EVOLUTION
SERIES
8IN1

FeelMotion
Kuxrulumu

Yazar:Mustafa Kemal AVCI



FEELMOTION KURULUMU

Hareketlerinizle bir robota hakim olmak ister misiniz? O zaman FeelMotion ile tanismaya hazir olun. Elinize
giyeceginiz eldiven ile robotunuza yon verebilirsiniz. Omni tekerlekler sayesinde yapacaginiz kayma hareketleriyle

etrafinizdakileri sasirtin. Herhangi bir kontrolclye gerek duymadan eldivenin gliclini robotta hissedeceksiniz. Robotu

kontrol etmek hig bu kadar kolay olmamisti!

Kullanilacak malzemeler:

RO1

8 tane RO3

RO2
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2 tane RO4

2 tane RO5

RO6

RO7

4 tane RO9

RO8

Eldiven

4 tane Omni Teker govdesi seti

4 tane Saft Tutucu

48 tane kauguk tekerlek ve mil seti




Baglanti Elemanlan

M3 Somun

50 mm Disi Erkek Metal Aralayici

M3x6 mm Vida

45 mm Disi Erkek Metal Aralayici

M3x10 mm Vida

15 mm Disi Erkek Metal Aralayici

M3x30 mm Vida

6 mm Disi Erkek Metal Aralayici

M2.5x9.5 mm vida

M2 Somun

M2 Vida

Elektronik

bilesenler

2 adet Arduino Nano

HC SR-04 Ultrasonic Mesafe Sensor

Arduino Nano Sensor Shield

250 Rpm Dc Motorlar

L298N Motor Siiriict Karti

10 cm Disi — Digi Jumper Kablo

10 cm Disi — Erkek Jumper kablo

10 cm Erkek — Erkek Jumper kablo

30 cm Disi — Disi Jumper Kablo

6’li Kalem Pil Kutusu ve AA Kalem Piller

9V Pil bashgi ve mini breadboard

9V Pil

2 adet NRF24L01 kablosuz iletisim modili

MPU 6050 Gyro sensori

Arag-Gereg ve Sarf Malzemeler

Yildiz Tornavida, Elektrik Bandi, Cift tarafli kopuk bant

1. Adim: Robotumuzun Omni tekerlerklerini yaparak kuruluma basliyoruz. Asagidaki parcalari 1 tekerlek igin

kullanacagiz.
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2. Adim: Saft tutucu pargayi alip 3 adet M2 vidayi deliklerinden gegirelim. Arkasindan saft tutucuyu takip M2

somunlar ile sikilastiralim.




3. Adim: Mil ve kauguk tekerleri tutacak iki pargayi sirt sirta getirerek sag ve sol deliklerden M2.5x9.5 mm vidalar ile
sabitleyelim.

4. Adim: Kauguk tekerin igcinden mili gegirip az 6nce vidaladigimiz pargalarin uglarina yerlestirelim. Toplam 6 adet
yerlestirip tzerine $Saf tutucu pargayi kapatahim.




5. Adim : M2 vida ve M2 somun ile saft tutucu parga ile kauguk lastikleri tutan pargalari birbirine sabitleyelim

6. Adim: Kauguk teker tutucunun diger tarafina kalan 6 tane kauguk tekeri yerlestirip kalan pargayi tizerine koyup M2
vida ve somun ile sikistirin



8. Adim: Feelmotion’u elimizin hareketleriyle kontrol edecegiz. Bunun igin elimize giyecegimiz eldiveni ve tizerindeki
elektronik sistemi hazirlayacagiz.




9. Adim : Eldivenin iizerine breadboardin arkasindaki folyoyu soyarak yapistirin. Uzerine Arduino Nanoyu takin.
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10. Adim: Elektronik sistemi ister Powerbank ister Lipo istersenizde bu rehberde gésterecegimiz gibi 9V pil ile
besleyebilirsiniz. Bunun igin pil basliginin ucuna erkek jumper kablo uglari lehimlemelisiniz.
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11. Adim: MPU 6050 gyro sensériinin kablo baglantilarini 10 cm’lik disi erkek jumper kablo ile yapin.

MPU 6050 | Arduino Nano
VCC 5V

GND GND

SDA A4

SCL A5

INT 2

12. Adim: NRF24L01 kablosuz iletisim modiiliiniin kablo baglantilarini disi erkek jumper kablo kullanarak yapin

-

NRF24L01 | Arduino Nano | L
vce 3.3V

GND GND

SCK 13

MISO 12

MOSI 11

CE 7

cs 8

13. Adim: MPU 6050 gyro sensoriiniin altina ¢ift tarafli bant yapistirip eldivenin Ustline yapistirin. Yapistirdiginiz yer
elinizin Gst kismina gelmeli. Eldiveni kullanirken sensori titremeyecek ve mimkuin oldugunca yere paralel duracak
sekilde konumlayip sabitlemelisiniz. Cok hassas bir sensor oldugu igin saglikli alismasi igin bu noktalara dikkat
etmelisiniz.

14. Adim: Eldiven sisteminiz hazir. 9V pile basligi takip + kutbu arduinonun VIN pinine — kutbu GND pinine
bagladiginizda Eldiven sisteminiz calismaya baslayacaktir.




15. Adim: Robotu kurmaya baslayabiliriz. RO1 kodlu pargaya M3x10 mm vida ve M3 somun kullanarak R09 kodlu
pargalari 4 koseye monte edin.
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16. Adim: Motorlari RO9 nolu pargaya monte edecegiz. R0O3 kodlu pargalardan birini motora M3x30 mm vida ile
yerlestirin.
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18. Adim: Motoru R09 kodlu parganin tzerine yerlestiriken Vidanin uglarinin RO3 kodlu parganin deliklerinden
gecmesini saglayin.




