunu al. Hello alanina Data kategorisinden Join
blogun yerlestirip rithm degiskenini yerlestir.

Picobricks Uzerindeki butona basilma durumunun surekli denetlenmesi icin Control
kategorisinden when blogunu surUkle. icine Picobricks button blogunu yerlestir.

initialize i2c address(hex) /g reset pin# ) flip

setf"hdto PicoBricks potentiometer [ gF)

write join ¥4 rithm atx €D y €I inverse

48




-'-.‘;‘_‘.f;_"_j_'j;"_ . PicoBricks button
:  lanina ekle.

[SoF T &)

. play note [ octave @ for @) ms .
when blogunun altina blogunu ekle. C nota adi, O nota

(1) microBlocks
Fost, Human Fri
——— o Libraries
Output
= I [.Il:',t 17 ™ []Al Al
-p [ ] Graphics my
B Pins
I Control [ 1 Kits and Boards
: Operators [] g:::work
[ Variables [1Other
P Data [ ] Robots
[l My Blocks H :enadng
. . oun
Libraries [] System
§l DHT Basic Sensors.ubl
B OLED Graphics
B PicoBricks
L ToEi
v1
Tone.ubl Tad
no|

tonunu, 500 ise calinma suresini ayarlamanizi saglar. Notalarin ¢calinma surelerini
rithm degiskenine bolerek belirleyecegiz. play note blogunun 500 alanina operators
kategorisinden 10/2 blogunu surukle.

rithm degiskeni en dusuk O degeri almaktadir. Bir sayinin 0'a bélumu sonsuz olacagi

when PicoBricks button

play note [ octave (@ for €D/ € ms

=

icin rithm degerine bir ekleyecegiz. Bdlme islemindeki payda(2) alanina operators
kategorisindeki “10+2" toplam blogunu surukle. 10 alanina rithm degiskenini yerlestir
ve 2 rakamini 1 olarak degistir. play note blogunun Uzerinde sag tiklayip duplicate ve
duplicate all secenekleriyle sarkindaki nota sayisinca bloklari cogalt.

Notalarin adlarini sirasiyla yaz. Her notanin varsayilan vurus surelerini de bélme
operatérunun 10 alanina yaz 1000 degeri tam vurus, 500 degeri yarim vurus
250 deger ise ¢eyrek vurus suresini ifade eder. when blogundan hemen sonra
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OLED kategorisinden write blogunu ekleyerek kullaniciya Now Playing ifadesini
gosteriyoruz. Melodi bittiginde ise ekrani temizleyecegiz.

Bu notlar melodinin nakarat kismidir. O yuzden iki defa tekrar etmesini ve
ardindan ekrani temizlemesini kodlamaliyiz. Sadece notlarin oldugu kismi control

when PicoBricks button
' write (200 at x €3 y €3 inverse

play note [ octave (D for I/ rithm +&B ms
play note [3 octave (3 for Ep/ rithm + g
play note [@ octave @ for &I/ rithm + &
play note [3 octave @@ for €I/ rithm +gb
play note [@ octave @ for €I/ rithm +g&p
play note [3 octave @ for &I/ +0
play note [3 octave @ for €&/ +

play note [§ octave (@ for €I/ +O

play note [J octave (D for &I/ +O

play note [i] octave @ for &I/ +

play note [ octave @ for +O

play note [3 octave () for

-

kategorisinden repeat 10 blogunu alarak icine yerlestir. Tekrar sayisini 2 olarak ayarla.
Donguden sonraya ise OLED kategorisinden clear kodunu ekle.

Kodlari calistirdiginda Picobricks Uzerindeki potansiyometre ile melodi hizini belirle.
Melodiniz calarken ya da calmadan 6once potansiyometreyi cevirerek melodinin
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when PicoBricks button

write [EYEE LM at x §3 v €3 inverse

play note [} octave (i) for

play note [ octave (D for

play note [3 octave ) for

play note [ octave ) for

play note [ octave (I for

play note [§ octave D for

play note [ octave () for

play note [3 octave £ for

play note [ octave ) for

play note [i] octave () for

play note [ octave ) for

play note [ octave (i for

|Z|na hukmet.before playing your melody.

Projenin MicroBlocks kodlarina erismek igin tikla.

initialize i2e address({hex) g reset pin# @ flip

set[[ITEdto PicoBricks potentiometer [ FED

write join rithm at x @D y €D inverse

when PicoBricks button
write at x @ y @D inverse

play note [ octave @ for §ED/

play note [ octave @ for €D/

play note [ octave @ for EZD/

2.6.4. Proje Gorseli
2.6.5. Proje Onerisi

Projeni daha gdrsel hale getirmek icin ¢calinan notaya gére farkli renkte LED yakabilir,

rithm +§» ms
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nota isimlerini ve calma hizint OLED ekranda gosterebilirsin.

2.6.6. Projenin Micropython Kodlari
from machine import Pin,PWM,ADC
from utime import sleep

button= Pin(10,Pin.IN,Pin.PULL_DOWN)
pot=ADC(Pin(26))
buzzer= PWM(Pin(20))

global rithm
pressed = False

tones = {
“A3": 220,
“D4": 294,
“E4": 330,
“F4": 349
}

mysong — [HAB”,”E4”,” E4”,” E4H’H E4”1”E4”’”E4”,” F4”’”E4”,”D4H,HF4”’”E4H]
noteTime = [1,0.5,0.5,0.5,0.5,0.5,0.5,0.5,0.5,0.5,0.5,1]

def playtone(frequency):
buzzer.duty_ule(6000)
buzzer.freq(frequency)

def playsong(pin):
global pressed

if not pressed:
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pressed = True

foriin range(len(mysong)):
playtone(tones[mysongli]])
sleep(noteTimeli]/rithm+1)

buzzer.duty_ul6(0)

button.irq(trigger=Pin.IRQ_RISING, handler=playsong)
while True:
rithm= pot.read_ul6()

rithm= int(rithm/6400)+1

2.6.7. Projenin Arduino C kodlari

#include <Wire.h>
#include “ACROBOTIC_SSD1306.h"

int buzzer = 20;
int pot =26;
int button=10;

int Re = 294;
int Mi = 330;
int Fa = 349;
int La = 440;

void setup()

{
Wire.begin();
oled.init();
oled.clearDisplay();

pinMode(buzzer,OUTPUT);
pinMode(26,INPUT);
pinMode(button,INPUT);

void loop()

{
int rithm = (analogRead(pot))/146;
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String char_rithm = String(rithm);
oled.setTextXY(3,4);
oled.putString(“Speed: “);
oled.setTextXY(3,10);
oled.putString(char_rithm);

delay(10);
if (digitalRead(button) ==1){

oled.clearDisplay();
oled.setTextXY(3,2);
oled.putString(“Now playing...");

tone(buzzer, La); delay (1000/(rithm-+1));
tone(buzzer, Mi); delay (500/(rithm+1)
tone(buzzer, Mi); delay (500/(rithm+1)
tone(buzzer, Mi); delay (500/(rithm+1)
tone(buzzer, Mi); delay (500/(rithm+1)
tone(buzzer, Mi); delay (500/(rithm+1)
tone(buzzer, Mi); delay (500/(rithm+1)
( ); )
( ); )
( )
(
(

1

1

1

)
)
)
)
),
);
);
)
)
)

tone(buzzer, Fa); delay (500/(rithm+1
tone(buzzer, Mi); delay (500/(rithm+1
tone(buzzer, Re); delay (500/(rithm+1
tone(buzzer, Fa); delay (500/(rithm+1));
); delay (1000/(rithm+1));

1

1

1

tone(buzzer, Mi

oled.clearDisplay();
}

noTone(buzzer);

}

2.7 Tepkini Goster

Simdi de dikkat ve refleks gelistiren bir oyun hazirlayacagiz. Hizli hareket etmek ve
dikkatin uzun sure saglanabilmesi cocuklarin 6nemli gelisimsel 6zelliklerindendir.
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Okul éncesi ve ilkokul donemindeki cocuklarin dikkat surelerini ve reflekslerini
artirici etkinlikler yapmasi cocuklarin hoslarina gittigi gibi ebeveynlerinin ve
ogretmenlerinin de istedigi bir durumdur. Hazirlayacagimiz elektronik sistemi
dikkat artirici ve refleks gelistirici bir oyun olacak. Projeyi bitirdikten sonra siz de
arkadaslarinla yarisabilirsin :)

Bu projede her programlama dilinde kullanilan rastgelelik durumunu 6greneceksin.
Picobricks ile OLED ekran, Buton-LED ve Buzzer modulunu kullanarak elektronik bir
sistem gelistirecegiz.

2.7.1. Proje Detaylari ve Algoritma

Picobricks acilir acilmaz bir zamanlayici calismaya baslar. Bu zamanlayici

ile saniyenin binde Tini él¢cebiliriz. Saniyenin binde birine milisaniye denir.
Zamanlayicilar gunluk yasamda bircok elektronik sistemde kullanilirlar. Zaman ayarli
aydinlatmalar, firinlar, Utuler, mutfak robotlari...

Projemiz calismaya basladiginda OLED ekranda karsilama mesaji gdéruntuleyecegiz.
Ardindan kullaniclya oyuna baslamasi icin yapmasi gerekeni ekrana yazdiracagiz.
Oyuna baslayabilmek icin butona basilacak butona basildiktan sonra 3'ten geriye
dogru ekranda sayilarak oyuncunun hazirlanmasini isteyecediz. Geri sayimin
bitiminden sonra 2-10 saniye arasinda rastgele bir sure icinde kirmizi LED yanacak.
Kirmizi LED yandiktan sonra hemen zamanlayiciyi sifirlayacagiz. Tekrar butona

basilir basilmaz zamanlayiciyi dlcecegiz. Elde ettigimiz bu deger milisaniye cinsinden
olacak. Oyuncunun tepki suresi olarak bu degeri ekranda gdsterecegiz.

2.7.2. Baglanti Semasi

2.7.3. Projenin MicroBlocks ile Kodlanmasi

OLED Ekran kutuphanesi ekledikten sonra Picobricks baslar baslamaz ekranda
yonerge ifadelerine yer verelim.

Kullanici Picobricks'in butonuna bastiginda 3,2,1 diye geri saymasi icin Control
kategorisinden for i in 10 dongusunu aliyor 10 sayisini 3 olarak ayarhyoruz. Bu déngu,
1den 3 e kadar i degiskenini her turda bir artirarak 3 defa icindeki kodu calistiracaktir.
Her gecen saniye ekrani temizleyip 3...,2...,1... yazdirmak icin OLED ekran bloklarini ve
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bekleme blogunu gdrseldeki gibi for blogunun icine yerlestirmelisin.

join

Data kategorisinden blogunu write blogundaki hello alanina

initialize i2c address(hex) reset pin# @ flip
write at x (D y €1D inverse
write fFIrGi at x €3 y €3 inverse

-

yerlestir, micro yazisini sil, blocks alanina ise ¢cikarma operatorunu yerlestir. Cikarma
islemi olarak 4 - o yap.

for dongusunun hemen altina ekrani temizleyip oyunun basladigini bildiren blogu
ekliyoruz. Rastgele bekleme suresini ayarlamak icin bekleme bloguna random 1

to 10 blogunu yerlestir. ilk alanina 1000 yaz, ikinci alanina ise 5000 yaz. Bu komut 1
saniye ile 5 saniye araliginda rastgele bir zaman Uretecektir. Hemen ardindan kirmizi

when PicoBricks button

for i In©

clear

' 3 Hello! E194 25 37 35 TG e

LED'i acacak kodu ekle. Input kategorisinden reset timer blogu ile zamanlayiciyi
sifirliyoruz. Control kategorisindeki wait until bloguna PicoBricks button blogunu
ekleyerek butona basilana kadar beklenilmesini sagliyoruz.

‘when PicoBricks button

for i In©

o

=

write join] @@= i W at x €3 y €3 inverse

Butona basildiginda timer degerini dlcmek icin score degiskeni olustur. wait until
blogunun altina score degiskenine timer deger blogunu yerlestir. Ardindan kirmizi
LED'i sondurup 200 ms lik beep yap. Son olarak ekrani temizleyin. Oyuna yeniden
baslamak icin Picoboard Uzerindeki reset dugmesine basiimasini ifade edip tepki
suresini ekrana yazidiriyoruz. Keyifli oyunlar.

Projenin MicroBlocks kodlarina erismek icin tikla.
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ite [i]) at x €D y €D inverse
[M random EIITD to EI1D millisecs

PicoBricks set red LED

reset timer

[N

;qu‘tunﬁl PicoBricks button

2.7.4. Projenin Gorselleri
2.7.5. Proje Onerisi

Oyuna yeniden baslayabilmek icin Picobricks'in resetlenmesi gerekiyor. Sen de

when PicoBricks button

write join] @- 1 1N at x €3 y €D inverse

|mlt(1§nn) millisecs

. write [o]1] at x €3 y €D inverse
|Wait random EIITD to €IID | millisecs
PicoBricks set red LED

eset timer

[mmm PicoBricks button

[

set to timer

" PicoBricks set red LED
PicoBricks beep @I[) ms

1] Press the 184 20 B4 10 WG 6
"7y 4 RESET BUTTON [F19.4 10 374 22 I\ g
"7141 -4 to Repeat! E19.4 18 34 34 BV G o

write join B score PPN = atx @Dy € inverse

oyuna yeniden baslamak icin butona yeniden basilmasini isteyecek sekilde projeni
gelistirebilirsin. Ayrica oyun sonunda en yUksek score ve son scorer'un da ekrana

yazdirilmasini saglayabilirsin.
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2.7.6. Projenin MicroPython Kodlari

from machine import Pin, 12C, Timer
from ssd1306 import SSD1306_12C
import utime

import urandom

WIDTH =128
HEIGHT = 64

sda=machine.Pin(4)

scl=machine.Pin(5)

i2Zc=machine.l2C(0,sda=sda, scl=scl, freq=1000000)
oled = SSD1306_12C(128, 64, i2c)

button = Pin(10,Pin.IN,Pin.PULL_DOWN)

led = Pin(7,Pin.OUT)

pressed = False

oled.fill(0)

oled.show()

oled.text(“Press the button”,0,10)
oled.text(“TO START!",25,35)
oled.show()
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def button_handler(pin):

global pressed

if not pressed:
timer_reaction= utime.ticks_diff(utime.ticks_ms(), timer_start)
oledfill(0)
oled.show()
oled.text(“Your Time"15,30)
oled.text(str(timer_reaction), 20, 40)
oled.show()

led.value(0)
utime.sleep(urandom.uniform(1,5))
led.value(l)
timer_start=utime.ticks_ms()

button.irg(trigger=machine.Pin.IRQ_RISING, handler=button_handler)

2.7.7.Projenin Arduino C Kodlari

#include <Wire.h>
#include “ACROBOTIC_SSD1306.h"

int buzzer = 20;
int button =10;
int led =7,

int La = 440;

int old_time = 0;

int now_time = 0O;
int score = 0O;

String string_score ;

void setup()

{
Wire.begin();
oled.init();
oled.clearDisplay();

pinMode(led,OUTPUT);
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pinMode(buzzer,OUTPUT);
pinMode(button,INPUT);
Serial.begin(9600);

}

void loop()

{
oled.setTextXY(3,0);

(
oled.putString(“Press the button”);
oled.setTextXY(5,4);
oled.putString(“TO START");

if (digitalRead(button) == 1){
for (int i=3;i>0;i--){
String string_i = String(i);
oled.clearDisplay();
oled.setTextXY(4,8);

oled.putString(string_i);
delay(1000);

oled.clearDisplay();
oled.setTextXY(4,6);
oled.putString(“GO!!!");

int random_wait = random(1000, 5000);
delay(random_wait);

digitalWrite(led, HIGH);
old_time=millis();

while(!(digitalRead(button) == 1)){
now_time=millis();

score = now_time-old_time;
string_score = String(score);
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}
digitalWrite(led, HIGH);
tone(buzzer, La);
delay (200);
noTone(buzzer);

oled.clearDisplay();
oled.setTextXY(1,4);
oled.putString(“Press the");
oled.setTextXY(2,3);
oled.putString(“RESET BUTON");
oled.setTextXY(3,3);
oled.putString(“to Repeat!”);

oled.setTextXY(6,3);
oled.putString(“Score: “);
oled.setTextXY(6,9);
oled.putString(string_score);
oled.setTextXY(6,13);
oled.putString(* ms”);
Serial.printIn(score);
delay(10000);

oled.clearDisplay();

2.8. Zamanlayici

Zaman olcmek gunluk hayatimizda farkina varmadan yaptigimiz basit ama onemli
bir istir. Ameliyattaki cerrah, toplantisina yetismeye calisan bir is insani, kazanmaya
calisan sporcu, sinavi bitirmeye calisan bir 6grenci ya da satran¢c musabakasi...
Zaman olcmek icin akilli kol saatleri, telefonlar hatta profesyonel kronometreler
kullanilmaktadir. Elektronik sistemler icinde zaman oldukc¢a dogru kullanilmasi
gereken bir degiskendir. Ornedin bir Camasir makinesi; tamburun ne kadar sure
saat yonunde ne kadar saat ydnu tersine donecegi, deterjani eritip alabilmek icin
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kac sn su akmasi gerektigi hep zaman dlcerek yapilan gérevlerdir. Zamanin dnemli
oldugu projeler gelistirmek icin onu nasil kullanacagini bilmelisin.

Bu projede Picobircks ile OLED ekran, buton ve potansiyometre modullerini
kullanarak kendi zaman dlgcme aygitini yapacaksin. Bir Timer...

2.8.1. Proje Detaylari ve Algoritma

Picobricks basladiginda ekrana projeyi tanitan ve yonerge iceren bir ifade
yerlestirelim. Kullanici potansiyometreyi cevirdikce 0-60 dakika araliginda bir stre
belirleyecek. Kullanici potansiyometre ile sureye karar verdikten sonra Picobricks'in
butonuna bastiginda dakika saniye ve salise ekranda geri dogru saymaya baslayacak.
Eger zaman geriye dogru akarken butona basilirsa Timer duracak ve kalan sureyi
ekranda gosterecek. Butona basilmadan dakika, saniye ve salise sifir degerine
ulasirsa ekrana surenin doldugunu ifade eden bildirim gdsterilecek ve program
durdurulacak.

2.8.2. Baglanti Semasi

2.8.3. Projenin MicroBlocks ile Kodlanmasi

Oncelikle projede kullanilacak degdiskenleri olustur. setTimer, min, sec,msec. sec ve
msec degiskenlerinin degerlerini sirasiyla 59 ve 9 olarak ata. Ardindan acilis ekraninin
kodlarini yerlestir.

Butona basilana kadar potansiyometreden okunan degeri 60 ile carpip 1023'e
bdlerek ayarlanan dakika degerini setTimer degdiskenine atayip bu degiskeni ekrana

yazdiralim.

repeat until blogundan sonra butona basildiginda ekrani temizleyip kisa bir sure
beklendikten sonra GO! yayinini yapalim.
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' set (4] 59 |

. set to©

' initialize i2c address(hex) E& reset pin# (D flip
" write at x € y @ inverse

" write atx (D y €3 inverse

" write atx D y € inverse

" write at x (D y €D inverse

GO!yayini alindiginda ekrana geri sayimin basladigini bildiren ifadeyi yerlestirelim.
Ardindan zamanlayiciyi sifirlayalim.

repeatuntil PicoBricks button

set to PicoBricks potentiometer X{Z) /[ grE)

write join setTimer JI™N atx () y @) inverse

Butona ikinci kez basilana kadar msec, sec ve min degerlerini zamanlayiciyi
Olcerek ayarlayalim. msec milisaniyeyi (0-9) sec saniyeyi(0-59) min(0-59) dakikay!
gostermektedir. Ardindan OLED ekran Uzerinde degiskenlerin gosterilmesini

bonlandirilmak isteniyorsa butona basildiginda kalan surenin
glayalim.

write at x €[D y €1 inverse

write atx 3 y €3 inverse
" CIBEGUN! E19°T 45 3T 36 IV G e

reset timer
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Son olarak sec, min ve msec degiskenleri O olmasi durumunu surekli kontrol edelim.
Bu degiskenlerin Ucu de sifir oldugunda zaman doldu anlamina gelmektedir. O
yuzden diger kod bloklarinin calismasini durdurup ekrana bitis mesajini yazdirdiktan

sonra tum kodlarin ¢alismasini durduralim.
‘;epealuntil PicoBricks button

set[™3dto ©— timer modEID /€D

setf™3dto €3~ timer mod CITD [&IITD

setfTRdto  setTimer —g) — timer mod EXND [GCID

join
write = at x €3 y & inverse
min [J sec [ msec y

join

= atx ED y &3 inverse
min fJ sec | msec y

when Min =g) and Ssec =) and

write at x €3 y €3 inverse

Kodlarin son hali asagidaki gibi olmalidir. Basla butonuna bastiginda projen
calisacaktir.

Projenin MicroBlocks kodlarina erismek igin tikla.

