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Ses Kontrollii Robot Kol Projesi

Armbotun kurulumunu tamamladiktan sonra onu bluetooth lizerinden konusmamizla kontrol
edecegiz. Oncelikle hatirlatmak isteriz ki robot kolun saghkl calisabilmesinin ilk gdstergesi
robot kol pile veya usb ye bagh degilken, tiim yonlere elinizle saglam ve rahat bir sekilde
hareket ettirebiliyor olmalisiniz. Zorlandiginiz bir eksende servo motor da zorlanacagi icin
sistemin calismasi aksayabilir. Servo motorlarinin kalibrasyon ve montajinin kilavuza uygun
oldugundan emin olunuz. Zor dénen servolarin basliklarinin vidalarini biraz gevsetirseniz
donusi rahatlatacaktr.

Bluetooth lizerinden robot kolu kontrol edebilmeki¢cin Android cihaziniza BT Voice Control For
Arduino uygulamasiniylkleyin.

BT Voice Control for Ardu...
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Sg 90 servo motorlariasagidaki gorselde gosterilen pinlere denk gelecek sekilde Arduino Nano
shield tGzerindeki pinlere takalim. Tutup birakmak igin kullanilacak servo motor 2 nolu pine,
saga sola donus icin kullanilacak servo 5 numarali pine, yukari asagl hareketleri igin
kullanilacak servo 6 numarali pine, 6ne arkaya hareketi yapacak servo ise 7 numaral pine
baglayiniz.

Gnd 2V

HCO06 bluetooth modiliiniin VCC pini 5V pinine GND pini G pinine baglayiniz. Tx pinini 4
numarali pine Rx pininiise 3 numarali pine baglayiniz.

Robotun Kodlanmasi

Robotun kurulumunu tamamladiktan sonra oncelikle servolari tek tek calistirip baslangi¢
konumlarini kontrol etmeliyiz. Ardindan her servonun en genis ve en dar agisini tespit ederek
hareketini bu aralikta yapmasini saglayacagiz. Eger araligi belirlemeden servoyu
donemeyecegi bir aglya zorlarsak cok akim ¢ekerek bozulacak ya da diger servo motorlarin da
hatali calismasina sebep olacaktir.

mBlock 5 yazilimini baslatip aygit kitiphanesinden R.E.X ekleyerek servo motorlarin
ayarlamasiniyapmaya baslayalim.
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Olaylar kategorisinden rex baslatildiginda blogunu siiriikleyip birakiyoruz.
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D2 pinindeki servonun tam agik hali O agisi olacak sekilde kurulumu yapmis olmaliyiz. Ancak
kurulum sirasinda bazen buna ¢ok dikkat etmeyiz ve farkli agilar olabilir. Asagidaki gérseldeki
gibi servolarimizi ve agilarini degistirerek ve kodu yukleyerek her hareketin servolarinin

acilarini sirasiyla test etmeliyiz.
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Arduino nanoyu bilgisayara baglayip bu kodu yukledigimizde

Bloklar Arduin

|
REX D2 » Pinindeki Servo Motor Agisini G yap

servonun hareketini

gozlemleyelim. 75 derece kiskacin kapanmasiicin kullanacagimiz agidir. Kiskaci agmak igin ise
15 derecede olmasi yeterlidir. Bunu deneyerek en uygun agi araligini tespit edip bir kenara not
edin. Dahasonra Armbot'un kodlanmasinda kullanacagiz

Tum servo hareketlerini yukaridaki gorseldeki kodu pin nosunu ve agi degerini deneyerek
araliklarini belirlemeliyiz.
Asagidakitabloda bu kurulumda kullanilan servolarin agi araliklari verilmistir. Sizin servolariniz
bu araliklardan farkli olabilir. Bir seferde sadece bir servoyu deneyerek bu agi tablosunu kendi
robotunuzigin olusturun.

Hareket Adi Servo Pin No Aci Araligi Baslangi¢ agisi
Ac-Kapat D2 15-75 75
Asagi-Yukari D6 0-40 40
One-Arkaya D7 40-0 0

Saga-Sola D5 15-85 45

Simdi Rex baslar baslamaz tim servolarimizi baslangic konumuna almaliyiz. O ylzden
motorlar kategorisindeki Servo blogunu surikleyip birakarak asagidaki gorseldeki gibi

servolarin baslangic konumlariniyazalim.
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R D2 v Pinindeki Servo Motor Agsni R yap
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Kontrol bloklarindan 1 saniye bekle blogunun alarak servolarin baslangi¢ konumuna
gelmelerini saglayalim.Hemen ardindan Bluetooth baglantimizi tanimlayalim. Bunun igin

haberlesme bloklarindaki Bluetooth tanimlama blogunun asagidaki gorseldeki gibi
kullanalim.

