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ONSOZz

Diinyada ve iilkemizde Arduino’nun kullanimi giderek yayginlagmaktadir. internette
Arduino hakkinda bir¢ok Ingilizce kaynak olmasina ragmen Tiirk¢e kaynak bulmak
oldukca zor. Umarim bu tez Arduino ile proje gelistirecek insanlar i¢in bir kaynak
olabilir.
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10 (1/0)
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IP
LAN
LiPo
mA
MAC
mAh
Mbps
MCU
MHz
micro-SD
NAT
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RC

SPI
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Wi-Fi

. Alternating current

: Application programming interface
: C (Programing Language)

: C Sharp (Programing Language)

- Cee plus plus (Programing Language)
: Direct Current

: Future Technology Devices International
: File Transfer Protocol

: GNU Compiler Collection

- GNU's Not Unix

: Graphical User Interface

: HyperText Markup Language

- Input / Output

> Input / Output Reference

. Internet Protocol

- Local Area Network

: Lithium Polymer

: Milliampere

: Media Access Control

: Milliampere-hour

: Megabits per second

: Microcontroller Unit

: Megahertz

- micro - Secure Digital

: Network address translation

: Power over Ethernet

: Remote Control

: Serial Peripheral Interface

: Wired Equivalent Privacy

: Wireless Fidelity
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ARDUINO UNO RC CAR

OZET

Giiniimiizde bir ¢ok elektronik projede kullanilan Arduino programlanabilir ¢ipi hem
yazilimcilar hem de elektronikgiler i¢in essiz bir calisma ortami sagliyor.Geligsmekte
olan teknoloji ile birlikte programlanabilir ¢iplerin kullanicis1 da artmaktadir.

Ihtiyaciniz olan tek sey hayalgiiciiniizii zorlamak.

Bu projenin amaci, herhangi bir kapsama alanmi sikintisi olmadan, internete bagh
Arduino Uno ile hazirlamig oldugum arabanin kontroliini yine internet Gzerinden

saglamaktir.

Bu projenin sonunda, Arduino ile proje gelistirenler bu ¢ipe entegre olan birgok
destekleyici ¢ipin kullanimini ve gelistirdikleri cihazlarin internet baglantisi ile daha

Ozgiir kapsama alanlarina kavusturabileceklerini goreceklerdir.
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1. GIRIS

Teknolojinin gelismesi ile birlikte, yasam alanlarimizda da birtakim degisiklikler
yasamaya basladik. Mesela uzaktan kumandali isiklar, cep telefonu ile kontrol
edilebilen kombiler, hareket sensorleri ile hirsizlar tespit edebilen cihazlar. Bunlar
yakin gegmiste hayal gibiydi. Bu sistemlerin temelini programlanabilir cipler
olusturmaktadir. Arduino firmasi bu amaca hizmet eden programlanabilir ¢ipler
piyasaya cikarmaktadir. Kullanim agisindan basit boyut ve ozellik olarak bircok
secenek sunan Arduino, performansi ile de programcilari mutlu etmektedir. Bu

projede Arduino Uno modeli ile bir RC Car gelistirecegim. [1].

1.1 Tezin Amaci

Bu tezin amaci, kullanimi1 giderek yayginlasan Arduino ve entegre sistemleri i¢in

anlagilabilir bir kaynak yaratmaktir. Projede kullanacagimiz ¢ipler ve ek donanimlar ,

e Arduino Uno R3

e Arduino Ethernet Shield with POE

e Arduino Motor Driver L298N

e TP-Link TL-MR3020 Wireless and Router
e USB 3G Modem

e 12 Volt 1.3 Amper Kuru Akl

Bu pargalarin birbirleri ile entegre bir sekilde haberlesmesi projenin asil amacidir.

1.2 Sistem Calismasi

Arduino RC car Uzerindeki Ethernet Shield yardimi ile kendi igerisinde bir server
olusturur. Ethernet shield Tp-Link MR2030 yardimi ile internet agina baglanir.
Ethernet shield programlanirken tanimlanmig olan server ip adresi ile internet olan
herhangi bir cihazdan kurulan server a erisim saglanir. Web sitesi gibi agilan sayfada
Arduino RC Car i¢in hareket tanimlamalart bulunmaktadir. Bu web sayfasi

kullanilarak Arduino Rc Car’in kontrolii saglanir. [1].

14
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Sekil 1.1: Sistem Calismasi [3].

2. REMOTE CONTROL
2.1 Tanim

Remote Control elektronik devrelerin isleyisine disardan kablosuz bir sekilde
miidehale edebilmek i¢in gelistirilmis sistemdir. Bu sistemin temellerini Nikola Tesla
ve Leonarda Torres Quevedo atmistir. Giiniimiizde hemen hemen her elektronik
devre i¢in kullamlabilen bu sistem askeri amagli birgok projede de kullanlmustir. i1k
ciktig1 yillarda elektromanyetik dalgalar ile sistem kontrolii saglayan RC ,

teknolojinin gelismesi ile internet lizerinden de kullanilabilmektedir. [2].

2.2 Remote Control Hakkinda Bilgi

Remote Control ilk olarak 1899 yilinda Nikola Tesla tarafindan hareket eden
araclarin elektronik mekanizmalarini control edebilmek i¢in “Cihaz Teknigi” ismi ile

gelistirildi. [3].
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Leonardo Torres Quevedo 1903 yilinda, Telekino adli tasariminmi Paris Bilim
Akademisi’nde bir gosteri ile tamtti. Bunun iizerine Fransa, ispanya, Birlesik Krallik
ve ABD bu cihazin patentini aldi. Telekino emirleri elektromanyeti dalgalar ile alip
yerine getiren bir cihazdi. Remote Control alaninda diinyada bir ilk olmustur.
Leonardo Torres bunun akabinde 1906 yilinda kralin ve biiyiikk bir kalabaligin
Oniinde bir botu uzaktan kumanda etmis ve basarili olmustur. Bu teknigi askeri
amaghi kullanmak isteyen Torres parasal sikintilardan dolayr calismalarin

tamamlayamamistir. [4].

Sekil 2.1: Leonardo Torres [6].

