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Bluetooth Kontrollii Survivor Robot

BaglantiSemasi
Survivor robotumuzun kurulumunu ve elektronik bilesenlerinin montajini tamamladiktan
sonra asagidaki devre semasina gore kablo baglantilariniyapmaliyiz.
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Sag Motor (+) kutuplari Out 1'e (-) kutuplari Out 2'ye , sol motor (+) kutuplari Out 3'e (-)
kutuplari ise Out 4'e baglayin. Motor sirlci (L298N) lGzerindeki Outl, out2, out3 ve out4
cikislarini sirasiyla IN1,IN2,IN3 ve IN4 pinleriyle kontrol edecegiz. Sag motor yon kontroli icin
IN1 ve IN2 pinlerini sensor shield Gizerindeki sirasiyla D7 ve D8 dijital pine baglayin. Sol motor
yon kontrolligin IN3 ve IN4 pinleriniise D9 ve D10 dijital pine baglayin. Sag motor hiz kontrolu
icin ENA pinini D6 pinine, sol motor hiz kontrolGicin ENB pinini D11 pinine baglayin.
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Motorlari fotograftaki gibi 25- 30 cm'lik kablo ile lehimlemelisiniz. Beyaz uglari (+), siyah uglari
(-) kutup olarak kullanacagiz. Bu halde motorlarin beyaz kablolarina (+) siyah kablosuna (-)
kutbu bagladigimizda tekerlekler saat yoniinde donmektedir.

Klakson (korna) icin kullanacagimiz buzzer'in uzun bacagini D13 pinine, diger bacagini ise
sensorshield lizerinde G olarak belirtilen herhangi bir GND pinine baglayin.

On ve arka far amacli kullanacagimiz ledlerin uzun bacaklarini sirasiyla A0 ve A1 pinlerine kisa
bacaklariniise GND hatlarindan herhangi birine baglayalim.

Hc06 bluetooth modiliimiz mobil “Arduino Bluetooth RC Car” uygulamasi ile iletisim
kuracaktir. Bluetooth moduliintin RX pinini D4 pinine TX pinini ise D3 pinine baglayalim. VCC
pinini shield tzerindeki 5V ¢ikisina, GND pinini ise shield tzerindeki herhangi bir G pinine
baglayalim.

Son olarak sisteme gii¢ baglantisi yapmalisiniz. 7-
12V araligindaki pil gliciniizin (+) ve (-) uglarini
cogaltmalisiniz. Semada goreceginiz gibi (+) ve (-)
uglarin birer tanesini motor stirticii moddliine birer
tanesinde Sensor Shield'a takilmasi gerekmekte. Pil
baglantisini sagladiktan sonra, sensor shield daki
herhangi bir GND pininden motor striiciideki GND
klamensine bir kablo daha cekerek, ortak GND
hattina baglantiyi saglamalisiniz.

Kodlama
mBlock 5 yazihmini baslatip aygit kitiphanesinden R.E.X 'i ekleyerek kodlama asamasina
gecelim.
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Algoritmamiz su sekilde olacak;
1.Basla

2. Motorlaritanimla
3.Bluetooth'utanimla

4. HizKontrollicin degisken tanimla
5.Bluetooth baglantisivarsailetiyi oku
6. iletiye gore tepkiver

7.Dur
Priar b Olay bloklarindan “REX
o : Baslatildiginda” blogunu
v - : kodlama alanina strrtikleyip
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gorseldeki gibi “REX Baslatildiginda” blogunun altina stirtikleyip birakin. Devre semasindaki
pin tanimlamalarini gerekliyerlere gérseldekigibiyaziniz.
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“Haberlesme” kategorisindeki Bluetooth tanimlama blogunu gérseldeki gibi bulup motor
tanimlama bloklarinin altina yerlestiriyoruz. Ardindan pin numaralarini devre semasindaki

numaralarla ayni olacak sekilde gdrseldeki gibi degistiriyoruz. “Onbellegi temizle” blogu ile
baglantimizdaki olasi 6n bellek sorunlarini kaldiriyoruz.

