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Anahtar Kelimeler: Ozet: Bu makalede Teknolojinin ilerlemesiyle robotik sistemler giinliik
Engel Algilama, Engelden yasantimizin bir parcasi haline gelmistir. Bununla birlikte ortaya c¢ikan
Kagma fonksiyonellik sorunlarindan biride engel algilama, engelden kagma veya engel

asma ozellikleridir.

Engelden kagan robot sistemi giinlimiizde bir¢ok alanda kullanilmaktadir. Bunu
motorlu tasitlarda Ornegin seyir halinde engel algillama, gilinlik yasantimizda
ornegin mobilyalara carpmadan gezinen elektrik siipiirgesi veya askeri alanda arazi
sartlarinda gezinen robotun engel(mayin, tas blok vb.) algilamasinda
kullanilmaktadir.

Ardunio ile lizerine atilan cisimden kagan robot tasarim projesi iki asamadan
olusmustur. Donanim kismi; servo motorlar, sensér ve mikrodenetleyici ve yazilim
kismi, robotun karsilastigi engellerle belirlenen algoritmalarla karsilik vermesi i¢in
ardunionun yaziliminin yazilmasi olarak ayrilmistir.
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Abstract: Robotic systems is a part of our casual life with improving technology.
According to this which has some of functionality problems are detecting block,
escape block and overcoming block.

Nowadays, escape block robotic systems is using wide area. In motor vehicles, for
example, cruising detect block. For example in daily life, moving vacuum cleaners
without collision with furniture. Or moving robot is detecting block or any danger
(rock, mine etc.) in military area conditions.

Escaping block robot with Arduino design project has two steps. Hardware part;
servo motors, sensor and microcontroller and software part, the blocks which is
detecting block algorithms written in arduino software.
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1. Giris Hazir iiretilmis kartlar satin alinabilir veya kendileri
. tiretmek isteyenler i¢in donanim tasarim ile ilgili
1.1 Arduino bilgiler mevcuttur.

Arduino bir G/C’ karti ve Processing/Wiring dilinin Donanimsal agidan arduino kartlari bir Atmel AVR

bir uygulamasini igeren gelistirme ortamindan
olusan bir fiziksel programlama platformudur.
Arduino tek basma c¢alisan interaktif nesneler
gelistirmek i¢in kullanilabilecegi gibi bilgisayar
iizerinde c¢alisan yazilimlara da (Macromedia Flash,
Processing, Max/MSP, Pure Data, SuperCollider
gibi) baglanabilir.

mikrodenetleyici (Eski kartlarda ATmega8 veya
ATmegal68, yenilerinde  ATmega328) ve
programlama ve diger devrelere baglanti i¢in gerekli
yan elemanlardan olusur. Her kartta en azindan bir 5
voltluk regiile entegresi ve bir 16 MHZ kristal
osilator (bazilarinda seramik rezonator) bulunur.

Mikrodenetleyiciye  Onceden  bir  bootloader
programi yazili oldugundan programlama igin harici
bir programlayiciya ihtiyag¢ duyulmaz.
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Yazilim agisindan Arduino IDE kod editérii ve
derleyici olarak gorev yapan, ayni zamanda derlenen
programi karta yiikleme iglemini de yapabilen, her
platformda ¢aligabilen Java programlama dilinde
yazilmis bir uygulamadir.

Gelistirme ortami, sanatgilari programlamayla
tanistirmak igin gelistirilmis Processing
yazilimindan yola ¢ikilarak gelistirilmistir.

Arduino donanmim referans tasarimlart Creative
Commons Attribution Share-Alike 2.5 lisansi ile
dagitilmaktadir ve Arduino web sitesinden
indirilebilir.

Bazi1 Arduino donanimlari i¢in yerlesim ve iretim
dosyalar1 da mevcuttur. Gelistirme ortaminin kaynak
kodu ve Arduino kiitiphane kodlar1 GPLv2
lisansiyla lisanslanmustir.

1.2. Servo Motor

Servo, herhangi bir mekanizmanin igleyisini hatay1
algilayarak yan bir geri besleme diizeneginin
yardimiyla denetleyen ve hatayir gideren otomatik
aygittir. Robot teknolojisinde en ¢ok kullanilan
motor ¢esididir. Bu sistemler mekanik olabilecegi
gibi elektronik, hidrolik-pnomatik veya baska
alanlarda da kullanilabilmektedir Servo motorlar da
cikis; mekaniksel konum, hiz veya ivme gibi
parametrelerin kontrol edildigi bir diizenektir. Servo
motor igerisinde herhangi bir motor AC, DC veya
Step motor bulunmaktadir. Ayrica siiriicii ve kontrol
devresini de igerisinde barindirmaktadir.

D.C servo motorlari, genel olarak bir D.C. motoru
olup, motora gerekli D.C. asagidaki metotlardan elde
edilir.

1. Bir elektrik yiikseltegten.

2. AC. akimin doyumlu reaktdrden
gecirilmesinden.

3. A.C. akimin tristorden gecirilmesinden.

4.  Amplidin, retotrol, regileks gibi donel
yiikselteglerden elde edilir.

D.C. servo motorlar ¢ok kiigiik gii¢clerden ¢ok biiyiik
giiclere kadar imal edilirler(0,05 Hp’den 1000 Hp’ye
kadar). Bu motorlar klasik D.C. motorlar gibi imal
edilirler. Bu motorlar kii¢iik yapilidir ve endiivileri
(yiikseklik, uzunluk / Cap oraniyla) kutup atalet
momentini minimum yapacak sekilde tasarlanirlar.
Kiiciik capli ve genellikle icerisinde kompanzasyon
sargist olan, kuvvetli manyetik alani boyu uzun
dogru akim motorlarina da servo motor denir. D.C.
servi motor c¢alisma prensibi agisindan aslinda,
Statoru Daimi Miknatis bir D.C. motordur.

