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Eldiven kontrollii Feel motion uygulamasi

Feel Motion sizi hisseder. Elinize giydiginiz eldiven ile yaptiginiz hareketler robotunuz
tarafindan hissedilir. Robotunuzun hangi yonde, hangi hizda ve hangi siirede hareket etmesini
isterseniz, Feel Motion o sekilde hareket eder.

Robotunuzun kurulumunu tamamladiktan sonra, eldiven Gzerine asagidaki devre tasarimina
uyacak sekilde, breadboard kullanarak 10 cm'lik jumper kablolar ile baglantilari yapiniz.
Breadboard'in altindaki yapiskan yiizeyin eldivene yapismasiicin sari renkli folyosunu soyunuz
ve eldivenin (st kismina yapistiriniz. ikinci breadboarda ise 4 adet led bagladik.Bu ledleri gyro
sensorinin hareketlerinin robota dogruiletilip iletilmedigini kontrol etmek icin kullanacagiz.

Eldiven Devre Semasi Ve Tasarimi
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Eldiven kontrollii Feel motion uygulamasi

MPU 6050 gyro sensoriiniin headerlari bu fotograftaki gibi asagi bakacak sekilde lehimleyip
breadboarda direk saplanarak kullandiysaniz sensor el hareketlerinizi, 6n arka, sol sag ters
algilayacaktir. Budurumu kodlama asamasinda yorumlanirken diizeltebilirsiniz.

NRF24L01 wireless modiliinin Gzerinde pin adlari yazmadigi icin asagidaki gorselden
faydalanabilirsiniz.




Eldiven kontrollii Feel motion uygulamasi

Baglantiyapilacak pinleriasagidakitabloya gore olacak sekilde gergeklestiriniz.

NRF24L01 SCK D13
MOSI D11
MISO D12
Cs D8
CE D7
VvVcC 3.3V
GND GND




Eldiven kontrollii Feel motion uygulamasi

Eldiven Sisteminin Kodlanmasi
mBlock 5 yazilimini baslatip aygit kiitiphanesinden R.E.X ekleyerek kodlama asamasina

gecelim.
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Algoritmamiz su sekilde olacak;

1.Basla

2.NRF24L01'itanimla

3.NRF24L01'i GONDERICi olarak tanimla

4.ivme Olger (MPU 6050) 'i baslat

5.ivme Olgeri Oku

6. Arkaya Donme Algilandiginda Ledi Yak, “arka” metnini wirelessile gonder
7.0One Dénme Algilandiginda Ledi Yak,“on” metnini wireless ile gdnder
8.SolaDonme Algilandiginda Ledi Yak,“sol” metnini wirelessile gonder
9.Saga Donme Algilandiginda Ledi Yak,“sag” metnini wireless ile gdnder
10.5.adimagit

11.Dur




Eldiven kontrollii Feel motion uygulamasi

Olaylar kategorisinden “REX Baslatildiginda” blogunu kodlama alanina sirikleyip birakin.

- REX Baslatidiginda

Moloriar

Bar e

Kontrol

Igtamier

“Haberlesme” kategorisinden NRF24L01 wireless modilimiziin tanimlamasini yapacagimiz
blogu asagidaki gorselde ifade edildigi gibi strukleyip birakalim. CS pini ve CE pinini
bagladigimiz ¢ikis no lari kontrol edelim.

A\ NRF24L01 CE Fini: {§J) €5 Pini

A NRF24L01% GBnderen Yap KANALT
.'m o elemanh SAY listesi olugtur

Noteriar ,"'“ Listenin o elemaning ﬁ dege

A\ Say Listesini Gonder

Sensorler l
““ @ metnini ginder 3 l
oga, A NRF24101 cE Fini: @) cs Pini: @@ tanimla
A NRF24L017 Alici Yap  KANAL1 v i
Koglol A Gelen Veri Var mi?
Igserntes
A\ Okunan metin verisi
Defigkenie
. A\ Okunan say listesinin o . degeri
LY

NRF24L01 kablosuz iletisim modili hem alici hemde gdnderici olarak kullanilabildigi icin bu
ozelligini ayarlamamiz gerekiyor. Hem alici hem génderici olarak ayni projede kullanacaksak
Kanal nolarini da ayri olarak belirlemeliyiz. Bu projede eldiven sisteminde sadece GONDERICi
olarak gyro sensoriiniin Urettigi veriyi robota génderecegi icin NRF24L01 modilimuizu
KANAL1'i kullanacak sekilde GONDERICi yapiyoruz.