A\ NRFAL0TT Génderen Yap  KANAL
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REX Sag Motor IN1(+): (@) IN2(-): @) EN-A: D6 v
REX Sol Motor IN3(+): @€)) IN4(): @ EN-B: D11 w

) Bluetooth RX Pini: o Tx Pini: o olarak baslat

A Onbellegi temizle

Arduino Bluetooth RC Car mobil uygulamasindan gelecek hiz ayar karakterine gére motor
hizlarini ayarlamakta kullanacagimiz hiz degiskenini olusturmak icin “Degiskenler”
kategorisine girip asagidaki gorseldekiyoluizleyerek degiskenimizi olusturuyoruz.
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REX Sag Motor IN1(+): @) IN2(-): @€)) EN-A: D6 »
REX Sol Motor IN3(+): @) IN4(-) : @) EN-B: D11+

A Bluetooth RX Pini: @€J) Tx Pini: @€ olarak baslat

A Onbellegi temizle

Simdi sirada surekli olarak bluetooth baglantisini kontrol edip, gelen veri oldugunda, bunu
belirli karakterlerle karsilastirarak, robotumuzun istedigimiz tepkilerini vermesini saglamak
var. Buislemleri “Kontrol” kategorisindeki stirekli tekrarla blogunun icinde yapacagiz.

REX Sag Motor INT(+): (@) IN2(-) : @) EN-A: D6 +
REX Sol Motor IN3(+): @@ N4 : @) EN-B: D11 w
A Bluetooth RX Pini: ° Tx Pini: o olarak baslat

) Onbellegi temizle

Bluetooth baglantisi stirekli agiktir ve baglanti saglanir saglanmaz Arduino Bluetooth RC Car
uygulamasi bluetooth Uzerinden karakter (S) gondermeye baslar. Biz ise baglant
saglandiginda tiim islemleriyapmak istedigimizigin, Kontrol bloklari kategorisinden “Eger ise”
blogunu daha 6nce blok alanina yerlestirdigimiz “Surekli tekrarla” blogununigine tasiyoruz.
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Hataragm

. REX Sa§ Motor IN1(+): @) IN2(): @) EN-A: D6 »
REX Sol Motor IN3(+): (€] N4 : @) EN-B: D11 w
_-ﬁ\ Bluetooth RX Pini: o Tx Pini: e olarak baslat

A\ Onbelledi temizle

S B ek kel

“Egerise” kosul blogumuzun kosulu, bluetooth baglantisinin durumudur. Baglanti varsa gelen
karakter mesajinin okunmasi gereklidir. Cinkl Arduino Bluetooth RC Car uygulamasi iletileri
karakter olarak gondermektedir. Baglanti kontroli ve karakterin okunmasi igin asagidaki

gorseldeki gibi haberlesme bloklarindan durum blogu ve karakter okuma blogunu “Eger ise”
bloguigine yerlestirelim.

REX Sag Motor IN1(+): @) IN2(-): @) EN-A: D6 »
REX Sol Motor IN3(+): @€)) IN4): @) EN-B: D11 w
_-‘S,\ Bluetooth RX Pini: o Tx Pini: e olarak baslat

A\ Onbellegi temizle

) Bluetooth Baglantisi Var Jise

'.ﬁ\, BT'den Gelen KARAKTER * wveri tipini oku

Gelen  KARAKTER *  wer t
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Bluetooth'dan gelen iletiyi okur okumaz karsilastirmalara baslayacagiz. Bu karsilastirmalari
yaparken “Eger ise degilse” bloklarinin icine yaparak ilerleyecegiz. Arduino Bluetooth RC Car
uygulamasi 1-9 arasi rakamlariileti olarak génderdiginde bunlari hiz ayari olarak kullanacagiz.
En diistik hizi %40 glic en yliksek hiziise %100 giic olacak sekilde hiz degiskenimize atayacagiz.
Kontrol kategorisinden “Eger ise degilse” blogu alarak “BT'den Gelen KARAKTER veri tipi oku”
blogunun hemen altina yerlestirelim.

