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ARDUINO DIJITAL GIiRiS-CIKIS KONTROLU

1. GIRIS

Arduino, agik kaynakli bir gelistirme platformudur. Arduino Kkartlar1 {izerinde Atmega
firmasinin 8 ve 32 bit mikrodenetleyicileri bulunur. Arduino kiitiiphaneleri ile
mikrodenetleyicileri kolaylikla programlayabilirsiniz. Klasik bir mikrodenetleyiciden farki ise
kolay kullanim imkani1 saglamasidir. Ama tabi ki buna paralel olarak sagladig1 kolayliga kars1
tizerindeki mikrodenetleyiciyi tam performansda kullanamamak gibi eksileri de mevcuttur.

Bu deneylerde, daha 6nceden edinilen programlama bilgisinin pekistirilmesi ve gomiilii
sistemlere giris yapilmasi amaglanmistir. Arduino gibi bir gelistirme platformunu kullanabilme
becerisi kazanmak, cesitli yelpazede proje yapilabilmesine katki saglayacaktir.

2. DENEYIN AMACI

Arduino dijital giris-¢ikislarinin kontrol edilebilmesi ve motor siiriicii devresi kurularak
Arduino {lizerinden motor kontroliiniin gerceklestirilmesi.

3. ON BILGI

3.1. Gomiilii Sistemler

Belirli bir isi gerceklestirmek i¢in tasarlanmis bir takim bilgisayar donanim ve yazilim
kombinasyonlar1 gomiilii sistemler olarak adlandirilmaktadir. Bilinen genel amagl
bilgisayarlardan farkli olarak, kisisel bilgisayar gibi, gomiilii bir sistem kendisi i¢in dnceden
0zel olarak tanimlanmig gorevleri yerine getirir. Sistem belirli bir amaca yonelik oldugu

i¢in tasarimlarin her gecen giin boyutu ve maliyeti diismektedir.

Gomiili bir sistemin ¢ekirdegini, belirli bir sayida gorevi yerine getirmek icin
programlanan mikroislemciler ya da mikrodenetleyiciler olusturmaktadir. Kullanicilarin
izerinde istedigi yazilimlari ¢alistirabildigi genel maksath bilgisayarlardan farkli olarak,

gomiilii sistemlerdeki yazilimlar yar1 kalicidirlar ve firmware ismiyle anilirlar.

One Chip Many Different Chips

i USART
D o
m m 1/0 Interfaces

Timer/Counter Other Peripherals

Sekil 3.1. Mikrodenetleyici ve Mikroislemci yapilari.
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Gomiilii sistemlere 6rnekler:

-atm cihazlar1 (automatic teller machines)

-cep telefonlari

-network ekipmanlar1 (router, firewall vs.)

-bilgisayar yazicilart

-disk stiriiciileri

-motor denetleyicileri ve abs sistemleri

-ev otomasyon iiriinleri (termostat, klima, giivenlik sistemleri)
-elektronik ev esyalar1 (mikrodalga firin, camasir makinesi, tv, dvd player)
-savunma sistemleri, ugaklardaki ve flizelerdeki ucus kontrol sistemleri
-medikal ekipmanlar

-6l¢tim sistemleri (osiloskop, spektrum anizorii, enerji analizorii)
-kisisel sayisal asistanlar (pda)

-endiistriyel otomasyon ve izleme sistemleri

-oyun konsollar1

Sekil 3.1. Gomiilii sistem 6rnekleri.



3.2. Arduino Uno R3
Donanim: Arduino Uno, iizerinde Atmega328 mikrodenetleyicisi bulunan bir gelistirme
kartidir.

Digital Ground
Digital 1/0 Pins (2-13)
]

Serial Out (TX)
Serial In (RX)

Analog Reference Pin

MADE
| IN ITALY
\

USB Plug —
Reset Button

In-Circuit
Serial Programmer

ATmega328
Microcontroller

External Power Supply

......