Eldiven kontrollii Feel motion uygulamasi

A\ NRF24L01 CE Pird €5 Pink

Simdi ise ivme 6lgerin tanimlamasini yapalim. Bu sayede eldiven sistemimiz icin MPU 6050
Gyro sensorinin kullanima hazir hale gelmesini saglayalim. Asagidaki gorseldeki gibi
Sensorler kategorisinden ivme Olgeri Baslat blogunu siiriikleyip birakalim.

Finler

Haberlegm B Agsalivme X Ekseni » dedert )
B Ekseni e hizlanma deger
i Arkaya v dinme algiland
Sensdrier i‘ Sola »  kaydinld

. B Mesofe O = o = .ﬁ\ MNRF24L01 CE Pini: o CS Pini: o tamimla
esafe Liger == Tng: schaos
Otaytar A\ NRF24L01'i Gonderen Yap KANAL1 * ‘i kullan

Muoorar

. B Immortal Eksen Offsetlerini Hesapla :
Kontral ivme Olgeri Baglat
B A7 offset degeri :
Iglemies B GX offset degeri

o EIZID

ivme 6lceri siirekli olarak okuyarak el hareketlerimizdeki degisimin anlk kablosuz olarak
iletilmesi icin sonsuz bir dongu kuracagiz. BUnun icin Kontrol bloklarindan Sirekli Tekrarla
blogunusirikleyip birakalim.
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Pinler
€D deiatetsaria REX Baglatildiginda
Habesiegnn
B A NrF2aLo ce pini: () cs Pini: @) tanimia
L W cireldi tekrarla :ﬁ\ MNRF24L01'i Gonderen Yap KAMAL1 * ‘i kullan
3 i ivme Clger Baglat
Sensirler - T
& eder ise
Olaylar
Kontrol eder i
a el |

Dongii her basa déndiigiinde ilk olarak ivme &lgerden eksenlere ait degerleri okumalidir.
Cunkd ilerleyen adimlarda yapacagimiz kiyaslamalar bu okumanin sonucunda elde ettigimiz
degerlere gore olacaktir. Sensérler kategorisinden ivme Olgeri Oku blogunu alarak siirekli
tekrarla blogununigine yerlestirelim.

B hme Olceri Baglat

Finiler
REX Basglatildiginda
Haterlesm: L N
A NRF24L01 e Pinic @) s pini: @) tammia
X_Ekseni v hizlanma degeri
Maotorlar ‘.;“h MRF24L01"I Génderen Yap KANALT » i kullan

E Arkaya »  dinme algiland

B Solav kaydinid B ivme Olgeri Baslat

siirekli tekrarla

® E Mesafe Olger > Trig: ) Echa:

Olaylar

r E ivme Olgeri Oku

. B immortal Eksen Off fini Hesapla

Kontrol
E AZ offsot degeri

Artik kosul ifadelerimizi olusturup kiyaslamalarimizi yapmaya baslayabiliriz. Her kosulumuz
bir dnceki kosul gerceklesmediyse sinanacak. O yiizden kontrol bloklarindan Eger ise Degilse
blogunu alip ivme Olgeri Oku blogunun hemen altina yerlestirelim.




Eldiven kontrollii Feel motion uygulamasi

sn bekle

Pinler

o
€ defa tekrarla

R.EX Baglatildiginda
A NrF24L01 CE Pini: @@ s Pini: @) tanimla

=2
Motedar | ERENEERETEY A\ NRF24L01'i Génderen Yap KANAL1 » ‘i kullan
» B ivme Olgeri Baglat

Sengorler

Haberlegay

stirekli tekrarla

E ivme Olgeri Oku

Dedigkenie

ilk kosulumuzu hazirlayalim. Eger Arkaya dénme hareketi algilanirsa “arka” metnini kablosuz
olarak gonder ve A2'e bagli ledi agip diger ledleri sondiirecegiz. Sensorler kategorisinden

Arkaya donme algilandi blogunu alip eger ise degilse blogunun ilgili yerine asagida gosterildigi
gibiyerlestirelim.