Habariagre

REX Sag Motor IN1(+): (@) N2(-): @) EN-A: D6 »
REX Sol Motor IN3(+): @€)) N4(-): @) En-8: D11+

Madorar

Semarw A Bluetooth RX Pini; (@) Tx Pini: @€)) olarak baglat
e A Onbellegi temizle
- hizw i o yap
) - stirekli tekrarla
mls.w : Bger. 3\ Bluetooth Bajlantisi Var Jise
B,e,..,.m AN -BT'den Gelen KARAKTER » veri tipini oku

Daha sonra islemler kategorisinden “elma a iceriyor mu” durum blogunu “Eger ise degilse”
blogunun kosul alanina strikleyip birakalim.
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elma °in;eriyor? ise

L

Kosul alanina yerlestirdigimiz yesil renkli durum blogunun “elma” yazan alanina igerigi
N "N

denetlenecek “karakter veri degeri”, “a” alanina ise olasi ileti igerigi yazilir. Gelen veri degeri 1
iceriyorise degiskenini 40 olarak ayarlayacagiz.

RLX Sag Motor IN1(+): ) N2t : @) EN-A: DEw

REX Sol Motor IN3(+): ] Mg : @) En-B: D11 w
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Hiz degiskenini degiskenler kategorisinden “hiz'i 40 yap” olarak degistirerek kosul dogruysa
isletilecek komut alanina asagidaki gibi stirikleyip birakiyoruz.

B Do Crglur
~ a@
e ﬂ’?!‘ -I.I.I Saf Motor IN1(+): ° IN2(-) 2 e EN-A: D6 w
e %g REX Sol Motor IN3(+): 9 IN4(-) : m EN-B: D11 w
— N xini: @) T Pin
® o
2
O o strekli tekrarla
S efer. ) Bluetooth Bag

)\ BT'den Gelen KARAKTER v veri

€der ) BTile Okunan KARAKTER v veridegeri (]} iceriyor? Jise

hiz » i@yap

degilse

Kosulumuz dogru degilse, “karakter veri degeri” nin igerigini 2 ile kiyaslayacagiz. Pratik olarak
bunu yapmak icin, “Eger ise degilse” blogunun Ustlinde sag tiklayarak “Kopyasini c¢ikart”
seceneginisecer segmez kopyalanan blok grubunu, degilse kismina takiyoruz.

) BT'den Gelen KARAKTER » veri tipini oku
eger ) BTile Okunan KARAKTER v veridegeri (] iceriyor? Jise

hze | @ yap

degilse

eder ) BTile Okunan KARAKTER v veri degeri |(§]) iceriyor? Jise

hize i m yap

degilse

Ardindan ikinci karsilastirmadaki ileti icerigini 2 olarak giincelleyip, kosul dogru ise hizi 50
olarak ayarlanmasini kodluyoruz.
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B Degihen Grtur strekli tekraria

eger _ﬁ\ Bluetooth Baglantisi Var 3§
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Bu sekilde 9'a kadar tiim kiyaslamalari, son “Eger ise degilse” bloklarinin kopyasini ¢ikartip
“degilse” kismina takarak, asagidaki sekilde yapiyoruz. 3 ise 60, 4 ise 65, 5 ise 70, 6 ise 75, 7 ise
80, 8ise 90ve 9ise 100 olarak hiz degiskenini belirliyoruz.

eger ) BTile Okunan KARAKTER v veri degeri ({E]) ieriyor? Jise
hiz v i@yap
degilse
der. ) BTile Okunan KARAKTER v veri degeri | (§]) iceriyor? Jise
hze i @) yap
degilse
eger ) BTile Okunan KARAKTER v veri degeri | (J) iceriyor? Jise
hev | @ Bu teknikle Arduino Bluetooth RC
v yap
degilse Car uygulamasindan gelecek her
eger. ) BTile Okunan KARAKTER v veri degeri () igeriyor? Jise bir karakter icin §a||§acak kodu
hzv i @ yep ayarhyoruz. Asagidaki tabloda

dedise diger karakter veri degerleri ,

eger \\\ BT ile Okunan KARAKTER » veri degeri e iceriyor? _ise an I am | arl ve g a | | §t| r I masi
hze i @ yap