1932 yilinda ilk uzaktan kumandali model ucak icat edilmistir. Bu siiregten sonra bu
teknik yogun olarak 2. Diinya Savasi sirasinda kullanilmistir. Sonug olarak Alman

yapimi Wasserfall Fiizesi ortayagikti. [5].
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3. MALZEME LiSTESI

3.1 Arduino Uno R3

Figure 3.1 : Arduino Uno R3 [6]

Arduino, Processing/Wiring dilini kullanarak c¢evre elemanlar ile temel giris ¢ikis
uygulamalari gergeklestiren agik kaynakli fiziksel programlama platformudur.
Arduino ile bagimsiz olarak interaktif uygulamalar gerceklestirilebilirsiniz. Ayni
zamanda Arduinoyu bilgisayar ile Flash, Processing, MaxMSP, C Sharp gibi bir ¢ok
yazillm iizerinden yada kendi yazdiginiz yazilimlarla haberlestirerek de

kullanabilirsiniz.[7]

Arduino UNO R3, Arduino Uno'un en son c¢ikan modelidir. Bundan Onceki
modellerde (Uno, Duemilanove) bulunan tim 6zellikleri desteklemektedir. UNO R3
modeliyle birlikte o6nceki versiyonlardaki 8U2 modeli yerine 16U2 modeli
kullanilmistir. Bu sekilde daha hizli veri aktarimi daha az hafiza kullanilarak
gerceklestirilmistir. Linux ve Mac bilgisayarlarda Arduino'yu bilgisayara baglamak
icin herhangi bir driver'a ihtiya¢c yoktur. Windows bilgisayarlarda Arduino IDE
yazilimi i¢inde gelen inf dosyasini bilgisayariniza tanitmaniz yeterlidir. Bu sekilde
Arduino'nuzu bilgisayariniza klavye, mouse, joystik ve benzeri aksesuarlar gibi takip

kullanilabilir hale getirebilirsiniz.

UNO R3 ekstradan SDA ve SCL pinlerine sahiptir bu pinler kart yerlesiminde AREF
pininin yaninda bulunmaktadir. Bununla birlikte kart Gzerinde dnceki versiyonlardan
farkli olarak reset pininin yanina iki yeni pin eklenmistir. Biri shieldlere kart
iizerinden besleme saglamak amaciyla IOREF pini digeri ise ileride kullanilmak

lizere ayrilmig bos baglantisiz pindir. UNO R3 piyasada bulunan tim shieldler ile
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uyumlu olup yeni pinleri ile de bundan sonra Uretilecek olan yeni shieldlere de

uyumlu haldedir.

3.1.1 Arduino Uno Teknik Ozellikler

Tablo 3.1
Microcontroller ATmega328
Operating Voltage 5V
Input Voltage (recommended)  7-12V
Input Voltage (limits) 6-20V
Digital 1/0 Pins 14 (of which 6 provide PWM output)
Analog Input Pins 6
DC Current per I/O Pin 40 mA
DC Current for 3.3V Pin 50 mA

32 KB (ATmega328) of which 0.5 KB

Flash Memory used by bootloader

SRAM 2 KB (ATmega328)
EEPROM 1 KB (ATmega328)
Clock Speed 16 MHz

S GELEE G

©0C00C |

1

73
b

1]
[e2]

B wegupy §5§

f

Sekil 3.2: Arduino Uno Kart Sematigi [8]

18



3.2 Ethernet Shield

Sekil 4.3: Ethernet Shield [9]

Arduino Ethernet Shield, Arduino platformlar i¢in hazirlanmis, ethernet tizerinden
internete baglanmanizi saglar. Wiznet W5100 entegresini iizerinde barindiran bu kart
hem TCP hem de UCP ile uyumludur. Arduino Ethernet Shield 4 es zamanli soket
baglantisin1 destekler. Shield zerindeki standart RJ45 ethernet soketine ethernet
kablosunu baglayarak, Arduino ethernet kiitiiphanesi ile hizli bir sekilde Arduino'yu

internete baglayabilirsiniz. [9]

Kart iizerinde SD kart yuvasi vardir. Bu sayede cesitli bilgileri SD kart {izerine
yazabilir ve okuyabilirsiniz. Bunun ig¢in Arduino Uno ve Mega -ethernet

kituphanelerini kullanabilirsiniz. [9]

Arduino, Ethernet Shield islemcisi olan Wiznet W5100 ile ve SD kart SPI hatt1
tizerinden haberlesmektedir. Bu pinler UNO'da 11,12 ve 13, MEGA'da 50,51 ve 52.
pinlerdir. Her iki modelde de 10. pin W5100'in, 4. pin ise SD kartin se¢im pinidir.
Bu pinler genel giris ¢ikis pini olarak kullanilmazlar. Arduino MEGA'da donanimsal
SS pini (53. pin) SD kart yada W5100 i¢in kullanilmamaktadir. Fakat bu pin mutlaka
¢ikis pini olarak ayarlanmalidir. [9]
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Unutulmamas: gereken Onemli bir nokta W5100 ve SD kart ayni SPI hattin
kullandigindan ayn1 anda sadece biri aktif olmaktadir. Eger iki haberlesme ayni anda
yapilmak istenirse kullanilan kiitiiphanenin ortak olmasina dikkat edilmelidir. Ayni
anda ikisini kullanmayacaksaniz kullanmadiginiz kismi pasif etmeniz gerekmektedir.
SD kart1 pasif etmek igin 4. pini ¢ikis olarak gosterip bu pinden 5V (high) c¢ikis
vermeniz gerekmektedir. W5100'i pasif hale getirmek i¢in ise 10. pini ¢ikis olarak
gosterip 5V (high) ¢ikis vermeniz gerekmektedir.

3.2.1 Uruin Ozellikleri
e |EEE 802.3af protokollinu destekler.
e  Wiznet W5100 entegresi lizerinden ¢aligir.

e Arduino Uno, Mega ve Seeeduino ile uyumludur.
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Sekil 5.4: Ethernet Shield Kart Sematigi [10]
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3.3 Motor driver L298N

Sekil 6.5: Arduino Motor Suriiclsi [11]

24V'a kadar olan motorlar1 siirmek i¢in hazirlanmis olan bu motor siiriicii karti, iki
kanall1 olup, kanal basina 2A akim vermektedir. Kart tizerinde L298N motor siiriicii
entegresi kullanilmistir. Sumo, mini sumo, ¢izgi izleyen robotlarda ve c¢ok cesitli

motor kontrol uygulamalarinda kullanilabilir.