! Ivme Glgeri Basglat
Pinler
E vme Oigeri Oku

R.EX Baglatildiginda
A NRF24L01 CE Pini: @) Cs Pini: @) tanimla

Habestegm:

B Apsalivme X Ekseniw»  dederi

I X _Ekseni »  hizlanma deger

Matarlar _$h NRF24L01'i Gonderen Yap KAMNAL1 » ‘i kullan
‘ E Arkaya v egilme algland :
E solar kaydinid B ivme Olceri Baslat

stirekli tekrarla

. B resafe Olger »» Trig: ° Echo: : : 5
Cilaylar i\ ivme Glgeri Oku

. ! Immaortal Eksen Offsetlerini Hesapla eger s, ise
Kontrol

B Az offset degeri

.ﬁge, B Gxoffset degeri

B v ofiset degeri

* B Arkaya v egilme algilandi
degilse

Bu durum gergeklestiginde “arka” metninin kablosuz olarak gonderilebilmesiicin Haberlesme

bloklarindan rex metnini gonder blogunu alip asagidaki gorseldeki gibi blogun Eger alanina
takiyoruz. rex metniniarka olarak degistiriyoruz.
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M NRF24L01 CE Pini:
A WRF24L01 CE Pini: ) €5 Pini:

Pinker -f\\ MRF24L01'i Gonderen Yap KANAL1 * ‘i kullan

,\“ MNRF24L01'] Ginde . .
. B ivme Olceri Baglat
Haberl
i _‘“'h n elemanh SAYI listesi olugtur

[T 3\ Listenin (i) clemanna @] dege B ivme Olgeri Oku

eger Arkaya * egilme algiland1 _ise

metnini gonder

Sensorler

Simdi ise Ledleri agip kapatacagiz. Arkaya egilme durumunu A2 e bagl led ile bildirecegimiz
icin A2 pininin degerini 180 olarak ayarlayip A3, Al ve AQO pinlerinin degerlerini O yapacagiz.
Asagidaki gorseldeki gibi Pinler kategorisinden ilgili blogu sirikleyip arka metnini génder
blogunun hemen altina takalim ve gerekli ayarlamalari yapalim.

m A\ NRF24L01 CE Pin: S Pini: {EJ) tanimla
Q Saywsal D2 w pinini YUKSEK 3

Haberiegm

Muotariar

inini o olarak ayarla

pinini o olarak ayarla

nini @

ni o olarak ayarla

|ghemier

Degigkenie

Bundan sonraki tiim kosul sinamalarimiz bu yapida olacak ve birbirlerinin degilse alanlarina
takilacak. Kosul ifadelerini hizli bir sekilde hazirlayabilmek icin Eger ise Degilse blogunun
turuncu bdlgelerinden bir yerinde sag tiklayip agilan mentden kopyasini ¢ikart komutunu
veriyoruz.
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Eldiven kontrollii Feel motion uygulamasi

Kopyasini gikan ¢I
Yorum Eklg

T Biok Sil

Bu kodu yansiya aktar
Yardim

AZ v  pinini olarak ayarla

A3 * pinini o olarak ayarla

Yeni olusan bloklarimizi degilse alanina yerlestirip asagida gorselde gozuktigu gibi gerekli
degisiklikleriyapalim. iletiiceriklerinde Tiirkce karakter kullanamiyoruz.

_;-i:- A3 » pinini o olarak ayarla
degilse
eder i One v egilme alglland _ ise

S\ r'netnmt gonder

AO » pinini o olarak ayarla

Alw pininiolarakayarla

A2 w pinin@:\larak ayarla

A3 » pinini o olarak ayarla

Algoritmanin 8. ve 9. adiminda yazdigimiz kosullari da kopyalayip ¢ogalltigimiz teknikle
olusturalim.Sola ve saga egilme islemlerinde verilecek tepkileri asagidaki gorseldeki gibi
ayarlayip olusturalim.