2.8.4. Proje Gorselleri
2.8.5. Proje Onerisi

Timer'in baslangicina beep sesi ekleyebilirsin. Zaman sifirlandiginda ise buzzer ile
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degisik ve yuksek tondan uyarilar vererek surenin doldugunu uzaktan duyulacak

sekilde bildirebilirsin.

initialize i2c address(hex) E8 reset pin# @ flip

write at x @ y @ inverse
write at x @ y @3 inverse
write atx @y inverse

write atx i@y inverse
Nepeatuntill PicoBricks button

set N4 to PicoBricks potentiometer XiZ) | EFE

write  join setTimer | EI atx @ y € inverse

when min =g and sec = and msec =@

write IFIEIEY at x €3 y €3 inverse

op thi

write [ETYEEETE at x €D y €FD inverse

write [Ef at x € y €D inverse
write 22N at x €3 y inverse
reset timer

repeatuntil PicoBricks button |

set[fTLidto @ - timer mod I3 [ €D

timer meod GEZD | €D

setfTXito €@-

setffEdto  setTimer —g) —  timer mod EEED |CEED

jein
write B atx €3 y €D inverse
min || sec | msec y

clear
join

write _ atx ED y ED inverse
min [ sec @ msec ¥

2.8.6. Projenin MicroPython Kodlari
from machine import Pin, 12C, ADC, Timer
from ssd1306 import SSD1306_12C

import utime
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WIDTH =128

HEIGHT = 64

sda=machine.Pin(4)

scl=machine.Pin(5)

i2c=machine.l2C(0,sda=sda, scl=scl, freq=1000000)
oled = SSD1306_12C(128, 64, i2c)

pot = ADC(Pin(26))

button = Pin(10,Pin.IN,Pin.PULL_DOWN)

oled.fill(0)
oled.show()

time=Timer()
time2=Timer()
time3=Timer()

def minute(timer):
global setTimer
setTimer -=1

def second(timer):
global sec
sec-=1
if sec==-1:
sec=59

def msecond(timer):
global msec

msec-=1
if msec==-1:
msec=99
sec=59
msec=99

global setTimer

while button.value()==0:
setTimer=int((pot.read_ul6()*60)/65536)+1
oled.text(“Set timer:" + str(setTimer) + “ min",0,12)
oled.show()
utime.sleep(0.1)
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oled fill(O)
oled.show()

setTimer-=1

time.init(mode=Timer.PERIODIC,period=60000, callback=minute)
time2.init(mode=Timer.PERIODIC,period=1000, callback=second)
time3.init(mode=Timer.PERIODIC,period=10, callback=msecond)

utime.sleep(0.2)

while button.value()==0:
oled.text("min:" + str(setTimer),50,10)
oled.text("sec:” + str(sec),50,20)
oled.text("ms:" + str(msec),50,30)
oled.show()
utime.sleep(0.01)
oled.fill(O)
oled.show()
if(setTimer==0 and sec==0 and msec==99):
utime.sleep(0.1)
msec=0
break;

oled.text(str(setTimer),60,10)
oled.text(str(sec),60,20)
oled.text(str(msec),60,30)
oled.text(“Time is Over!”10,48)
oled.show()

2.8.7. Projenin Arduino C Kodlari

#include <Wire.h>
#include “ACROBOTIC_SSD1306.h"

int minute;

int second = 59;
int milisecond =9;
int setTimer;
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void setup() {

pinMode(10,INPUT);
pinMode(26,INPUT);

Wire.begin();
oled.init();
oled.clearDisplay/();

void loop() {

oled.setTextXY(1,2);
oled.putString(“<<My Timer>>");
oled.setTextXY(3,1);
oled.putString(“Please use the");

(4,

("

(5,

("

3

oled.setTextXY(4,1);
oled.putString(“Potantiometer”);
oled.setTextXY(5,0);
oled.putString(“to set the Timer");
delay(3000);

oled.clearDisplay();

while(!(digitalRead(10) ==1))

{

setTimer = (analogRead(26)*60)/1023;
oled.setTextXY(3,1);
oled.putString(“set to.");
oled.setTextXY(3,8);
oled.putString(String(setTimer));
oled.setTextXY(3,11);
oled.putString(*min.");

oled.clearDisplay();
oled.setTextXY(1,1);
oled.putString(“The Countdown”);
oled.setTextXY(2,3);
oled.putString(“has begin!");

while(!(digitalRead(10) == 1))
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{
milisecond = 9- (millis()%100)/10;
second = 59-(millis()%60000)/1000;
minute = (setTimer-1)-((millis()%360000)/60000);

oled.setTextXY(5,3);
oled.putString(String(minute));
oled.setTextXY(5,8);
oled.putString(String(second));
oled.setTextXY(5,13);
oled.putString(String(milisecond));
oled.setTextXY(5, )
oled.putString(*:
oled.setTextXY(5,1 )
oled.putString(“:");

}

oled.setTextXY(5,3);
oled.putString(String(minute));
oled.setTextXY(5,8);
oled.putString(String(second));
oled.setTextXY(513);
oled.putString(String(milisecond));
oled.setTextXY(5, )
oled.putString(*:
oled.setTextXY(5,1 )
oled.putString(“:");
delay(10000);

if (Mminute==0 & second==0 & milisecond==0){

oled.setTextXY(5,3);
oled.putString(String(minute));
oled.setTextXY(5,8);
oled.putString(String(second));
oled.setTextXY(513);
oled.putString(String(milisecond));
oled.setTextXY(5,6);
oled.putString(“:");
oled.setTextXY(5,11);
oled.putString(“:");
oled.putString(“-finished-");
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oled.setTextXY(7,5);
delay(10000);

}
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2.9. Calar Saat

Kdresel 1Isinma dunyamizin iklimini her gecen gun daha kéta etkiliyor. Ulkeler kiresel
Isinmanin etkilerini azaltmak icin bircok tedbiri devreye sokuyor ve anlasmalar
imzaliyorlar. Yenilenebilir enerji kaynaklarinin kullanilmasi ve enerjinin verimli
kullanilmasi fabrikalardan evimizin odalarina kadar her yerde dikkat edilmesi
gereken bir konudur. Sehirlerde yol ve park aydinlatmalarinin insan hatasindan
dolayi acik kalmasi, yuksek enerji tuketen aydinlatma araclarinin kullaniimasi

gibi bircok sebep enerji verimliligini dusurmektedir. Ortamin isik, sicaklik ve nem
degerlerini olcerek sadece gerek duyuldugunda ve dogru miktarlarda kullaniimasini
saglayan bircok elektronik ve dijital sistern muhendisler tarafindan gelistirilmekte ve
programlanmaktadir.

Bu projede Picobricks'teki isik sensorunu kullanarak gun isigina goére ayarlanan bir
saat alarmi hazirlayacagiz.

2.9.1. Proje Detaylari ve Algoritma

Bu projede basit bir alarm uygulamasi yapacadiz. Tasarlayacagimiz alarm sistemi
sabah oldugunda otomatik olarak ¢alacak sekilde kurgulanmistir. Bunun igin
projede LDR sensor kullanacagiz. Gece oldugunda OLED ekranda kullaniciya iyi
geceler mesajl goruntulenecek, sabah oldugunda ise buzzer sesi ile alarm calacak,
ekranda kullaniclya gunaydin mesaji gosterilecek ve isikli bildirimm amaciyla RGB LED
beyaz renkte yanacak. Kullanicinin alarmi durdurmasi igin ise Picobricks'in butonuna
basmasi gerekecek. Alarm durdurulana kadar devam eden bu islemlerden sonra
butona basildiginda buzzer ve RGB LED kapanacak ve OLED ekranda kullaniciya iyi
gunler mesaji gosterilecek.

2.9.2. Baglanti Semasi

Al



2.9.3. Projenin MicroBlocks ile Kodlanmasi

ilk olarak programa OLED Graphics kUtUphanesini ekle ve Pico basladiginda
ekranda “Good night” yazisinin yazmasi icin when started blogunun altina OLED
kategorisinden initialize i2c ve write bloklarini ekle. E§er gunduz bu projeyi
yaplyorsan programi test etmek icin LDR sensoéru elinle kapatman gerekecek. Bu
sebeple write blogundan sonra wait blogu ile programi 2 saniye bekletin ve o 2
saniye icerisinde elinle LDR sensoru kapat.

initialize i2c address(hex) Eg reset pin# () flip

[ 1111 Good night F12.4 25 374 32 Lt
2000 J 1T I

Otonom aydinlatma projesinde LDR sensér degerlerini say blogu ile okumus ve
ortam aydinlikken 90 ve Uzeri, karanlikken 90'in altinda degerler gormustuk. Bu
projede de gece ve gunduz farkini belirlemek icin 90 degerini kullanabiliriz. say
blogunu kullanarak bulundugunuz ortamdaki LDR sensor degerini géruntuleyip
alarmin caldigi degeri degistirebilirsin.

LDR sensorden gelen deger 90'dan buyuk oldugunda alarmin devreye
girmesi icin when blogu kullanmali ve kosulu belirtmeliyiz. when blogunun altina
ise kullanici butona basana kadar alarmin calmaya devam edebilmesi icin repeat
until blogunu kullanmali ve Picobricks'in butonuna basilmasi blogunu kosul olarak
belirtmeliyiz. Belirtilen kosul saglanana kadar icindeki bloklari calistiran repeat until
blogunun icine ise RGB LED, buzzer ve OLED ekran kodlarini yerlestirmelisin. Ekran
yazilarini, RGB LED rengini ve buzzerin ¢calma suresini degistirebilirsin.

initialize i2¢ address(hex) E reset pin# @ flip
IIWEMIHI €D y €D inverse
PicoBricks set RGB LED color @
PicoBricks beep €T ms

| ]

Buraya kadar yazilan kodlar, sistem basladiginda ve sabah oldugunda yapilacak
islemleri yerine getiren kodlardir. Simdi alarm calarken butona basildiktan sonra
yapilacak islemler icin gerekli kodlari yazalim.
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when €< PicoBricks lightsensor

initialize i2c address(hex) [ reset pin# (D flip
repeatuntil PicoBricks button
' write [EYYTET) at x €D y €2 inverse

PicoBricks setRGB LED color §§
PicoBricks beep EP ms

LY have a nice day 13 0 37 32 TS

PicoBricks turn off RGB LED

-

Alarm calarken butona basildiginda program repeat until blogunun disina ¢ikacak
ve bir alt satirdaki kodlari calistiracaktir. Bu sebeple RGB LED'in kapatilmasi ve ekran
yazisi bloklarini repeat until blogunun altina yazmalisin.

Alarm Clock

when €< PicoBricks light sensor

initialize i2c address(hex) & reset ping @ flip
fepeatuntil PicoBricks button

write atx €3 y €D inverse
PicoBricks set RGB LED color

PicoBricks beep E) ms

write atx@y inverse
PicoBricks turn off RGB LED

Kodlarin tamamini yazarak Start tusuna bastiginda ekranda “Good night”

yazisi goruntulenecek ve eger ortam karanliksa aydinlik olana kadar program
bekleyecektir. Eger aydinlik bir ortamnda projeyi test ediyorsan Start tusuna bastiktan
sonra 2 saniye icinde LDR sensoru elinle kapat. Daha sonra ortam aydinlandiginda
OLED ekran, buzzer ve RGB LED ile alarmin calistigini géreceksin. Alarmi butona
basarak durdurabilirsin.

Projenin MicroBlocks kodlarina erismek icin tikla.
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2.9.4. Proje Gorseli

2.9.5. Proje Onerisi

Projeye alarm sesi olarak bip sesi yerine melodi ekleyerek gelistirebilirsin. Ya da LDR
sensor ile gun isigina gore ayarlanan alarm yerine buton ve OLED ekran Uzerinden
saat bilgisinin duzenlendigi ve belirtilen saatte calan alarm gelistirebilirsin.

2.9.6. Projenin Micropython Kodlari
from machine import Pin, 12C, ADC, PWM
from ssd1306 import SSD1306_12C

import utime

from ws2812 import NeoPixel

WIDTH =128

HEIGHT = 64

sda=machine.Pin(4)

scl=machine.Pin(5)

i2Zc=machine.l2C(0,sda=sda, scl=scl, freq=1000000)

neo = NeoPixel(6, n=1, brightness=0.3, autowrite=False)

oled = SSD1306_12C(128, 64, i2c)

ldr = ADC(Pin(27))

button = Pin(10,Pin.IN,Pin.PULL_DOWN)
buzzer = PWM(Pin(20, Pin.OUT))
buzzer.freq(1000)

BLACK = (0, O, O)

WHITE = (255, 255, 255)

oled.fill(0)
oled.show()
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neo.fil(BLACK)
neo.show()

if Idr.read_ul16()<4000:
wakeup = True
else:
wakeup = False

while True:
while wakeup==False:
oled.fill(0)
oled.show()
oled.text(“Good night”,25,32)
oled.show()
utime.sleep(1)
if Idr.read_ul16()<4000:
while button.value()==0:
oled.fill(0)
oled.show()
oled.text(*Good morning”,15,32)
oled.show()
neo.fil(WHITE)
neo.show()
buzzer.duty_ul6(6000)
utime.sleep(1)
buzzer.duty_ul6(0)
utime.sleep(0.5)
wakeup=True
neo.fil(BLACK)
neo.show()
oled.fill(0)
oled.show()
oled.text(*Have a nice day!",0,32)
oled.show()
if Idr.read_ul16()>40000:
wakeup= False

utime.sleep(1)

75



Pico Bricks Project Book

2.9.7. Projenin Arduino C Kodlari
#include <Adafruit_NeoPixel.h>

#ifdef _AVR__

#include <avr/power.h>

#endif

#define PIN 6

#define NUMPIXELS 1
Adafruit_NeoPixel pixels(NUMPIXELS, PIN, NEO_GRB + NEO_KHZ800);
#include <Wire.h>
#include "ACROBOTIC_SSD1306.h"
int button;
void setup() {
Wire.begin();
oled.init();
oled.clearDisplay();

#if defined(__AVR_ATtiny85__) && (F_CPU == 16000000)
clock_prescale_set(clock_div_1);
#endif
pinMode(10,INPUT);
pinMode(27,INPUT);
pinMode(20,0UTPUT);
pixels.begin();
pixels.setPixelColor(0, pixels.Color(0O, O, O));
pixels.show();

void loop() {

oled.setTextXY(4,3);
oled.putString(“Good night”);

if (@analogRead(27)<200){
while(!(button ==1)){
button=digitalRead(10);
oled.setTextXY(4,2);
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oled.putString(“Good morning”);
pixels.setPixelColor(0, pixels.Color(255, 255, 255));
pixels.show();

tone(20,494);

}

oled.clearDisplay/();

oled.setTextXY(4,1);

oled.putString(“Have a nice day”);
noTone(20);

pixels.setPixelColor(0, pixels.Color(0O, O, 0));
pixels.show();

delay(10000);
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2.10. Rengini Bil

Elektronik sistemler Gzerinde LED'ler siklikla kullanilir. Her butonun her secenegin
yaninda kucuk LED’ler bulunabilmektedir. Tek bir LED'i degisik renklerde yanmasini
saglayarak birden fazla LED'in yaptigi isi tek bir LED ile yapilmasi saglanabilmektedir.
Bu turde calisan LED'lere RGB LED denir. Adini Red, Green, Blue renk isimlerinin

bas harflerinden alir. Bu LED'in diger avantaji da 3 ana rengin karisimlarinda da
yanabilmesidir. Mor, turkuaz, turuncu...

Bu projede her programlama dilinde kullanilan rastgelelik durumunu égreneceksin.
Picobricks'in RGB LED, OLED ekran ve buton modulu ile eglenceli bir oyun
hazirlayacagiz.

2.10.1. Proje Detaylari ve Algoritma

Projede insa edecegimiz oyun kullanicinin renkleri dogru veya yanlis bilmesi
uzerine kurgulanacaktir. Picobricks Uzerindeki RGB LED'de kirmizi, yesil, mavi ve
beyaz renklerden birisi rastgele olarak yanacak, ayni anda OLED ekranda yine

bu dort renkten birisinin adi rastgele olarak yazilacaktir. Kullanici cevap hakkini
kullanmak icin 1,5 saniye icerisinde Picobricks'in butonuna basmalidir. Oyun 10
kere tekrarlanacak, her tekrarda renkler eslediginde kullanici butona basarsa ya da
eslesmediginde kullanicl butona basmazsa 10 puan alacaktir. Renkler eslesmedigi
halde kullanici butona basarsa 10 puan kaybedecektir. On tekrar sonunda
kullanicinin aldigi puan OLED ekranda goésterilecektir. Kullanici dilerse butona
basmayarak cevap hakkini kullanmayabilir.

2.10.2. Baglanti Semasi
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2.10.3. Projenin MicroBlocks ile Kodlanmasi

Projede OLED ekran kullanacagimiz icin dncelikle OLED Graphics kutuphanesini
programa eklemelisiniz. Daha sonra OLED ekranda ve RGB LED'de rastgele renkler
olusturmak icin OLED_color ve RGB_color adinda iki adet degisken olusturmalisiniz.
Programin daha stabil calismasi icin renklerin rastgele belirlenmesi islemini bir
fonksiyon olusturup bu fonksiyonu cagirarak gerceklestirebiliriz. Fonksiyonlar bir veya
daha fazla islem satirindan olusan kodlarin bir kod blogu seklinde yapilandirilmasi
ile olusturulur. Fonksiyonlar olusturulduktan sonra programin herhangi bir yerinde
sadece fonksiyon adi kullanilarak cagrilabilir. Fonksiyon olusturmak icin kod
kategorileri bélumunde My Blocks butonuna tiklamali, sonra Add a command block
butonuna tiklamali ve acilan Enter function name penceresinde olusturacaginiz
fonksiyona isim vermelisin. Biz bu projede olusturacagimiz fonksiyona random_color
adini verebiliriz.

Dostels © & d @ #
i output

Boie

random_colo
Control _color

il Operators [k X Cancel |
N Variables
P Data

Libraries +
B DHT

J OLED Graphics
B PicoBricks

Fonksiyon olusturduktan sonra kod yazma alanina define random_color blogu
gelecektir. Bu blogun altina fonksiyon kodlarini yazabilirsin. random_color
fonksiyonunda ilk olarak daha dnce olusturdugumuz OLED_color ve RGB_color
degiskenlerine 1ile 4 arasinda rastgele sayi atiyoruz. Bunun icin operators
kategorisindeki random blogunu kullanmalisin. Daha sonra degiskenlere atanan
rastgele degerleri if blogu ile karsilastirarak RGB LED rengi ve OLED ekran yazilarini
duzenlemelisin.

random_color fonksiyonunu tanimladiktan sonra programimizi when started
blogunun altina yazabiliriz. Bu kod grubunda énce program basladiginda ¢alismasi
gereken kodlari yazmalisin. Baslangic bloklarindan sonra repeat 10 blogunun
icinde édnceden olusturdugun random_color fonksiyonunu ¢cagirmalisin. 10 kere
random_color calistiktan sonra programi bir sure bekletmeli, ekrani temizlemeli

ve RGB LED'i kapatmalisin. TUm bu islemleri 10 kere tekrarlamalisin. Buraya kadar
olan kodlari calistirdiginizda RGB LED ve OLED ekranda 1,5 saniye araliklarla 10 kere
rastgele rengin belirdigini goreceksin.
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define| A ndom_color

el G to random & to b
sot to random Ebto
i..f RGE_colar = £§

PlcoBricks set RGB LED color

if RGB_color =g)

| PicoBricks set RGB LED calor

il | RGE_color =8 initialize i2¢c address(hex) E& reset pin# D flip

Hl"il}‘DBl‘iCh’E ot RGEB LED color | Pi ‘:DB !'iL‘KS tl.ll'l'l fo RGB LED

|f RGB_color =gy !
7111 -] The game begins E1$.4 10 31 30 J1T-T e

' PicoBricks setRGE LED color @ |
wait #££11) millisecs

if  OLED_color =g

' write [ at x Eib y €20 inverse
random_color

if | OLED color =g»

 wait €ZT millisecs

clear

write [ire) af x y E2) inverse

4 PicoBricks turm off RGB LED
If OLED color — g

write [ at x €3 v £ Inverse

if OLED_color =)

clear

' write 179 at x €13 v XD inverse

Bu asamada OLED ekran ve RGB LED'deki renkler ayni oldugunda kullanicinin
butona basmasi ve puan kazanmasi i¢in Score ve x adinda iki adet degisken daha
olustur. when bloguna kosul olarak Picobricks'in butonuna basiimasi blogunu ekle.
Daha sonra iki tane if blogu ile renk degiskenlerinin esit olup olmadigini karsilastir.
Renkler esitse skor degiskenini 10 arttir esit degilse 10 azalt. Burada x degiskenini
kullanma sebebimiz, sadece 1 kere puan artisi yapabilmek. and operatorunu
icerisinde ikinci kosul olarak x degiskenini kullanmazsaniz butona basildigi sure
boyunca Score degiskeni anlik olarak 10'ar 10'ar artacaktir.
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when PicoBricks button
if OLED _color = RGB_color and x =)

change EX734 by €13
set 1] to £

if OLED _color # RGB_color gnd X =)

change by EID
set 1] to £

Butona basildiginda programin yapmasi gereken islemleri duzenledikten sonra oyun
bittiginde ekranda kullanicinin skorunun yazilmasi icin gerekli kodlari ana programa
eklemelisin. Score ve x degiskenlerinin baslangi¢c degerlerini “O” olarak belirt ve 10
tekrar icinde her tekrarda x degiskeninin degerini “0" olarak atayin. Bu sayede oyun
icerisinde butona her basildiginda tek seferlik puan artisi gerceklesecektir.

initialize i2c address(hex) g reset pin# () flip
PicoBricks turn off RGB LED

i set 5] to O

clear

| write [[PY™SIYY" at x (1D y €D inverse
wait EZ11 D millisecs

random_color

set Eito O
wait £ millisecs

. PicoBricks turn off RGB LED

‘wait §E17) millisecs

write atx (D y €D inverse

write join Score ™M  atx €y D inverse
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Projenin MicroBlocks kodlarina erismek icin tikla.

2.10.4. Proje Gorseli

2.10.5. Proje Onerisi

Oyunu biraz daha zorlastirarak eglenceli hale getirebilirsin. Ornegdin renklerin
tekrarlanma suresini kisaltarak oyunu hizlandirabilirsin. Ya da kullanici yanlis yerde
butona bastiginda puan kaybetmesi yerine oyunu bitirip tekrar baslatabilirsin.
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2.10.6. Projenin MicroPython Kodlari

fromm machine import Pin, 12C
from ssd1306 import SSD1306_12C
import utime

import urandom

import _thread

from ws2812 import NeoPixel

WIDTH =128

HEIGHT = 64

sda=machine.Pin(4)

scl=machine.Pin(5)

i2c=machine.l2C(0,sda=sda, scl=scl, freq=1000000)

neo = NeoPixel(6, n=1, brightness=0.3, autowrite=False)

oled = SSD1306_I2C(128, 64, i2¢)

button = Pin(10,Pin.IN,Pin.PULL_DOWN)
RED = (255, 0, O)

GREEN = (0, 255, 0)

BLUE = (O, O, 255)

WHITE = (255, 255, 255)

BLACK = (0, 0, 0)

oled.fill(O)
oled.show()

neo.fill(BLACK)
neo.show()

global button_pressed
score=0
button_pressed = False

def random_rgb():
global ledcolor
ledcolor=int(urandom.uniform(1,4))
if ledcolor ==1:
neo.fill(RED)
neo.show()
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elif ledcolor == 2:
neo.fil([GREEN)
neo.show()

elif ledcolor == 3:
neo.fil(BLUE)
neo.show()

elif ledcolor == 4:
neo.fil(WHITE)
neo.show()

def random_text():

global oledtext

oledtext=int(urandom.uniform(1,4))

if oledtext ==1:
oled.fill(0)
oled.show()
oled.text(*RED",45,32)
oled.show()

elif oledtext == 2:
oled.fill(0)
oled.show()
oled.text("GREEN",45,32)
oled.show()

elif oledtext == 3:
oled.fill(0)
oled.show()
oled.text(“BLUE",45,32)
oled.show()

elif oledtext == 4:
oled.fill(0)
oled.show()
oled.text(*"WHITE",45,32)
oled.show()

def button_reader_thread():
while True:
global button_pressed
if button_pressed == False:
if button.value() == 1:
button_pressed = True
global score
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global oledtext
global ledcolor
if ledcolor == oledtext:

score +=10
else:
score -=10

utime.sleep(0.01)
_thread.start_new_thread(button_reader_thread, ())

oled.text(“The Game Begins”,0,10)
oled.show()
utime.sleep(2)

foriin range(10):
for jin range (10):
random_text()
random_rgb()
button_pressed=False
utime.sleep(1.5)
oled.fill(O)
oled.show()
neo.fill(BLACK)
neo.show()
utime.sleep(1.5)
oled fill(O)
oled.show()
oled.text(“Your total score:”,0,20)
oled.text(str(score), 30,40)

oled.show()

2.10.7. Projenin Arduino C Kodlari

#include <Adafruit_NeoPixel.h>
#ifdef _AVR__

#include <avr/power.h>

#endif

#define PIN 6

#define NUMPIXELS 1
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Adafruit_NeoPixel pixels(NUMPIXELS, PIN, NEO_GRB + NEO_KHZ800);
#define DELAYVAL 500

#include <Wire.h>
#include “ACROBOTIC_SSD1306.h"

int OLED_color;
int RGB_color;
int score = 0O;
intx=0;

int button;
void setup() {

Wire.begin();
oled.init();
oled.clearDisplay/();

#if defined(__AVR_ATtiny85__) && (F_CPU ==16000000)
clock_prescale_set(clock_div_1);
#endif

pixels.begin();
pixels.clear();

}

void loop() {

oled.clearDisplay();

oled.setTextXY(3,1);

oled.putString(“The game begins”);
pixels.setPixelColor(0, pixels.Color(0O, O, O));
pixels.show();

delay(2000);

oled.clearDisplay();

for (int i=0;i<10;i++){

random_color();
pixels.show();
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button = digitalRead(10);
if (button ==1){

if(OLED_color==RGB_color & x==0){
score=score+10;
x=1;

}

if(OLED_color!'=RGB_color & x==0){
score=score-10;
x=1;

}

}
delay(2000);

oled.clearDisplay();

pixels.setPixelColor(0, pixels.Color(0O, O, O));
pixels.show();

x=0;

String string_scrore=String(score);
oled.clearDisplay();
oled.setTextXY(2,5);
oled.putString(“Score: );
oled.setTextXY(4,7);
oled.putString(string_scrore);
oled.setTextXY(6,5);

(

3

oled.putString(“points”);

delay(10000);

void random_color(){

OLED_color = random(1,5);
RGB_color = random(1,5);

if (OLED_color ==1){

oled.setTextXY(3,7);
oled.putString(“red”);
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if (OLED_color == 2){
oled.setTextXY(3,0);
oled.putString(“green”);
}
if (OLED_color == 3){
oled.setTextXY(3,0);
oled.putString(“blue”);
}
if (OLED_color == 4){
oled.setTextXY(3,0);
oled.putString(“white");
}
if (RGB_color ==1){
pixels.setPixelColor(0, pixels.Color(255, O, 0));
}
if (RGB_color == 2){
pixels.setPixelColor(0, pixels.Color(0, 255, 0));
}
if (RGB_color == 3){
pixels.setPixelColor(0, pixels.Color(0O, O, 255));
}
if (RGB_color == 4){
pixels.setPixelColor(0, pixels.Color(255, 255, 255));
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2.11. Sihirli Lamba

Cogumuz, filmlerde alkis sesiyle sihirliymiscesine yanip sonen lambalari veya acilip
kapanan kapilari gérmusuzdur. Cekimlerde bu kapilari kapatan, lambalari sdnduren
set yardimcilari bulunmaktadir. Peki ya biz bunu otomatik olarak gerceklestirsek
nasil olur? Ortamda meydana gelmesini bekledigimiz ses siddeti degisikligini
elektrik sinyaline donusturen sensorler vardir. Bunlara ses sensoru denmektedir.