Reset Pin
3.3 Volt Power Pin
5 Volt Power Pin

Analog In
Pins (0-5)
Voltage In

Ground Pins

Sekil 3.2. Arduino Uno iizerinde birimlerin goriiniisii.

e 14 tane giris/cikis pini (6’ s1 pwm igin)
e 6 analog giris

e 16 Mhz seramik rezonator

e USB baglanti

e Power jack

e ICSP Header

e Reset buton mevcuttur.

e (alisma gerilimi 5V

Yazilm: Gelistirme ortami ile Arduino programlar1 yazilip, derlenip kart igerisine
yiiklenebilmektedir. Arduino programlamada C/C++/Java temelli bir dil kullanilmaktadir.
Kiitiiphaneler sayesinde donanim seviyesine inmeye gerek kalmamaktadir. Zaten Arduino
platformunun tercih edilmesindeki en biiyiik sebeplerden bir tanesi de genis kiitiiphane destegi
saglamasidir. Arduino web sitesinde programlama, donanimlar ve kiitiiphaneler hakkinda
bilgiler yer almaktadir. Ayrica internet {izerinde olduk¢a canli bir Arduino toplulugu
bulunmakta ve akliniza gelebilecek hemen her konuda yapilmis proje bulunmaktadir.



Button &

| const int buttonPin = 2: Degmkenlerve

const int ledPin = 13> kullanilan pinler
int buttonState = 0; tammmlanir
void setup ()

L Girig/cikiglar ve

pinMode {ledPin, OUTPUT) : baslangic islemleri
pinMode (buttonPin, INPUT) ; tanimlanir
¥

wvoid loop () {
~N

buttonState = digitalRead(buttonPin)

if (buttonState == HIGH)

¢ > AnaProgram

digitalWrite(ledPin, HIGH) :

digitalWrite(ledPin, LOW):

Arduino Uno on COMS

Sekil 3.3. Arduino program arayiizii gortiniisii.

Onemli Yapilar

void setup(): setup() fonksiyonu, program(sketch) basladiginda ¢agirilir. Baslangi¢ degerleri,
pin durum tanimlamalari, kullanilan kiitiiphanelerin baslatilmasi gibi islemler bu fonksiyon
icinde gerceklestirilir. setup() fonksiyonu disaridan herhangi bir miidahale olmadig: stirece
programda bir kez ¢alisir.

void loop(): Arduino’ yu kontrol eden ana program bu dongii icerisine yazilir ve disaridan
miidahale olmadig: siirece siirekli olarak calisir.

if: If karsilagtirma operatoriiniin Arduino’ da kullanimina asagida 6rnek verilmistir.

if (x > 120) digitalWrite(LEDpin, HIGH);

if (x==120 && y <=100)
digitalWrite(LEDpin, HIGH);

if (x 1= 120){ digitalWrite(LEDpin, HIGH); }



if (x<120| X{
digitalWrite(LEDpin1, HIGH);
digitalWrite(LEDpin2, HIGH);

}

for dongiisii: Temel olarak bir kod blogunu belirli bir sayida ve iist iiste ¢alistirmak igin
kullanilan dongiidiir.

for ( baslangic ; kosul ; artig yada azalis)

while dongiisii: Igerisindeki sart dogru oldugu siirece devam eder. Dolayisiyla dongii
icerisindeki sarti degistiren bir ifade bulunmadig1 takdirde sonsuz déngiiye girer. Istenilen sart

saglanmadig1 zaman dongiiden ¢ikilir.
while(sart){...
2}

do.. while dongiisii: do.. while dongiisiiniin while dongiisiinden farki sartin ¢evrim sonucunda
kontrol edilmesidir.

do{
}while(sart);
#include: Onislemci direktifleri # isareti ile baslar ve program derlenmeden 6nce C

Onislemcisi tarafindan isletilir. #include direktifi program igerisinde kullanilan fonksiyonlar

icin gerekli kodlar1 programa dahil etmek i¢in kullanilir.

#define: #define komutu bir sembol tanimlamak i¢in kullanilir.