Eldiven kontrollii Feel motion uygulamasi

eder B Sola v egilme algland: _ise
\\\ @ metnini gdnder
AD * pinini o olarak ayarla
pinini o olarak ayarla
pinini o olara arlz
pinini < ayarls

Saga v egilme alglandi _ise

AOw pinini I-: ayarla
Alw pinini o olarak ayarla
A2 v pinini o olarak ayarla

A3 w pinini o olarak ayarla

Eldiven Arkaya, 6ne, sola veya saga egilmediyse diiz duruyor demektir. Bu durumda herhangi
bir ileti gondermemize gerek yok. Bu durumu eldiven tzerinde tim ledleri sondirerek ifade
edebiliriz. Asagidaki gorseldeki gibi son ekledigimiz Eger ise Degilse blogunun degilse alanina
gereklibloklari ekleyerek kodlamamiza devam edelim.

E Saga v egilme algiland1 _ ise

@ metnini génder

AD * pinini @ olarak ayarla
A1 v pinini o olarak ayarla
AZ » pinini o olarak ayarla

A3 * pinini o olarak ayarla

IBs e o

3
g

pinini o olarak ayarla
pinini o olarak ayarla
pinini o olarak ayarla

pinini o olarak ayarla

=
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.

b
P
-
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Son olarak kablosuz veri aktariminin saglkli bir sekilde isleyebilmesi icin her dénglinin
sonuna 0.1 saniyelik bekleme ekleyecegiz. Asagidaki gorseldeki gibi ilk Eger ise Degilse
blogundan sonra , Surekli Tekrarla blogunun iginde kalacak sekilde blogu yerlestirelim ve
eldiven sisteminin kodlama kisminitamamlayalim.
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A3 * pinini olarak ayarla
degilse

eger E Saga * egilme algiland
.ﬁ\_ @ metnini gonder
AQ * pinini @ olarak ayarla
pinini o olarak ayarla

pinini o olarak ayarla
pinini o olarak ayarla

pinini o olarak ayarla
pinini o olarak ayarla
pinini o olarak ayarla

pinini o olarak ayarla

. olana kadar tekrarla
Biloklanm
=

uzant

Eldiven sistemiicin hazirladigimiz kod bloklarinin tamamiasagidaki gibi olmalidir.
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REX Baglatldignda
N NRF24101 €E Pini- ()
A\ NRF24L01% Gonderen Ya

E ivme Olgeri Baslat

i o olarak ayarla
pinini 0 ola
pinini EL) olarak
pinin @

One »  egilme algiland: _ ise

2+ pinini ) o
& Adw plnlnlo-:llnr:.

degilse
eger l Sola v egilme algland: ise

pinini o olar
cirini (@) olar

G olarak ayarla

B olarak ayarla

ni ) olarak ayaria
pinini ()




Eldiven kontrollii Feel motion uygulamasi

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
segenegini isaretliyoruz. mBlock yazilimi
otomatik olarak CH340 cipli kartimizin bagl
oldugu COM port numarasini oraya
getirecektir. Baglanti saglanamaz ise agilr
listeden diger COM port numaralarini
secebilirsiniz.

m Canl Baglanti saglandiginda, “baglantiyi kes” ,”ayarlar”
ve “Yukle” butonlari aktif olur. Yikle butonuna

m basarak kodu robotumuza yikleyelim.

| & Badglantiy kes .

L @ Ayarlar )




Eldiven kontrollii Feel motion uygulamasi

Eldiven Sisteminin Calistirnimasi

Kodlari yiikledikten sonra 5V ¢ikis alabileceginiz powerbank gibi bir gli¢c kaynagi ile Arduino
Nano'yu USB baglanti noktasindan besleyin. Powerbank 'i avucunuzun iginde tutabilirsiniz.
Kodlar hemen galismaya baslayacaktr.