Bu projede alkis ile yanip sonebilen bir aydinlatma lambasi duzenedi hazirlarken
Picobricks ile Role modulu ve ses seviyesi sensdérunu kullanmayi ayrica durum
kontrolUnu 6greneceksin.

2.12.1. Proje Detaylari ve Algoritma

Bu projede evlerde kullandigimiz bir lambayi sesle acip kapatacagiz. Picobricks
ses seviyesi sensoru kullanarak insa edecegdimiz projemizde alkis sesi ¢cikararak
acma-kapama islemlerini gerceklestirecegdiz. Onceki projelerde oldugu gibi
sensorlerin kullanildigi projelerde kodlari yazmaya baslamadan énce sadece sensoru
calistirarak yapmak istedigimiz islemlerde sensdrun hangi degerleri gonderdigini
gérmek daha sonra bu degerleri baz alarak projenin kodlarini yazmak ilerlemenizi
kolaylastiracaktir. Bu projede de 6ncelikle MicroBlocks say123 blogu ses siddeti
sensoru degerlerini okuyacagdiz ve lambanin acilip kapanmasi icin gerekli ses
miktarini belirleyecegiz. Daha sonra bu ses seviyesine ulasildiginda Picobricks
uzerindeki roleyi acarak roleye bagli olan lambanin yanmasini saglayacagiz. Roleler
220 volt alternatif akimi acip kapatarak kontrol edebilmektedirler. Acilan lambayi
geri kapatmak icin yine ses sensoru verisini kullanacagiz. Burada ayni ses miktari
ile lambanin kapaliyken acilmasi, acikken kapanmasi icin degisken kullanmamiz
gerekmektedir.

2.12.2. Baglanti Semasi

Out-GPI101
GND-GND
VCC-3.3V OUT
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2.11.3. Projenin MicroBlocks ile Kodlanmasi

Microblocks kodlarini yazarken éncelikle x adinda bir degisken olusturuyor ve hem
degiskenin hem de rélenin baslangic degerini false olarak atiyoruz. x degiskenini
lambanin aciksa kapanmasi kapaliysa acilmasi isleminde kullanacagiz.

HPicoBricks set relay

set fSdto

Dijital ses senséru bagl oldugu dijital pin Uzerinden bize ses algilandiginda “0”,
bostayken “1" degeri gdnderir. MicroBlocks bu degerleri “True” ve “False” olarak
almaktadir. Yazdigimiz kodlarda 16 numarali dijital pinden gelen deger “0” yani
“False” ise role devreye girecektir. Role devreye girdiginde x degiskeninin degerine
bakilacak, eger x False ise réle acilacak ve x degiskeninin degeri “True” olarak
degistirilecektir, degilse role kapatilacak ve x degiskeninin degeri tekrar “False” olarak
atanacaktir. Bu kodlar alkis yaptigimizda lambanin acilmasi, tekrar alkis yaptigimizda
lambanin kapanmasini saglayacaktir.

when readdigitalpin€@® =

Projenin MicroBlock kodlarina ulasmak i¢cin tikla.

2.11.4. Projenin Yapim Asamalari

Proje insa edilirken iki kablolu priz ve duy kullaniimistir. Faz kablosu kesilerek kesilen
iki uc roleye baglanmistir. Diger kabloyu kestiginde tehlikeli durum olusmamasi igin
elektrik bandi ile yalitima dikkat etmelisin. U¢ kablolu priz kullanirsan faz kablosu
olan kahverengi kabloyu keserek réleye baglamalisin.
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2.11.5. Proje Onerisi

Sihirli lamba projesi ile evindeki masa lambasini sesle kontrol edebilirsin. Roleye

lamba baglayabilecegin gibi evdeki diger elektrikli aletleri de baglayarak sesle ya da
bluetooth Uzerinden cihazlari acip kapatarak kontrol edebilirsin.
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2.11.6. Projenin MicroPython Kodlari

from machine import Pin
sensor=Pin(16,Pin.IN)
relay=Pin(12,Pin.OUT)
x=0
while True:
if sensor.value()==0:
if x==0:
relay.value(l)
x=1
else:
relay.value(O)

x=0

2.11.7. Projenin Arduino C Kodlari

int x=0;

void setup() {
pinMode(16,INPUT);
pinMode(12,0UTPUT);
digitalWrite(12,LOW);
}

void loop() {

if (digitalRead(16)==0){
digitalWrite(12,HIGH);
x=1;

} else{
digitalWrite(12,LOW);
x=0;

}

}
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2.12. Akilli Serinletici

Yaz aylarinda serinlemek icin kis aylarinda isinmak icin klimalar kullanilir. Klimalar
Isitma ve sogutma derecesini bulundugu ortamin sicakligina gére ayarlamaktadir.
Firinlar yemegi pisirirken kullanicinin ayarladigi sicaklik degerine ¢cikmaya ve o
sicakligl korumaya calisirlar. Bu iki elektronik cihazda sicakligi kontrol etmek icin 6zel
sicaklik sensorleri kullanmaktadir. Ayrica seralarda sicaklik ve nem birlikte olculur. Bu
iki deger istenen duzeyde dengede kalabilmesiicin fan ile hava akimini saglanmaya

calisihir.

Picobricks'te sicakligi ve nemi ayri ayri olcebilir ve bu dlcumler ile cevreyle etkilesime
girebilirsiniz. Bu projede Picobricks ile sicakliga gore fan hizini otomatik ayarlayan bir
serinletme sistemi hazirlayacagiz. Boylelikle DC motor ¢alisma sistemini ve motor hiz
ayari yapmayl 6greneceksin.

2.12.1. Proje Detaylari ve Algoritma

Projemizde oncelikle Picobricks uzerindeki DHT11 sicaklik ve nem sensérunun
olctugu sicaklik degerlerini goruntuleyecegdiz. Daha sonra sonra bir sicaklik

siniri belirleyerek DHT11 modulunden gelen sicaklik degeri bu sinira ulastiginda
Picobricks'e bagli DC motorun dénmeye baslamasi, sicaklik degeri belirledigimiz
sinirin altina indiginde ise DC motorun durmasi icin gerekli kodlari yazacagiz.

2.12.2. Baglanti Semasi
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2.12.3. Projenin MicroBlocks ile Kodlanmasi

say PicoBricks temperature (*C)

Fanin ne zaman devreye girerek calisacagina karar vermek icin dncelikle DHTT
sensorunden gelen degerleri gormemiz ve bu degerlere gore islem yapmamiz
gerekiyor. Bunun icin Output kategorisindeki say123 blogunu kullanabilirsin. Daha
sonra Picobricks kategorisindeki PicoBricks temperature blogunu surukleyerek
say blogundaki 123 yazan yuvarlaga birak. Start tusuna basarak sensérden gelen
degerleri gér. Oda sicakliginda 25 derece civarinda degerler gormelisin. Picobricks
uzerindeki DHT11 modulUne parmagini degdirerek bir sure bekle. DHT1T'in
parmagindaki isidan etkilenerek sensérden gelen sicaklik degerinin arttigini
goéreceksin. Degerleri gordukten sonra say ve temperature bloklarini silebilirsiniz.

f PicoBricks temperature (°C) >=§) ‘

PicoBricks set motor D speed EID (0-100)

PicoBricks set motor £ speed [ (0-100)
: |

¥
po—

Projenin MicroBlocks kodlarina erismek icin tikla.

Bulundugun ortama gore fanin devreye girmesi icin bir sicaklik degeri belirledikten
sonra if else blogu icinde Picobricks set motor blogunu kullanarak projeyi
gerceklestirebilirsin. Fanin hizini O ile 100 arasinda degistirebilirsin.

2.12.4. Proje Gorseli
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2.12.5. Proje Onerisi

Picobricks Uzerindeki OLED ekranin kullanarak sicakligi ekrana yazdirabilir ve fanin
devreye girdigi sicakligi takip edebilirsin.

Picobricks moduler yapidadir, moduller kirillarak ayrilabilir ve grove kablolar ile Pico
boarda baglanarak kullanilabilir. Projemizde yaptigimiz akilli serinletici devresini,
robot araba sasesine montajlayarak bulundugun ortamda otonom olarak gezen ve
ayni anda ortami serinleten bir proje gelistirebilirsin.

2.12.6. Projenin MicroPython Kodlari

Gecgerli sicakhgin shell penceresine yazdiran kodlar:

from machine import Pin
from dht import DHTTI
from utime import sleep
dht_sensor = DHTTI(11)

while True:
sleep(1) # It was used for DHTTI to measure.
dht_sensor.measure() # Use the sleep() command before this line.
temp=dht_sensor.temperature()

print(temp)

Projenin Kodlari:

from machine import Pin
from dht import DHTTI
from utime import sleep
dht_sensor = DHTTI(11)

m1 = Pin(21, Pin.OUT)
m1.low()

while True;

sleep(1) # It was used for DHTTI to measure.
dht_sensor.measure() # Use the sleep() command before this line.
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temp=dht_sensor.temperature()
print(temp)
if temp>=28.0:
m1.high()
else:

m1.low()

2.12.7. Projenin Arduino C Kodlari

#include “EspDHT.h"
EspDHT dht;

void setup()

{
dht.setup(11, EspDHT::DHT);
pinMode(21,0UTPUT);

}

void loop()
{
delay(100);
dht.readSensor();
float temperature = dht.getTemperature();

if(temperature>27){
digitalWrite(21,HIGH);
} else{
digitalWrite(21,HIGH);
}
}
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2.13. Buzz Wire Game

Projeler her zaman sorun ¢6zmek ve isleri kolaylastirmak icin olmak zorunda degil.
Eglenmek ve gelismek icin de projeler hazirlayabilirsin. Dikkat ve konsantrasyon bir
cok insanin gelistirmek istedigi 6zellikleridir. Bunu yapabilecegi uygulamalar oldukc¢a
ilgi cekicidir. Buzz Wire Game'i Picobricks ile yapmaya ne dersin?

Bilgisayarlar O ve 1 ler ile calisir ifadesini mutlaka duymussunuzdur. O elektrigin
yoklugunu 1ise varligini temsil eder. O ve 1 ler belirli sayida ve siralamadaki
kombinasyonlarla bir araya gelerek anlamli verileri olustururlar. Elektronik
sistemlerde O ve 1 ler dogrudan bir durumu kontrol etmek icin kullanilabilmektedir.
Kapl kapali mi degil mi? Isik acik mi kapali mi1? Sulama sistemi devrede mi degil mi?
bunun gibi bilgiler elde etmek icin durum kontrolu yapilmaktadir.

Bu projede Picobricks ile buzzer ve LED modulunu kullanarak iletken tel yardimi
ile dikkat ve konsantrasyon gelistirici Buzz Wire Game oyununu elektronik olarak
hazirlayacagdiz. Bu projeyi hazirlarken buton olmayan ancak buton gibi kullanilacak
bir giris teknigi de 6grenmis olacaksin.

2.13.1. Proje Detaylari ve Algoritma

Projeyi hazirlamak icin 2 adet erkek-erkek jumper kablo ve 15 cm uzunlugunda
iletken bukulebilir tele ihtiyacin var. Oyuncu hazir oldugunda oyunu baslatmak icin
butona basmasi istenecek. Butona basildiginda oyuncunun elinde jumper kablo
iletken tele degerse Picobricks bunu algilayip sesli ve yazili uyari verecek. Oyun
basladiktan bitene kadar gecen strede OLED ekranda gosterilecek.

Kullanicl butona bastiktan sonra timer’i resetliyoruz. Daha sonra Picobricks'in GPIO]
nolu pinine bagli iletken tel'e 3.3V'luk gerilim verecegiz. Oyuncunun elinde tuttugu
kablonun bir ucu Picobricks Uzerinde GND pinine bagli olacak. Eger oyuncu elindeki
jumper kabloyu iletken tele dokundurursa GPIO1 nolu pin Pasif/Kapali/O konumuna
dusecektir. Daha sonra Oyunun bittigini bildirir 1sikl, yazili ve sesli geri bildirimde
bulunulacak ardindan OLED ekran Uzerinde gecen sure milisaniye cinsinden
gosterilecek. 5 saniye sonunda oyuncunun yeniden baslamak icin butona basmasi
istenecek.
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2.13.2. Baglanti Semasi

-—----—---J

2.13.3. Projenin MicroBlocks ile Kodlanmasi

PicoBricks basladiginda OLED ekrani basladiktan hemen sonra sonsuz bir dongu
aclyoruz. Cunku oyun bittikce basa dénecek. Sonsuz déngunun icine ilk dnce kirmizi
ledi kapatip OLED ekrana baslangic mesaji ifadelerini yerlestiriyoruz. Ardindan
Control kategorisinden wait until blogunu yerlestirerek Picobricks'in butonuna
tiklanana kadar donguyu bekletiyoruz.

Butona basildiktan sonra kodlarin devaminda OLED ekrana oyunun basladigini
bildiren ifade ekliyoruz. Ardindan GPIO]1 pinini acarak 3.3V gerilim veriyoruz.
Zamanlayiclyi sifirladiktan sonra wait until blogu icinde GPIOT pini O yani kapali
olana kadar bekliyoruz. burada Oyuncunun elindeki kabloyu tele dokundurma
durumu kontrol ediliyor. Dokunma algilandiginda dénguye kaldigi yerden devam
edilip gerekli isikli yazil ve sesli bildirimler sunuluyor. Son olarak 5 saniye bekleyip
déngunun basina dénuluyor.
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when started
initialize i2¢c address(hex) E reset pin# () flip
forever

PicoBricks setred LED
- write atx D y () inverse
. "7 1174 Press the Button [:18'4 0 L, inverse
I write atx y ED inverse

waituntil PicoBricks button =

- write [17[3 at x €3 y €I inverse
write at x €3 y €D inverse
set digital pin &b to

reset timer

waituntil readdigitalpin@® =
set[1"34to timer

I write [T =1 at x @13 y €3 inverse

write join time [ atx@&3y€Dinverse

' PicoBricks set red LED
PicoBricks beep &I ms

' wait @I millisecs

Projenin kodlarina erismek icin tikla.

2.13.4. Projenin Yapim Asamalari
PicoBricks base kit ile beraber,

1: 2 adet 20 cm erkek-erkek jumper kablo. GND'ye takilacak kablonun bir ucu 4-5cm
soyulup halka sekline getir.

2: 0.8 mm kalinliginda 15-20 cm iletken tel malzemelerini hazirla.
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Protoboard Uzerine iletken teli diledigin sekilde bukerek deliklerinden gecir bir
ucunu gecirmeden dnce erkek ucunu PicoBoard uzerindeki GND pinine bagli olan
diger ucunu halka haline getirdigin kablonun icinde gecirmelisin.

3: iletken tel

4: Bir ucu GND pinine bagli ucu halka haline getirilmis Jumper kablo

5: iki ucu da erkek olan jumper kablonun bir ucunu, protoboard’a yerlestirdigin
iletken telin ucunun hemen yanindaki delige tak.

6: Protoboard’in altindan jumper kablonun ucu ile iletken telin ucunu birbirine dola.

7: iletken telin protoboard’a yerlestirilmis diger ucunun da cikmamasi icin bUk.

8: 6. adimda iletken telin ucuna doladigin jumper kablonun diger erkek ucunu
Picoboard Uzerindeki GPIO1 nolu pine tak
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Kurulumu tamamladiysan kodlarini yUkledikten sonra oyuna baslayabilirsin. lyi
eglenceler.

2.13.5. Proje Onerisi

Projeye fiziksel ve yazilimsal gelistirmeler yapabilirsin. Baslangic ve bitis noktalarini
yalitkan bant ile kapatarak oyuncunun oyuna baslarken ve bitirirken sorun
yasamasini engelleyebilirsin. Yazilimsal olarak ise oyuncu elindeki kabloyu tele
degdirmeden diger uca getirip biraktiginda butona basar ve skorunu OLED ekranda
goérmesini saglayabilirsin.

2.13.6. Projenin MicroPython Kodlari

from machine import Pin, I12C, Timer
from ssd1306 import SSD1306_12C
from utime import sleep

WIDTH =128
HEIGHT = 64

sda=machine.Pin(4)
scl=machine.Pin(5)
i2c=machine.l2C(0,sda=sda, scl=scl, freg=1000000)
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oled = SSD1306_12C(128, 64, i2¢)

wire=Pin(1,Pin.OUT)
led = Pin(7,Pin.OUT)
buzzer=Pin(20, Pin.OUT)
button=Pin(10,Pin.IN,Pin.PULL_DOWN)
endtime=0
while True:
led.low()
oled.fill(0)
oled.show()
oled.text(“<BUZZ WIRE GAME>",0,0)
oled.text("Press the button”,0,17)
oled.text(“TO START!",25,35)
oled.show()
while button.value()==0:
print(“press the button”)
oled.fill(0)
oled.show()
oled.text("GAME",25,35)
oled.text(“STARTED",25,45)
oled.show()
wire.high()
timer_start=utime.ticks_ms()
while wire.value()==1:
print(“Started”)
endtime=utime.ticks_diff(utime.ticks_ms(), timer_start)
print(endtime)
oled.fill(0)
oled.show()
oled.text(“GAME OVER!",25,35)
oled.text(endtime + *ms” ,25,45)
oled.show()
led.high()
buzzer.high()
sleep(5)
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2.13.7. Projenin Arduino C Kodlari

#include <Wire.h>
#include “ACROBOTIC_SSD1306.h"

int Time=0;
unsigned long Old_Time=0;

void setup() {

pinMode
pinMode
pinMode
pinMode

20,0UTPUT);
7.0UTPUT);
1,0UTPUT);
10,INPUT):

s e,

Wire.begin();
oled.init();
oled.clearDisplay();

#if defined(__AVR_ATtiny85__) && (F_CPU == 16000000)
clock_prescale_set(clock_div_1);
#endif

}

void loop() {

digitalWrite(7,LOW);

oled.setTextXY
oled.putString
oled.setTextXY(4
oled.putString(“Press Button”);
oled.setTextXY(5,3);
oled.putString(“TO START!);

2)0);
BUZZ WIRE GAME");
2);

(
("
(4,
("
(5,
(
while (!(digitalRead(10)==1)){

oled.clearDisplay();
oled.setTextXY(3,6);
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oled.putString(“CAME");
oled.setTextXY(5,4);
oled.putString(“STARTED");

digitalWrite(1,HIGH);
Old_Time=millis();

while(!(digitalRead(1)==0)){

Time=millis()-Old_Time;

}
String(String_Time)=String(Time);

oled.clearDisplay();
oled.setTextXY(3,4);
oled.putString(“GAME OVER");
oled.setTextXY(5,4);
oled.putString(String_Time);
oled.setTextXY(5,10);
oled.putString(*ms”);
digitalWrite(7,HIGH);
digitalWrite(20,HIGH);
delay(500);
digitalWrite(20,LOW);
delay(5000);

Time=0;

Old_Time=0;
oled.clearDisplay/();
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2.14. Dinazor Oyunu

Gelistirilecek elektronik sistemler gorevini itme, cekme, dondurme, kaldirma, indirme
gibi hareketle sonuclanan islerle yerine getireceklerse projede aktuatdr olarak
pnomatik sistemler ya da elektrik motorlu sistemler kullanilir. Picobricks, projelerinde
yazdigin kodlari harekete gecirebilecek sistemler Uretebilmen icin iki farkli motor
tipini desteklemektedir. DC motor ve DC motorlarin elektronik olarak hareketlerinin
duzenlendigi Servo motorlar. Servo motorlar donus acisi degeri verildiginde o aclya
dénen motorlardir. Model ucaklarin kanatlarinda, ugcaga yon verebilmek icin kanat
uclarindaki yapraklari servo motorlar ile hareket ettirilmektedir. RC teknelerde

aracin yonunu degistirmek icin de ayni mantikla servo motorlar kullanilmaktadir.
Ayrica tam tur dénebilen, akilli strekli servo olarak bilinen gelismis servo motorlar,
evlerimizde kullandigimiz akilli sipurgelerin tekerleklerinde de kullaniimaktadir.

Bu projede PicoBricks ile Servo motorlarin nasil kontrol edilebildigini 6greneceksin.