DC motorlardan ayr1 olarak step motor kontroliine de imkan saglamaktadir.
3.3.1 Uriin Ozellikleri
Motor siiriicli kartinin iizerindeki giris ve ¢ikislar agagidaki gibi kullanilmaktadir.

e ENA: Sol motor kanalini aktif etme pini
e IN1: Sol motor 1. Girisi
e IN2: Sol motor 2. Gitisi
e IN3: Sag motor 1. Girisi
e IN4: Sag motor 2. Girisi

e ENB: Sag motor kanalin1 aktif etme pini
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e MotorA: Sol motor ¢ikisi

e MotorB: Sag motor ¢ikisi

e VCC: Besleme voltaj girigi(4.8V-24V)
e GND: Toprak baglantisi

e 5V:5Vcikist

Uriin iizerinde ayrica jumper takilmis pinler de yer almaktadir. Bu pinler opsiyonel
kullanimlar ve farkli 6zellikleri aktif etmek i¢in kullanilabilinmektedir. [14]

CSA: A motor siiriicii kanalinin akim ¢ikisidir. Buradan jumper c¢ikarilarak c¢ekilen
akim degeri analog voltaj olarak okunabilinmektedir.

CSB: B motor siiriicli kanalinin akim ¢ikisidir. Buradan jumper ¢ikarilarak c¢ekilen
akim degeri analog voltaj olarak okunabilinmektedir.

V1: IN1 girisini direk olarak 5V'a ¢eken pull-up direncine bagli olan bir jumperdir.
Bu sayede siz topraga ¢ekmedikge pine siirekli olarak 5V gelecektir.

V2: IN2 girisini direk olarak 5V'a ¢eken pull-up direncine bagli olan bir jumperdir.
Bu sayede siz topraga ¢ekmedikge pine siirekli olarak 5V gelecektir.

V3: IN3 girisini direk olarak 5V'a geken pull-up direncine bagli olan bir jumperdir.
Bu sayede siz topraga ¢ekmedikge pine siirekli olarak 5V gelecektir.

V4: IN4 girisini direk olarak 5V'a ¢eken pull-up direncine bagli olan bir jumperdir.
Bu sayede siz topraga ¢ekmedikge pine siirekli olarak 5V gelecektir.

S5V-EN: 7805 hattin1 aktif ve pasif hale getiren jumperder. Takili durumda kartin 5V
cikist aktif olur ve buradan 5V c¢ekilebilir. Cikarildigi durumda ise bu hat pasif
konuma gecer.

L298N motor siiriicii kartinin datasheet tablosu asagidaki gibidir.
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Sekil 7.6: L298N Datasheet [12]

3.4 RC Car Robot Kiti ve DC Motorlar

Dol
J%
F g

esht

Hazir RC Car projeleri i¢in tasarlanmis bu {iriin sayesinde bir¢ok projeye hareket

kazandirabiliyoruz. Uriin 2 adet board ve 4 adet DC motordan olusmaktadir.
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3.4.1 Urtin Ozellikleri
e Sasi Boyutu: 21.5cm x 14cm
e Lastik Boyutu: 7cm x 3cm

e Motor Boyutu: 7cm x 3.8cm X 2cm

Tablo 3.2 DC Motor Teknik Ozellikler

Voltage DC 3V DC 5V DC 6V
Current 100 MA 100 MA 120 MA
Reduction rate 48:1

RPM (With tire) 100 190 240
Tire Diameter 66 mm

Car Speed (M/min) 20 39 48
Motor Weight (g) 50

Motor Size 70mm*22mm*18mm

Noise <65dB

3.5 M3 Montaj Siitunlari

Sekil 9.8: M3 Montaj Siitunlari
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Bu siitunlar sayesinde arabaya ¢ift katli bir yap1 kazandirilabiliyor. Bdylece kartlarin

ve materyallerin araba iizerine daha rahat yerlesimi saglaniyor.

3.5.1 Uriin 6zellikleri

Tablo 3.3: M3 Pin Ozellikleri

Name Unit price Number of List Price
3 * 8 through pillars 0.25 16 4
15 +6 pillars 0.45 20 9
20 +6 pillars 0.5 10 5
40 +6 Tongzhu in A 10 10
M3 nut 0.05 60 3

3.6 TP-LINK TL-MR3020 Portatif 3G/4G Kablosuz N Router

Sekil 10.9: Tp-Link MR3010 Router [13]

25



Uzaktan kontrol edilebilien projeler icin ideal, performans konusunda tatmin edici

TP-Link firmasinin  ¢ikarmis oldugu bu modem ile bir ¢ok proje
gerceklestirebilirsiniz. Uriiniin en dikkat cekici ozelligi ise boyutudur. Bu tars
projelerde yer kaplayan cihazlar projeyi yer bakimindan zora sokmaktadir. Bu

modemi tercih etmemin asil sebebi de ufak boyutlu olmasidir.

3.6.1 Uriin Ozellikleri

DONANIM OZELLIKLERI

Arabiri 1 10/100Mbps WAN/LAN Port, 3G/4G igin USB 2.0 Portu, Gig kaynadi
rabinm
e icin bir mini USB portu

Digme Hizl Givenli Kurulum Diigmesi, Reset Digmesi, Mod Anahtan

Harici Giig Kaynag
Boyutlar (WxDxH)

Anten Tipi

KABLOSUZ OZELLIKLERI
Kablosuz Standartian
Frekans

EIRP

Kablosuz Modlari

Kablosuz Guvenlik

YAZILIM OZELLIKLERI
DHCP

Port Yonlendirme
Erigim Kontroli

Guvenlik

DIGERLERI
Sertifika

Paket igerigi

Sistem Gereksinimleri

Ortam

Sekil 11.10

S5VDC/.0A
29x26x0.9in. (74 x 67 x22 mm)
Dahili Anten

IEEE 802.11n, IEEE 802.11g, IEEE 802.11b

2.4-2.4835GHz

<20dBm

3G Router, Seyahat Router (AP), WISP Client Router

64/128 bit WEP, WPA-PSK/IWPA2-PSK, Kablosuz MAC Filtrelemesi

Sunucu, DHCP Client Listesi, Addres Reservation
Virtual Server, Port Triggering, DMZ, UPnP

Ebeveyn Kontroli, Yerel Yonetim Kontrolu, Host Listesi, Erigim
Zamanlama, Kural Yénetimi

Firewall, MAC filtreleme, Denial of Service (DoS)

CE, FCC, RoHS

TL-MR3020 router, Hizh Kurulum Kilavuzu, Giic Adaptara, USB Kablosu,

Uriin CD'si, RJ45 Ethernet Kablosu

Microsoft® Windows® 98SE, NT, 2000, XP, Vista™ veya Windows 7,
MAC® OS, NetWare®, UNIX® veya Linux.