3.3. Motor Siiriicii Devresi

L293D: L293D motor siiriicii entegreleri icerisinde en basit yapili entegredir diyebiliriz. 16
bacakli kilif yapisindadir ve 2 motoru birbirlerinden ayr1 sekilde ileri- geri kontrol edebilir.
Enable bacagi da kullanilarak motor PWM ile de siiriilebilir. 4.5V — 36V araliginda motorlar
L293D ile kontrol edebilmektedir. L293D’ nin maksimum akim sinir1 600mA’ dir. L293B’ nin
akim sinirt ise 1A’ dir. H Koprii mantigiyla galisir.
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Sekil 3.4. L293D baglant1 semasi.

H Koprii akim yoniinii dijital olarak kontrol edebileceginiz bir yapidir. Bu yapida transistor,
tristor ve triyak gibi elemanlar kullanildigi icin ayn1 zamanda diisiik akimlarla ytliksek akimlar
kontrol edilebilmektedir.

BCz37

e — soczz:w

l

Sekil 3.5. H Koprii devre semasi
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4. DENEYIN YAPILISI
4.1. Arduino ile Led Yakma

DI )
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Sekil 4.1. Arduino led yakma uygulama devresi.

Deneyin Yapihs::

1- Sekil 4.1’ te goriilen baglantilar1 Arduino ve board iizerinde gergeklestiriniz.
2- Arduino Vin pininden 12v besleme ile Arduino’ ya gii¢ veriyoruz.
3- Girig/¢ikis pinlerinin de baglantilarint yapip program agamasina geginiz.

Program:
conat ant buttonPin = 2:
const int ledPin =« 13;

int buttondtate = 0;

volid setup()
{

pinMode(ledPin,
pinMode (buctonPfPin,

ouUTPuT) 2
INPUT) ;

/I Butonun Arduino ile baglantisi 2 nolu pin ile
gerceklestirildi ve bu pine buttonPin ismi verildi.

/I LED’ in Arduino ile baglantis1 13 nolu pin ile
gerceklestirildi ve bu pine ledPin ismi verildi.

// Butonun degerini kontol eden buttonState adinda bir
degisken atandi.

[/ 1edPin pini ¢ikis olarak tanimlandi .
// buttonPin pini giris olarak tanimlandi.



vold loop()(
//buttonPin”> den okunan degeri buttonState
degiskenine yaz .

[/buttonState degiskeni HIGH degeri aldiginda, yani

puttondtate = digitallead (butconPin) }

Lf (button3tate ==« HIGH)

( buton aktif oldugunda, agagidaki komutu isle.
digitalVrite (ledPin, HIGH); [/ 1edPin pinini HIGH yap, yani LED’ i yak.

}

else /laksi halde, yani buttonState degiskeni HIGH degil

( ise ledPin pinini LOW yap, yani LED’ i sondiir.

digitalWrite(ledPin, LOW);
H

4.2. Arduino ile Kara Simsek Uygulamasi
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Sekil 4.2. Kara simsek uygulama devresi.

Deneyin Yapihs::
1- Sekil 4.2’ te goriilen baglantilar1 Arduino ve board iizerinde gergeklestiriniz.

2- Arduino Vin pininden 12v besleme ile Arduino’ ya gii¢ veriyoruz.
3- Girig/¢ikis pinlerinin de baglantilarini yapip program agamasina geginiz.



Program:

const int ledPinleri[])=(8, 9, 10, 11, 12, 13},

const int bekleneSuresi=50;

void setup(){
for {int led=0; led < 6; led++)

{
pintode (ledPinleri[led], OUTPUT);

void loop ()
for (int led=0; led < 5; led+t+)

{

digitalWrite (ledPinleri[led],HIGH)
delay(beklemeSuresi);

digitalllrite (ledPinleri[led+1] ,HIGH) ;
delay(beklemeSuresi);
digitalWrite(ledPinleri[led], LOW)
delay(beklemeSuresi*2) ;

}

for (int led=5; led >0; led--)

{

digitalWrite (ledPinleri[led],HIGH)
delay(beklemeSuresi) ;

digitalWrite (ledPinleri[led-1],HIGH):
delay(beklemeSuresi);

digitalWrite (ledPinleri[led],LOW);
delay(beklemeSuresi*2) ;

}

/I 6 adet LED’ in pin numaralar1 dizi olusturularak
atandi.

