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BTBOT KURULUMU

BTBot, android cihaziniz ile baglanip kablosuz olarak komutlar verebileceginiz bir robottur. BTBot, bluetooth
baglantisini desteklemektedir. Robotunuzu robotistan ekibi tarafindan hazirlanan REX Mobil uygulamasi ile hareket
ettirebileceginiz gibi Arduino igin yazilmig bluetooth tizerinden robot kontrolii yapabileceginiz uygulamalarda
kullanabilirsiniz. Hatta MIT App Inventor 2 hakkinda biraz arastirma yaparak kendi hazirlayacaginiz mobil uygulama
ile de BTBot’u kontrol edebilirsiniz.

Kullanilacak Pargalar:

8 tane RO3

o

2 tane R04 2 tane RO5 Tekerlekler

RO7 RO8

Baglanti Elemanlari
M3 Somun 50 mm Disi Erkek Metal Aralayici
M3x6 mm Vida 30 mm Disi Erkek Metal Aralayici




M3x10 mm Vida M3x30 mm Vida
6 mm Disi Erkek Metal Aralayici

Elektronik bilesenler

Arduino Nano HC SR-04 Ultrasonic Mesafe Sensori (Opsiyonel)
Arduino Nano Sensér Shield 250 Rpm Dc Motorlar

L298N Motor Surlcl Karti 10 cm Disi — Disi Jumper Kablo

10 cm Disi — Erkek Jumper kablo 10 cm Erkek — Erkek Jumper kablo

30 cm Disi — Disi Jumper Kablo 11.1V 25C 3S Lipo Pil

HC-06 Bluetooth modulii

Arag-Gereg ve Sarf Malzemeler
Yildiz Tornavida, Elektrik Bandi, Cift tarafli kopuk bant

1. Adim: Motorlar RO1 kodlu pleksiye montajlanir. RO1 Par¢a kodu Ustte olacak sekilde montaja baglanir. Her motor
icin RO3 kodlu pargadan iki tane kullanilir. Motorlarin kutuplari sasenin igine bakacak sekilde RO1 pargasinin Ustiine
konulur. RO3 kodlu pargalar RO1 kodlu sasenin altindan gegirilir. M3x30 mm vidalar motor ve R03 kodlu motor
tutuculardan gegirilir. Vidalarin uglarina M3 somunlarla sabitlenir.

2. Adim: Robotun ust kismini toplamak i¢in R02 kodlu parga. 15 mm aralayicilar RO2 kodlu parganin Usttinden takilir.
Parganin alt tarafindan M3 somun ile sabitlenir. Bu kisimda pil ve elektronik moddller yer alacak.




3. Adim: Motorlarin baglantisini yaptigimiz RO1 kodlu pargaya 50 mm aralayicilari takiyoruz. Altlarindan M3 somun
ile sikilastiriyoruz.




4. Adim: Motorlarin kablolarini sag ve sol olmak tizere bir araya getirip R02 kodlu parganin tGzerindeki delikten
gegiriyoruz.

@

Motorlar Motorlar

5. Adim: RO2 kodlu parganin dért késesine M3xémm vidalardan, 50 mm’lik aralayicilara oturacak sekilde 1-2 tur
cevirerek yerlestiriyoruz. Cok sikmiyoruz gtinki bir sonraki adimda R02 ile RO1 aralayip RO4 ve ROS kodlu pargalari
yerlestirecegiz.

M3X6[mm

6. Adim: Alt ve Ust sase pargalarinin arasina R04 ve R0O5 kodlu pargalar yerlestirilir. R04 kodlu pargayi RO1 ve R02
nolu parganin arasini hafifce aralayarak capraz bir sekilde sokuyoruz. Once (st disleri sonra alt disi oturacak sekilde
itip yerine, motorun hemen dibine kadar gelecek sekide dikkatlice oturtuyoruz. Ardindan diger tarafa da ayni islemi
uyguluyoruz.




7. Adim: RO5 kodlu pargayi da alt ve Gst pleksileri hafif aralayarak capraz bir sekilde aralarina sokuyoruz. Once alt
taraftaki tirnagi gegirip daha sonra Ustteki tirnaklari deligine oturmasini sagliyoruz. Diger taraf igin de ayni islemi
tekrar ediyoruz.

8. Adim: R02 kodlu parga ile RO1 kodlu pargayi sabitlemek igin az 6nce gevsek biraktigimiz 4 késede yer alan M3x6
mm vidalari sikarak islemi tamamliyoruz.

9. Adim: Robotumuzun 6n tarafinda Mesafe sensoriinii tasiyacak R07 kodlu pargayl monte edecegiz. M3 somunlari
RO4 kodlu parganin tizerine yerlestiriyoruz. R07 nolu parganin deliklerine M3x10 mm vidalari yerlestirdikten sonra
pleksi pargalari oturtup vidalari sikiyoruz.