Calisma Sicakhgi-10°C~60°C
Depolama Sicakhdr: -40°C~80°C
Caligma Nemi: 10%~90% yogjusmasiz
Depolama Nemi: 5%~90% yodusmasiz

- TP-Link Router Ozellik Listesi [13]
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3.7 12 Volt Kuru Aku

Sekil 12.11 : 12 Volt Kuru Ak [14]

Projede gili¢ kaynagi olarak tercih ettigim materyal kuru akiidiir. Li-po pillerin
yaratig1 tehlikeden dolayr daha az risk arzeden kuru akiiler boyut olarak biiyiik

olsalarda dayaniklilik konusunda daha iyi durumdalar.
3.7.1 Urtin Ozellikleri

e Voltaj: 12V

o Kapasite: 1.3Ah

o Agirlik: 0.57kg

e Boyutlar: 97mm x 43mm x 52mm
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3.8 Ataba 6 Volt 12 Volt Kuru AKkii Sarz Aleti

Sekil 13.12: Ataba Kuru Akii Sarj Cihazi [15]

Sarj edilebilir akiilerin ve pillerin kullanim1 kadar giivenli sarj1 da biiylik 6nem tagir.
Bu bakimdan profesyonel bir firma tarafindan yapilmis bir sarj aleti kullanmanin
Onemi tartigmasiz biiyliktiir. Ataba firmasi bu konuda kendini kanitlamis yerli

firmalardan birisidir.

3.8.1 Uriin Ozellikleri

Tablo 14.4 : Ataba 660 Cihaz Ozellikleri [15]

Marka Ataba

Model AT-660, AT 660 , AT660
Giris Voltaji 230V / 50 Hz

Cikis Voltaji 6V-12VDC

Glg 11.5W

Akim 500 mA

Led Gosterge VAR

Barkod 080558512057

Mensei China

Ozellikler Kademeli
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3.9 Arduino IDE

Arduino IDE Programi Java dilinde yazilmis, Arduino kartlarini programlarken ve
yazilan kodlar1 Arduino kartlarina yiiklerken kullandigimiz Arduino firmasinin
cikarmig oldugu bir yazilimdir. Bu proje gelistirilirken Arduino IDE 1.6.3 siiriimii

kullanilmustir. [16]

2@ projedeneme | Arduino 1.6.3 - |EI|1|

Doswa Dizenle Taslak Araclar  Yardim

projedeneme §

int INC = 9; //C ve D motor gikigl igin yin kontrol pini &
int IND = 3; //C ve D motor gikigi igin yin kontrol pini
int hiz = 0; J/hiz deferi

FEELLEETETRTEEEETEiiTy J
wold setup(){

pinMode (ENA, OUTPUT); J/Kontrol pinleri ¢ikiz olarak ayarlanir
ode (ENB, OUTEUT) ;
(INA, OUTPUT):
(INB, OUTEFUT):
pinMode (INC, OUTFUT) ;
pinMade (IND, OUTPUT) ;

analogWrite (ENA, 0); //Iki motor da durur
analogWrite (ENB, 0);

//start Ethernet
Ethernet.begininac, ip, gateway, subnet);

server.begini); -

Arduine Uno

Sekil 15.13: Arduino IDE

Bu yazilim Arduinonun resmi sitesinde iicretsiz ve acgik kaynakli olarak
dagirilmaktadir. Yazilimi bilgisayara kurduktan sonra program igerisinde Arduino
kart modelini ve bagli oldugu portu belirleyip, programlamaya baslayabilirsiniz.
Arduino IDE ‘nin igerisinde bircok ornek proje mevcuttur. Gerekli donanimi

edindikten sonra bu hazir projeler ile ilk denemelerinizi gergeklestirebilirsiniz.
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Dosya Dizenle Taslak Araclar  Yardim
eni Chrl+M
Ac... ChrlH+0
Taslak defteri ]

01 Basics ] pini
Kapat Chrl+w 02.Digital ¥ lpini
Kaydet Chrl+5 03.analog ]
Farkh Kaydet. .. Chrl4Shift+5 04, Communication #
Wilkle Chrl+U 05, Cantrol »
Programlayice Kullanarak Yikle Cerl+Shift-+HU 06.5ensars »
Sayfa Avatlan Chrl+Shift-+P WrrimiEey ’

05, 5krings L3
‘azdir Chrl+P i avarlanir
09,58 ]
Tercihler Ctrl+Comma 10.Skarkerkit »
ks Chri+e ArduinoIsP
L R Bridge ,
pinMode (IND, OUTEUT):
EEFR.OM ]
analogWrite (ENA, 0): //Iki motor Esplora 4
analogWrice (ENE, 0): Ethernet 4
Firmata ]
Ji/atart Ethernet G5 »
Ethernet.begin(mac, ip, gateway, su LiquidCrystal »
server.begini) 2 Robat Control »
‘.l. = o - Robat Mator 3
sh ]
Servo ]
Softwareserial »
SPI »
Stepper ]
TFT (]
i ]
e ]

DigitalToggle »
Sekil 16.14: Arduino Uno Proje Ornekleri

3.10 HTML

Tiirkcede Hiper Metin Isaretleme Dili , Ingilizcede Hypertext Markup Language
olarak bilinen bu yazilim dili web sayfalarim1 hazirlarken kullanilan bir metin

isaretleme dilidir. [17]

HTML bir programlama dili degildir. Sadece HTML ile program yazilamaz. Bu dili
yorumlayabilen programlar araciligi ile bir program yazilabilir. Programlama dili

olmamasinin temel sebebi budur. [17]
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Sekil 17.15: HTML

HTML in temelleri CERN ° de bilgi paylasimini kolaylastirmak adina 1980 yilinda
Tim Berners-Lee tarafindan atilmigtir. Daha sonra 1990 yilinda Worl Wide Web
(WWW) sistemini kurmustur. HTML hala gunumuizin vazgegilmez dilleri
arasindandir. [23]

Sekil 18.16: Tim Berners-Lee

31



3.11 Visual Studio 2013

Visual Studio Microsoft tarafindan gelistirilmis tiimlesik bir gelistirme platformudur.
Virstial Studio ile Microsoft Windows, Windows Mobile, .Net Framework, web

uygulamalari, form uygulamalari ve web servisleri gelistirilebilmektedir.