Il beklemeSuresi sabitine 50 degeri atandi. Bu deger,
LED’lerin yanip sénmesi esnasindaki gecikmeler i¢in
kullanildz.

/I Bir led degiskeni tanimland1 ve for dongiisii i¢inde
0’ dan 6’ ya kadar birer artirilarak dongii igerinde
kullanildt.

I led degiskeni for dongiisiiniin her bir adiminda
dizinin bir elemanini ¢ikis yaparak, LED igin
kullanilan tiim pinlerin ¢ikis olarak tanimlanmasinda
kullanildt.

/lled degiskeni for dongiisiiniin her bir adiminda ilk
LED’ den son LED’ e kadar ileri yonde LED ‘lerin
yanmasini saglar.

//Siras1 gelen LED yanar ve 50ms beklenir, daha sonra
bir sonraki yanar ve bir 50ms daha beklendikten sonra
onceki LED soner. Bu dongii son LED yanip bir
onceki sonene kadar devam eder.

//Bu dongtide ayn1 iglem geri yonlii olarak tekrarlanir.
Bu dongii ilk LED yanip bir onceki sonene kadar
devam eder.



4.3. Arduino ile DC Motor Kontrol

Deneyin Yapihsi:

Sekil 4.3. DC motor uygulama devresi.
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1- Sekil 4.3’ te goriilen baglantilar1 Arduino ve board iizerinde gergeklestiriniz.
2- Arduino Vin pininden 12v besleme ile Arduino’ ya gii¢ veriyoruz.
3- Girig/¢ikis pinlerinin de baglantilarint yapip program agamasina geginiz.

Program:

int sSag _motorl = §;
int sag_motorzZ = 9;
int sol_motorl = 10:
int sol_motorZ = 11:
int sag_kontrol = 3;
int sol_kontrol = 4:

wvold setuwp () {

pintode (sag_motorl,
pinMode (sag_motorz,
pinMode (sol_motorl,
pinMode (sol_motorzZ,

pinMode (sag_kontrol, INPUT):;
pinMode (sol_kontrol, INPUT):

OUTPUT) ;
QUTPUT) ;
OUTPUT) :
OUTPUT) ;

/I 11k boliimde degiskenler tanimlandi ve pin numaralari
baglanti semasina gore belirlendi. Burada sag_motorl ve
sag_motor2 sagdaki motorun + ve — uclarma bagli pinleri
temsil ederken diger 2 degisken sol motorun + ve —
uglarma bagli pinleri temsil ediyor. sag_kontrol,
sol_kontrol degiskenlerinin atandig1 pinlere ise butonlar
baglanmustir.

IIsetup() fonksiyonunun igerisinde ilgili pinler girig/¢ikis
olarak tanimlandi.
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void loop() {

if (sag_kontrol==HIGH)

{ digitallirite (sag motorl, HIGH); //Sag motoru kontrol eden buton aktif ise sag motoru
digitalWrite (sag _motor2, LOW):; calistir.
digitalllrite (sol_motorl, LOW);
digitallrite(sol_motorz, LOW);

}

if ({sol_kontrol==HIGH)

{ //Sol motoru kontrol eden buton aktif ise sol motoru
digitallrite(sag_motorl, LOW); gahsﬂn
digitallrite(sag_motorz, LOW);
digitalWrite (sol_motorl, HIGH):
digitalWrite(sol_motorz, LOW);

}

else
{ /laksi durumlarda 2 motora da gerilim uygulama yani

digitallWrite (sag motorl, LOW); motorlar: durdur.
digitallrite (sag_motorz, LOW);
digitallrite (sol_motorl, LOW):;
digitalUrite (sol_motorz, LOW):;

4.4. Arduino ile Servo Motor Kontrol

DIGITAL (PWM~)

e < 10TV

RX ON

www.arduino.cc

Sekil 4.4. Servo motor uygulama devresi.
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Deneyin Yapihsi:

1- Sekil 4.4’ te goriilen baglantilar1 Arduino ve board iizerinde gergeklestiriniz.
2- Arduino Vin pininden 12v besleme ile Arduino’ ya gii¢ veriyoruz.
3- Girig/¢ikis pinlerinin de baglantilarint yapip program agamasina geginiz.