10. Adim: HC SR-04 sensériini Arduino Nano Shield’a takabilmek igin 4 tane 30 cm’lik disi- disi jumper kablonun
uglarina 4 adet disi-erkek jumper kabloyu takip elektrik bandiyla saglamlastiralim. Hangi renk kablolarin hangi renk
kablolarla birlestigini ve hangi pin’in hangi renk kablo ile baglandigini bir kenara not edelim.

11. Adim: Sonrasinda sensori pinler yukarida kalacak sekilde RO7 kodlu pargaya igten yerlestirelim. Kablosunu iterek
robotun arkasindan gikmasini saglayalim.




12. Adim : Lipo pilin + ve — uglarini erkek — erkek jumper kablo ile anahtarlama mekanizmasina bagliyoruz. Baglanti
noktasini elektrik bandi ile sikica sararak hem g¢ikmasini engelliyor hem de yalitimini saglamis oluyoruz. Bu
mekanizmanin nasil yapildigini bolim 4 te bulabilirsiniz.

Liponuni(+)ucu

ucluliumperkablo
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13. Adim: Lipo’pilin altina gift tarafli banttan yapistirip pili R02 pargasinin iizerine aralayicilarin arasinda kalacak
sekilde yapistiriyoruz.




14. Adim: Simdi elektronik modiillerimizi hazirlayip R08 kodlu pargaya montajini yaptiktan sonra gévdemizin en
ustiine yerlestirecegiz. Arduino Nano’yu sensor shield’a yerlestirelim. Ardindan M3x10 mm vidalari deliklerinden
gecirip alt tarafindan M3 somunlari sonuna kadar gegirelim. Bu somunlar RO8 ile Shield arasinda aralayici vazifesi
gorecek.

16. Adim: RO8 kodlu parganin diger tarafina ise L298N motor strlci kartini monte edecegiz. Bunun igin 4 tane 6 mm
disi erkek aralayici, 4 tane M3x6 mm vida ve 4 adet M3 somun kullanacagiz. Asagidaki gorsellere gére montaj
islemini tamamlayiniz.




17. Adim: Elektronik modiilleri sabitledigimz RO8 kodlu pargay 30 mm aralayicilarin tizerine M3x6mm vida kullanarak
sabitleyelim.

18. Adim: Motor sirictiiye verilecek giiciin kablo baglantilarini yapalim. Anahtarin sifir konumunda kapali
oldugundan emin olalim. Anahtardan gelen disi + ug ile 10 cm’lik erkek erkek jumper kabloyu pilden gelen — disi ug ile
10’cm lik erkek erkek kabloyu birlestirip elektrik bandiyla saglamlastirip yalitimini yapalim. motor stirticiinin hemen
yanindaki bosluktan sag motor, sol motor ve motor suriictstine gug girisi icin hazirladigimiz jumper kablolari
gecirelim.

Anahtardan
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19. Adim: Anahtardan gelen barel jag'i sens6r shielda takalim. Ardindan motorlardan gelen kablolari motor sirticiiye
sag motorlarin + kutuplari OUT1 — kutuplari OUT2 sol motorlarin + kutuplari OUT3 — kutuplari OUT4 olacak sekilde
takip vidaliyarak saglamlastiralim.

20. Adim : Shield’daki G pinlerinden birini disi erkek jumper kablo ile Motor siriicniin ortadaki klamensine , Pilden
gelen GND kablosunun da yine ortadaki klamense takip vidasini sikalim. Anahtardan gelen + uglu jumper kabloyu ise
12 V girisine takarak sikistiralim.

21. Adim: Ag kapat anahtari uygun bir yere elektrik bandi ile sabitleyip uzun kablolari etrafa sagiimayacek sekilde
toparlayip mimkin oldugunca saklayalim.




22. Adim: Sag ve Sol motorlarin hiz ve yon kontroliinli yapabilmemiz igin motor strliclidaki ENA,IN1,IN2,IN3,IN4,ENB
pinlerini sirasyiyla Arduino Nano shielddaki 6,7,8,9,10,11 nolu pinlere disi disi 10 cm’lik jumper kablolar ile
baglayalim.

23. Adim: HCO6 bluetooth moddlinin kablo baglantilarini 10 cm’lik disi disi jumper kablo ile yapip arkasina gift tarafli
bant yapistiralim. Ardindan sase tzerinde uygun bir yere yerlestirelim.




24. Adim: HCO6 bluetooth moduliiniin RX pinini 4 TX pinini 3 nolu pine bagladiktan sonra GND G VCC ise V pinine
bagliyoruz. 4 tane tekerlegi de motorlara gegirdikten sonra BTBot’un kurulumunu tamamlamis oluyoruz.




Kilavuzun iceresinde bulunan tiim kodlara,
alt tarafta bulunan QR kodu akilla
cihaziniza okutarak, ya da kisa linki
tarayicinizda aratarak projenin ornek

kodlarina erisebilirsiniz.

youtube.com/robotistan
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forum.robotistan.com
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