Sekil 4.1 : Visual Studio 2013

4. ARDUINO UNO RC CAR

Elektronik cihazlara daha 6zgiir ¢aligma alanlar1 kazandirma icin gelistirmis oldugum
bu projede gilinlimiiziin gézdesi haline gelmis programlanabilir ¢ip olan Arduino Uno
modeli kullandim. Aga bagl olan her cihazdan kolalikla kontrol edilebilen bu araba
bir ¢cok amak i¢in kullanilabilir. Arac1 programlarken Html ve Arduino Programlama

Dili ‘ni kullandim. Arduino basitlestirilmis C++ dilini kullanir.

32



Sekil 4.2 : Arduino Uno RC Car

4.1 Projenin Amaci

Elektronik devrelere 6zgiir ¢calisma alanlar1 kazandirmak projenin ilk amacidir.Bu
proje giiniimiizde bir¢ok amag i¢in kullanilabilir. Hazirlamis oldugum RC Car projesi
giivenlik amagli, tedbir amacli ve hobisel faaliyetler i¢in kullanilabilecegi gibi askeri

amacla da bir ¢cok yerde kullanildig1 goriilmektedir.
4.2 Sistem Nasil Cahisir

Ayni1 aga bagl olan bir bilgisayar yada herhangi bir cihaz ile server i¢in olugturmus
oldugumuz ip adresi girilerek kontrol ekranina HTML tabanli olarak ulasilabilinir.
Agilan bu web sayfasindan istenilen komut verilerek Rc Car ‘m kontrolii
gerceklestirilir. Sistem ayni ag ilizerinden calisan makinelerle calistigi gibi server
olustururken gerekli ayarlamalar yapilarak 3G modem yardimi ile interneti olan

herhangi bir cihazla da kontrol edilebilinir.

4.2.1 Arduino

Projede Arduino ana rolii istlenir. Diger donanimlara verilen emirler ve gerekli
yazilim arduino iizerinde yorumlanir bu kisimdan dagitilir. Arduino Uno modeli i¢in

yazilmis kod iki ana fonksiyondan olugsmaktadir.
o Setup
e Loop

Bu iki fonksiyon Arduino’yu olusturan temel fonksiyonlardir. Setup fonksiyonu

genel olarak gerekli donanimlarin Arduino’ya tanitildigi ,pinlerin tanimlamalarinin
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yapildig1 kisimdir. Loop fonksiyonu arduino ¢alisirken verilen emirlerin okundugu

kisimdir. Tanimlamalar yapildiktan sonra asil loop fonksiyonunda olusturulur. [24]
4.2.1.1 Yazilan Kod
e Kullanilan Kiitiiphaneler
#include <SP1.h>
#include <Ethernet.h>

Arduino kod kisminda Ethernet Shield’in kullandig1 bu iki kiitliphane data transferini

ve Arduino ile Ethernet Shield in haberlesmesini saglamaktadir.
e Ethernet Shield Server Kurulumu

byte mac[] = { 0x90, 0xA2, 0xDA, 0x0F, 0x08, OXAF };

byte ip[] = {192, 168, 0, 199 };

byte gateway[] = { 192, 168, 0, 100 };

byte subnet[] = { 255, 255, 255, 0 };

EthernetServer server(80);

Byte mac: Bu kod Ethernet Shield i¢in tanimlanmis MAC adresini yazdigimiz
kisimdir. Bu Mac adresi Ethernet Shield’in {izerinde yada Ethernet Shield ile birlikte

gelen dokiimanlar igerisinde yazili olarak gelmektedir.

Byte ip: Server i¢in ag lizerinde bos bir ip adresi tanimlamamiz gerekiyor. Bu ip
adresini daha sonra RC car 1n kontrolii i¢in tarayiciya yazip islemleri agilan sayfadan

gerceklestirecegiz.

Byte gateway: IPV4 Adresini yazacagimiz kisim burasidir. Agimizin almis oldugu

ip adersidir.
Byte subnet: Agimizin alt ag maskesi adresini girecegimiz kisim bu kisimdir.

EthernetServer server(80): Serverimizin kullanmis oldugu portu bu kisimda

tanimlayacagiz.
e Motor Siiriiciisiiniin Tanimlanmasi
int ENA =5;

int ENB = 6;
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int INA=7;

int INB = 8;
int INC =9;
int IND = 3;
int hiz = 0;

Motorlar siirebilmek i¢in motor siiriiciisii tanimlamalar1 bu kisimda yapilmaktadir.
ENA ve ENB kisimlart motorlarin gidip gitmeyecegini belirlemek i¢in kullanilir.
INA kisimlarini ise motorlarin hareket yonlerini belirlemek i¢in kullanacagiz. Bu
kontrolleri Arduino Gzerindeki pinleri motor siiriiciisiine atayarak yapacagiz. Bu
kisimda o6nemli olan, Ethernet Shild ve motor siiriiciisii i¢in farkli bin sec¢imi
yapmaktir. 10 , 11 ,12 ve 13. Pinleri Ethernet Shield kullanmaktadir. Bu yiizden
motor siirliclisti i¢in kullanacak pinleri bu pinlerin disinda kalan pinlerden se¢gmemiz

gerekmektedir.

e Setup Fonksiyonu
pinMode(ENA, OUTPUT);
pinMode(ENB, OUTPUT);
pinMode(INA, OUTPUT);
pinMode(INB, OUTPUT);
pinMode(INC, OUTPUT);

pinMode(IND, OUTPUT);

analogWrite(ENA, 0);

analogWrite(ENB, 0);

Ethernet.begin(mac, ip, gateway, subnet);

server.begin();

Serial.begin(9600);
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Setup fonksiyonunda motor siiriiclisii i¢in se¢mis oldugumuz pinler ¢ikis (output)
olarak ayarliyoruz. ENA ve ENB fonksiynlarin1 0 yapmaliyiz ki proje calismaya
basladiginda motorlar hareket etmesin. Daha sonra ethernet shield i baslatmak i¢in

tanimlamig oldugumuz bilgiler yardimi ile agimiz1 olusturuyoruz.
e LOOP Fonksiyonu