Program:

#Finclude <Servo.lhss
Servo myservo:

int pos = 02

wvolid setup ()
{
myservo.atctach (9] 2

¥

void loop ()
{
for(pos = 0; pos < 180; pos += 1)
{
nyservo.write(pos);
delay(5):
}
fori{pos = 180; pos>=1l; pos-=1)
{
nyservo.write(pos):
delay(S):
}
b

ARDUINO LCD ve SENSOR UYGULAMALARI
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1. DENEYIN AMACI

Algilayicilar hig siiphesiz mekatronik bir sistem i¢in olmazsa olmaz elemanlardir. Temel olarak
analog ve dijital olmak tiizere 2 gruba ayrilirlar. Mikroislemci ya da mikrodenetleyici gibi
komut igsleme yetenegine sahip entegrelerin isleyebilecekleri komutlardan olusan makine dili
dijital ‘1’ ve ’0’ lardan olusur. Bu sebeple dijital sensorlerden elde edilen ¢ikislar direkt olarak
islenebilmekte fakat analog sensorlerden elde edilen verilerin mi

2. ON BILGI
2.1. HC-SR04 Ultrasonik Sensor

Ses dalgalari siniflandirilmasinda 20Khz-1Ghz araligindaki ses sinyalleri ultrasonik ses olarak
tanimlanmistir. Bizim sensoriimiiz ve bir ¢ok ultrasonik sensor 40Khz frekansinda ultrasonik
ses Uretmektedir. Burada 6nemli olan sesin yiiksekliginde belirleyici olan etken frekanstir. Ses
yiiksekse frekansta yiiksektir. Ultrasonik ses sinyallerini insan kulagi algilayamaz.

\\ // —_— 1ed 4
\ = Cisim -y
D\ O
\ [ / |
|\ )
1 4 i
\ / // . T
N4 Ultrasonik l
= Darbe
; 0
i Transduser ! 0 ¢ ’
Z—= Ultrasonik darbe X
Ultrasonik scnsor. Zaman

Sekil 2.1. Ultrasonik sensdriin ¢alisma mantigi

Ultrasonik darbe t=0 zamaninda transdiiser tarafindan iletiliyor. X pozisyonundaki hedef
tarafindan yansitildiktan sonra t= tx zamaninda darbe alimiyor. tx, X mesafesi ile orantilidir.
t=0 zamaninda darbe iletilir (ultrasonik ses sinyali), cisimden yansir, transdiiser tarafindan
algilanir ve tekrar gonderilir. Sonraki darbe ilk darbenin ultrasonik enerjisinin hepsi absorbe
edildiginde iletilmelidir. Bu yiizden sensore bir pals gonderilir sensor okunur ve sensoriin
datasheetinde yazan siire kadar sensore tekrar pals gonderilmez. Eger bekleme yapmaksak
sensor sagma degerler dondiiriir. Ciinkii ilk yolladigimiz sinyal bir yerden yansiyarak sensore
geri donmeye devam eder.
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Tiim kat1 ve s1vi cisimler ultrasonik dalgay1 cok iyi oranda yansitirlar. Hem kati hemde sivi
cisimlerden ultrasonik enerjinin %99u yansitilir. Cok ufak oranlardaki enerji miktart cisim
tarafindan emilir. Bundan dolay1 sensorii ¢ok ¢esitli uygulamalarda sorunsuz kullanabilmemiz
miimkiindiir. Ayrica endiistriyel tipteki ultrasonik sensorler bir ¢ok otomasyon sistemlerinde
kullanilmaktadir.