2.14.1. Proje Detaylari ve Algoritma

Bu projede Google Chrome offline dinasour game'i otomatik olarak Picobricks’'e
oynatacagiz. Oyunda Picobricks engelleri algilayarak otomatik olarak dinazorun
hareketlerini kontrol edecek. Oyun esnasinda dinazorun karsisina ¢ikan engelleri
algilamak icin picobricks LDR sensér kullanacagiz. LDR sensér ylUzeyine temas
eden 1sitk miktarini dlcerek analog sinyaller gonderebilmektedir. Senséru bilgisayar
ekranina sabitleyerek beyaz ve siyah renkler arasindaki isik miktari farkindan
yararlanarak dinazorun énune engel gelip gelmedigini algilayabiliriz. Engel
algilandiginda ise servo motor kullanarak klavyedeki bosluk tusuna otomatik olarak
basilmasini saglayabiliriz. Bu sayede dinazor engelleri kolaylikla asacaktir. Proje
kodlarini yazarken oncelikle LDR sensoru bilgisayar ekranina sabitleyerek beyaz

ve siyah zemindeki sensor verilerine okuyacak daha sonra bu verilere gore servo
motorun hareket etmesi icin gerekli kodlari yazacagiz.
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2.14.2. Baglanti Semasi

Not: Motor sUrucu grove kablo girisinin sag ve sol tarafinda Uc¢lu pinler bulunmakta
ve bu pinler 2'li jumper ile kisa devre yapilmaktadir. DC motor kullanirken DC motor
tarafinda takili olmasi gereken jumper, servo motor kullanirken cikarilarak servo
tarafina takilmalidir.

xansanansanannnnis

2.14.3. Projenin MicroBlocks ile Kodlanmasi

Projenin calismasi icin dncelikle bulundugunuz ortama gére degisecek olan
LDR sensor degerlerini okumalisin. Bunun icin say123 blogunu kullanabilirsin.
Chrome offline dinosaur game a¢. Sensoru dinazordan 3-4 cm sag tarafa ve yol
cizgisinin hemen Uzerine bant yardimiyla sabitle. Sensérun ekrana degdiginden
emin olduktan sonra sensor degerlerini oku. Beyaz zeminde iken gelen degerler,
engel geldiginde gelen degerlerden farkli olacaktir. Aradaki farki gézlemleyerek
belirleyecegdiniz sinir degerini when blogu ile koda dénustur. LDR sensér degeri
belirledigin degerden kucuk oldugunda servonun acisinin 25 derece degisip eski
konumuna geri gelmesi icin gerekli kodlari yaz ve servo motoru space tusuna
otomatik olarak basacak sekilde klavyenize sabitle.

Projenin MicroBlocks kodlarina ulasmak icin tikla.

e

when PicoBricks light sensor <)

‘set servo to speed (-100 to 100)
set servo to &3 degrees (-90 to 90)
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2.14.4. Proje Gorseli

2.14.5. Proje Onerisi

Oyunda ilk basta zemin rengi beyaz figurler siyah renklidir. Belirli bir asamadan sonra
ise renkler tersine donmektedir. Bu sebeple LDR sensoér verileri degismektedir. Bu
problemi cozmek icin degisken ve fonksiyon kullanarak oyun beyaz zemindeyken

bir kod grubu, siyah zemindeyken diger kod grubunu c¢alistirabilir ya da bu farki
algilamasi icin ikinci bir LDR sensor takabilirsin.

Picobricks ve modulleri basitten karmasiga bircok proje gelistirmemize imkan
sunmaktadir. Gunluk hayatta oynadigimiz bir bilgisayar oyununu otomatik olarak
Picobricks'e oynattigimiz bu projeyi gelistirerek minecraft gibi farkli oyunlarda da
kullanabilirsin.

2.14.6. Projenin MicroPython Kodlari

Isik sensorunun okudugu degeri shell penceresine yazdiracak kodlar:

from machine import Pin, ADC
from utime import sleep
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ldr=ADC(27)

while True:
print(ldr.read_ul16())
sleep(0.01)

Projenin Kodlart:
fromm machine import Pin, ADC,PWM
from utime import sleep

ldr=ADC(27)
servo=PWM(Pin(21))
servo.freq(50)

while True:
sleep(0.01)
if Idr.read_ul16()>40000:
servo.duty_ul6(2000)
sleep(0.1)
servo.duty_ul6(1350)
sleep(0.5)

2.14.7. Projenin Arduino C Kodlari

#include <Servo.h>
Servo myservo;

void setup() {
myservo.attach(22);

myservo.write(20);
pinMode(27,INPUT);

}

void loop() {
int light_sensor=analogRead(27);

if(light_sensor>100){
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int x=45;
int y=20;

myservo.write(x);
delay(100);
myservo.write(y);
delay(500);
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2.15. Gece Gunduz

Okulda oynadiginiz Gece Gunduz oyununu elektronik olarak oynamaya ne dersin?
Ogretmen gece dediginde kafamizi dne edip masanin Uzerindeki kolumuza
yasladigimiz, gunduz dediginde basimizi kaldirdigimiz bir oyundur gece-gunduz
oyunu. Bu oyun dikkatini ve refleksini kullanacagdin bir oyun olacak. Bu projede
0,96" 128x64 piksel 12C OLED ekrani kullanacagiz. OLED ekranlar yapay isik kaynagi
olarak kullanilabildikleri icin ekran Uzerindeki karakterleri mercek ve ayna kullanarak
buyUutebilir ve istediginiz duzleme yansitabilirsin. Akilli gézlUkler ve otomobil
camlarina bilgilendirme, yol ve trafik bilgisi yansitabilen sistemler OLED ekranlar
kullanilarak yapilabilmektedir.

Isik sensorleri bulunduklari ortamin isik seviyelerini 6lcebilen, fotodiyot da denilen
sensorlerdir. Isiga maruz kalan sensoérun elektrik gecirgenligi degismektedir. Biz de
kodlayarak isik sensérunu kontrol edip, isik miktarinin etkiledigi elektronik sistemler
gelistirebilmekteyiz.

2.15.1. Proje Detaylari ve Algoritma

Once oyuncunun oyuna baslamasi icin butona basmasini isteyecegiz. Ardindan
PicoBricks'in OLED ekraninda NIGHT ve DAY ifadelerini rastgele olarak 2'ser saniye
boyunca gosterilmesini saglayacagiz. Oyuncu, eger OLED ekranda yazan kelime
NIGHT ise 2 saniye icinde LDR sensérunun Uzerini eliyle kapatmali, eger OLED
ekranda GUNDUZ kelimesi yaziyorsa LDR sensorinun Gzerinden elini kaldirmal.
Oyuncunun her dogru tepkisi 10 puan kazanmasini saglayacak, yanlis tepkide ise
oyun bitecek ve ekranda oyunun bitmesini bildiren yazili ifade yer alacak, buzzerdan
farkli tonda bir ses calacak ve OLED ekranda puan bilgisi yer alacaktir. E§er oyuncu
toplam 10 dogru tepki verip 100 puan elde ederse “Congratulation” yazisi ile oyuna
yeniden baslayabilmek icin RESET butonuna basilmasini bildiren ifade OLED
ekranda gosterilip buzzerdan farkli tonda notalar calacaktir.
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2.15.2. Baglanti Semasi

2.15.3. Projenin MicroBlocks ile Kodlanmasi

Picobricks basladiginda OLED ekrani tanimlayip baslangic ekran mesajlarini yazdir..
Ardindan score, start, nightorday ve gamerReaction isimli degiskenler olustur. Oyun
butona basildiktan sonra baslayacagdi icin wait until blogundan sonra start degiskeni

1yapilir.

2c address(hex) ¥ reset pin# ) flip

" write |NIGHT and DAY E194 10 37 0 X\ e o
" write | <GAME> E19:4 40 B 20 IV 50
.wﬁteatxmyminverse
' write to START! E18.4 40 BT 55 FLVGIET
set |3t O

' setEradto )

Oyun basladiginda her iki saniyede “change word” yayini yapilacak. Bu haber
sayesinde ekranda DAY veya NIGHT ifadesi yazdirilacak. Kelimenin degismeden
ekranda kaldigi 2 saniye suresince oyuncunun tepkisi LDR sensérunden okunan
degere goére gamerReaction degiskenine atanacak. LDR degeri 80'den buyUkse
sensorun ustu aciktir degilse sensdr kapatilmistir. 80 degerini kendi calisma
kosullarin icin degistirebilirsin.

Gecen iki saniyenin sonunda ise gamerReaction ile rastgele belirlenen
kelime(nightorday) kiyaslanarak Correct ve Wrong yayinlari yapiliyor. Bu yayinlar ise
oyunda puan kazanma ve oyunun bitmesi icin kullanilacak.
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reset timer

repeatuntil timer > gD
if PicoBricks light sensor < g

- ¢ gamerReactic

PicoBricks beep €D ms

nightorday = gamerReaction

Iki saniye araliklarla change word iletisi alindiginda ekran temizlenerek O ya da 1
deger rastgele nightorday degdiskenine atanir. Deger O ise ekrana NIGHT O degil ise
ekrana DAY yazdirilir. Yayin blogunun 1 defa ¢alismasi icin bu komut dizisi en sonda
stop this task komutu ile durdurulur.

setf - Adto random () to &)

if nightorday =)

write at x €D y €D inverse

write EGTY2N at x €3 y € inverse

| stop this task

Oyuncu dogru tepki verdiginde yayinlanan "Correct” iletisi icin score degiskenini bir
seferlik 10 arttiran kodlarin yer aldigi kod blogu asagidaki gibidir.

when received

change by €19
stop this task
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Oyuncu yanlis tepki verdiginde yayinlanan “Wrong” iletisi icin diger tum kodlari
durdurup ekrana oyunun bitmesi ile ilgili yaziyi ve score degerini yazdiran kodlarin
yer aldigi kod blogu asagidaki gibidir.

initialize i2c [N R4 address(hex) & reset pin# (D flip

write [EITY o4 at x (D y €1 inverse
write join [T Score atx (D y €D inverse

write [JT:7%] at x () y €3 inverse
I L1113 To Repeat! E184 0 B 55 JL 61
PicoBricks beep €I ms

Oyuncu oyunu hatasiz bitirdiginde score degiskeni 100 degerini alacaktir. Bunu
yakalayip oyuncuyu tebrik edip oyunu durduran kodlarin yer aldigi kod blogu
asagidaki gibidir.

initialize i2c address(hex) Ed reset pin# ) flip

'wrﬂeatxmyminverse
write join [TEX"TY score  atx @y €D inverse

' 7111 1 Press Reset 194 20 §'7 45 J1, 0 )
I 4154 To Repeat! =184 25 §'2 55 B\
- play note [ octave €D for €1D ms

[ play note [3 octave & for 1D ms

[ play note [i] octave € for €IID ms

Projenin kodlarina erismek icin tikla.
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2.15.4. Proje Gorseli

2.15.5. Proje Onerisi

Projeye LDR sensorun bulundugun ortama gére gonderdigi dederleri alarak oyun
icerisinde sensor degerine gore islem yapilacak sinirin otomatik belirlenmesi, yani
LDR sensor degeri kalibrasyonu kodlari ekleyerek projeyi gelistirebilirsin. Oyuna
zorluk seviyesi ekleyebilirsin. Potansiyometre ile zorluk seviyesi kolay orta ve zor
secimi yaptirilabilir. Kolay seciliyken kelimelerin degisme suresi 2 saniye orta
seciliyken 1.5 saniye zor seciliyken 1 saniye olabilir.
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2.15.6. Projenin MicroPython Kodlari

fromm machine import Pin, I12C, Timer, ADC, PWM
from ssd1306 import SSD1306_12C

from utime import sleep

import utime

import urandom

WIDTH =128

HEIGHT = 64

sda=machine.Pin(4)

scl=machine.Pin(5)

i2c=machine.l2C(0,sda=sda, scl=scl, freq=1000000)
oled = SSD1306_12C(128, 64, i2c)

buzzer = PWM(Pin(20))
buzzer.freq(440)

ldr=ADC(27)
button=Pin(10,Pin.IN,Pin.PULL_DOWN)

oled.text(“NIGHT and DAY", 10, O)
oled.text(“<CAME>", 40, 20)
oled.text(“Press the Button”, O, 40)
oled.text(“to START!", 40, 55)
oled.show()

def changeWord():

global nightorday

oled.fill(O)

oled.show()

nightorday=round(urandom.uniform(0Q,1))

if nightorday==0:
oled.text("---NIGHT---", 20, 30)
oled.show()

else:
oled.text(“---DAY---", 20, 30)
oled.show()

while button.value()==0:
print(“Press the Button”)
sleep(0.01)
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oled-fill(0)

oled.show()

start=1

global score

score=0

while start==T:
global gamerReaction
global score
changeWord()
startTime=utime.ticks_ms()

while utime.ticks_diff(utime.ticks_ms(), startTime)<=2000:
if Idr.read_ul16()>20000:
gamerReaction=0
else:
gamerReaction=1
sleep(0.01)

buzzer.duty_ul6(2000)

sleep(0.05)

buzzer.duty_ul6(0)

if gamerReaction==nightorday:
score +=10

else:
oled-fill(O)
oled.show()
oled.text(“Game Over”, 0, 18, 1)
oled.text(“Your score “ + str(score), 0,35)
oled.text(“Press RESET",0, 45)
oled.text(“To REPEAT",0,55)
oled.show()
buzzer.duty_ul6(2000)
sleep(0.05)
buzzer.duty_ul6(0)
break;

if score==100:
oled-fill(O)
oled.show()
oled.text(“Congratulation”, 10, 10)
oled.text(“Top Score: 100", 5, 35)
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oled.text(“Press Reset”, 20, 45)
oled.text(“To REPEAT", 25,55)
oled.show()
buzzer.duty_ule(2000)
sleep(0.1)

buzzer.duty_ule(0)

sleep(0.1)
buzzer.duty_ule(2000)
sleep(0.1)

buzzer.duty_ule(0)

break;

2.15.7. Projenin Arduino C Kodlari

#include <Wire.h>
#include “ACROBOTIC_SSD1306.n"

int Gamer_Reaction = 0;
int Night_or_Day = 0;
int Score = 0;

int Sayac=0;

double currentTime = 0O;
double lastTime = O;
double getLastTime(){
return currentTime = millis()/1000.0 - lastTime;

void _delay(float seconds) {
long endTime = millis() + seconds *1000;
while(millis() < endTime) _loop();

}

void _loop() {
}

void loop() {

_loop();
}

void setup() {
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pinMode(10,INPUT);
pinMode(27,INPUT);
pinMode(20,0UTPUT);

Wire.begin();
oled.init();
oled.clearDisplay/();

#if defined(__AVR_ATtiny85__) && (F_CPU ==16000000)
clock_prescale_set(clock_div_1);
#endif

oled.clearDisplay();
oled.setTextXY(1,3);
oled.putString(“NIGHT and DAY");
oled.setTextXY(2,7);
oled.putString(“GAME");
oled.setTextXY(5,2);
oled.putString(“Press BUTTON!");
oled.setTextXY(6,4);
oled.putString(“to START!");

Score = 0;

while(!(digitalRead(10) ==1))

{
_loop();

}
_delay(0.2);

while(1){
if (Sayac==0){

delay(500);
Change_Word();
lastTime = millis()/1000.0;

while(!(getLastTime() > 2))

{
_loop();
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if(@analogRead(27) > 500){
Gamer_Reaction = 0;
lelse{
Gamer_Reaction =1;

}

}
digitalWrite(20,HIGH);

delay(250);
digitalWrite(20,LOW);

if(Night_or_Day == Gamer_Reaction){
Correct();

lelse{
Wrong();

} _loop();

if(Score==100){
oled.clearDisplay();
oled.setTextXY(1,1);
oled.putString(“Congratulation”);
oled.setTextXY(3,1);
oled.putString(“Your Score: “);
oled.setTextXY(3,13);

String String_Score=String(Score);
oled.putString(String_Score);
oled.setTextXY(5,3);
oled.putString(“Press Reset”);
oled.setTextXY(6,3);
oled.putString(“To Repeat!”);

for(int i=0;i<3;i++){

digitalWrite(20,HIGH);
delay(500);
digitalWrite(20,LOW);
delay(500);

} Sayac=TI;

}
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}
}

void Correct (){
Score +=10;
oled.clearDisplay();
oled.setTextXY(3,4);
oled.putString(“10 points”);

}

void Change_Word (){
oled.clearDisplay();
Night_or_Day=random(0,2);

if (Night_or_Day==0){
oled.setTextXY(3,6);
oled.putString(“NIGHT");
lelse{
oled.setTextXY(3,7);
oled.putString(“DAY");

}
}

void Wrong (){
oled.clearDisplay();
oled.setTextXY(1,3);
oled.putString(“Game Over”);
oled.setTextXY(3,1);
oled.putString(“Your Score: “);
oled.setTextXY(3,13);
String String_Score=String(Score);
oled.putString(String_Score);
oled.setTextXY(5,3);
oled.putString(“Press Reset");
oled.setTextXY(6,3);
oled.putString(“To Repeat!”);
digitalWrite(20,HIGH);
delay(1000);
digitalWrite(20,LOW);
Sayac=l,
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2.16. Ses Kontrollu Robot Araba

Gelisen ve gelismeye devam eden yapay zeka uygulamalari insan ozelliklerini
tanimakta, 6grenmekte ve onun gibi davranmaya calismaktadir. Yapay zekayi en
kisa haliyle 6grenebilen yazilimlar olarak ifade edebiliriz. Bazen goruntuyu bazen
sesi bazen ise sensorlerden topladigi verileri kullanarak égrenirler. Gelistiricilerinin
belirledigi algoritmalar sayesinde bunu yaparlar ve elde ettikleri sonuclara gore
kullanidiklari alanlarda karar verme sureclerinde yardimci olurlar. Kisaca karar
verme surecinin hizli ve hatasiz yapilmasi gereken durumlarda artik yapay zeka
uygulamalari kullanilmaktadir. Pazarlama alanindan savunma sanayisine, egitimden
sagliga, ekonomiden eglenceye her alanda yapay zeka verimi arttirip maliyetleri
dusurmektedir.

PicoBricks ile yapacagimiz bu projede konusarak kontrol edebileceginiz 2WD
araba yapacagiz. PicoBricks 2 adet 6V DC motoru ve bluetooth ile kablosuz iletisim
kurmanizi saglamaktadir.

2.16.1. Proje Detaylari ve Algoritma

Projede setin icinden ¢ikan robot araba kiti montajlanarak cep telefonu Uzerinden
kontrol edilecektir. HCO5 bluetooth modulu PicoBricks ile cep telefonu arasinda
kablosuz olarak iletisim kurabilmemizi saglayan bir moduldur. Projede cep
telefonuna yuklenen mobil uygulama sayesinde telefondan gdénderilen komutlar
HCO5 modulu uzerinden PicoBrickse iletilecek ve bu verilere gore de robot araba
hareket edecektir. Cep telefonundan ileri, geri, sag, sol butonlari ile robot arabayi
yonlendirebilecegimiz gibi sesli komutla da PicoBrickse veriler gonderebiliriz. Projede
robot arabanin hareketlerini kontrol etmek icin sesli komutlar verecegiz.

M 3-PA
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2.16.3. Projenin MicroBlocks ile Kodlanmasi

.Hlmto serialread

if lengthof buffer =)

set "™ LJto joinll asbytearray buffer

Projenin montajini tamamladiktan sonra kod kisminda ilk olarak cmd ve buffer
adinda iki degisken olusturarak 9600 bant genisliginde tanimlanan seri port
okuma islemini buffer degiskeni ile yapiyor ve gelen bilgileri cmd degiskenine
aktariyoruz. Eger tum kodlari yazdiginiz halde telefon ile PicoBricks arasinda
iletisim saglamamiyorsan bant genisligini 9600 yerine 115200 olarak degistirmeyi
deneyebilirsin.

PicoBricks set motor ) speed EIP {D—‘IDD] PicoBricks set motor i) speed E) (0-100)
Fu;:uBnr.:lu;s set motor € speed €D IID-1IJIJ] Fu:uBncks set motor € speed () (0-100)

I PicoBricks set motor ) speed (P (0-100) I PicoBricks set motor ) speed [ (0-100)
| PicoBricks set motor &) speed () (0-100) ' PicoBricks set motor & speed {0 (0-100)

h PicoBricks set motor &P speed 3 (0-100) h PicoBricks set motor D speed ELTD (0-100)
PicoBricks set motor ) speed [T (0-100) | PicoBricks set motor &) speed (D (0-100)

' PicoBricks set motor ) speed {3 (0-100) " PicoBricks set motor & speed (D (0-100)
' PicoBricks set motor ) speed {J (0-100) ' PicoBricks set motor ) speed () (0-100)

|
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' i’ican’cks set motor @ speed (D (0-100)

. PicoBricks set motor ) speed [ (0-100)

set "Lt}

Projenin MicroBlocks kodlarina ulasmak icin tikla.

HCO5 modulu ile seri port Uzerinden gelen bilgilerin tutuldugu cmd degiskeni ile
when bloklari kullanarak karsilastirma islemleri yapiyoruz. Gelen bilgi “forward” ise
robot arabanin ileri dogru hareket edebilmesi icin motorl ve motor2 bloklarini O

ile 100 degerleri arasinda calistirmaliyiz. Pilinizin doluluk durumu ile dogru orantili
olarak aracinizin hizi degisecektir. Ayni sekilde bluetooth Uzerinden gelen bilgi “right”
ise aracin saga donmesi “left” ise sola donmesi, “backward” ise geri gitmesi, “stop” ise
aracin durmasi icin gerekli kodlari yaziyoruz. Bu kodlarda aracin hareketleri belirli bir
sure yapmasli saglanmistir. Dilersen sureleri uzatabilir ya da kaldirabilirsin.

Kodlari yazarak PicoBricks Uzerinde calistirdiktan sonra android cihazlar icin
asagidaki baglantidan mobil uygulamayi indirerek telefona kuruyoruz.

https://play.google.com/store/apps/details?id=appinventor.ai_cempehlivan92.
Arduino_Sesli_Kontrol&hl=tr

Language butonu ile dil seceneklerini acip “en” secenegdi
ile dili ingilizce “tr"” secenegdi ile dili turkc¢e olarak
duzenleyebilirsin.
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2.16.4. Projenin Yapim Asamalari

1: Setin icerisinden ¢cikan 2WD robot araba sasesine birinci motoru vidalayarak sabitle.

2: Ikinci motoru saseye vidalayarak sabitle.
3: Tekerleri motorlara tak
4: Sasenin altindan sarhos tekeri aralayici kullanarak sabitle

5: Sasenin ustunden aralayiclyl somunla sabitle
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6: 4 adet aralayici alt sasenin dort kdsesine sabitle

7. Ust saseyi tak va somunlarla sabitle

8: Motorlarin kablolarint motor sUrlcudeki klemenslere tak.

9: Motor surucu, Bluetooth modulu, Picobricks board ve pil kutusunu saseye sicak
silikon kullanarak sabitle.

Proje montajini, kodlarin yazilmasini ve mobil uygulama kurulumunu
gerceklestirdikten sonra simdi robot arabani sesli olarak kontrol edebilirsin. Bunun

icin HCOS bluetooth modulu ile cep telefonunu eslestirmelisin. Cihazinin bluetooth
ayarlarina girerek HCO5 modulunu se¢cmeli ve eslestirmelisin. Eslestirme isleminde
modul icin gerekli parola “1234" ya da “0000" dir. Modul ile cihazi eslestirdikten sonra

uygulamayi
e acarak Connect
1C:52:16:5D:C5:92 QCY-T2C_R butonuna
CONNECT DISCONNECT LANGUAGE tikla ve HCO5
AC:B5:7D:83:D7:D9 _
Status Lang: tr DESKTOP-C4FQ043 modulune

secerek baglan.