EthernetClient client = server.available();

if (client) {

while (client.connected()) {

if (client.available()) {

char ¢ = client.read();

/Iread char by char HTTP request

if (readString.length() < 100) {

/[store characters to string
readString +=c;
//Serial.print(c);

}

/lif HTTP request has ended

if (c=="\n"){

i

Serial.printin(readString); //print to serial monitor for debuging
client.printin(""HTTP/1.1 200 OK""); //send new page
client.printin(**Content-Type: text/html™);

client.printin();

36



client.printin('<HTML>");

client.printin(""<HEAD>"");
client.printin(""<TITLE>Home Automation</TITLE>");
client.printin(*'</HEAD>"");

client.printin(’<BODY bgcolor="#E6E6E6">"");
client.printin(*'<H1>Home Automation</H1>");
client.printin(*'<hr />");

client.printin(*'<br />");

client.printin(**<a href=\""/?ileri\"\"">lleri</a>"");
client.printin(**<br />");

client.printin(*'<br />");

client.printin(*'<a href=\""/?geri\"\">Geri</a>");
client.printin(*'<br />");

client.printin(**<br />");

client.printIn(*'<a href=\""/?sol\"'\'">Sola</a>"");
client.printin(*'<br />");

client.printin(*'<br />");

client.printin(*'<a href=\"/?sag\""\'">Saga</a>"");
client.printin(*'<br />");

client.printin(*'<br />");

client.printin(*'<a href=\""/?dur\"\"">Dur</a>");

client.printin(*'</BODY>"");

client.printin(*'</HTML>"");
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delay(1);
/Istopping client

client.stop();

HIHTTTHTTTTTTINT control arduino pin
if(readString.indexOf(**?ileri'") >0)//checks for on
{

ileri() ;

}

if(readString.indexOf(**?dur’") >0)//checks for off

{
dur();

if(readString.indexOf(**?geri**) >0)//checks for off
{

geri();

}

if(readString.indexOf(**?sol’") >0)//checks for on

{
sol() ;

}
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if(readString.indexOf(**?sag'") >0)//checks for on

{
sag() ;
}

readString="""; //clearing string for next read

1131}

Loop fonksiyonu proje ¢alistigi sirada alacagi emirlerin tanimlanmis oldugu kodlarin
bulundugu kisimdir. Serverimizi aga bagladiktan sonra serverin igerik kismini yani
HTML kismini bu kisimda olusturuyoruz. Daha sonra sayfada bulunan ileri , geri,
saga ve sola butonlarina basildig1 zaman kangi kodlarin ¢alisacagini tanimliyoruz. Bu
kontrolleri tanimlamis oldugumuz bir string yardimi ile post methodu ile
gerceklestiriyoruz. Yani Server iizerinden ileri butonuna bastigimiz zaman html link
ile hazirlanmis olan bu buton server a ileri stringini post edecektir. Bizde hazirlamis

oldugumuz fonksiyonlar ile motora ileri kabiliyeti kazandiracagiz.
e Void Fonksiyonlan
void ileri()
{
digitalWrite(INA, LOW);
digitalWrite(INB, HIGH);
digitalWrite(INC, HIGH);
digitalWrite(IND, LOW);
analogWrite(ENA, 100);

analogWrite(ENB, 100);

void geri()
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digitalWrite(INA, HIGH);
digitalWrite(INB, LOW);
digitalWrite(INC, LOW);
digitalWrite(IND, HIGH);
analogWrite(ENA, 100);

analogWrite(ENB, 100);

void dur()

{
digitalWrite(INA, LOW);
digitalWrite(INB, LOW);
digitalWrite(INC, LOW);
digitalWrite(IND, LOW);
analogWrite(ENA, 0);

analogWrite(ENB, 0);

}

void sol()

{
digitalWrite(INA, HIGH);
digitalWrite(INB, LOW);
digitalWrite(INC, HIGH);

digitalWrite(IND, LOW);



analogWrite(ENA, 100);

analogWrite(ENB, 100);

}

void sag()

{
digitalWrite(INA, LOW);
digitalWrite(INB, HIGH);
digitalWrite(INC, LOW);
digitalWrite(IND, HIGH);
analogWrite(ENA, 100);
analogWrite(ENB, 100);

}

Loop fonksiyonunun disinda tanimladigimiz bu fonksiyonlar kod hammalligindan
kurtulmak i¢in yazilmis fonksiyonlardir. DOrt adet Void fonksiyonumuz
bulunmaktadir. Bunlar ileri, ger, sag, ve sol fonksiyonlaridir. Motora yon vermek
icin gereken kodlar bulunmaktadir. IN degerlerini LOW ve HIGH yaparak
motorlarin donilis yonlerini fonksiyonlarin i¢inde ayarliyoruz. EN degerlerini aktif
edip motorlara gii¢ veriyoruz ve bu motorlarin doniis hizin1 EN, hiz degeri girerek 0

ile 255 arasi bir deger tanimliyoruz.
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Arduino’nun igerisindeki kod yiikiinii azaltmak ve kiiciik olan hafizasinda daha az
alan kaplamak i¢in ASP.Net ile RC Car 1n kontrol edilebildigi bir web uygulamasi
gelistiriyorum. Bu kisinda 6nemli olan gelistirdigimiz uygulama ile Arduinonun
haberlesme mantigi.