A NRF2am E Pink: P €5 Pini:

D2 v Pinindeki Servo Motor Agisini @) yap
D5 » Pinindeki Servo Motor Agisini @ yap
D6 * Pinindeki Servo Motor Agisini m yap

D7 v Pinindeki Servo Motor Agisini o yap

o |
A\ Bluetooth R Pini: ()

L L
Tx Pini: o olarak baglat

AT o (D verisind pondor

B BTden Golen  EARAKTER » vawl 1

A BT e Chuman. KARAKTER v worl 4

Surekli olarak bluetooth lzerinden ileti gelip gelmedigini kontrol etmeliyiz. Bluetooth iletisi
geldiginde robot kolun hareketlerini yaptiracagiz. Gelen ileti yok ise herhangi bir islem
yapilmayacak. Kontrol bloklarindan sirekli tekrarla blogunu alip asagidaki gorseldeki gibi
kullaniyoruz. Hemenigine de eger ise blogunu stirtikleyip birakalim.
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REX D7 v Pinindeki Servo Motor Agisini o yap
Habwagen

A\ Bluetooth RX Pini: o Tx Pini: o olarak baslat

stirekli tekrarla

Vi

Kosulu ifademiz su sekilde olacak; eger bluetooth baglantisi var ise Bluetooth dan gelen
STRING (karakter dizisi) veri tipini okul. String veri tipi birden fazla karakterin birarada
bulundugu veri tipidir. Bluetoothdan sozclk seklinde iletiler gelecegiicin blok Gizerinde boyle
birayarlama yapiyoruz. Asagidaki gorseldeki gibi bluetooth bloklarimizi kullanalim.
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Gelen iletiyi okuduktan sonra karsilastirma yapacagiz. Ayni anda sadece bir ileti gelecegi icin
her karsilastirmayi bir dncekiileti olmadiginda yapacagiz. Bununigin kontrol bloklarindan eger

ise degilse bloklarindan 8 tanesini asagidaki gorseldeki gibi birbirlerinin degilse alanlarina
surikleyip birakalim.
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Gelen ileti ile metinsel bir karsilastirma yapacagimiz igin islemler kategorisinden elma a
iceriyor? blogunun asagidaki gorseldeki gibi kosul alanlarinin her birine yerlestirelim.
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elmayazilialana bluetooth tan okunan STRING verisini yerlestirecegiz. a kisminaise bluetooth
dan gelecek metnin igeriklerini yazacagiz. BT Voice Control for Arduino uygulamasi google ses
tanima 6zelligini kullanarak konusmalarinizi yaziya doénistirir. ileti olarak génderirken ise
basina * karakterini sonuna ise # karakterini yerlestirir. Dolayisi ile biz 6ne dedigimizde ileti

bize *Onett olarak gelecektir. Metinsel karsilastirmalarimizi asagidaki gérseldeki gibi yazarak
dolduralim. 8
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Kodlama isleminin sonunda gelen iletiye gore uygun servo motorlarimizin agilarini
belirleyecegiz. Motorlar kategorisindeki servo bloklarini kullanacagiz. Sayfa 4 deki tabloya
gore servolarimizin pin numaralarini ve agi degerlerini gérseldeki gibi degistirelim.
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Kodlama asamasi bitti. Kodlarin tam goéruntiisi asagidaki gibi olmalidir.
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Hazirladigimiz kodlari arttk robotumuza
ylkleyebiliriz. Usb kablosunun bir ucunu
Arduino nano'ya diger ucunu ise
bilgisayarimiza bagliyoruz.

Yikleme modu aktifken baglan butonuna tiklayarak tim baglanilabilir aygitlari goster
segenegini isaretliyoruz. mBlock yazilimi otomatik olarak CH340 c¢ipli kartinizin bagli oldugu

COM port numarasini oraya getirecektir. Baglanti saglanamaz ise agilir listeden diger COM
port numaralarini segebilirsiniz.

’

ve “Yukle” butonlari aktif olur. Yikle butonuna
basarak kodu robotumuza yikleyelim.

Baglanti saglandiginda, “baglantiyi kes” ,"ayarlar”

Med anahtan

' C,fj ECQ'J Ty kes )
M
. +
> [+ ]
| €08 Ayarlar I

Sistemin Calistirilmasi

Armbot'u Arduino Nano shielddan 7-12 V arasinda gerilimle besleyebilir ya da Usb portundan
yine 5V luk powerbankile besleyebilirsiniz.
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Cihazimiza indirilip kurulumu yapilan uygulamamizi baslatiyoruz.