1!) cp_
[ |
(01 Ef—
o L
!
I
{ill lcp—

Sekil 2.1. HC-SR04 ultrasonik sensor.

HC-SR04 Sensorii dijital bir ultrasonik sensordiir ve lizerinde 4 adet pin mevcuttur. Bunlar;
VCC, GND, Trig, Echo pinleridir.
Calisma mantigin1 da kisaca soyle 6zetleyebiliriz;

Ses sinyallerinin boslukta yayilma hiz1 340 m/sn’ dir. Sensorden ilk olarak bir ses dalgasi
gonderilir, yansiyan ses dalgasi transducer tarafindan algilanir ve tekrar gonderilir ancak
gonderilmeden 6nce biraz beklenir. Ciinkii bir 6nceki ses dalgasinin cisim yada ortam
tarafindan tam anlamiyla emilmis olmasi gerekir. Yansiyan sinyal Echo bacagindan okunur ve
bu sayede mesafe dl¢iimii yapilabilir. Onemli olan nokta Echo pininin ne kadar siire lojik 1 de
kaldigidir. Olgiilmesi gereken deger budur. Ciinkii mesafenin bulunmasi igin dncelikle
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zamanin hesaplanmasi gerekir. Ses dalgasi 340 m/sn de hareket ediyorsa ve biz 6l¢lim
araligii 1 us de yapiyorsak sesin aldigi yol = zaman x (34000 cm /1000000) = 1/29, yani
zaman/29 olmasi gerekir. Ancak sinyalin gidis ve gelisi goz ard1 edilmemelidir. O halde
buldugumuz degeri 2’ ye boliip aradaki mesafeyi bulabiliriz; mesafe = zaman / (29*2)
=zaman/58 olur.

2.2. NTC Sicaklik Sensorii

Onemli Yapilar

void setup(): setup() fonksiyonu, program(sketch) basladiginda ¢agirilir. Baslangic degerleri,
pin durum tanimlamalari, kullanilan kiitliphanelerin baslatilmasi gibi islemler bu fonksiyon
icinde gerceklestirilir. setup() fonksiyonu disaridan herhangi bir miidahale olmadig: siirece
programda bir kez ¢alisir.

void loop(): Arduino’ yu kontrol eden ana program bu dongii igerisine yazilir ve disaridan
miidahale olmadigi siirece siirekli olarak ¢aligir.

if: If karsilastirma operatoriiniin Arduino’ da kullanimina asagida 6rnek verilmistir.

if (x > 120) digitalWrite(LEDpin, HIGH);

if (x==120 && y <=100)
digitalWrite(LEDpin, HIGH);

if (x = 120){ digitalWrite(LEDpin, HIGH); }
if (x<120]| X
digitalWrite(LEDpin1, HIGH);

digitalWrite(LEDpin2, HIGH);
}

for: Temel olarak bir kod blogunu belirli bir sayida ve iist iiste ¢alistirmak i¢in kullanilan
dongtdiir.

for ( baslangic ; kosul ; artig yada azalis)
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#include: Onislemci direktifleri # isareti ile baslar ve program derlenmeden énce C
Onislemcisi tarafindan isletilir. #include direktifi program igerisinde kullanilan fonksiyonlar

icin gerekli kodlar1 programa dahil etmek i¢in kullanilir.

#define: #define komutu bir sembol tanimlamak i¢in kullanilir.

2.2. Motor Siiriicii Devresi

L293D: L293D motor siiriicii entegreleri igerisinde en basit yapili entegredir diyebiliriz. 16
bacakli kilif yapisindadir ve 2 motoru birbirlerinden ayr1 sekilde ileri- geri kontrol edebilir.
Enable bacagi da kullanilarak motor PWM ile de siiriilebilir. 4.5V — 36V araliginda motorlar
L293D ile kontrol edebilmektedir. L293D’ nin maksimum akim sinirt 600mA’ dir. L293B’ nin
akim sinir1 ise 1A dir.
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Sekil 3.3. L293D baglant1 semasi.