Arduino Ethernet Shield yardimi ile kurmus oldugumuz web serverin , yaptigimiz
web uygulamasi ile haberlesmesi TCP Client mantigina dayaniyor. ControlService.cs
sayfasinda yazilan kod asagidaki gibidir.

using System;

using System.Collections.Generic;

using System.l10O;

using System.LinQ;

using System.Net.Sockets;

using System.Web;

using System.Web.Script.Services;

using System.Web.Services;

[WebService(Namespace = "http://tempuri.org/*)]
[WebServiceBinding(ConformsTo = WsiProfiles.BasicProfilel_1)]

[ScriptService]

public class ControlService : System.Web.Services.WebService {

public ControlService () {

}

private void Forward()

{

try
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TcpClient tcpac = new TcpClient(*'192.168.0.199", 4444);,
NetworkStream ns = tcpac.GetStream();

StreamWriter sw = new StreamWriter(ns);
sw.Write("'F"");

sw.Flush();

tcpac.Close();

catch

private void Back()

{

try

TcpClient tcpac = new TcpClient(*'192.168.0.199", 4444);,
NetworkStream ns = tcpac.GetStream();

StreamWriter sw = new StreamWriter(ns);
sw.Write("'B™);

sw.Flush();

tcpac.Close();
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catch

private void Left()

{

try

TcpClient tcpac = new TcpClient(*'192.168.0.199", 4444);,
NetworkStream ns = tcpac.GetStream();

StreamWriter sw = new StreamWriter(ns);
sw.Write(""L");

sw.Flush();

tcpac.Close();

catch

private void Right()

{

try
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TcpClient tcpac = new TcpClient(*'192.168.0.199", 4444);,
NetworkStream ns = tcpac.GetStream();

StreamWriter sw = new StreamWriter(ns);
sw.Write(""'R");

sw.Flush();

tcpac.Close();

catch

private void ForwardRight()

{

try

TcpClient tcpac = new TcpClient(*'192.168.0.199", 4444);,
NetworkStream ns = tcpac.GetStream();

StreamWriter sw = new StreamWriter(ns);
sw.Write(""X");

sw.Flush();

tcpac.Close();
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catch

}

private void ForwardLeft()

{

try

TcpClient tcpac = new TcpClient(''192.168.0.199", 4444);
NetworkStream ns = tcpac.GetStream();

StreamWriter sw = new StreamWriter(ns);
sw.Write(""Y");

sw.Flush();

tcpac.Close();

catch

}

private void BackRight()
{

try

TcpClient tcpac = new TcpClient(*'192.168.0.199", 4444);
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NetworkStream ns = tcpac.GetStream();
StreamWriter sw = new StreamWriter(ns);
sw.Write('Z™);

sw.Flush();

tcpac.Close();

catch

private void BackLeft()

{

try

TcpClient tcpac = new TcpClient(*'192.168.0.199", 4444);,
NetworkStream ns = tcpac.GetStream();

StreamWriter sw = new StreamWriter(ns);
sw.Write("'V'");

sw.Flush();

tcpac.Close();

catch
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[WebMethod]

public void Stop()
{

try

TcpClient tcpac = new TcpClient(*'192.168.0.199", 4444);
NetworkStream ns = tcpac.GetStream();

StreamWriter sw = new StreamWriter(ns);
sw.Write("'S™);

sw.Flush();

tcpac.Close();

catch

}

[WebMethod]
public void SmartControl(string controlKey)
{

try

if (controlKey ==""F")
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Forward();

else if (controlKey == "
Back();

else if (controlKey == "'
Left();

else if (controlKey == "'
Right();

else if (controlKey == "'
ForwardRight();

else if (controlKey == "
ForwardRight();

else if (controlKey ==""
ForwardLeft();

else if (controlKey == "'
ForwardLeft();

else if (controlKey == "
BackRight();

else if (controlKey =="
BackRight();

else if (controlKey == "'
BackLeft();

else if (controlKey == "'

BackLeft();

L)

R")

FR")

RF")

FL™)

LF")

BR")

RB")

BL")

LB")
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catch

Server ile baglanti kurmamizi , web sitesinden gelen emirleri Arduinoya aktarmamizi
saglayan kod blogu,

TcpClient tcpac = new TcpClient(**192.168.0.199", 4444);

NetworkStream ns = tcpac.GetStream();

StreamWriter sw = new StreamWriter(ns);

sw.Write("'F"");

sw.Flush();

tcpac.Close();
kismindadir. Tanimlamis oldugumuz ip adresi ve port numarasi iizerinden yazmis
oldugumuz fonksiyonlar yardimi ile Arduino’nun anlayacagi dile g¢evirip
gonderiyoruz. “sw.Write("F");” kismindaki “F” arduinoda Forward olarak
tanimlanmistir. Dolayisiyla bu  “Ileri” komutunu veren fonksiyona ait kod
pargacigidir.
Bu sayfada birtek dur() ve SmartControl() fonksiyonlari1 web method olarak
tanimlanmistir. Bunun sebebi bu fonksiyonlar1 digger sayfalarda da aktif olarak
kullaniliyor olmalaridir.
SmartControl  servisi web uygulamasinin ana sayfasindan gelen tus

kombinasyonlarin1 Jquery ve Ajax yardimi ile algilayan stringin igerigine gore
yazmis oldugumuz fonksiyonlar1 ¢alistiran servistir.
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Uygulamamizin anasayfasi olan ControlPage.aspx deki kodlarimiz su sekildedir.

<%@ Page Language=""C#"" AutoEventWireup=""true"
CodeFile=""ControlPage.aspx.cs" Inherits=""ControlPage" %>

<IDOCTYPE html|>
<html xmlns=""http://www.w3.0rg/1999/xhtmI**>
<head runat=""server'>
<title>Arduino Control Page</title>
<link href=""Style/Css/StyleSheet.css™ rel=""stylesheet" />
<script type=""text/javascript" src=""Scripts/jquery-1.10.2.js"*></script>
<script>
var CallSmartControl = function (controlText) {
$.ajax({
type: "POST",
contentType: "application/json; charset=utf-8",
url: ""http://localhost:16893/ControlService.asmx/SmartControl,
data: "'{'controlKey':""* + controlText + ""'}",
dataType: ""json™,
success: function () {
h
error: function (a) {

alert(a.responseText);

b;
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var CallControlStop = function () {
$.ajax({
type: "POST",
url: "*http://localhost:16893/ControlService.asmx/Stop™,
data: """,
dataType: "text",
success: function () {
$("'#LblIResult™).val(*'Stop");
h
error: function () {

$("#LbIResult™).val(**Stop™");

b;

}
</script>
</head>
<body>
<form id=""form1" runat=""server''>
<div class=""main"">
<div id=""displayCommand"*>

</div>
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<div class=""forward'">

<asp:Button ID="Buttonl"™ OnClientClick=""CallSmartControl(‘F")"
runat=""server" Text=""Forward" Width="80" Height="50" />

</div>

<div class=""left"">

<asp:Button ID="Button3" OnClientClick=""CallSmartControl(*L")"
runat=""server™ Text=""Left"" Width=""80"" Height=""50" />