19. Adim: Ardindan M3 somunu uglarindan takarak vidalari tornavida ile sikip motorlari saglamlagtirin. Tim motorlar
icin 16. Adimdan itibaren yapilan islemleri tekrar edin.




20. Adim: 50 mm’lik metal aralayicilari RO1 kodlu parganin Ustiinden takip altindan M3 somunlar ile sabitleyin

21. Adim: RO2 kodlu pargaya 15 mm aralayicilari yerlestirip altlarindan M3 somunla sikin.




22. Adim: RO2 kodlu pargayi R01 kodlu parganin Gzerine yerlestirin. Motorlari capraz olacak sekilde gruplandiracagiz.
Capraz motorlarin kablolarini birlikte gruplaiyip R02 kodlu parganin deliklerinden gegirin.

23. Adim: M3x6 mm vidalari R02 kodlu pargalarin Gstlinden gegirerek 50 mm aralayicilara elimizle 1-2 tur gevirerek
gegirin. Vidalar ¢ok sikmiyoruz ¢linkii RO2 kodlu parganin yukari asagi hareket etmesi gerekiyor. Clinkii R0O4 ve RO5

kodlu pargalari aralarina takacagiz.

24. Adim: R04 kodlu pargayi capraz bir sekilde 6n taraftan sokup alt ve Ust diglerin RO1 ve RO2 pargalarindaki
deliklere oturtun. Ayni islemi diger RO4 kodlu parga igin de gergeklestirin.







26. Adim: 23. Adimda gevsek biraktigimiz M3x6 mm vidalari sikarak saglamlastiriyoruz.

27. Adim: Ultrasonik mesafe sensori tutucusu RO7 kodlu pargaya M3x10 mm vidalari takip uglarina M3 somunlari
gecirelim.

28. Adim: RO7 kodlu pargayi R04 kodlu pargalara yandan kaydirarak yerlestirin. Somunlari yerlerine oturmasini
saglayin.




29. Adim: Vidalari sikip ultrasonik mesafe sensoriini tutan pargayi sabitleyin.
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30. Adim: HC SR-04 ultrasonik mesafe sensorini disi disi 30 cm’lik kablolari gegirerek RO7 kodlu pargaya icten
yerlestirin. Kablolari robotun arkasina dogru uzatin. Kullanmak igin disi disi kablolarin uglarina 10 cm’lik disi erkek
kablo ilave edebilirsiniz.

31. Adim: Lipo Pilin ucuna erkek erkek kablo gegirip elektrik bandi ile saglamlastirip yalitiyoruz. Ardindan
anahtarlamasini yapiyoruz. Anahtarin kapal durumda oldugundan emin olalim. R06 kodlu parganin tzerine cift tarafli
kopuk bandi yapistirip Gzerine lipo pili yapistirin.

32. Adim: Motolarin kablolarini RO6 kodlu parganin uygun deliklerinden gegirip 45 mm aralayicilar yardimiyla 15 mm
aralayicilarin Gzerine R06 kodlu pargayi sabitleyin.




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

34. Adim L298N motor stirticiiyil RO8 kodlu pargaya takmadan 6nce 6mm lik aralayicilari RO8 kodlu pargaya
yerlestirip altindan M3 somunlar ile sikilagtirahim.

35. Adim: Arduino Nano Sensor shield’t RO8 kodlu parganin lizerine yerlestirip altindan M3 somunlar ile sikilagtiralim.
L298N motor suriicliyti de 6mm aralayicilarin izerine yerlestirip M3x6mm vidalar ile sabitlyelin.




37. Adim: Gapraz olarak grupladigimiz motor kablolarini Motor siriicl Gizerindeki klamenslere takacagiz. Motor
strliciniin OUT3 gikisina Motor 1 in + kutbu ile Motor 2'nin — kutbunu takip klamensin vidasini sikin. OUT4 ¢ikisina
Motor 1’in — kutbu ve Motor 2'nin + kutbunu takip vidasini sikin. Ayni komutu verdigimizde bu iki motorun birbirinin
tersi yonde donmesi gerektigi icin boyle bir sistem kurmamiz gerekiyor.
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38. Adim: Motor sirliciiniin OUT1 gikisina Motor 3 ‘lin + kutbu Motor 4’lin — kutbunu OUT2 ¢ikisina Motor 3’lin —
Motor 4’tn + kutbunu takip vidasini sikin.

Motor 4 +

Moter 3 +

39. Adim: Motorlari kontrol edebilmek igin ENA,IN1,IN2,IN3,IN4,ENB pinlerini sirasiyla 6,7,8,9,10,5 nolu dijital pinlere
disi disi 10 cm’lik jumper kablolar ile baglayin.




sasenin uygun bir noktasina elektrik bandi ile sabitleyin.

41. Adim: Govdemizin kurulumu tamamlandi. Kuruluma baslarken hazirladigimiz Omni tekerlekleri motorlara takip

kurulumu tamamlayin. Feelmotion ve eldiven sistemi kodlanmak igin hazir.

40. Adim: NRF24L01 moduliiniin kablo baglantilarinida asagidaki tabloya gére 10 cm’lik disi disi kablolar ile yapip

NRF24L01 | Arduino Nano
VCC 3.3V

GND GND

SCK 13

MISO 12

MOSI 11

CE 7

CS 8




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

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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