00:18:E4:34:F5:EB HC-05

4C:EB:BD:25:F0:44 BOHK-WAX9X

18:CF.SE:5C:F3:DA
DESKTOP-4EIOPLH
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COMNNECT DISCONNECT LANGLIAGE

Baglanti gerceklestiginde Status bolumunde yesil renkli
Connected yazisini géreceksin. Mikrofon simgesine
tiklayarak “forward”, “backward”, “right”, “left” komutlari ile
aracl hareket ettirebilirsin.

forward

T

2.16.5. Proje Onerisi

Bu projede cep telefonuna yukledigimiz mobil uygulama Uzerinden sesli komutlar
vererek robot arabayi hareket ettirdik. Sen de iki eksen robot kol projesindeki pan-
tilt mekanizmasina HCO5 bluetooth modulu baglayarak sesli komutlar ile ya da
butonlar ile mekanizmayi kontrol edebilirsin. Ayni sekilde bu projedeki robot arabayi
sesli komutlar yerine butonlar kullanarak kontrol edebilecegdin bir mobil uygulama
deneyebilir ya da MIT Appinventor editoru ile projene 6zel mobil uygulama
gelistirebilirsin.

HCO5 Bluetooth modulu ile sadece motor surucu ve motor degil PicoBricks
Uzerindeki diger modulleri de calistirabilirsin. Ornegdin, mobil uygulama UGzerinden
RGB ledi diledigin renkte yakabilir, DHTTT modulunden sicaklik ve nem degerlerini,
LDR sensor Uzerinden isik degerlerini okuyabilir, OLED ekrana yazilar yazdirabilirsin.
MIT Appinventor editoru ile bu islemler icin 6zel olarak yazilmis bir mobil uygulama
ve uygulamadan gelen verilerin otomatik olarak calismasi icin Microblocks ile
yazilmis hazir kodlar var. Asagidaki linkten Microblocks dosyasini indirip ¢calistirarak
ve android apk dosyasini indirip telefonuna kurarak tum bu &zellikleri ¢calistirabilirsin.

https:/drive.google.com/file/d/110g6AWgKbIOHEEtXWW5mMDEEhwdHAIMSp/
view?usp=drivesdk
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2.16.6. Projenin MicroPython Kodlari
from machine import Pin, UART
from utime import sleep
uart = UART(0,9600) #If connection cannot be established, try 115200.
m1 =Pin(21, Pin.OUT)
m2 = Pin(22, Pin.OUT)
m1.low()
m2.low()
while True:
sleep(0.05)
if uart.any():
cmd = uart.readline()
if cnd==b'F"
m1.high()
m2.high()
elif cnd==b'B"
m1.high()
m2.low()
elif cmd==b'R":
m1.high()
m2.low()
elif cnd==b'L:
m1.low()
m2.high()
elif cmd==b’S":
m1.low()
m2.low()
cmd=""

2.16.7. Projenin Arduino C Kodlari

void setup() {
Serial1.begin(9600);
}

void loop() {
if (Serial1.available() > 0) {

char sread = Serial1.read();
Serial.printin(sread);

if (sread =="f") {
Forward();

}else if(sread =="b’){
Backward();

}else if(sread =="r'){
Turn_Right();

}else if(sread =="I'){
Turn_Left();
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}else if(sread =="s'){
Stop();
}
}
}

void Forward(){
digitalWrite(21,HIGH);
digitalWrite(22,HIGH);
delay(1000);
digitalWrite(21,LOW);
digitalWrite(22,LOW);

}

void Backward(){
digitalWrite(21,HIGH);
digitalWrite(22,LOW);
delay(1000);
digitalWrite(21,LOW);
digitalWrite(22,LOW);

}

void Turn_Left(){
digitalWrite(21,LOW);
digitalWrite(22,HIGH);
delay(500);
digitalWrite(21,LOW);
digitalWrite(22,LOW);

}

void Turn_Right(){
digitalWrite(21,HIGH);
digitalWrite(22,LOW);
delay(500);
digitalWrite(21,LOW);
digitalWrite(22,LOW);

}

void Stop(){
digitalWrite(21,LOW);
digitalWrite(22,LOW);
delay(1000);

}

Arduino kodlarini yukledikten sonra asagidaki linkten android uygulamayi indirerek
terminal modunu ac¢ ve arag hareketleri icin f,b,r,l,s harflerini kullan.

https://play.google.com/store/apps/details?id=com.giumig.apps.bluetoothserialmonitor&hl=tr
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2.17. iki Eksen Robot Kol

Robot kollar endUstriyel alanda insan gucunun yerini almistir. Bir insanin
tastlyamayacadi agirlik ve buyuklukteki yukleri tasima ve déndurme islerini
fabrikalarda robot kollar Ustlenmektedir. Milimetrenin binde biri hassasiyetinde
konumlandirilabilmeleri de insan elinin sergileyebilecegdi hassasiyetin Uzerindedir.
Otomobil fabrikalarinin Uretim videolarini izlediginde robot kollarin ne kadar
hayati bir oneme sahip oldugunu géreceksin. Robot denmesinin sebebi
programlanarak sonsuz tekrarla ayni isi yapabilmelerinden kaynaklanmaktadir. Kol
denmesinin sebebi ise bizim kollarimiz gibi eklemli bir yapiya sahip olmasindan
kaynaklanmaktadir. Bir robot kolun kac¢ farkli dogrultuda donme ve hareket etme
kabiliyeti varsa o kadar eksenli olarak ifade edilmektedir. Robot kollar alUminyum
ve cesitli metalleri oyma ve sekil verme islerinde de kullanilmaktadir. 7 eksenli CNC
Router olarak gecen bu cihazlar bir heykeltrasin camura sekil vermesi gibi metallere
sekil verebilmektedirler.

Robot kollarda kullanilma amacina gore bir tur elektrik motoru olan step motor ve
servo motorlar kullanilmaktadir. PicoBricks servo motorlarla projeler yapmaniza
olanak saglamaktadir.

2.17.1. Proje Detaylari ve Algoritma

Kuruluma hazirlik amaciyla dncelikle servo motorlari O dereceye ayarlamak icin
kodlarini yazip yukleyecegiz. LDR sensorunun uzerine bir cisim konuldugunda robot
kol asagdi egilecek ve acik olan kiskacini kapatacak. Kiska¢ kapandiktan sonra robot
kol tekrar yukari kalkacak. Robot kolun her hareketinin sonucunda buzzer dan kisa
bir bip sesi ¢cikacak. LDR sensoérunun uzerine cisim yerlestirildiginde RGB LED kirmizi
renkte yanacak. Cisim robot kol tarafindan tutulup havaya kaldirildiginda ise RGB
LED yesil renkte yanacak.

Servo motorun hareketleri cok hizlidir. Hareketi yavaslatmak icin 30 milisaniye
araliklarla 2 ser derece toplamda 90 derece hareket ile servo motorlari kodlayacagiz.
Kiskacin kapanmasi icin bunu yapmayacagiz.

Servonun tutma ve birakma islevini yerine getirebilmesi icin buradaki baglantidan
gerekli parcalari 3B yazicidan basip montajlayin.

129




2.17.3. Projenin MicroBlocks ile Kodlanmasi

Microblocks u acip Picobricks'e baglan. Servo kUtUuphanesini ekle. Tutma motoru

21 nolu pine, egilme motoru 22 nolu pine bagla. Robot kolun tutma ucunun servo
degerini -90 a ayarla. Egilme motorunun acisini O a ayarla. Asagidaki bloklari
hazirlayip uzerine tiklayinca kodlar ¢alisacak ve servolar ayarladigin aclya donecekler..

“setservo to ) degrees (-90 to 90) l

set servo #1D to &) degrees (-90 to 90)

Servo motor hareketlerini ayri bloklar halinde hazirlayacagiz. Bunun icin My Blocks
kategorisinden up, down, open, close isimli dort command blogu olustur.

[LMicroBlocks @ £ @ [

Output
Input Add a command block

Pins Add a reporter block
Control '

Operators
Variables
Data

My Blocks

Libraries +
— T

Yukari ve asagi kol hareketi icin up ve down bloklarini 45 tekrarda 30’ar milisaniyede
2 ser derece donecek sekilde kodlayin. A¢ci degerini degistirebilmek icin
angleupdown isimli degisken olusturun.down blogunda -2 derece, up blogunda 2
derece degisim yapilacak.

define UPp

-

| change F="""32by € | change PR by €3

set servo 73 to | angleupdown degrees (-90 to 90) . set servo to angleupdown degrees (-90 to 90)
| wait €D millisecs

play note [J octave €D for €T ms .hlay note [§ octave €D for €T ms

Tutucu servoyu acik hale getirmek icin acisini 90 kapalil hale getirmek icin -60 olarak
kodla. TUm servo hareketlerinin sonuna Tone kUtuphanesini ekleyerek diledigin bir
ses ekle. 100 ms ¢calmasi yeterlidir.
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define | OP€n define close

. set servo #D to €D degrees (-90 to 90) set servo to &) degrees (-90 to 90)
play note [?] octave &) for €lID ms play note 3] octave &3 for €[1l) ms

Picobricks basladiginda tutucu servo acik konuma gelmeli, angleupdown degiskeni
baslangic degeri olan 90 olmali ve robot kol yukari bakacak sekilde 90 dereceye
donmeli. RGB LED sonmeli.

-1 angleupdown ¥ | 1.1 90
set servo @D to | angleupdown degrees (-90 to 90)
‘ PicoBricks turn off RGB LED

LDR sensoérunun Uzerine bir cisim geldigini degeri 10 un altinda dustugunde
anlariz. Sizde bu deger farkli olabilir. Blogun Uzerine tiklayarak ka¢c okudugunu
dgrenebilirsin. Once RGB LED kirmizi renkte yanar. Cisimi tutup kaldirmak icin
tutma motoru aclilir, asagi hareket yaplilir, tutma motoru kapatilir ve yukari hareketi
gerceklesir. Son olarak RGB LED yesil renkte yakilir. Her hareket arasina 500 ms
bekleme koyarak hareketin daha rahat izlenmesini saglayabilirsin.

when PicoBricks light sensor (0-100)% <§gI) |

’ PicoBricks set RGB LED color

. PicoBricks set RGB LED color

Projenin kodlarina erismek icin tikla.
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2.17.4. Projenin Yapim Asamalari

Projeyi hazirlamak icin Pan-Tilt kitinin parcalarini hazirla. 3B yazicida basiimis
parcalari, Atik karton parcalari, sicak silikon yapistirici ve makasi da yaninda
bulundur.

1.0ncelikle robot kolun sabit kolunu
hazirlayacagiz. D parcasinin yuvarlak kismina
8 cm yuksekliginde kartondan silindir yapin. D
parcasina yerlestirip silikon ile yapistir.

2.C parcasina servo
motor paketinden
cikan bashgi biraz
kisaltarak yerlestir.
Pan Tilt kitinden
¢lkan en kucuk
vidalar ile sabitle.




3.Ave C parcalarini sivri uclu 2 adet vida ile birbirine sabitle..
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4.Servo motoru C
parcasina icten tak.
Ardindan B parcasinina
servo motoru yerlestirip
vidala

5Tutucu icin 3B yazicida
bastigin disli parcasini
ortasina servo motor
basliklarindan birini
keserek dislinin icine
yerlestir. Ardindan servo
motora vidala.

6. Adhere together the 3D
printed Linear gear and
the handle with strong
adhesive.




\ <

a

7.Servoyu 3B baski tutucuya yerlestirip sabitle. ister sicak silikon ile istersen
vidalayarak bunu yapabilirsin. Lineer disliye servo dislisini yerlestirirken tam acik
halde olmasina dikkat et.

9. 3. adimda hazirladigin pargay! ilk adimda kartondan hazirladigin silindirin
ustunden gecirip silikon ile sabitle.




\ <

a

10. Motor surunun jumperlarini Servo pinlerine tak. Tutucu servonun kablosunu
GPIO2T'e egilme servosunun kablosunu GPI0O22 ye tak.

1. Motor surlcu, buzzer, LDR ve RGB LED modulunu bir platforma yerlestirip robot
kolu uygun sekilde platforma yerlestir. 3B Kalem yazici ile projeni diledigin gibi
Ozellestirebilirsin.

i

12. Picobricks'i USB ile ya da 3'lU kalem pil ile Picoboard'da bulunan power jak'indan
beslersen Robot kolu calistirabilirsin.
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2.17.5. Proje Onerisi

2 eksen robot kol projesine HCO5 modulu ekleyerek mobil uygulama ile cep
telefonundan kontrol ederek gelistirebilirsin.

2.17.6. Projenin MicroPython Kodlari

Servo motorlari kalibre eden kodlar:

from machine import Pin, PWM
servol=PWM(Pin(21))
servo2=PWM(Pin(22))

servol.freq(50)
servo2.freq(50)

servol.duty_ule(8200) # 180 degree
servo2.duty_ul6(4770) # 90 degree

Project Codes:
fromm machine import Pin, PWM, ADC
from utime import sleep

from ws2812 import NeoPixel

neo = NeoPixel(6, n=1, brightness=0.3, autowrite=False)
ldr=ADC(27)

buzzer=PWM(Pin(20, Pin.OUT))

servol=PWM(Pin(21))

servo2=PWM(Pin(22))

servol.freq(50)
servo2.freq(50)
buzzer.freq(440)
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RED = (255, O, 0)
GREEN = (0, 255, 0)
BLACK = (0, O, O)
angleupdown=4770

def up():

global angleupdown

for iin range (45):
angleupdown +=76
servo2.duty_ule(angleupdown)
sleep(0.03)

buzzer.duty_ule(2000)

sleep(0.1)

buzzer.duty_ul6(0)

def down():

global angleupdown

foriin range (45):
angleupdown -=76
servo2.duty_ule(angleupdown)
sleep(0.03)

buzzer.duty_ul6(2000)

sleep(0.1)

buzzer.duty_ule(0)

def oppen|():
servol.duty_ul6(8200) #180 degree
buzzer.duty_ule(2000)
sleep(0.1)
buzzer.duty_ul6(0)
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def close():
servol.duty_ul6(2490) #30 degree
buzzer.duty_ule(2000)
sleep(0.1)
buzzer.duty_ul6(0)

oppen()
servo2.duty_ule(angleupdown)

neo.fil(BLACK)

neo.show()

while True:

if Idr.read_ul16()>40000:

neo.fil(RED)
neo.show()
sleep(1)
buzzer.duty_ul6(2000)
sleep()

buzzer.duty_ul16(0)
oppen()
sleep(0.5)
down()
sleep(0.5)
close()
sleep(0.5)

up()
neo.fil[GREEN)
neo.show()
sleep(0.5)
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2.17.7. Projenin Arduino C Kodlari

#include <Adafruit_NeoPixel.h>

#ifdef _AVR__

#include <avr/power.h>

#endif

#define PIN 6

#define NUMPIXELS 1

Adafruit_NeoPixel pixels(NUMPIXELS, PIN, NEO_GRB + NEO_KHZ800);
#define DELAYVAL 500

#include <Servo.h>
Servo myservol,
Servo myservoz,;

int angleupdown;

void setup() {

pinMode(20,0UTPUT);
pinMode(27,INPUT);

pixels.begin();
pixels.clear();

myservol.attach(21);
myservo2.attach(22);
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void loop() {

Open();

angleupdown=180;
myservo2.write(angleupdown);
pixels.setPixelColor(0O, pixels.Color(0, O, 0));

pixels.show();
if(analogRead(27)>500){

pixels.setPixelColor(0, pixels.Color(255, O, 0));
pixels.show();

delay(1000);

tone(20,700);

delay(1000);

noTone(20);

Open();

delay(500);

Down();

delay(500);

Close();

delay(500);

Up();

pixels.setPixelColor(0, pixels.Color(0O, 255, 0));
pixels.show();

delay(10000);

void Open(){
myservol.write(180);

}

void Close(){
myservol.write(30);

}
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void Up(){
for (int i=0;i<45;i++){
angleupdown = angleupdown+2;

myservo2.write(angleupdown);
delay(30);

}
void Down(){
for (int i=0;i<45;i++){
angleupdown = angleupdown-2;

myservo2.write(angleupdown);
delay(30);

}
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2.18. Akilh Ev

isyerleri, fabrikalar, evlerimiz hatta hayvan barinaklari... Yasam alanlarimizi
istemedigimiz davetsiz misafirlere karsi korumak icin kullanilabilecek farkli
elektronik sistemler bulunmaktadir. Bu sistemler ev ve is yeri guvenlik sistemleri
olarak Uretilmekte ve pazarlanmaktadir. Guvenlik kameralarinin Urettigi goruntulerin
islenip yorumlandigi sistemler bulundugu gibi insan bedenini ve hareketlerinin
sensorler ile tespit edip harekete gecen guvenlik sistemleri de mevcuttur.

Guvenlik sistemleri bir tur alarmli saat gibi kurulur ve belirlenen zaman diliminde
tanimlanmayan bir hareketlilik algilandidinda sesli ve i1sikli uyarilar verir. isletme veya
ev sahibine bildirimde bulunur ayrica guvenlik birimlerine de otomatik bildirimlerde
bulunabilmektedir.[Yakalanmis hirsiz karikaturu ve guvenlik logosu kullanilabilir.]

Gaz kacagl yangin vb. durumlarda zehirlenmeleri 6nlemek icin ev ve isyerlerinde
gaz sensorleri kullanilir. Olumsuz bir durumda yUksek sesle alarm vererek ortamda
yasayan insanlar uyarilir.

PicoBricks ile HC-SR501 ve MQ-2 gaz sensoéru kullanarak maket bir akilli ev projesi
hazirlayacagdiz. Bu sensor HC-SR501, PIR sensoru olarak da ifade edilmekte, insan
vUcudunun yansittigi kizildtesi dalgalarin degisimlerini yakalayarak hareketi tespit
etmektedirler.

2.18.1. Proje Detaylari ve Algoritma

HC-SR501 PIR sensoru hareket algiladiginda 3 saniye boyunca dijital ¢ikis
vermektedir. Proje maketinde Picoboard, buzzer ve buton LED modulunu
kullanacagiz. TUm parcalar maketin icinde olmali. Picobricks basladiginda alarm
sisteminin devreye girmesi icin butona basiimasi gerekmektedir. Butona basildiktan
sonra elin maketi icinden cekilmesi icin 3 saniye bekleme koymaliyiz. 3 saniyenin
sonunda kirmiz LED yanar ve alarm sistemi devreye girer. Alarm sistemi devredeyken
bir hareket algiladiginda kirmizi LED yanip sdnmeye baslar ve buzzer'dan alarm sesi
calinir. Susturmak icin Picobricks'in yeniden baslatilmasi gerekmelidir. MQ-2 sensoru
ise surekli devrededir. Zehirli bir gaz algiladiginda ise buzzer ve kirmizi LED ile bunu
bildirecektir.

2.18.2. Baglanti Semasi

Out-GP1014

GND-GND )
VCC-VBUS
Out-GPIO1
GND-GND
VCC-VBUS
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2.18.3. Projenin MicroBlocks ile Kodlanmasi

Alarm sisteminin aktiflesmek icin butona basilmasini bekler. Butona basildiktan 3
saniye sonra activated yayini yapilir.

when PicoBricks button

" wait €T millisecs
broadcastey: = 1

Alarm sistemi aktif hale geldigini kirmizi LED'i yakarak belirt. Library>Sensing>PIR.ubl
yolunu izle ve PIR sensorunun blogunu MicroBlocks'a ekle. Pin numarasini 14 olarak
degistir. Hareket algilayana kadar kodun isletilmesini beklet. Hareket algilandiginda
motion detected yayini yap.

when received
PicoBricks set red LED
waituntil PIR atpin ) detected movement

NPT ] motion detected

motion detected yayini alindiginda surekli olarak buzzerdan alarm sesi ¢ikar. Alarm
sesini Tone.ubl kutUphanesini ekleyerek diledigin gibi kisisellestirebilirsin.

play note [ octave () for €[ ms
- play note [§ octave &) for €[ ms
| play note [ octave &3 for €D ms
| play note [§ octave €D for €D ms

when read digital pin €D MQ-2 senséru gaz algiladiginda dijital ¢ikis
vermektedir. Dijital ¢ikis verdiginde PicoBricks'in
butonuna basilana kadar alarm calmasini ve

play note [§ octeve @ for {1 ma kirmizi LED'in yanip sbnmesini sagliyoruz.
PicoBricks setred LED

wait 1D millisecs
play note [f] octave €3 for EI ms |
PicoBricks setred LED

repeatuntil PicoBricks button

Projenin kodlarina erismek icin tikla.
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2.18.4. Projenin Yapim Asamalari

Projeyi ¢alistirmak icin karton bir kutuyu maket ev haline getirmelisin. Makas, kalem,
bant, yapistirici, maket bicagi lazim olacaktir. Kutunun Uzerine pencere ve kapilari
kursun kalemle cizin.Kapil bolumunu maket bicak ile kes.

g | TECNEA——

Cati kismini yapmak icin baska bir kartondan faydalanabilirsin.

-
s o g
s *

Picobricks'in parcalarini maket evinin icine yerlestir. PIR sensdrun iceriden kaplyi
dogrudan gorecek sekilde konumlandir. Buton modulunu ise iceriden kapinin
hemen UstlUne yapistir.
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Pil kutusunu Picoboard a baglayip actiginda kodlar calismaya baslayacak. Butona
bastiktan 3 saniye sonra alarm sistemi devreye girecek ve kirmizi LED yanacak. Elini
kapidan iceri sokar sokmaz buzzer alarm calmaya baslayacaktir.

Cakmak gazini evin i¢cine tuttugunuzda alarm sisteminin yine devreye girmesi
beklenir.
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2.18.5. Proje Onerisi

25. proje olan akilli serayi yaptiktan sonra akilli ev projesine ESP8266 modunu
ekleyerek eve hirsiz girdiginde ev sahibinin telefonuna internet Uzerinden bildirim
goénderebilir ve projeyi IOT projesine donusturebilirsin.Dalgic pompa ile ev tavanina
yangin séndurme borulari cekebilir, bu sayede evde yangin ¢iktiginda otomatik
olarak séndurulmesi saglayabilirsin.