Olasi Problemler Ve Coziim Yollari

Ledler elinizi egdiginiz ydniin tam tersi istikamette yaniyorsa,On - Arka, Sag -Sol yer degistirmis
gibiyse;

Ledlerinizin pin baglantilarini kontrol ettiyseniz ve dogrulugundan emin olduysaniz,
kosullarimizdaki One Egilme algilandiginda blogunu Arkaya , saga Egilme algilandi blogunu
sola, Arkaya egilme algilandi blogunu One, sola Egilme algilandi blogunu ise saga olarak
degistiriniz ve karta yeniden yiukleme yapiniz.

Bu asamada robot hareket etmeyecektir. Clinkii eldiven sinyali gdnderse bile Feel Motion'un
Sinyalleri algilayabilmesi icin dogru bir sekilde kodlamaliyiz. Haydi simdi Feel Motion
robotumuzun baglantilariniyapip kodlayalim.

Feel Motion Baglanti Semasi
Robotumuzun kurulumunu tamamladiktan sonra asagidaki baglanti semasina gore elektronik
modyillerimiz arasinda baglantilariyapalhm.
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i |

/J il
L 3 |
g +  E585460-4121
- E4104-L58-1
+ 2000mAh 3.7V
fritzing

Sag taraftaki 2 motorun (+) kutuplari Out 1'e (-) kutuplari Out 2'ye, sol taraftaki 2 motorun (+)
kutuplari Out 3'e (-) kutuplari ise Out 4'e baglayin. Motor stirlicli (L298N) tizerindeki Out1,
out2, out3 ve out4 cikislarini sirasiyla IN1,IN2,IN3 ve IN4 pinleriyle kontrol edecegiz. Sag
motorlarin yon kontroli icin IN1 ve IN2 pinlerini sensor shield izerindeki sirasiyla D7 ve D8
dijital pine baglayin. Sol motorlarin yon kontroli icin IN3 ve IN4 pinlerini ise D9 ve D10 dijital
pine baglayin. Sag motor hiz kontroli igcin ENA pinini D6 pine, sol motor hiz kontroli icin ENB
pinini D5 pinine baglayin.

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.
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NRF24L01 wireless moduliniin Uzerinde pin adlari yazmadig igin agagidaki gorselden

faydalanabilirsiniz.

NRF24L01

SCK D13
MOSI D11
MISO D12
cs D3
CE D4
vCC 3.3V
GND GND
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Eldiven kontrollii Feel motion uygulamasi

Feel Motion'un Kodlanmasi
mBlock 5 yazihmini baglatip aygit kitliphanesinden R.E.X ekleyerek kodlama asamasina

gecelim.
Aygnt Kutupharey
[+] O o
i = & )
ety mamnes femmn .
SRS B
S
. eg”» ';'-;° »°
Arwong Megs Tor Mavve 0TV wFRAYEN [N R - My Lasiriline
- [ o]

Algoritmamiz su sekilde olacak;
1.Basla

2. Motorlaritanimla
3.NRF24L01'itanimla

4.NRF24L01'i ALICl olarak ayarla

5. Gelen veriyi kontrol et

6. Gelen veriyoksa9.adimagit
7.Gelen Metin verisini oku

8. Okunan metin verisine gore tepkiver
9.0.005 saniye bekle

10.5.adimagit

11.Dur

Olay bloklarindan “REX Baslatildiginda” blogunu kodlama alanina siirtikleyip birakin.

- REX Baslatidiginda
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Motorlarimiz tanimlayarak kodlamaya devam ediyoruz. Asagidaki gorseldeki gibi motorlar
kategorisinden Pin tanimlamalarini yapacagimiz bloklari sirikleyip birakalim. Ardindan
gerekli pin numarasi degisiklikleriniyapalim.