- gereken bloklara yer verilmistir.
egilse )
eger \\\ BT ile Okunan KARAKTER » veri degeri o iceriyor? _ise B u S e k | l d e b I o k I arinizi
e olusturarak kodlamanizi
degilse tamamlayiniz.

eger ) BTile Okunan KARAKTER v veridegeri ({{E]) iceriyor? Jise

hiz » i@yap

degilse

eger ,\\\.EIi'Okunan KARAKTER * veri degeri °iqeriyor? ise
hiz v i @ yap
degilse
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BT’dan Anlami Calisacak blok Blok
gelecek kategorisi
veri degeri
F ileri git Motorlar,
REX lleriGit* % hiz Gigte Degiskenle
r
B Geri git L - Motorlar,
REX GeriGitv % hz Gigte Degiskenle
r
L Sola dén . - Motorlar,
REX SolaDon+v % hiz Gigte Degiskenle
r
R Saga doén e B Motorlar,
REX SafjaDonw % hiz Gigte Degiskenle
r
G Sola deru ilerle REX Sag Motor: %  hiz  Sol Motor:% iz * '\D/Iggl);(aer;’ﬂe
r, Islemler
?ear?ea dogru REX Saj Motor: % hiz = () Sol Motor: % | hiz '\D/I((_e)gi);:(aerhle
r, Islemler
H Sola dogru geri S = e . - Motorlar,
git REX Sag Motor: % (@) ¢ hz SolMotor% @)+ ez + D) Dggi§kenle
r, Islemler
J S_aga dogru geri | [ SagMotor: % @) * hz * @ SolMotor:% @ * he MOE‘?rlar'
git Degiskenle
r, Islemler
S Dur Motorlar
REX Hareketleri Durdur
w On Fan A ﬁ AQ » pinini olarak ayarla Pinler
w On Fari Kapat Pinler
P ﬂ AQ » pinini o olarak ayarla
] Arka Fari A Pinler
¢ ﬂ Al » pinini olarak ayarla
u Arka Fari Kapat ﬁ Kiv pain o ek syata Pinler
\ Kl?kson (korna) @ D13+ pinininde C4+ notasini vurus cal Pinler
ca
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A0 ve Al pinleri analog pinlerdir ayni zamanda PWM gibi 0-255 deger araliginda pinlere
gerilim gonderebilirler. Cogu led 3V civarinda maksimum parlakliga eristigi icin A0 ve Al
pinlerine 5V anlamina gelen 255 degeri vermektense, 180 degeri ile 3V civarinda gerilim
verilmesini saglayarak ledlerin 6mrin kisaltmamis olduk.

Hazirladigimiz kodlari artik
robotumuza yukleyebiliriz. Usb
kablosunun bir ucunu Arduino
nano'ya diger ucunu ise
bilgisayarimiza baglyoruz.

Yikleme modu aktifken baglan butonuna tiklayarak tim baglanilabilir aygitlari goster
secenegini isaretliyoruz. mBlock yazilimi otomatik olarak CH340 ¢ipli kartimizin bagli oldugu
COM port numarasini oraya getirecektir. Baglanti saglanamaz ise aclilir listeden diger COM
port numaralarini segebilirsiniz.

” on

Baglanti saglandiginda, “baglantiyi kes” “ayarlar” ve “Yikle” butonlari aktif olur. Yikle

butonuna basarak kodu robotumuza yikleyelim.
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Maod anahtar

[f Yikle

Kodlarin Calistiriimasi
Robotumuzu kontrol etmek igin “Arduino Bluetooth RC Car” uygulamasini
uygulama magazamizdan indiriyoruz.

Bluetooth RC Contraller
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Ekran gorintiisinde gordigliniiz, etkilesimde bulundugunuz her diigme bluetooth lizerinden
robotumuza bir karakter gondermek tizere programlanmistir. Bu karakterlerin neler olduguna
dislisemboliline tiklayarak agilan meniiden Settings secenegine tiklayarak gorebilirsiniz.