2.18.6. Projenin MicroPython Kodlari

from machine import Pin, PWM
from utime import sleep

PIR=Pin(14, Pin.IN)

MQ2=Pin(1,Pin.IN)
buzzer=PWM|(Pin(20,Pin.OUT))
redLed=Pin(7,Pin.OUT)
button=Pin(10,Pin.IN,Pin.PULL_DOWN)

activated=0
gas=0

while True:
if button.value()==1:
activated=1
gas=0
sleep(3)
redlLed.value(l)
buzzer.duty_ule(0)
if MQ2.value()==1:
gas=I
if activated==1:
if PIR.value()==T:
buzzer.duty_ule(6000)
buzzer.freq(440)
sleep(0.2)
buzzer.freq(330)
sleep(0.1)
buzzer.freq(494)
sleep(0.15)
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buzzer.freq(523)
sleep(0.3)

if gas==1:
buzzer.duty_ule(6000)
buzzer.freq(330)
sleep(0.5)
redlLed.value(l)
buzzer.freq(523)
sleep(0.5)
redlLed.value(O)

2.18.7. Projenin Arduino C Kodlari

void actived (){
digitalWrite(7,1);
while(!(digitalRead(14) ==1))
{
_loop();
}

motion_dedected();

}

void motion_dedected (){
while(1) {

tone(20,262,0.25*1000);
delay(0.25*1000);
tone(20,330,0.25*1000);
delay(0.25*1000);
tone(20,262,0.25*1000);
delay(0.25*1000);
tone(20,349,0.25*1000);
delay(0.25*1000);

_loop();

void _delay(float seconds) {
long endTime = millis() + seconds * 1000;
while(millis() < endTime) _loop();
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}

void _loop() {
}

void loop() {

_loop();
}

void setup() {

pinMode(10,INPUT);
pinMode(1,INPUT);
pinMode(20,0UTPUT);
pinMode(7,0UTPUT);
pinMode(14,INPUT);

while(1) {

if(digitalRead(10) == 1){
_delay(3);
actived();

}

if(digitalRead(1) == 1){
while(!(digitalRead(10) ==1))
{

_loop();
tone(20,349,0.51000);

delay(0.5¥1000);
digitalWrite(7,1);
_delay(0.5);
tone(20,392,0.5¥1000);
delay(0.5¥1000);
digitalWrite(7,0);
_delay(0.5);
}
}
_loop();
}
}
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2.19. Obur Kumbara

Ultrasonic sensorler ses dalgalarindan etkilenerek elektriksel degisim gdsteren
sensorlerdir. Bu sensérler kulagimizin algilayamayacagi frekansta ses dalgalari
gonderirler ve yansiyan ses dalgalarinin geri gelis suresinin hesaplanmasi ile mesafe
bilgisi uretirler. Biz programcilar ise olculen mesafeyi ve mesafedeki degisimleri
anlamlandirarak projeler gelistiririz. Otomobillerin én ve arkasinda bulunan park
sensorleri ultrasonic sensdrlerin gunluk yasamda en ¢cok karsimiza ¢iktigi yerlerdir.
Dogada bu ydntemle ydonunu bulan canlyi biliyor musun? Yarasalar kor olduklari icin
cikardiklari seslerin yansimalarindan yollarini bulurlar.

Bir cogumuz para biriktirmeyi severiz. Azar azar biriktirdigimiz paralarin ihtiyag
halinde ise yaramasi ¢cok guzel bir duygudur. Bu projede kendine ¢cok eglenceli ve
sevecen bir kumbara yapacaksin. Kumbarayi yaparken servo motor ve ultrasonik
mesafe sensdrunu kullanacaksin.

2.19.1. Proje Detaylari ve Algoritma

Bu projede HC-SR04 ultrasonic mesafe sensoru ve SG90 servo motor kullanilacaktir.
Kumbaranin haznesine kullanici parak biraktiginda mesafe sensoru yakinhigi
algilayacak ve Picobrickse gonderecektir. Picobricks de bu bilgiye gbére servo motor
calistirarak kolu yukari kaldiracak, parayr kumbaranin icine atacak ve kol tekrar asagi
inecektir.

2.19.2. Baglanti Semasi

Trig-GPIO15
Echo-GPI0O14
GND-GND
VCC-VBUS

2.19.3. Projenin MicroBlocks ile Kodlanmasi

Kodlari yazarken ilk olarak servo motorun acgisini duzenlemelisin. Kumbaranin
kapagdini kapall konuma getirmek icin servo motora a¢i degerleri girmeli ve en uygun
degerli belirlemelisin. Daha sonra kumbaranin kapaginin acik oldugu pozisyondaki
servo motor acisini bulmalisin. Kumbara ilk basladiginda kapak kapali konumda
olmalidir. Ultrasonic mesafe sensorunden gelen deger 5 cm den kuc¢uk oldugunda

2 saniye bekleyip servo motor calisarak kapagi yukari kaldirmali ve 300 milisaniye
sonra tekrar ¢alisarak kapagi kapali konuma getirmelidir.
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.':5et servo i) to ) degrees (-90 to 90)

Projenin MicroBlocks kodlarina

'HIIEI'I disﬁnce{cm)tﬁggermwhum <9 | ulagmak Icin tikla.

setservo #) to &) degrees (-90 to 90)

2.19.4. Projenin Yapim Asamalari

Projenin orjinal dosyalari ve yapim asamalari sayfasina buraya tiklayarak erisebilirsin.
Bu linkteki calismadan farkli olarak biz HC-SRO4 ultrasonic mesafe sensoru
kullanacagiz. HC-SRO4 ultrasonic mesafe sensdrune gore guncellenmis 3D ¢izim
dosyalarini bu linkten indirebilir ve 3D baski alabilirsin.




2: Kumbara kolunun ikinci parcasini M3 vida ve somun ile haznenin bulundugu
birinci parcaya sabitle.

3:servo motoru kablosunu gecirerek yuvasina yerlestir.

4: Servo motor ve yuvasini kumbaranin govdesine yerlestir. Burada sicak silikon
kullanabilirsin.

5: Ultrasonic mesafe sensdrunu kumbara gévdesine yerlestir ve sicak silikon ile
sabitle.

6: Kumbara kolunu servo motora tak ve Ust kapaga M3 vida ile sabitle.

7. kumbara kolunu govdeye M2 vida ile sabitle.
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8: Servo motor ve ultrasonic mesafe sensérun kablolarini tak ve gug¢ kablolarini
birlestir.

9: Devre semasina gore servo motor ve ultrasonic mesafe sensdrun kablolarini picoya
tak.

10: Pico nun USB kablosu tak ve kablolari toparlayarak alt kapagi tak. Hepsi bu kadar.
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2.19.5. Proje Onerisi

Obur kumbara projesine RGB led modulu ekleyerek her para atildiginda diledigin
renkte 1sitk yanmasini saglayabilir, buzzer ekleyerek her para atildiginda ses
cikmasini saglayabilirsin. Ayrica OLED ekran ekleyerek kag kere para atildigini ekrana
yazdirabilirsin.

2.19.6. Projenin MicroPython Kodlari

fromm machine import Pin, PWM
from utime import sleep
import utime

servo=PWM(Pin(21,Pin.OUT))
trigger = Pin(15, Pin.OUT)
echo = Pin(14, Pin.IN)

servo.freq(50)
servo.duty_ul6(4010) #70 degree

def getDistance():
trigger.low()
utime.sleep_us(2)
trigger.high|)
utime.sleep_us(5)
trigger.low()
while echo.wvalue() ==
signaloff = utime.ticks_us()
while echowvalue() ==1:
signalon = utime.ticks_us()
timepassed = signalon - signaloff
distance = (timepassed * 0.0343) / 2
print(“The distance from object is “,distance,’cm”)
return distance

while True:
sleep(0.01)
if int(getDistance())<=5:
servo.duty_ule(7050) #150 degree
sleep(0.3)
servo.duty_ule(4010)
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2.19.7. Projenin Arduino C Kodlari

#include <NewPing.h>
#include <Servo.h>
Servo myservo;

#define TRIGGER_PIN 15
#define ECHO_PIN 14
#define MAX_DISTANCE 400

NewPing sonar(TRIGGER_PIN, ECHO_PIN, MAX_DISTANCE);

void setup() {
myservo.attach(21);
myservo.write(20),

}

void loop() {

delay(50);
int distance=sonar.ping_cm();

if(distance<10){

int x=100;

int y=20;
delay(2000);
myservo.write(x);
delay(300);
myservo.write(y);
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2.20. Confirming Door

Guvenlik sistemlerinin kapsamina bina ve oda girislerinde yetkileri kontrol edebilen
teknolojiler de girmektedir. Hastanelerin ameliyathanelerine sadece gorevli
personellerin girebildigi kartli giris sistemleri ilk akla gelen érneklerden biridir. Ayrica
askeri guvenlik merkezlerinde her duzeyden kisi veya personelin girmemesi gereken
alanlarin giris kapilari kartli ve sifreli giris teknolojileriyle donatilmaktadir. Bina ve
oda girislerinde kullanilan bu elektronik sistemler yetkisiz Kisilerin girisini engelledigi
gibi giris cikis bilgilerinin kayit altinda tutulmasini da saglamaktadir. Sifreli giris,
kartli giris, parmak izi tarama, yUz tarama, retina taramasi ve ses tanima teknolojileri
elektronik giris sistemlerinde kullanilan dogrulama yontemleridir.

RFID ve NFC gibi sistemler bugun temassiz ddeme teknolojilerinin temel halleridir.
Kredi kartlarindaki temassiz 6deme teknolojisi teknik olarak farkli olsa da ¢alisma
mantigi aynidir. Okuyucu ve kart arasinda yer alacak maksimum mesafe, kullanilan
teknolojileri birbirinden ayiran ézelliklerin basinda gelir. Alisveris magazalarindan
cikarken &ézellikle giyimm magazalarinda drunlerin Uzerindeki NFC etiketler

giristeki okuyuculara takilirsa oterler. O sistemlerde de bir tur RFID teknolojisi
kullanilmaktadir.

Bu projede maket ev Uzerinde kartl giris sistemi hazirlayacagiz. Kullanacagimiz
elektronik bilesenler MFRC522 RFID okuyucu ve 13.56 MhZ'lik kartlardir.

2.20.1. Proje Detaylari ve Algoritma

Maket'in kapisinin yanina MFRC522 okuyucu disaridan gérunecek sekilde
yerlestir. RGB LED ve buzzer da disaridan gorunecek sekilde kapinin bulundugu
duvari Uzerine yerlestir. Picoboard maket icinde kalabilir. Maketin giris kapisi
servonun basligina bagl olmali servo da O dereceye ayarli iken kapinin kapall
olmasi saglanmalidir. Kapiyl acacak RFID /NFC etiketinin seri nosunu tespit edip
homeowner degiskeni olusturup seri noyu bu degiskene atamalisin.

Picobricks basladiginda kapiy! kapall konuma getir. RFID okuyucuya bir kart
gosterildiginde buzzerdan bip sesi cikmasini sagla. Okutulan kartin seri numarasi
homeowner degiskenindeki seri no ile eslesiyorsa RGB LED i yesil renkte yak.
Ardindan kapinin acilmasini sagla. Kapi acildiktan 3 saniye sonra kapinin
kapanmasini sagla. Okutulan kartin seri numarasi homeowner degiskeni ile
eslesmiyorsa RGB LED i kirmizi renkte yak. Buzzerdan farkli tonda bir ses cikar.
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2.20.2. Baglanti Semasi

RC522 RFID Reader Module PicoBricks
VCC 3.3V

RST GPO

GND GND

IRQ Not connected
MISO GP4

MOSI GP3

SCK GP2

SDA GP1

** Microblocks kullanilirken baglanmaz.

2.20.3. Projenin MicroBlocks ile Kodlanmasi

Once gecerli kullanicinin kart bilgisini okumaliyiz. Ardindan projenin kodlarini
hazirlayacadiz. homeowner adinda bir degisken olustur. RC522 ve Servo
kUtuphanelerini ekle.

J DHT
B RC522
B servo
B Tone
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Picobricks basladiginda “RC522_initialize” blogu ile SDA pinini belirtip modulu
tanimla. Forever dongusunun icine if else yapisini yerlestir. Kart okundugunda kart
seri no’'sunu ekrana yazdiracagiz. “RC522 card UID"” blogu 4 elemanli bir listedir. Bu
degeri gostermek veya karsilastirmak icin “Data” kategorisindeki “join items of list”
blogunu kullanmalisin.

108,249,131,100 |

RC522_initialize_SPI ssPin

if RC522is card present
say join items of list RC522 card UID separator [

else
L+ No Card delecled

" wait €5 millisecs

Kart Seri No'sunun okumak icin gerekli MicroBlocks kodlariicin tikla.

Kodu calistirdiginizda RC522'ye kartinizi gésterin. Kod bloklarinin Ustunde ¢ikan kart
seri numarasini homeowner degiskenine Data kategorisindeki “list” blogu ile atayin.
Senin kartinin seri numarasi burada yazandan farklidir.

~- % homeowner v [ I (&34 108 X 249 X 131 X 100

Artik projenin algoritmasinin kodlarini yazabiliriz. Picbricks basladiginda RC522'yi
tanimla, homeowner degiskenini tanimla ve servo acisini ayarla

' RC522_initialize_SPI1 ssPin

-2 homeowner ¥ || (8 (554 108 1 249 X 131 X 100
. set servo XD to ) degrees (-90 to 90)

%

Kart gosterildiginde buzzer'dan bip sesi cikarilacaktir. Kart gdsterilmedigi
durumlarda “No Card detected” ifadesi yazdirilacaktir. Forever ddngusunun icinde if
else yapisi yerlestirerek gerekli kodlari asagidaki gibi hazirla.
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RC522_initialize_SPI ssPin
-\ & homeowner ¥ | I8 L4 108 1 249 § 131 1 100
set servo ED to ) degrees (-90 to 90)

if RC522is card present
PicoBricks beep ) ms

else

say

 wait €I millisecs

Bip sesi ¢ciktiktan hemen sonra homeowner degiskeni ile okunan kart'in seri
numarasini karsilastiracak “if else” yapisini hazirla. Eger Seri numaralari eslesiyorsa
“Login Confirmed” ifadesini yazdir. Seri numaralar eslesmiyorsa “ invalid user”
ifadesini yazdir. Kodlarin asagidaki gibi olmal.

I RC522_initialize_SPI ssPin €I
PPY homeowner v | S ILC.4 108 1 249 1 131 1 100 |

. Dogru kart gosterildiginde Servonun
set servo XD to ) degrees (-90 to 90)

hareket etmeli ve RGB LED yesil renkte
yanmali. 3 saniye beklenmeli ve servo

if RC522is card present eski agisina geri dénmeli. Yanlis kart
gosterildiginde RGB LED kirmizi renkte
yanmali. 3 saniye beklenmeli. Kart
joinitems of list homeowner = okutulmadigi durumlarda ise RGB LED

- . sondurulmelidir. Projenin bitmis kodlari
joinitems of list RC522card UID N L
asagidaki gibi olmalhidir.

PicoBricks beep E[[) ms

say

say

 wait TP millisecs
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I RC522_initialize_SP1 ssPin X
set (MR 108 1249 1 131 1 100 J

I set servo D to D degrees (-90 to 90)

if RC522is card present

PicoBricks beep 1D ms
joinitems of list homeowner

if
joinitems of list RC522card UID

: PicoBricks set RGB LED color

' setservo #3D to £1) degrees (-90 to 90)
 wait €TI0 millisecs

: set servo EXD to (D degrees (-90 to 90)

else

: PicoBricks set RGB LED color
wait EII1D millisecs

PicoBricks tum off RGB LED

 wait £ millisecs

Projenin MicroBlocks kodlarina erismek icin tikla.

2.20.4. Projenin Yapim Asamalari

18 numarali Akilli Ev projesinde kullandigin ev maketi Uzerinde projeyi yapacagiz. Ev
maketinin Uzerinde RGB LED, Buzzer ve RC522 RFID okuyucu icin delikler ac¢.
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| "RGBiled)! Buzzer

|

RGB Led ve Buzzer'in arkasina cift tarafli kdpuk bant yapistirip kutunun Uzerine
yapistir. RC522 yi maketin icinden gorseldeki gibi yerlestir.

Servo motoru, maketin icine kapinin sol Ust kosesinde mentese olarak duracak
sekilde cift tarafli bant ile yapistir. Servo basligini kapiya sicak silikon ya da sivi

yapistiricl ile yapistir.




Son olarak Pico board'i ve 2'li anahtarli pil kutusunu maket evin icine yerlestirin
ve kablo baglantilarini tamamlayin. Projenizin son kontrollerini yaptiktan sonra
calismaya hazirdir.
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2.20.5. Proje Onerisi

Otomatik kapi projesinde RFID kartlara kisi isimleri verebilir, projeye OLED ekran
ekleyerek kart okutuldugunda karti okutan kisinin adini OLED ekrana yazdirabilirsin.

2.20.6. Projenin MicroPython Kodlari

The code to be run to learn the Card ID:
from machine import Pin, SPI
from mfrc522 import MFRC522

sck = Pin(2, Pin.OUT)

mosi = Pin(3, Pin.OUT)

miso = Pin(4, Pin.OUT)

sda = Pin(1, Pin.OUT)

rst = Pin(O, Pin.OUT)

spi = SPI(0, baudrate=100000, polarity=0, phase=0, sck=sck, mosi=mosi, Miso=miso)
rdr = MFRC522(spi, sda, rst)

while True:
(stat, tag_type) = rdr.request(rdr.REQIDL)
if stat == rdr.OK:
(stat, raw_uid) = rdr.anticoll()
if stat == rdr.OK:

id[3)) )uid = ("Ox%02x%02x%02x%02Xx" % (raw_uid[0], raw_uid[1], raw_uid[2], raw_
ui

print(uid)
utime.sleep(1)

Project Codes:

from machine import I12C, Pin, SPI, PWM
from mfrc522 import MFRC522

from ws2812 import NeoPixel

from utime import sleep

servo = PWM(Pin(21))
servo.freq(50)
servo.duty_ul6(1350) #servo set O angle 8200 for 180.

buzzer = PWM(Pin(20, Pin.OUT))
buzzer.freq(440)

neo = NeoPixel(6, n=1, brightness=0.3, autowrite=False)
RED = (255, 0, O)
GREEN = (0, 255, 0)
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BLACK = (0, 0, 0)

sck = Pin(2, Pin.OUT)

mosi = Pin(3, Pin.OUT)

miso = Pin(4, Pin.OUT)

sda = Pin(1, Pin.OUT)

rst = Pin(O, Pin.OUT)

spi = SPI(0, baudrate=100000, polarity=0, phase=0, sck=sck, mosi=mosi, Miso=miso)
homeowner = “0x734762a3"

rdr = MFRC522(spi, sda, rst)

while True:

(stat, tag_type) = rdr.request(rdr.REQIDL)
if stat == rdr.OK:
(stat, raw_uid) = rdr.anticoll()
if stat == rdr.OK:
buzzer.duty_ule(3000)
sleep(0.05)
buzzer.duty_ule(0)

Ui d[3]))uid = ("Ox%02x%02x%02x%02x" % (raw_uid[0], raw_uid[1], raw_uid[2], raw_

print(uid)

sleep(1)

if (uid==homeowner):
neo.fill(GREEN)
neo.show()
servo.duty_ule(6000)
sleep(3)
servo.duty_ule(1350)
neo.fil(BLACK)
neo.show()

else:
neo.fill(RED)
neo.show()
sleep(3)
neo.fill(BLACK)
neo.show()
servo.duty_ule(1350)

2.20.7. Projenin Arduino C Kodlari
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2.21. Otomatik Cop Kovasi

Covid-19 pandemisi insanlarin gunluk yasamdaki rutinlerini bir cok alanda degistirdi.
Temizlik, calisma, alisveris, sosyal hayat gibi bir cok alanda insanlar uymak zorunda
oldugu bir dizi yeni kurallarla tanisti. Covid-19 yeni is alanlarinin dogmasina ve
gelismesine zemin olusturdugu gibi bazi Urunlerinde 6n plana ¢cikmasini saglamistir.
El hijyenin cok nemsendigi bir ddnemde kimse ¢copunu atmak icin ¢cop kovasinin
kapagina dokunmak istemezdi. Yanina yaklasildiginda kapagi otomatik acilan
doldugunda ise tek bir hareketle icindeki poseti buzUp cikarip atmaya hazir hale
getiren ¢codp kovalari maliyetinin cok UstUnde fiyatlara alici buldu. Ayrica otomatik
dezenfektan makineleri elimizi altina tuttugumuzda belirli bir miktar siviyi
avucumuzun icine bosaltmakla temassiz bir hijyen sagliyordu. Otomatik dezenfektan
sikicilarda maliyetinin cok Uzerindeki fiyatlara raflarda yer aldi. Bu iki Urinde c¢alisma
sistemi acgisindan benzerlikler yer almaktadir. Otomatik dezenfektan sikicilarda
dogrudan elektrik motorlu bir pompa siviyl disari aktardigi gibi bazi modellerde de
servo motorun gucu ile pompalanma sistemine dayanan cihazlar bulunmaktaydi.
Otomatik ¢cop kovalarinda ise kapagi acan servo motor kullanilmakta el hareketini
algilamak icin ise kizildtesi ya da ultrasonic sensorler kullaniimaktaydi.

Bu projede PicoBricks ile ultrasonik sensor ve servo motor kullanarak odan icin
hareketli ve otomatik sik bir cép kovasi yapacaksin.

2.21.1. Proje Detaylari ve Algoritmau

Bu projede HC-SRO04 ultrasonic mesafe sensoru ve SG90 servo motor kullanilacaktir.
Cop kutusunun kapaginin énune kullanici elini yaklastirdiginda mesafe senséru
yakinligi algilayacak ve Picobrickse gonderecektir. Picobricks de bu bilgiye gore servo
motor calistirarak ¢cop kovasinin kapagini acacak kisa bir sUre sonra tekrar asagi
indirecektir.

2.21.2. Baglanti Semasi

Trig-GPIO15
Echo-GPI014
GND-GND
VCC-VBUS
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2.21.3. Projenin MicroBlocks ile Kodlanmasi

Kodlari yazarken ilk olarak servo motorun acisini duzenlemelisin. Cop kovasinin
kapagini kapall konuma getirmek icin servo motora aci degerleri girmeli ve en uygun
degerli belirlemelisin. Daha sonra ¢op kovasinin kapaginin acik oldugu pozisyondaki
servo motor agisini bulmalisin. Cop kovasi ilk basladiginda kapak kapali konumda
olmalidir. Ultrasonic mesafe sensérunden gelen deger 10 cm den kuguk oldugunda
2 saniye bekleyip servo motor ¢alisarak kapagi yukari kaldirmali ve 2 saniye sonra
tekrar calisarak kapagi kapali konuma getirmelidir.

Rset SEervo to &3 degrees (-90 to 90)

when distance (cm) trigger @3 echo @3 <§D

¥

set servo EID to @) degrees (-90 to 90)
 wait €XI7D millisecs
set servo 3D to &) degrees (-90 to 90)

=

Projenin MicrBlocks kodlarina ulasmak icin tikla.

2.21.4. Projenin Yapim Asamalari

Projenin 3D cizim dosyalarini bu linkten indirebilir ve 3D baski alabilirsin.
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1: Servo motorun aparatinin ¢cop kovasi kapagina vidalarayarak sabitle.

2: Ultrasonic mesafe sensorunu ¢cop kovasinin kapagdina sicak silikon ile sabitle.

3: Ultrasonic mesafe sensorunun kablolarini kutudaki delikten gecirerek picobrickste
devre semasinda gosterilen pinlere tak, servo motor ve motor surucu baglantilarini
yap.

4: Servo motor, picobricks ve motor surucu parcalarini sicak silikon ile kutuya sabitle.

hersey yolunda gittiyse ¢cép kovasina elini yaklastirdiginda kovanin kapagi acilacak ve
cOpuU attiktan sonra tekrar geri kapanacaktir.
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2.21.5. Proje Onerisi

Evimizdeki bir cop kovasini sensor ve motor kullanarak otomatik hale getirdigimiz
bu projedeki gibi evdeki bir cekmecenin ya da bir dolap kapagdinin yine sensor ve
motorlar yardimi ile otomatik olarak acilmasini saglayabilirsin.