</div>

<div class=""stop"">

<asp:Button  ID="Button5"  OnClientClick=""CallControlStop()"
runat=""server™ Text=""Stop" Width="80"" Height=""50"" />

</div>

<div class=""right"">

<asp:Button ID=""Button4" OnClientClick=""CallSmartControl(‘R")"
runat=""server" Text=""Right" Width=""80"" Height=""50"" />

</div>

<div class=""backward"'>

<asp:Button ID="Button2" OnClientClick=""CallSmartControl('B")"
runat=""server™ Text=""Backward" Width=""80"" Height=""50"" />

</div>

<asp:Label ID="LbIResult" runat="server"” ClientiDMode=""Static"
Text="""></asp:Label>
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</div>
<script>
var TotalCommand = """;
$(document).ready(function () {
$(document).keydown(function (e) {
if (e.keyCode == 38) { //forward

AddCommand(*'F");
CallSmartControl(TotalCommand)

}

else if (e.keyCode == 40)//Back
{
AddCommand(*'B"");

CallSmartControl(TotalCommand);

}

else if (e.keyCode == 37) { //Left
AddCommand(*'L");

CallSmartControl(TotalCommand);

}
else if (e.keyCode == 39) { //Right
AddCommand(*'R™);

CallSmartControl(TotalCommand);
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}
$("#displayCommand"").text(TotalCommand);

b

b
var AddCommand = function (commandText) {

if (commandText == "F"
&& TotalCommand.indexOf("'F™) <0
&& TotalCommand.indexOf(*'B™) <0
&& TotalCommand.length < 2) {
TotalCommand +=""F";

}

else if (commandText ==""B""
&& TotalCommand.indexOf(*'B™) <0
&& TotalCommand.indexOf("'F™) < 0
&& TotalCommand.length < 2) {
TotalCommand +="B"";

}

else if (commandText == ""R""
&& TotalCommand.indexOf(""R™) < 0
&& TotalCommand.indexOf("'L™) <0
&& TotalCommand.length < 2) {
TotalCommand +=""R";

}

else if (commandText ==""L"
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&& TotalCommand.indexOf("'L™) <0
&& TotalCommand.indexOf(""R") <0
&& TotalCommand.length < 2) {

TotalCommand +=""L"";

var RemoveCommand = function (commandText) {
TotalCommand = TotalCommand.replace(commandText, ****);
if (TotalCommand ==""") {

CallControlStop();

$(document).ready(function () {

$(document).keyup(function (e) {

if (e.keyCode == 38) { //forward
RemoveCommand(*'F");

CallSmartControl(TotalCommand);

}

else if (e.keyCode == 40)//Back

{
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RemoveCommand("'B"");

CallSmartControl(TotalCommand);

}

else if (e.keyCode == 37) { //Left
RemoveCommand(*'L"™);

CallSmartControl(TotalCommand);

}

else if (e.keyCode == 39) { //Right
RemoveCommand(*'R™);

CallSmartControl(TotalCommand);

$(*'#displayCommand'").text(TotalCommand);

b;
D;

</script>
</form>
</body>

</html>
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ControlPage.aspx de yazdigimiz kodlar basilan tuslar1 ve tus kombinasyonlarini
algilar. Tus kombinasyonlarindan dolay1 dogacak hatalar1 kontrol eder. Ornegin, RC
Car ileri giderken ileri tusundan elimizi kaldirmadan geri tusuna bastigimiz zaman
ara¢ ileriye dogru gitmeye devam eder. Ya da sag tusuna basili iken sol tusa
bastigimiz zaman ara¢ mevcut hareketini bozmaz.

Kullanacagimiz web uygulamasinin tasarimmi da ControlPage.aspx sayfasinda
yapiyoruz. Butonlar ve butonlarin iistlenmis oldugu komutlar bu sayfada mevcuttur.

Uygulamamizin tasarimi i¢in kullanmig oldugum StyleSheet.css sayfasinin kodlari
asagidaki gibidir.

html, body, div, span, applet, object, iframe,
hl, h2, h3, h4, h5, h6, p, blockquote, pre,
a, abbr, acronym, address, big, cite, code,
del, dfn, em, font, img, ins, kbd, q, s, samp,
small, strike, strong, sub, sup, tt, var,
b, u, i, center,
dl, dt, dd, ol, ul, I,
fieldset, form, label, legend,
table, caption, tbody, tfoot, thead, tr, th, td {
margin: 0;
padding: 0;
border: 0;
outline: O;
font-size: 100%;
vertical-align: baseline;

background: transparent;
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body {
line-height: 1;
background: url(**../Img/bg.jpg"") no-repeat center center fixed;
-moz-background-size: cover;
-webkit-background-size: cover;
-0-background-size: cover;
background-size: cover;

}

ol, ul {
list-style: none;

}

blockquote, q {
quotes: none;

}

blockquote:before, blockquote:after,

g:before, q:after {
content: '';

background-color:black;

}

:focus {

outline: 0;

ins {
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text-decoration: none;
}
del {
text-decoration: line-through;
}
table {
border-collapse: collapse;

border-spacing: 0;

.main {
width:40%;
height:409%o;
padding-top:5%;
margin-left:30%;

margin-top:10%o;

background: url(*'../Img/mainbg.png'*) no-repeat center center fixed;
-moz-background-size: cover;

-webkit-background-size: cover;

-0-background-size: cover;

background-size: cover;

position:absolute;
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-webkit-border-radius: 40px 10px;
-moz-border-radius: 40px/10px;

border-radius: 40px/10px;

forward {
float:left;
width:100%o;

margin-left:40%;

backward {
float:left;
width:100%;
margin-left:40%o;

margin-top:7%o;

Jeft {
float:left;
width:auto;
margin-left:18%;

margin-top:5%;



right {
float:left;
width:auto;
margin-left:8%o;

margin-top:5%;

stop {

float:left;
width:auto;
margin-top:5%;

margin-left:7%;
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SONUGC

Bu projede Arduino Uno modeli ile bir RC Car tasarimi yaptik. Arduino ‘nun

calisma mantigini ve ¢evre birimleri ile iletisim algoritmalarini gordiik.

Bu projenin Arduino uno ile gelistirmek istedigim diger projeler igin yardimeci

olacagini diisliniiyorum.

Umarim bu tez Arduino ile proje gelistirmek isteyen insanlar i¢in bir kaynak olabilir.
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