REI D2 » Finindeki Servo Motor Agrs

Pankar

REX Sa Motor INT(+k (EE]) NzL):

Ha b5

. RLX Sol Motor 1N3(+): ) M) :
Matorlar v
ain leiGite % I Gigte

PYONPNN ix icri Git + % (ED) Gocte (] s

[ RES Sa Motor: % () ol Motor: % §
Oyl

‘ REX Sol Motor IN3(+): () Na(): @) en-e: De v

Simdi sirada Kablosuz iletisimi kontrol ederek eldivenden gelen mesajlari alacak NRF24L01
modilimizl tanimlayip ALICI olarak ayarlamak var. Asagidaki gorseldeki gibi Haberlesme
kategorisinden ilgili bloklari alarak suriikleyip birakalim. Eldiven sistemi génderme islemini
KANAL1 den yaptigi igin ALICI olarak Feel Motionda kullandigimiz NRF24L01 de KANAL1 de
ayarlanmasi gerekir.

B NRF24L01 C
Piriler

.-;‘\\ NEF24L01" GOnderen -'fl-||F' EARIAL 1

Haberlegn

M o eleman SAY1 listes olugtur P e

Malorlar _{‘h Listemin G elEmaning n diege

REX Sag Motor INT(+): @] N2 - @D EN-A: D5 »

Sersarer
. N @ metnini gonder .SP, MRF24L01 CE Pini: o €S Pini: o tarimla
Otaylar A\ NRF24L01' Alici Ya KAMALY » ullan

_.ﬁ] NRF24L0T5 Alic Yap  KAMALT » i

Kﬁ’u’“l _{.':1 Gelen Veri Var mi?
Ighemier

_.fh Ollounaim retin weiis
r -




Eldiven kontrollii Feel motion uygulamasi

Surekli olarak gelen mesaj olup olmadigini kontrol edip tekrar edecegimiz sonsuz doéngi
olusturarak kodlamaya devam edelim. Bunun igin Kontrol bloklari kategorisinden Sirekli
tekrarla blogunu surukleyip birakalim. Hemen ardindan gelen verinin olup olmadigini kontrol
edecegiz. Eger veri varsa gerekli kiyaslamalari yapip tepki verecegiz. Gelen veri yoksa tekrar
veri gelip gelmedigini kontrol edecegiz. O ylzden Eger ise blogunu Sirekli tekrarla blogunun
icine strikleyip birakalim.

@ snbeite

Haberlesm
REX Sol Motor IN3(+): () N4(): @) EN-B: DEw
REX Sag Motor INT(+): @) N2(): @) eN-a: D5 *
AN Nrr24101 ce Pini: @) cs Pini: @) tanimia

.\',‘\\ NRF24L01%i Alici Yap KANAL1 * ‘i kullan

Muotorar

@ olana kadar tekrarla
Blokianm

Gelen veri var ise Metin verisini okuyarak kiyaslamalar yapacagiz. Metin verisi diyoruz ¢iinki
biliyoruz ki eldiven sistemi Feel Motiona sozciklerden olusan iletiler génderiyor. Haberlesme
kategorisindeki gerekli bloklariasagidaki gorseldeki gibi strikleyip birakalim.

A MRF24001 CE Pini: ) €5 Pini

““ MNRF24L07 GOnderen Yap  KANALI

A @ elemanh SAY! listesi olustur
REX Sol Moter IN3(+): () Na() : @) EN-B: D6+
REX Sag Motor INT(+): @) N2y : @) EN-A: D5 =
A NRrF24101 ce Pini: (@) cs Pini: €] tanimia
A\ NRF24L07'i Alici Yap KANAL1 v i kullan

strekli tekrarla

A\ Gelen Veri Var mi?

A Metin Verisi Oku
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Gelen veri oldugunda Metin verisi okunacak ve bizde bu metni kosul bloklari ile sinayacagiz.
Aynianda sadece bir tane Metin verisi gelecegi ve isletilecegiicin Eger ise Degilse bloklarini bir
onceki blogun degilse alanlarina takarak kosullarimizi sinayacagiz. 4 farkli ileti gelecegi igin 4
tane eger ise degilse blogunu Kontrol bloklari kategorisinden alarak Metin verisini okuduktan
hemen sonraya gorseldeki gibi stiriikleyip birakalim.

siirekli tekrarla

eger . ) Gelen Veri Var mi? Jise

_\i\ Metin Verisi Oku

e

@ olana kadar tekrara
Biloklanm
o

Metinsel karsilastirma yapacagimiz igin islemler kategorisindeki elma a igeriyor? blogunu
kosul alanlarimiza sirikleyip birakalim.