AMR_Voice

< Bluetooth

Bluetooth'u ag
Yakindaki Bluetooth cihazlar tarafindan m
grllebili

AL

Mobil cihazimizin bluetooth ayarlarina girerek aygit
aratiyoruz. HC-06 olarak robotumuzu gérmesini
bekleyelim. Cihazimiz HC-06 yi gérdiikten sonra lizerine 1234
tikladigimizda sifre olarak 1234 girip eslesme islemini

Bluetooth eglesme istedi

PN, harfler veya sirmgeler igerir
tamamllyoruz. Bu PIN' difjer cihazda da girmeniz gerekebilis

Kigilerinize ve arama gegmigine erigime izin ver

Android Meets Robots |
Tl B Vit Robot
ok baiwnd Speak!

Uygulamamizi artik agabiliriz. Telefonumuzun Bluetooth
baglantisi aktif degilse uygulama acilirken otomatik olarak
bluetooth baglantinizi aktiflestirecektir. Uygulama agcilinca
yandaki ekran gérintisiyle karsilasmalisiniz.

Simdi uygulamamiza robotumuzu baglayacagiz. Robotumuzun gig¢ baglantilarini
yapmaliyiz.Sensor shield'in jag girisine ve motor siirlicliye gii¢ baglantilarini yaptiktan sonra
HCO06 modulinln lzerindeki kirmizi led yanip sonmeye baglayacaktir. Yanip sénme tepkisi
bluetooth cihazina bagh olunmadigi anlamindadir. Baglantiyi yapabilmekigin sag Ust kosedeki
3 nokta Ust Gste ikonuna tiklayip “Connect Robot” komutunu veriyoruz.
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Android Meet: M
Talk to Your - <

Click belowto

BluetoothSettings

| APP Info

Karsimiza cihazimizla eslestirilmis bluetooth aygitlari listesi ¢ikacaktr. Listeyi kaydirip HC-06 yi
bulup Gzerine tiklayin.

© AVR_voice

Paired Devices : Swipe Up/Down to see the devices

HC-06
00:21:05:08:0E:CD

DESKTOP-1J5IC6C
7C:67:A2:1B:EF:0D

Uzerine tikladiginizda Ekranin alt kisminda “Connected to HC-06” bildirimini 1-2 saniyeligine
belirecektir.

Connected to HC-06

Uygulamamiz robotumuza baglandi bildirimini aldiktan sonra robotumuzun tzerindeki HCO6
modilinin ledi stirekli kirmizi yanar sekilde olmali. Artik uygulamamizdan sesli komutlar
verebiliriz. Mikrofon simgesine tiklayip kodlama esnasinda belirledigimiz sozcikleri
soyluyoruz.

Google Google Google
dne hlels] sol
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Sesli komut algilanip metne donustirilduginde cihazimizdan kisa bir bip sesi duyariz. bu
sesten 1-2 saniye sonra ise konusmamiz ileti olarak robotumuza génderilir ve robot iletiyi alir
almaz tepkisiniverir.

Sizlerde robotunuzu farkli sozciiklere farkli tepkiler verecek sekilde kodlayabilirsiniz.

OLASI PROBLEMLER VE COZUM ONERILERI

Armbot sirekli inliyor ve titriyor, donis komutlarini algilamiyor ise ; Servolarin baslangi¢
konumlarini ve hareket edebilme acilarinin dogru ayarlandigindan emin olun. Servolar
donemeyecekleri agilara ayarlanirsa titreme yapabilirler. Bu diger servolarin hareketlerini de
etkilemektedir.

Bluetooth baglantisi bir siire sonra durduk yerde kopuyorsa, 6'li kalem piller ile beslenen
sistemlerde piller zayiflayinca bu sorun olabilmektedir. Diger bir sebebi ise Servo motorlar
donemeyecegi yone zorlandiklarinda ¢ok akim gekip sistemde dalgalanma olusturabilmekte
ve bluetooth baglantisi kopabilmektedir. Son ihtimal ise Arduino Nano shileld veya HC-06
modulintzin bozuk olmasidir.

Armbottan calismasada cizirti sesleri geliyorsa, bu normal bir durumdur. Bazi servolarda kolun
agirhgr tasinmaktadir. Buda servo motorun glic harcamasina ve cizirti yapmasina sebep
olmaktadir.

Ses tanimlamaniz yapildigi halde ve bluetooth baglantisi saglandigi halde Armbot hareket
etmiyorsa; gelen mesajlarin buytk kigik harf durumlarina dikkat edin. sol kiigliik harfle
iletilirken Sag blylk harfle baslayacak sekilde iletiimektedir.




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
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maker.robotistan.com
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