Arduino Bluetooth RC Car uygulamasi ile robotumuzu kontrol etmeye haziriz. Oncelikle giic
baglantilarimizin eksiksiz ve hatasiz oldugunu kontrol etmeliyiz. Arduino Nano, sensér shield
ve motor silirlici Uzerindeki kirmizi ledler yaniyorsa gii¢ baglantimiz hazir demektir. HCO6
bluetooth modiliiniin lediise yanip sénmektedir.

14
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< Bluetooth

Bluetooth'u ag
Yakindaki Bluetooth cihazlas tarafindan m
gorulebilr

Fllam aah

o Mobil cihazimizin bluetooth ayarlarina girerek aygit
Bluetooth eslesme istedi

aratiyoruz. HC-06 olarak robotumuzu gérmesini

1234 bekleyelim. Cihazimiz HC-06 yi gordikten sonra
. e veya st e 'szerlr)e.tlkladlglmlzda sifre olarak 1234 girip eslesme
Bu PIN'I dijer cihazda da girmeniz gerekebdi, |§|em|n| ta mamllyoruz.

Kigilerinize ve arama gecmigine erigime (zin ver

IPTAL TAMAM

Arduino Bluetooth RC car uygulamasini agip diglisemboliine tikliyoruz. Baglanti yokken kirmizi
daire yanip sonuyor halde olacaktir. Agilan mentiden “Connect to Car” secenegini secelim ve
acilan bluetooth aygitlari listesinden “HC-06" yi secelim. Burada bizden Bluetooth aygitlarini
kontrol etme izniisteyecektir. izin verip devam edelim.

Option Menu

“ Connect to car

Accelerometer control

Settings

Close app

HC-06 yi sectikten 3 -5 saniye sonra baglanti saglandi bildirimi alip yanip sénen dairenin yesile
donistligini gozlemleyebilirsiniz. Ayrica HCO6 modulimizin Gzerindeki kirmizi led ise
surekli yanar hale gelecektir.Artik robotumuzu kontrol edebiliriz. Hiz ayari bélimiinden
hizimizi belirleyip robotunuzun keyfini gikarabilirsiniz.

15
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Bluetooth RC Controller ' onnected:HC-06
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Olasi Problemler Ve Coziim Yollari

Bluetooth baglantisisaglanamazise,

Uygulamayi kaldirip yeniden yiikleyin ve ilk baglanma sirasinda bluetooth baglantisini
kullanmaizniistegini kabul etmeyi unutmayin

Kullanim sirasinda, 6zellikle motorlari hareket ettirmek istedignizde bluetooth baglantisi
koparsa,
Pil gliciinliz zayiflamis ya da kullandiginiz pil anlik olarak robotu besleyememektedir. Pilinizi
sarjedin.

Robotunuz sadeceilerigerigidiyor saga sola déonmiuiyorsa ya da tam tersini yapiyorsa,
IN1,IN2,IN3 ve IN4 pinlerinin yerlerini shield lizerinde ve motor sirici lGzerinden mutlaka
kontrol edin.Yerlerikarismis olabilir.

Robotunuz ileri komutu verdiginizde geri, sag komutu verdiginizde sola déniiyorsa;

Motor stirticti Gzerindeki OUT1 ve OUT 3 n motorlarin (+) kutbuna, OUT 2 ve OUT 4 (in
motorlarin (-) kutbuna bagl olmasini saglayin. Ayrica Robotun sagindaki motorlarin stirtict
lizerinde OUT1 ve OUT2 ye solundaki motorlarin ise OUT3 ve OUT4 e bagladiginizdan emin
olun.




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

[=] R [m]
[=]

forum.robotistan.com

Robotistan Elektronik Ticaret AS

maker.robotistan.com

Mustafa Kemal AVCI (icerik) - Fadil PALA - Mehmet AKCALI (Editor) - (Mehmet Nasir KARAER (Grafik)

info@robotistan.com - www.robotistan.com
Phone: 0850 766 0 425
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