M\ Metin Vensi Oku

eger m o igeriyor? _ise




Eldiven kontrollii Feel motion uygulamasi

elma alanlarina Okunan Metin verisi “a” alanlarina ise kiyaslama 6lgltlinii yazacagiz. Metin
verisi arka iceriyor mu? Metin verisi sol iceriyor mu? vb.. Asagidaki gorseldeki gibi haberlesme
kategorisindeki bloklari siiriikleyerek uygun yerlere birakalim.

A\ Bluetoath Baglantss: Var

A o7 ke @Y verisini gandes

REX Sol Motor IN3(+): @) N4 : @) En-8: Do v
REX Sag Motor IN1(+): @E)) N2(): @) en-A: D5 »
ini: @) <s pini: @€)) tanimla
LOT Alic: Yap  KANALT ‘i kullan
siirekli tekrarla
eger . ) Gelen Veri Varmi? Jise

A\ Metin Verisi Oku

;‘h Okunan metin verisi

Robotumuz iletileri aldiginda 1 er saniyelik donus hareketleri yapacak. Motorlar
kategorisindeki ileri git %50 giicte 1 saniye blogunda yénler ile ilgili gerekli degisiklikleri
yaparak Eger alanlarina gérseldeki gibi yerlestirelim.
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Eldiven kontrollii Feel motion uygulamasi

Son olarak kablosuz olarak okuma isleminin hatasiz gergeklesebilmesi igin algoritmanin 9.
adimina yerlestirdigimiz, Kontrol kategorisindeki 1 sn bekle blogunu ekleyip siire degerini
0.005 yapalim ve kodumuzu tamamlayalim. Kodlariniz asagidaki gorseldeki gibi olmalidir.
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Eldiven kontrollii Feel motion uygulamasi

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

Yikleme modu aktifken baglan butonuna
tiklayarak tim baglanilabilir aygitlari
goster secgenegini isaretliyoruz. mBlock
yazilimi otomatik olarak CH340 cipli
kartimizin bagh oldugu COM port
numarasini oraya getirecektir. Baglant
saglanamaz ise acilir listeden diger COM
port numaralarini segebilirsiniz.

Maod anahtan

i Baglanti saglandiginda, “baglantiyi kes”
Yikle Canl ” ” PP .
J/ayarlar” ve “Yikle” butonlari aktif olur.
B Yiikle butonuna basarak kodu robotumuza
[7) Yiikle . :
ylikleyelim.
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Eldiven kontrollii Feel motion uygulamasi

Sistemin Calistirilmasi

Kodlari yikledikten sonra gii¢ baglantisini yapin. Pilden Motor sirlcliye giden kablolar
baglanti semasina gore yapildiktan sonra kodlari galistirmak icin en son Arduino Nano Sensor
Shield in gli¢ baglantisijagina pilden gelen uglari takin. Kodlar hemen galismaya baslayacaktir.
Eldiven sistemini de ¢alistirdigimiz anda Robotumuz Elimizin hareketlerine gore 1 er saniyelik
hareketler gergeklestirecektir.

Olasi Problemler Ve Coziim Yollari

Robotunuz sadeceilerigerigidiyor saga sola donmiiyorsa ya da tam tersini yapiyorsa,
IN1,IN2,IN3 ve IN4 pinlerinin yerlerini shield tGzerinde ve motor sirlcl Uzerinden mutlaka
kontrol edin.Yerlerikarismis olabilir.

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

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

Feel Motion el hareketlerinin tersiyoniinde hareketler sergiliyorsa;

Gyro sensorini konumlandirmanizdan kaynakli bir problem olabilir. Feel motion kodlarindaki
motor hareket yonlerini ters gevirerek ya da eldiven kodlarindaki gyro sensorii komutlarina
tersiletiler gondererek sorunu ¢ozebilirsiniz.




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

[=] s [m]
[=]

forum.robotistan.com

Robotistan Elektronik Ticaret AS

maker.robotistan.com
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