2.21.6. Projenin MicroPython Kodlari

fromm machine import Pin, PWM
from utime import sleep
import utime

servo=PWM(Pin(21,Pin.OUT))
trigger = Pin(15, Pin.OUT)
echo = Pin(14, Pin.IN)

servo.freq(50)
servo.duty_ul16(1920) #15 degree

def getDistance():
trigger.low()
utime.sleep_us(2)
trigger.high()
utime.sleep_us(5)
trigger.low()
while echo.value() == O:
signaloff = utime.ticks_us()
while echowvalue() == 1:
signalon = utime.ticks_us()
timepassed = signalon - signaloff
distance = (timepassed * 0.0343) / 2
print(“The distance from object is “,distance,’cm”)
return distance

while True:
sleep(0.01)
if int(getDistance())<=10:
servo.duty_ule(4010) #70 degree
sleep(0.3)
servo.duty_ul16(1920)
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2.21.7. Projenin Arduino C Kodlari

#include <NewPing.h>
#include <Servo.h>
Servo myservo;

#define TRIGGER_PIN 15
#define ECHO_PIN 14
#define MAX_DISTANCE 400

NewPing sonar(TRIGGER_PIN, ECHO_PIN, MAX_DISTANCE);

void setup() {
myservo.attach(21);
myservo.write(20);

}

void loop() {

delay(50);
int distance=sonar.ping_cm();

if(distance<10){

int x=70;

int y=20;
delay(2000);
myservo.write(x);
delay(2000);
myservo.write(y);
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2.22. Dijital Cetvel

Uzunluk 6lcmek icin bircok ara¢ kullaniimaktadir. Bu araclarin basinda cetveller
gelmektedir. Olcecedimiz yere ve bUyUklugune gore dlcl aletimiz farklilasmaktadir.
Insaat ve mimaride serit metreler, kiicUk ve milimetrik hassasiyet gerektiren
nesneler icin kumpaslar kullanilmaktadir. Ayrica hem buyUk hem de hassas dlcum
yapillmasi gereken bir alan olculmek isteniyorsa lazer ve kizilétesi sistemler ile calisan
mesafe dlcerler kullanilmaktadir. Saglik sektérande kullanilan ultrasonografi cihazlari
da benzer mantikla calismakta ancak dlcumlerini gorsellere dénusturmektedir.

Projemizde PicoBricks ile ultrasonik sensér kullanarak mesafe degerini butona
basildiginda OLED ekranda gosterecegimiz dijital bir cetvel hazirlayacagdiz. Ultrasonik
sensorler yaydiklari ses dalgalarinin geri donus surelerine gdre mesafe tespiti
yaparlar.

2.22.1. Proje Detaylari ve Algoritma

Picobricks basladiginda OLED ekranda yonerge goruntulenir. Kullanici butona
bastiktan sonra 1 saniye boyunca 50'ser milisaniye araliklarla 20 dlcum yapilir ve
ortalamasi alinir. Olcim sirasinda kirmizi LED acik kalir dlcim tamamlandiginda
kirmizi LED sonduruldr. Ortalama degere sensoérun ucu ile kutunun arkasindaki
mesafe eklenir. Son mesafe degeri OLED ekranda gosterilir.

2.22.2. Baglanti Semasi

Trig-GPIO15
Echo-GPI1O14
GND-GND
VCC-VBUS
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2.22.3. Projenin MicroBlocks ile Kodlanmasi

MicroBlocks'u baslat ve Picobricks i bagla. Tone,Distance,OLED Graphics
kUtuphanelerini ekle.Picobricks basladiginda OLED ekrani tanimla.

initialize i2¢c address(hex) ¥ reset pin# O flip

Olcum degerinin ortalamasini alabilmek icin measure mesafeyi hesaplamak icin
distance isimli degiskenleri olustur. Butona basildiginda élcimun basladigini
bildirmek icin kirmizi LED'i a¢. Kisa bir bip sesinden sonra 50 milisaniye aralikla 20
olcum yapip ortalamasini distance degerine ata. Kirmizi LED'i kapatip sonucu OLED
ekrana yazdirmak icin go to OLED yayini yap.

when PicoBricks button

set to
PicoBricks set red LED
PicoBricks beep E) ms

change by distance (cm)trigger €I} echo

set [T™Xito measure /€D
" PicoBricks set red LED
T T T Y goto OLED

distance degiskenini ekrana yazdirirken sensorun dlctugu degere kutunun
buyuklugunu de ekle. Projemizde kullandigimiz kutunun kalinligi 6 cm oldugu icin
distance degdiskenine 6 cm ekleyip ekrana dyle yazdirdik. ince bir ses cikarip dlcimun
tamamlandigini kullaniciya bildir.

I L7413 >Digital Ruler< F184 3 31 5 LU e

write join distance + 3 ) atx €3y ED inverse

' play note [§ octave &3 for €3 ms

[

Projenin kodlarina ulasmak icin tikla.
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2.22.4. Projenin Yapim Asamalari

Projeyi hazirlamak icin cift tarafli kopUk bant, maket bicagi, yaklasik 15x10x5 cm
buyukligunde atik karton kutuya ihtiyacin var.

1- Ultrasonik sensér, OLED ekran, button LED modulu, buzzer, pil kutusu icin kablolari
gecirecegimiz delikleri maket bicagi ile kesip c¢ikar.

2- Tum kablolari kutunun icine sarkit ve modullerin arkasini cift tarafli kdpuk bant ile
kutuya yapistir.Ultrasonik sensérun trig pinini GPIO14, echo pinini GPIO15 nolu pine
tak. VCC pinini ise Picoboard Uzerindeki VBUS pinine takmalisin.
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3- Tum modullerin kablo baglantilarini tamamladiktan sonra 2li pil kutusunu
Picoboard’in power jag'ina takip anahtarini acabilirsin. Dijital cetvel projesi iste bu
kadar!
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2.22.5. Proje Onerisi

Dijital cetveli duvara ya da tavan sabitleyerek boy dlcer donusturebilirsin. Boyolger
duvarda ya da tavanda sabit olacagdi icin butona basilarak dlcum yapilamayacaktir.
Bunu icin HCO5 bluetooth modulUnu projeye ekleyebilir ve mobil uygulamadan
komut geldiginde 6lcum yapmasini saglayabilirsin.

2.22.6. Projenin MicroPython Kodlari

fromm machine import Pin, PWM, 12C
from utime import sleep

from ssd1306 import SSD1306_12C
import utime

redLed=Pin(7,Pin.OUT)
button=Pin(10,Pin.IN,Pin.PULL_DOWN)
buzzer=PWM(Pin(20,Pin.OUT))
buzzer.freq(392)

trigger = Pin(15, Pin.OUT)

echo = Pin(14, Pin.IN)

WIDTH =128

HEIGHT = 64

sda=machine.Pin(4)

scl=machine.Pin(5)

i2Zc=machine.l2C(0,sda=sda, scl=scl, freg=1000000)
oled = SSD1306_12C(128, 64, i2c)

measure=0

finalDistance=0

def getDistance():
trigger.low()
utime.sleep_us(2)
trigger.high|)
utime.sleep_us(5)
trigger.low()
while echo.wvalue() ==
signaloff = utime.ticks_us()
while echowvalue() ==1:
signalon = utime.ticks_us()
timepassed = signalon - signaloff
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distance = (timepassed * 0.0343) / 2
return distance

def getMeasure(pin):
global measure
global finalDistance
redLed.value(l)
foriin range(20):
measure += getDistance()
sleep(0.05)
redLed.value(0)
finalDistance = (measure/20) + 6
oled.fill(O)
oled.show()
oled.text(“>Digital Ruller<”, 2,5)
oled.text(“Distance “ + str(round(finalDistance)) +" cm”, O, 32)
oled.show()
print(finalDistance)
buzzer.duty_ulo(4000)
sleep(0.05)
buzzer.duty_ul6(0)
measure=0
finalDistance=0

button.irg(trigger=machine.Pin.IRQ_RISING, handler=getMeasure)

2.22.7. Projenin Arduino C Kodlari

#include <Wire.h>

#include “ACROBOTIC_SSD1306.h"

#include <NewPing.h>

#define TRIGGER_PIN 15

#define ECHO_PIN 14

#define MAX_DISTANCE 400

NewPing sonar(TRIGGER_PIN, ECHO_PIN, MAX_DISTANCE);

#define T_B 493
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int distance = 0;
int total = O;

void setup() {
pinMode(7,0UTPUT);
pinMode(20,0UTPUT);
pinMode(10,INPUT);
Wire.begin();
oled.init();
oled.clearDisplay();

#if defined(__AVR_ATtiny85__) && (F_CPU == 16000000)
clock_prescale_set(clock_div_1);
#endif

}

void loop() {

delay(50);
if(digitalRead(10) == 1){

int measure=0;
digitalWrite(7,HIGH);
tone(20,T_B);
delay(500);
noTone(20);

for (int i=0;i<20;i++){

mMeasure=sonar.ping_cm();
total=total+measure;
delay(50);

}

distance = total/20+6;
digitalWrite(7,LOW);

delay(1000);

oled.clearDisplay();
oled.setTextXY(2,1);
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oled.putString(“>Dijital Rule<");
oled.setTextXY(5,1);
oled.putString(“Distance: “);
oled.setTextXY(5,10);

String string_distance=String(distance);
oled.putString(string_distance);
oled.setTextXY(5,12);
oled.putString(“cm”);

measure=0;
distance=0;
total=0;

}

}
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2.23. Air Piano

Elektronik teknolojisinin gelisimi ile Uretimi zor, pahall, yuksek kaliteli ses Ureten
muzik aletleri dijitallesmistir. Piyanolar bu enstrumanlarin basinda gelmektedir.
Dijital piyanolarin her bir tusu farkli frekansta elektrik sinyalleri uretir. Boylelikle
hoparlorlerinden 88 farkli notayi calabilmektedir. Dijital enstrGmanlarin tuslarinin
gecikme suresi, hoparlérun kalitesi, sesin ¢cozUnurlugu gibi faktorler kaliteyi etkileyen
faktorler olarak ortaya cikmistir. Elektro gitarlarda tuslar yerine tellerdeki titresimler
dijitallestirilir. Uflemeli enstrimanlarda ise ses cikisina takilan yUksek ¢ézanarlUkIa
mikrofonlar sayesinde calinan notalar elektrik sinyallerine donusturulup kayit
edilebilmektedir. Elektronik teknolojisindeki bu gelisim yuksek maliyetli muzik
aletlerine ulasim kolaylastirmis, muzik egitimi daha genis cesitlilige kavusmus ve
daha genis kitleye yayilmistir.

Bu projede PicoBricks ile 8 nota calabilen basit bir piyano yapacagdiz. Bu piyanonun
hoparloru buzzer olacak. Piyanonun tuslarinin gorevini ise ultrasonic sensor
ustlenecek.

2.23.1. Proje Detaylari ve Algoritma

Bu projede HC-SR04 Ultrasonic mesafe sensoru ve PicoBricks Uzerindeki buzzer
modulunu kullanarak piyano uygulamasi yapacagiz. Mesafe sensorinden gelen
degerlere gore buzzer in farkli notalar calmasini saglayacak ve sensore elimizi
yaklastirip uzaklastirarak melodiler olusturacagiz. Ayrica oled ekrana anlik olarak
mesafe calinan nota bilgilerini yazdiracagiz.

2.23.2. Wiring Diagram

Trig-GPIO15
Echo-GPIO14
GND-GND
VCC-VBUS

CCCLENLOL LT
W,

177



Pico Bricks Project Book

2.23.3. Projenin MicroBlocks ile Kodlanmasi

Projenin kodlarini MicroBlocks ile yazmaya baslarken oncelikle Add Library
butonuna tiklayarak Tone kUtuphanesini, Graphics kategorisindeki OLED Graphics
kUtuphanesini ve Sensing kategorisindeki Distance kUtuphanelerini projemize
import etmemiz gerekiyor. KUtUphaneleri ekledikten sonra HC-SRO4 modulu icin pin
tanimlamalarini yapmali ve sensorden gelen verilerin alinarak islenmesi icin distance
adinda bir degisken olusturmali ve sensér bilgilerini degiskene aktarmak ve OLED
ekranda gostermek icin gerekli kodlari yazmaliyiz.

Her notanin bir harf karsiligi
bulunmaktadir. Tone kUtUphanesi
de notalarin harf karsiliklarini yazarak

set ™M™ Rdto distance (cm) trigger €5 echo §ID . ) )
calistiracagimiz bloklar icerir.

write join [Err4 distance atx By ED inverse

Calmak istedigimiz notalarin harf karsiliklarini Play blogundaki alana yazmaliyiz.
distance degiskenindeki mesafe degerlerini karsilastirarak 5 er cm araliklarla
notalarin sirayla degismesi icin gerekli
kodlari yazdiktan sonra play blogundaki

| oktav degerini dilediginiz gibi degistirerek
I'| projeyi calistirabilirsin.

L 1e.
L.
L 168

¢

[ IR 1ET
o =l
m

-

o

=

W

distance >3 and distance < g

play note [ octave B for IE} ms -

alsa if distance >g[) and distance <g3

play note [i] octave B for I} ms -

else if distance >3 and distance <§gd

play note [J octave B for fIE) ms -

elsa if distance >§ED) and distance <EJ

Projenin MicrBlocks kodlarina ulasmak .
igin t|k|a. play note [@ octave &b for £Z1D ms -

else if distance >§3 and distance <gp

play note [{ octave &b for 11D ms -

else if distance >ED and distance <EJ

play note [} octave B for EIE} ms -

else if distance >ED and distance <)

play note [ octave € for €11} ms —

else

-
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2.23.4. Projenin Calistiriimasi
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2.23.5. Proje Onerisi

PicoBricks Uzerinde bir adet anlik buton bulunmaktadir. Pico ya 7 adet buton
baglayarak her tusa basildiginda farkli nota ¢calmasini saglayabilir, oktav degeri ve
vurus sureleri icin butonlar kullanabilir ve piyano projesini gelistirebilirsin.

2.23.6. Projenin MicroPython Kodlari

from machine import Pin, PWM, 12C
from utime import sleep

import utime

from ssd1306 import SSD1306_12C
import _thread

buzzer=PWM|(Pin(20,Pin.OUT))
trigger = Pin(15, Pin.OUT)
echo = Pin(14, Pin.IN)

WIDTH =128

HEIGHT = 64

sda=machine.Pin(4)

scl=machine.Pin(5)

i2Zc=machine.l2C(0,sda=sda, scl=scl, freg=1000000)
oled = SSD1306_12C(128, 64, i2c)

measure=0

def getDistance():
trigger.low()
utime.sleep_us(2)
trigger.high()
utime.sleep_us(5)
trigger.low()
while echowalue() ==
signaloff = utime.ticks_us()
while echowvalue() == 1T:
signalon = utime.ticks_us()
timepassed = signalon - signaloff
distance = (timepassed * 0.0343) / 2
return distance
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def airPiano():
while True:
global measure

if measure>5 and measure<Il:
buzzer.duty_ul6(4000)
buzzer.freq(262)
sleep(0.4)

elif measure>10 and measure<le:
buzzer.duty_ul6(4000)
buzzer.freq(294)
sleep(0.4)

elif measure>15 and measure<21:
buzzer.duty_ul6(4000)
buzzer.freq(330)
sleep(0.4)

elif measure>20 and measure<26:
buzzer.duty_ul6(4000)
buzzer.freq(349)
sleep(0.4)

elif measure>25 and measure<3l:
buzzer.duty_ul6(4000)
buzzer.freq(392)
sleep(0.4)

elif measure>30 and measure<36:
buzzer.duty_ul6(4000)
buzzer.freq(440)
sleep(0.4)

elif measure>35 and measure<41.
buzzer.duty_ul6(4000)
buzzer.freq(494)
sleep(0.4)

else:
buzzer.duty_ul6(0)
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_thread.start_new_thread(airPiano, ())

while True:
measure=int(getDistance())
oled.text(“Distance “ + str(measure)+ “cm”, 5,30)
oled.show()
sleep(0.01)
oled fill(O)
oled.show()

2.23.7. Projenin Arduino C Kodlari

#include <Wire.h>
#include “ACROBOTIC_SSD1306.h"
#include <NewPing.h>

#define TRIGGER_PIN 15
#define ECHO_PIN 14
#define MAX_DISTANCE 400

NewPing sonar(TRIGGER_PIN, ECHO_PIN, MAX_DISTANCE);

#define T_C 262
#define T_D 294
#define T_E 330
#define T_F 349
#define T_G 392
#define T_A 440
#define T_B 493

const int Buzzer = 20;

void setup() {
pinMode(Buzzer,OUTPUT);

Wire.begin();
oled.init();

oled.clearDisplay();

#if defined(__AVR_ATtiny85__) && (F_CPU == 16000000)
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clock_prescale_set(clock_div_1);
#endif

}

void loop() {

delay(50);
int distance=sonar.ping_cm();

if(distance>5 & distance<1)
{

tone(Buzzer, T_C);

}

else if(distance>10 & distance<16)

{

tone(Buzzer,T_D);

}

else if(distance>15 & distance<2]1)

{

tone(Buzzer, T_E);

}

else if(distance>20 & distance<206)
{

tone(Buzzer, T_F);

}

else if(distance>25 & distance<31)

{

tone(Buzzer, T_Q);

}

else if(distance>30 & distance<30)
{

tone(Buzzer, T_A);

}

else if(distance>35 & distance<41)

{
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tone(Buzzer,T_B);

}

else

{

noTone(Buzzer),

}

oled.clearDisplay();

oled.setTextXY(2,4);
oled.putString(“Distance: );
oled.setTextXY(4,06);

String string_distance=String(distance);
oled.putString(string_distance);
oled.setTextXY(4,8);
oled.putString(“‘cm”);

184



\ <

C
2.24, Labirent C6zen Robot

Kodlama egitimi programlama dillerinin tarihi kadar eskidir. GUnUmuzde kodlama
egitimini yayginlastirmak, heyecanli ve eglenceli hale getirmek icin farkli Grunler
kullanilmaktadir. Bunlarin basinda egitsel robotlar gelmektedir. Robotlari hazirlamak
ve kodlamak cocuklarin muhendislik ve kodlama becerilerini gelistirmektedir.
Kodlama egitimini yayginlastirmak, 6gretmen ve ogrencileri tesvik etmek icin kurum
ve kuruluslar tarafindan robotik yarismalar duzenlenmektedir. Bu yarismalardan biri
de Labirent Cozen Robot yarismalaridir. Bu robotlar 6nce labirentte dolanarak varis
noktasini égrenir ve baslangi¢c noktasina geri ddnerler. Daha sonra labirente tekrar
basladiklarinda en kisa yoldan en hizli sekilde varis noktasina ulasmaya calisirlar.
Robotlar labirenti 6grenirken mesafe sensdrlerinden faydalanirlar. Kizildtesi ya da
ultrasonic sensérler bu robotlarda gérev almaktadir.

Ev ve isyerlerinde kullanilan akilli robot sUpurgeler de labirent cézen robotlarin
algoritmalarina yakin mantikla calismaktadir. Engelleri sUrekli kontrol edip
haritalayan algoritmalari sayesinde sUpurme isini eksiksiz ve carpmadan yapmaya
calisirlar. Akill sipurgelerin cogunda mesafe dlcme ve engel algilamak icin lazer ile
yUksek hassasiyetli dlcim yapan LIDAR ve kizilétesi sensorler gérev almaktadir.

Bu projede PicoBricks ile labirent ¢cozen robot yarismalarina hazirlanabileceginiz
basit bir robot yapacagiz.

2.24.1. Proje Detaylari ve Algoritma

Labirent ¢ozen robot projesinde setin icerisinden ¢ikan 2WD robot araba kitini
kullanacagiz. Robotun 6nundeki mesafeyi algilayarak hareketlerine kendi kendine
karar verebilmesi icin HC-SRO4 ultrasonic mesafe sensoru kullanacagiz. Labirent
icerisinde robot araba 6nundeki mesafeyi algilayarak onu bos ise ilerleyecek. Eger
mesafe 5 cm den kucuUk ise araba saga donecek, tekrar mesafeyi dlcecek eger sag
taraftaki mesafe 5 cm den buyuk ise ilerleyerek yoluna devam edecek, kuc¢ukse sola
donerek ilerleyecek. Bu sekilde saga ve sola donerek labirent icerisinde bos olan
yollardan aracin ilerlemesini ve labirentten ¢cikmasini saglayacagiz.

2.24.2. Wiring Diagram

BC -V

<
=
"
a

Trig-GPIO15
Echo-GPI0O14
GND-GND
VCC-VBUS




2.24.3. Projenin MicroBlocks ile Kodlanmasi

Projenin kodlarini hazmaya robot arabanin hareketlerini yapmasi icin gerekli kodlari
yazarak baslayabiliriz. Bunun icin forward, turn right, turn left ve stop adinda dort
adet blok (fonksiyon) tanimlamaliyiz. Bu fonksiyonlarda motorlarin dénmesi icin

gerekli bloklari yerlestirecegiz.

PicoBricks set motor €D speed () (0-100) PicoBricks set motor D speed €T (0-100)
PicoBricks set motor 3 speed €17 (0-100) | PicoBricks set motor # speed [ (0-100)

define forward

PicoBricks set motor &) speed (D (0-100) | PicoBricks set motor €D speed €[ (0-100)
I 1[i |
PicoBricks set motor ) speed (D (0-100) | PicoBricks set motor &) speed €11 (0-100)

Fonksiyonlari tanimladiktan sonra Sensing kategorisinden Distance uzantisini
ekleyerek HC-SRO4 ultrasonic mesafe sensérunun trig ve echo pin numaralarini
distance bloguna yaziyor ve distance adinda degisken olusturarak surekli olarak

bu degiskenin degerinin sensérden gelen deger olmasini sagliyoruz. Daha sonra
sensor degeri 5 cm den kugUkse arabanin durmasi ve saga dénmesini sagliyoruz.
Sag taraf bos ise robot araba ileri dogru giderek yoluna devam edecektir. Fakat saga
dondugunde sag tarafin dolu olma ihtimaline karsi tekrar mesafe olgerek mesafe
yine 5 cm den kucukse aracin sol tarafa donerek ilerlemesi icin gerekli kodlari
yaziyoruz. Bu sayede arac¢ bos olan yola dogru giderek labirenti tamamlayacaktir.

OO0

r.;ultlu distance (cm) trigger &3 echo £ o . .
: Projenin MicrBlocks kodlarina
ulasmak icin tikla.

wait bloguyla motorlarin ¢alisma sureleri
belirlenmektedir. Pilin doluluk durumuna
gore motorlarin calisma sureleri farkli
olacagi icin projeyi yaparken bekleme
surelerini kendi robot aracina gére
optimize etmelisin.

| o
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2.24.4, Projenin Yapim Asamalari

Bu projede 2.2.18. bolumundeki ses kontrollU araba projesinde 2WD robot araba
montaji icin yaptigin adimlari takip ederek labirent ¢cdzen robot arabayi insa
edebilirsin. HCO5 bluetooth modulunu bu projede kullanmayacagiz. HC-SR0O4
ultrasonic mesafe sensorinu robota monte edebilmek icin gerekli parcayl buradaki
baglantidan indirerek 3D yazicidan baski alabilir ve araca montaj yapabilirsin.

L= U e
) \ O\ .