3. DENEYIN YAPILISI
3.1. Arduino ile Led Yakma

Sekil 4.1. Arduino led yakma uygulama devresi.

Deneyin Yapihs::

1- Sekil 4.1’ te goriilen baglantilar1 Arduino ve board lizerinde gergeklestiriniz.
2- Arduino Vin pininden 12v besleme ile Arduino’ ya gii¢ veriyoruz.

3- Girig/¢ikis pinlerinin de baglantilarini yapip program agamasina geginiz.

Program:

17



conat int bucttonPin = 2:

ledPin = 13;

consT intc

Nt buttondtate = 0;

vold setup ()
{

pinMode(ledPin,
pinMode (buctonPfPin,

OUTPUT) 2
INPUT) 3

vold loop(){

puttongtate = digitaliead(butconPin) 2

Lf (button3tate == HIGH)

(
digitalVrite (ledPin, HIGH);

digitalWrite(ledPin, LOW);

3.2. Arduino ile Kara Simsek Uygulamasi

18

/I Butonun Arduino ile baglantisi 2 nolu pin ile
gerceklestirildi ve bu pine buttonPin ismi verildi.

/I LED’ in Arduino ile baglantis1 13 nolu pin ile
gergeklestirildi ve bu pine ledPin ismi verildi.

// Butonun degerini kontol eden buttonState adinda bir
degisken atandi.

[/ 1edPin pini ¢ikis olarak tanimlandi .
/I buttonPin pini giris olarak tanimlandi.

//buttonPin’  den
degiskenine yaz .
I/buttonState degiskeni HIGH degeri aldiginda, yani
buton aktif oldugunda, agagidaki komutu isle.

// 1edPin pinini HIGH yap, yani LED’ i yak.

okunan

degeri  buttonState

/laksi halde, yani buttonState degiskeni HIGH degil
ise ledPin pinini LOW yap, yani LED’ i sondiir.
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Sekil 4.2. Kara simsek uygulama devresi.

Deneyin Yapihs::
1- Sekil 4.2’ te goriilen baglantilar1 Arduino ve board iizerinde gergeklestiriniz.

2- Arduino Vin pininden 12v besleme ile Arduino’ ya gii¢ veriyoruz.
3- Girig/¢ikis pinlerinin de baglantilarin1 yapip program agamasina geginiz.

Program:

/I 6 adet LED’ in pin numaralart dizi olusturularak
const int ledPinleri[]={8, 9, 10, 11, 12, 13}; } atands.

Il beklemeSuresi sabitine 50 degeri atandi. Bu deger,
LED’lerin yanip sonmesi esnasindaki gecikmeler igin
kullanildz.

const int bekleneSuresi=50;

void setup () {
for {int led=0; led < 6; led++)

/I Bir led degiskeni tanimland1 ve for dongiisii iginde
0’ dan 6’ ya kadar birer artirilarak dongii igerinde

{ kullanildt.
pinMode (ledPinleri[led], OUTPUT); I/ led degiskeni for dongiisiiniin her bir adiminda
} dizinin bir elemanin ¢ikis yaparak, LED igin
kullanilan tiim pinlerin ¢ikig olarak tanimlanmasinda
kullanildi.
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void loop () I
for (int led=0; led < 5; led+t+)

{

digitalWrite (ledPinleri[led],HIGH)
delay(beklemeSuresi);
digitalWrite(ledPinleri[led+1] ,HIGH)
delay(beklemeSuresi);
digitalWrite(ledPinleri[led], LOW)
delay(beklemeSuresi*2) ;

}

for (int led=5; led >0; led--)

{

digitalWrite (ledPinleri[led],HIGH)
delay(beklemeSuresi) ;

digitalWrite (ledPinleri[led-1],HIGH):
delay(beklemeSuresi);

digitalWrite (ledPinleri[led],LOW);
delay(beklemeSuresi*2) ;

}

3.3. Arduino ile DC Motor Kontrol

Sekil 4.3. DC motor uygulama devresi.

20

/Ned degiskeni for dongiisiiniin her bir adiminda ilk
LED’ den son LED’ e kadar ileri yonde LED ‘lerin
yanmasint saglar.

/ISiras1 gelen LED yanar ve 50ms beklenir, daha sonra
bir sonraki yanar ve bir 50ms daha beklendikten sonra
onceki LED soner. Bu dongii son LED yanip bir
onceki sonene kadar devam eder.

//Bu dongiide ayni islem geri yonlii olarak tekrarlanir.
Bu dongii ilk LED yanip bir dnceki sonene kadar
devam eder.
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Deneyin Yapihsi:

1- Sekil 4.3’ te goriilen baglantilar1 Arduino ve board iizerinde gergeklestiriniz.
2- Arduino Vin pininden 12v besleme ile Arduino’ ya gii¢ veriyoruz.
3- Girig/¢ikis pinlerinin de baglantilarint yapip program agamasina geginiz.

Program:

int sSag_motorl = §;
int sSag motorZ = 9;
int sol_motorl = 10:
int sol_motorZ = 11:
int sag_kontrol = 3;
int sSol_kontrol = 4;

wvold setuwp () {

pintode (sag_motorl, OUTPUT):;
pinMode (sag_motorz, OUTPUT):
pinMode (sol_motorl, OUTPUT)
pinMode (sol_motorz, OUTPUT)
pinMode (sag_kontrol, INPUT):;
pinMode (sol_kontrol, INPUT):

void loop() {

if (sag_kontrol==HIGH)

{
digitalllrite (sag_motorl,
digitalllrite (sag _motorZ,
digitalWrite(sol_motorl,
digitalWrite(sol_motorz,

}

if (sol_kontrol==HIGH)

{
digitallrite (sag motorl,
digitalllrite (sag_motorz,
digitalllrite(sol_motorl,
digitalWrite(sol_motor2,

}

else
{

digitalllrite(sag_motorl,
digitalWrite(sag_motorz,
digitalllrite(sol_motorl,
digitalWrite(sol_motorz,

HIGH) ;
Low) ;
Lomw) ;
Low) ;

Low) ;
Low) ;
HIGH) :
Lomw) ;

Low) ;
LOow) ;
Low) ;
Low)

I 11k boliimde degiskenler tanimlandi ve pin numaralari
baglant1 semasina gore belirlendi. Burada sag_motorl ve
sag_motor2 sagdaki motorun + ve — uclarma bagli pinleri
temsil ederken diger 2 degigsken sol motorun + ve —
uglarma bagli pinleri temsil ediyor. sag_kontrol,
sol_kontrol degiskenlerinin atandig1 pinlere ise butonlar
baglanmistir.

IIsetup() fonksiyonunun igerisinde ilgili pinler giris/¢ikis
olarak tanimlandi.

//[Sag motoru kontrol eden buton aktif ise sag motoru
caligtir.

/ISol motoru kontrol eden buton aktif ise sol motoru
calistir.

/laksi durumlarda 2 motora da gerilim uygulama yani
motorlart durdur.
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3.4. Arduino ile Servo Motor Kontrol
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Sekil 4.4. Servo motor uygulama devresi.

Deneyin Yapihsi:

1- Sekil 4.4’ te goriilen baglantilar1 Arduino ve board iizerinde gergeklestiriniz.
2- Arduino Vin pininden 12v besleme ile Arduino’ ya gii¢ veriyoruz.
3- Girig/¢ikis pinlerinin de baglantilarint yapip program asamasina geginiz.

Program:

#Finclude <Servo.h>>
Servo mysServor

int pos = 0:

volid setup ()
{
myservo.attcach(9) 2

¥
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void loop()
{
for(pos = 0; pos < 180; pos += 1)
{
nyservo.write(pos):;
delay(5):
}
for(pos = 180; pos>=1; pos-=1)
{
nyservo.write(pos);
delay(5).
;
b
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