Robo montajini tamamladiktan sonra labirent insasi icin karton kutular

kullanabilirsin. Mukavvadan duvarlar yapabilir ya da 3D baski duvarlar kullanarak
sicak silikon ile duvarlari birlestirip labirenti insa edebilirsin.
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2.24.5. Proje Onerisi

Bu projede HC-SR0O4 ultrasonic mesafe sensdérunu kullanarak 2WD robot arabanin
labirent icerisinde bos olan yollardan ilerleyerek labirentten ¢ikmasini sagladik. Servo
motor kullanarak HC-SRO4 modulunu saga sola donderebilir ve bos olan yollari
aracin dénmesine gerek kalmadan araca algilatabilir ve hareketlerini daha hizli
yapmasini saglayabilirsin. Ya da 3 adet HC-SRO4 ultrasonic mesafe sensérunu aracin
on sag ve sol kisimlarina montajlayarak 3 yondeki mesafeleri ayni anda olcup aracin
bos olan yola dogru yonelmesini saglayarak projeyi gelistirebilirsin.

2.24.6. Projenin MicroPython Kodlari

fromm machine import Pin,
from utime import sleep
import utime

trigger = Pin(15, Pin.OUT)
echo = Pin(14, Pin.IN)

m1 = Pin(21, Pin.OUT)
m?2 = Pin(22, Pin.OUT)

m1.low()

m?2.low()

def getDistance():
trigger.low()
utime.sleep_us(2)
trigger.high|)
utime.sleep_us(5)
trigger.low()
while echo.wvalue() ==

signaloff = utime.ticks_us()
while echowvalue() ==1:
signalon = utime.ticks_us()

timepassed = signalon - signaloff
distance = (timepassed * 0.0343) / 2
return distance

measue=0

while True:
measure=int(getDistance())
m1.high()
m2.high()
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if measure<10:
m1.low()
m?2.low()
sleep(1)
m1.high()
m?2.low()
sleep(0.5)
measure=int(getDistance())
if measure<10:
m1.low()
m?2.low()
sleep(1)
m1.low()
m2.high()
sleep(1)

2.24.7. Projenin Arduino C Kodlari

#include <NewPing.h>

#define TRIGGER_PIN 15
#define ECHO_PIN 14
#define MAX_DISTANCE 400

NewPing sonar(TRIGGER_PIN, ECHO_PIN, MAX_DISTANCE);
void setup() {

pinMode(21,0UTPUT);
pinMode(22,0UTPUT);

}

void loop() {
delay(50);
int distance=sonar.ping_cm();
Forward();

if(distance<5){

Stop();
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delay(1000);

Turn_Right();

delay(500);

int distance=sonar.ping_cm();

if(distance<5){

Stop();

delay(1000);
Turn_Left();
delay(1000);

void Forward(){
digitalWrite(21,HIGH);
digitalWrite(22,HIGH);

}

void Turn_Left(){
digitalWrite(21,LOW);
digitalWrite(22,HIGH);

}

void Turn_Right(){
digitalWrite(21,HIGH);
digitalWrite(22,LOW);,

}

void Stop(){
digitalWrite(21,LOW);
digitalWrite(22,LOW);,

}
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2.25. Akill Sera

Kdresel iIsinmanin etkisiyle iklimlerde meydana gelen hizli degisimler tarim
alanindaki faaliyetlerde verimin dusmesine sebep olmaktadir. 1500'IU yillarda Daniel
Barbaro tarihte bilinen ilk serayi yapti. Seralar kontrol edilebilen hava, su, IsI ve isik
kosullari sunabilen bitki yetistirmeye elverisli ortamlardir. Seralarda i1sly1 dengelemek
icin isiticilar , sulama yapmak icin elektrikli su motorlari, nem oranini ayarlamak ve
tozlasmayi saglayabilmek icin fanlar kullaniimaktadir. Teknolojinin de gelismesiyle
Uretici seranin durumunu istedigi yerden telefonuyla takip edebilmekte ve yapilmasi
gereken isleri yapabilmektedir. Bu teknolojinin genel adi Nesnelerin interneti (IOT)
dir.

Seralarda sicaklik, nem ve oksijen miktarini dlcmek icin 6zel sensoérler kullanilir. Ayrica
sulamaya karar vermek icin toprak nemini élcen &zel sensorler kullanilmaktadir.
Sulama verimliligini artirmak icin ise elektronik kontrollU damla sulama sistemleri
kullanilmaktadir.

Bu projede PicoBricks ile |OT teknolojisini barindiran basit bir sera hazirlayacagiz.
PicoBricks'i ESP8266 wifi modulu ile bu serada kullanacagdiz. Bu sayede serayi
internet Uzerinden takip edebildigimiz bir nesne haline getirecegiz.

2.25.1. Proje Detaylari ve Algoritma

Hazirlayacagin sera maketinin icinde toprak nemi sensord, Ustten asili olarak DHTTT
sicaklik ve nem sensoru bulunacaktir. Maketin disindaki su tankinin icine dalgi¢
pompa konulacak, pompanin ucundan ¢ikan hortum ise seradaki topraga gidecektir.
Picoboard sera maketinin disinda uygun bir yere yerlestirilecektir.

Picobricks basladiginda ESP 8266 wifi modulu sayesinde wifi yayini yapmaya baslar.
Ayni aga bagli akilli telefondan Esp8266'nin IP adresini girdigimizde Serayi kontrol
edecegdimiz web sayfasi ile karsilasiriz. Burada sicaklik ve nem degerlerini gorebiliriz.
Dilersek sulama komutu vererek sulama islemini baslatabiliriz.

2.25.2. Wiring Diagram

N I
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2.25.3. Projenin MicroBlocks ile Kodlanmasi

Picobricks basladiginda Sera'nin baglanacagi Wifi ayarlarinin yapildigi ve
ESP8266'nIn kablosuz aga baglanarak IP almasini saglayan kod bloklari asagidaki
gibidir. ESPO1_connect_to bloguna Akilli serayl baglayacaginiz kablosuz agin SSID ve
Sifre bilgilerini yaz.

when started

initialize local delay to &)

set user LED

wait delay millisecs

- set user LED

wait delay millisecs

Y ecpDelay v 1] 3000
set [F7R4 to
join string from unicode §E3 string from unicode ED

set """ L4 to string from unicode E£3

set [T b4 to string from unicode )

set [ZINT R4 to list
serial open baud

Please wail till next promp
ESP01_restore
ESP01_set_WIFI_mode

' ESPO 1_connect_to ML o) Password
= o1 BTN Create Server ¥ |
I say
—eol —eol
ESPO1_IPaddr eol

Seri iletisimin surekli denetlendigi isteklerin ve yanitlarin yonlendirildigi kod blogu.
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-E VT COMM Loop started, |
wait _espDelay millisecs

initializeResponses

set tol
set to

set =7 "Adto asbyte array serialread

wait _espDelay millisecs

if lengthof _serbuffer - g

set to _byteAmray2string _serbuffer

if findf)in _serbuffer ZED

T EsPot_ataus v |
set to _serbuffer

¥ E5P01 rosponso v 1)
" _handlelPD

elseif find[Edin _serbuffer Zgp

set to [’
sat [T "ad to _serbuffer

-1 ESPO1_response ¥ | 1
elseif find ELhs]in _serbuffer 5D

= to list ESP01_Log

set to
set "7 "adto _serbuffer
set L

Sorgulari yakalayip cevaba yonlendiren kod blogu.
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r——

define handlelPD

| set T te
copy _serbuffer from find [in _serbuffer

initialize local linkPtr to find MEin _request o o ) o
| Sera bilgilerini ve sulama isleminin

set "R to 3 "

copy (TR wom (REHE 1 tamamlandigini cevap olarak génderen
kod blogu.

find _comma in _request startingat linkPir - E)

for response |p responses
if ESP01_path_of request _request = jtem 0 of response

processRequest
comment
Following is a TGP messaging sequencs (o send back any foedback desined.

add join ESPO1_path_of_request _request [Frweeswy
ESP01_Log

join

_linklD _comma
serial write

length of item ) of response

wait _espDelay millisecs

serial write join item EXJ of response _eol

B sspDoiay TS define | initializeResponses

serial write join [fEAGED] _linkiD | _eol comment

' APP Inventor APP processes 2 kinds of responses from this program:
wait _espDelay millisecs 1. Web Page d of info

2. JSOMN data sent in response to HTTP GET /SERA transaction

#1 type responses are processed in the WebViewer component and
do not require a header info.

#2 type responses are frue responses to HTTP GET and require
a proper header:
HTTP/.1 200 OK\WnContent-Type: tesxt/htmlnin is

NOTE: timeout delay for the HTTTP GET has to be long enough
to receive and process the data. Current setting is 10000ms.
However, if more data is sent than the example, it might need
extending.

Sulama komutunun dalgic pompayi
calistirdigl kod blogu.

—eol -eol _eol
PicoBricks temperature ("C)
read analog pin €I} | ETFE} * 1D  “Humidity” |

PicoBricks humidity [

- <H1=5ERA CONTROL<bel><H1>
e WATERING | S O e
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define ProcessRequest

Here is where all the program actions are evaluated and imglemeanted,
Provede processing code for each funclion with it5 specifc evaluation
I ther sscinalty Coschie 15 boo kong [ large, thon provida @ call 10 & cshom Tuncison.

if ESP01_path_of_request _request =[TTHET]

PicoBricks set motor i) speed 52 (0-100)
-

' PicoBricks setmotor i speed (3 (0-100)

Picobricks'i MikcroBlocks'a baglayip kodlari calistirdiktan yaklasik 20 saniye
sonra Sera wifi agina baglanacak ve konusma baloncugu icinde atanan IP adresi
gorunecektir. Bu IP adresini Mobil uygulamaya yazmak icin not et.

All activity is logged, Use ESPO1_display_LOG block to see the contents of

EMNJOY.

Preparing SERVER setup.
Please wait till next prompt.

ot user LED

ﬂﬂlu"'

Flos o £l e ieaing

Subrriting tha 1P ik in & Browsar seskon mill Saphly B menu of options
Submiting IPaddrece SERA, wil obtain SERA valuss for Tersparature, Mamidity, asd Light La

AN ety b egoset. Liss FEPOT Sapbg LOCH bineh b i e contieti ol e By

?S\ER'H'E'FI Reirdy for transactions.
Open a browsar 1ab and
use IF: 182.168.1.47

EMJOY,

a

1- Sera Control uygulamasini cihaziniza yukle. MicroBlocks kodlarinin belirttigi IP
adresini son iki hanesini “?" olan kutulara yazip CONNECT butonuna tikla. 2 nolu
gorseldeki ekran ile karsilastiginda Sera ile mobil uygulama Wifi Uzerinden birbirine

baglanmis demektir.

SERA Control - PicoBricks

192 IH|—?J'.“
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Console Log:
SERA Bags laded,
L 1 2 3
" B 5 : Console Log:
# 7 8 g L | Message contents

CONNECTED...

INFO: Temp, Humidity, Soil Moisture
WATERING: Run Water Pump

SERA Control - PicoBricks
168

WATERING

INFO
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3- INFO butonuna tiklarsan 20 saniye sonra Seradaki sensérlerin okudugu veriler
consolda goéruntulenir.

4- WATERING butonuna basarsan 10 saniye icinde dalgic pompa calisir v e 10 saniye
sonra durur. Ardindan sulama isleminin bittigi ifadesi ekranda belirir.

SERA Control - PicoBricks

INFO: Temp, Humidity, Moisture SERA CO ROL o
WATERING: Run Water Bump —

[Itnglthn is comp

Console Log: Iconsole Log:
SERA page loaded. SERA pag loade
Respones:
L i1 92, 168, 1, 47/SERA
€ 200

T: baxt/bitrml
C: (TEMP":275. Molsture"100 Humidiny":50)

Projenin kodlarina erismek icin tikla.
Gerekli Android uygulamasini indirmek icin tikla.

MIT App Inventor Dosyasl icin tikla.

2.25.4. Projenin Yapim Asamalari

1-Sera kitindeki SR-2 kodlu parcadan Sera maketin zeminini ayir.
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2- SR-3 parcasinin ortasindaki parcalari Seranin zeminine tak.
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4- SR-1ve SR-3 deki Sera kemerlerini s6kUp sera zeminine yerlestir.

5-Toprak konulacak dikddrtgen bolgeye strec film ile kapla. Sulama sonrasi maket
parcalarini korumus olursun.




6- Bitki topragini seranin icine dok. Bos yer kalmayacak sekilde doldur.
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8-SR-4 de kalan iki ince dUz parcayi seranin alt taraftan iki kenarindaki deliklerden
gecir. Bu islem seranin daha saglam olmasini saglar.

9- Dalgic pompasina hortumu gecir. Serada damla sulama sistemine benzer bir
sulama sistemi kuracaksin. Topragin sulanmasini istedigin yerlerinden hortumu
gecir. Hortumu su tankina ucu yetisecek kadar kesmeyi unutmayin.

®IEDIYET
00 x 450mm

EEEH R

; ;
;
T AT e
g 1T
| anunnn

TRt Y
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10- Erkek jumper kablo ucu ile ya da maket bicagi ile hortum Uzerinde suyun
damlayabilecedi kadar delikler ac.

B T ] £y
L] . ; £ T

11- DHT 11 sicaklik ve nem sensdrunu sera maketinin UstUne Toprak Nemi Sensérunu
topragdin icine yerlestir.
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12- Dalgi¢ pompanin kirmizi ve siyah kablolarini motor sUrucuye gorseldeki gibi tak.

13- ESP8266 wifi modulunu ve motor surlcuyu seranin uygun bir bolUmune
sabitleyip Picobiard’a olan baglantisini yap.




14- Toprak Nemi sensdrunu Picoboard Uzerinde GPIO27 nolu pine tak 2 li kalem pili

Picoboard’in gug girisine tak. Dalgic pompayi ve hortumun ucunu su dolu derin bir
kaba yerlestir. Motor sUrdcunun islanmamasina dikkat edin.

2.25.5. Proje Onerisi

Akilli sera projesinde sera girisine OLED ekran ekleyerek icerideki nem ve sicaklik
degerlerini takip edebilir, MQ2 gaz sensoéru, karbondioksit sensory, hava kalitesi
sensdru gibi sensorler ekleyerek seranin icerisindeki hava durumunu wifi Uzerinden
cep telefonu ile takip edebilirsin. Ayrica sera icerisine DC fan ve role ekleyerek wifi

Uzerinden cep telefonu ile icerideki hava kalitesi durumuna gore havalandirmayi acip
kapatabilirsin.
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2.25.6. Projenin MicroPython Kodlari
import utime

import uos

import machine

from machine import Pin, ADC

from dht import DHTTI

from utime import sleep

dht_sensor = DHTTI(11)
smo_sensor=ADC(27)
m1 = Pin(21, Pin.OUT)
m1.low()

print(“Machine: \t" + uos.uname()[4])
print(“MicroPython: \t” + uos.uname()[3])

uartO = machine.UART(O, baudrate=115200)
print(uartO)

def Connect_WiFi(cmd, uart=uartO, timeout=5000):
print("CMD: “ + cmd)
uart.write(cmd)
utime.sleep(7.0)
Wait_ESP_Rsp(uart, timeout)

print()

def Rx_ESP_Data():
recv=bytes()
while uartO.any/()>0:
recv+=uartO.read(l)
res=recv.decode('utf-8’)
return res

def Send_AT_Cmd(cmd, uart=uartO, timeout=2000):
print("CMD: “ + cmd)
uart.write(cmd)
Wait_ESP_Rsp(uart, timeout)

print()

def Wait_ESP_Rsp(uart=uartO, timeout=2000):
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prvMills = utime.ticks_ms()
resp = b""
while (utime.ticks_ms()-prvMills)<timeout:
if uart.any():
resp = b"" join([resp, uart.read(1)])
print(“resp:”)
try:
print(resp.decode())
except UnicodeError:
print(resp)

Send_AT_Cmd(‘AT\r\n’) #Test AT startup
Send_AT_Cmd(‘AT+GMR\\n')  #Check version information
Send_AT_Cmd(‘AT+CIPSERVER=0\r\n)

Send_AT_Cmd(‘AT+RST\r\n')  #Check version information
Send_AT_Cmd(‘AT+RESTORE\r\n') #Restore Factory Default Settings
Send_AT_Cmd(‘AT+CWMODE\N\n") #Query the WiFi mode
Send_AT_Cmd(‘AT+CWMODE=1\\n") #Set the WiFi mode = Station mode
Send_AT_Cmd(‘AT+CWMODE\\n') #Query the WiFi mode again

Send_AT_Cmd(‘AT+CWIAP="YourWifiSSID","YourWifiPassword"\r\n’, timeout=5000)
#Connectto A

utime.sleep(3.0)

Send_AT_Cmd(‘AT+CIFSR\r\n’) #Obtain the Local IP Address
utime.sleep(3.0)

Send_AT_Cmd(‘AT+CIPMUX=1\r\n’)

utime.sleep(1.0)

Send_AT_Cmd(‘AT+CIPSERVER=1,80\r\n") #Obtain the Local IP Address
utime.sleep(1.0)

while True:
res =""
res=Rx_ESP_Data()
utime.sleep(2.0)

if ‘+IPD’ in res: # if the buffer contains IPD(a connection), then respond with HTML
handshake

id_index = res.find(‘+IPD’)

if /WATERING' in res:
print(‘lrrigation Start’)
m1.high()
utime.sleep(10)
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mT.low()

print(‘lrrigation Finished’)

connection_id = res[id_index+5]

print(“connectionld:” + connection_id)

print (! Incoming connection - sending webpage’)

uartO.write('AT+CIPSEND="+connection_id+',200'+\r\n’)

utime.sleep(1.0)

uartO.write('HTTP/1.1 200 OK'+'\r\n")

uartO.write(‘Content-Type: text/htm!l'+'\r\n’)

uartO.write(‘Connection: close'+'\r\n’)

uartO.write("+\r\n’)

uartO.write(‘'<IDOCTYPE HTML>'+'\r\n")

uartOwrite(‘<shtmI>+\r\n’)

uartO.write('<body><center><HI>CONNECTED...<br/></H1></center>'+'\r\n’)
(

uartO.write(‘'<body><center><H1>Irrigation Complete.<br/></H1></center>'+'\

r\n’)

uartO.write('</body></htmI>"+'\r\n’)
elif /SERA' in res:

#sleep(1) # It was used for DHT11 to measure.
dht_sensor.measure() # Use the sleep() command before this line.
temp=dht_sensor.temperature()
hum=dht_sensor.numidity()
smo=round((smo_sensor.read_ul6()/65535)*100)
sendStr="\"TEMP\"{}, 'Humidity\":{}, \"'S.Moisture\":{}%".format(temp,hum,smo)
sendText="{"+sendStr+"}"
strLen=46+len(sendText)
connection_id = res[id_index+5]
print(“connectionld:” + connection_id)
print (! Incoming connection - sending webpage’)
atCmd="AT+CIPSEND="+connection_id+","+str(strLen)
uartO.write(atCmd+'\r\n’)
utime.sleep(1.0)
uartO.write('HTTP/1.1 200 OK'+\r\n')
uartO.write(‘Content-Type: text/html'+'\r\n’)
uartO.write("+'\r\n’)
uartO.write(sendText+'\r\n’)

elif /" in res:

print(“resp:”)
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print(res)

connection_id = res[id_index+5]

print(“connectionld:” + connection_id)

print (! Incoming connection - sending webpage’)
uartO.write('AT+CIPSEND="+connection_id+',200'+'\r\n’)
utime.sleep(3.0)

uartO.write(‘'HTTP/1.1 200 OK'+\r\n")
uartO.write(‘Content-Type: text/htm!'+'\r\n’)
uartO.write(‘Connection: close’+'\r\n’)
uartO.write("+'\r\n’)

uartO.write(‘'<IDOCTYPE HTML>'+'\r\n’)
uartO.write(‘'<shtmI>'+\r\n’)
uartO.write('<body><center><HI>CONNECTED.<br/></H1></center>'+\r\n’)

u rtO.writegt‘<cent r><h4>INFO:Get Sensor Data</br>WATERING:Run Water
Pump</h4></cen er>’+'\$\n’)

uartO.write('</body></htmI>'+'\r\n’)
utime.sleep(4.0)
Send_AT_Cmd(‘AT+CIPCLOSE="+ connection_id+'\r\n') # once file sent, close

connection
utime.sleep(3.0)
recv_buf="" #reset buffer

print (‘Waiting For connection...’)

2.25.7. Projenin Arduino C Kodlari
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3. Kaynaklar
http:/microblocks.fun/
3.1. 3D Modeller
3.1.1 ki Eksen Robot Kol Projesi 3D Parcalari

https://Wwww.thingiverse.com/thing:2302957/files

3.1.2. Obur Kumbara Projesi 3D Parcalari

Orijinal proje sayfasi: https:/www.thingiverse.com/thing:2824451

Guncellenmis 3D cizimler: https:/drive.google.com/file/d/1_gjo-
hEDvhdewtPoorDOvVIYhhsNd74Z3/view?usp=sharing

3.1.3. Otomatik Cop Kovasi Projesi 3D Parcgalari

https://drive.google.com/file/d/ThUMhnLaWBmMhva2CYZ0e3uCmS8TFLWkbGQ/
view?usp=sharing

3.2. MicroPython Kuatuphaneleri
3.2.1 DHT11 Sicaklik ve Nem Sensoru

https://drive.google.com/file/d/1A2QsrCT2y-BRLQrUz2M6hOM8dDXCF5Yq/
view?usp=sharing

3.2.2 0.96" 128x64 12C Oled Ekran

https://drive.google.com/file/d/191gjQicHvsazly 8SzoHbJldaDYw7rVM9/
view?usp=sharing

3.2.3 MFRC522 Rfid Okuyucu

https://drive.google.com/file/d/1IEdj3uFLOGEOYwb6_e-Szf33aSaSpVLOf/
view?usp=sharing

3.2.4 WS2812B Adreslenebilir RGB Serit Led

https://drive.google.com/file/d/1ldLYPgqi13wpbGTzrligt8n6A739PmUo/
view?usp=sharing
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3.3. Arduino C Katuphaneleri
3.3.1. OLED Ekran Kutuphanesi

https://drive.google.com/file/d/1eav_HrVoyyRuFrLOVFzdzD2MGPNK7Mbf/
view?usp=sharing

3.3.2. WS2812B Adreslenebilir RGB Serit Led Kuttuphanesi

https://drive.google.com/file/d/1INGSt_zO204bnBeUJ0__uBBD757abQ5x/
view?usp=sharing

3.3.3. DHT11 Kutuphanesi

https://drive.google.com/file/d/1Vyjrmg77zFghEfg4suMuRX1SgDjl-2D-/
view?usp=sharing

3.3.4. HC-SRO04 Ultrasonic Mesafe Sensoru Kutuphanesi

https://drive.google.com/file/d/ImScjZvIHOflrOs8ug9x0TEQKi42mcWz8/
view?usp=sharing

3.4. Android Uygulamalar
3.4.1. Sera Control Android Uygulamasi(.apk)

https://drive.google.com/file/d/IXMQ5Egw2e8kHAPiA67geUeKF1yPysW3o/
view?usp=sharing

3.4.2. Sera Control MITApplnventor 2 Proje Dosyasi

https://drive.google.com/file/d/10b3Q3HA34TFcHCklkYoWUyuKgtOdbViC/
view?usp=sharing

3.4.3. Ses Kontrolli Robot Araba Projesi Android Uygulamasi (.apk)

https://drive.google.com/file/d/11Qg6 AwWgKb9OHEEtXWw5mDEEhwdHA9MSp/
view?usp=drivesdk
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