Manyetik alan ile i¢inden akim gegirilen iletkenler
arasindaki etkilesim nedeniyle bir dondiirme
momenti meydana gelir. Bu dondiirme momenti
manyetik alan vektorii ile sargi akim vektorii

arasindaki a¢1 90° oldugunda maksimum degerin
alir.

Bir D.C. sevro motorda firgalarin konumlari, her iki
doniis yonii i¢in de dondiirme momenti agisinin 90°
olmasini saglayacak sekilde belirlenmistir. Kolektor
segmentlerinin fazla olmasi neticesinde momentin
sifir bir noktada rotorun hareketsiz kalmasi
engellenmis olur.

Sanayide kullanilan gesitli dogru akim motorlart
vardir. Servo sistemlerde kullanilan dogru akim
motorlarina ise D.C. servo motorlar ad1 verilir. D.C.
servo motorlarda rotor eylemsizlik momenti ¢ok
kiigiiktiir. Bu sebepten piyasada ¢ikis momentinin
eylemsizlik momentine orant ¢ok biiylik olan
motorlar bulunur.

Bazi D.C. servo motorlarin ¢ok kiiciik zaman
sabitleri vardir. Diisiik gii¢li D.C. servo motorlar
piyasada genellikle bilgisayar kontrollii cihazlarda
(disket siiriiciiler, teyp siiriiciileri, yazicilar, kelime
islemciler, tarayicilar vs.) kullanilirlar. Orta ve
biiyiik giiglii servo motorlar ise sanayide genellikle
robot sistemleri ile sayisal denetimli hassas dis agma
tezgahlarinda kullanilir. D.C. motorlarda alan
sargilar1 rotor sargilarina seri veya paralel baglanir.
Endiivi sargilarindan bagimsiz olarak uyartilan alan
sargilarinin akist endiivi sargilarindan gecen akimin
fonksiyonu degildir.

Bazi D.C. motorlarda manyetik aki sabittir. Uyarma
sargilar1 endiividen bagimsiz olan veya sabit
miknatisla uyartilan motorlarda hiz kontrolii endiivi
gerilimi ile yapilabilir. Bu tip kontrol yontemine
endiivi kontrol yontemi denir.

Uyarma sargilarinin olusturdugu aki ile yapilan
denetlemede ise endiivi akimi sabit tutulur. Statorda
bulunan uyartim sargilarinin olusturdugu akinin
kontrolii ile hiz ayarlanir. Bu tip motorlara alan
kontrollii motorlar denir. Fakat rotor sargilarindan
gecen akimmun sabit tutulabilmesi ciddi bir
problemdir. Zira rotor akimu yiikiin ve kaynagin birer
fonksiyonudur. Endiivi kontrollii motorlara gore
alan kontrollii motorlarin alan sabitleri daha
bliyiiktiir. Biiyiik araliklarda degisen hiz ayarlarinda
rotor geriliminin degistirilmesi; buna karsilik kiiciik
araliklarda hassas hiz ayar1 gereken yerlerde ise alan
sargilarinin  yaratmig oldugu manyetik aki hiz
kontrolil yontemi tercih edilir.

D.C. servo motorlar genellikle “elektronik hareketli
denetleyiciler ” adi verilen servo siirliciiler ile
kontrol edilirler. Servo siirliciiler servo motorun
hareketini ~ kontrol  ederler.  Kontrol edilen
biiytikliikler cogu zaman noktadan noktaya konum
kontrolii, hiz kontrolii ve ivme programlamasidir.
PWM  teknigi adi verilen darbe genislik
modiilasyonu genellikle robot kontrol sistemlerinde,
sayisal kontrol sistemlerinde ve diger konum
denetleyicilerinde kullanilirlar.
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Sekil 1.9. Dc ve Servo Motor

1.3. Ultrasonic Sensor

Ses dalgalar1 smiflandirilmasinda 20Khz-1Ghz
araligindaki ses sinyalleri ultrasonic ses olarak
tanimlanmigtir. Birgok ultrasonic sensér 40Khz
frekansinda ultrasonic ses {iiretmektedir. Burada
onemli olan sesin yliksekliginde belirleyici olan
etken frekanstir. Ses yiiksekse frekansta yiiksektir.
Ultrasonic ses sinyallerini insan kulag algilayamaz.

Sensoriin ¢alismasini incelersek;

Sekil 1.10. Sensorlerin ¢calisma prensibi.

Transdiiser ultrasonik darbeyi iletir. Darbe sehimden
yansir ve transdiiser tarafindan alinir. Darbenin gidis
gelis zamani sensorle sehimin mesafesine gore
orantilidir.

Cisim -yl

Ultrasonik i
Darbe

Transduser ! % ¢ 4
x

Zaman

Sekil 1.11. Darbe zaman grafigi.

Ultrasonik darbe t=0 zamaninda transdiiser
tarafindan iletiliyor. X pozisyonundaki hedef
tarafindan yansitildiktan sonra t= tx zamaninda
darbe alimiyor. tx ; X mesafesi ile orantilidir.

T=0 zamaninda darbe iletilir (ultrasonic ses sinyali),
cisimden yansir, transdiiser tarafindan algilanir ve
tekrar gonderilir. Sonraki darbe ilk darbenin
ultrasonik enerjisinin hepsi absorbe edildiginde
iletilmelidir. Bu yiizden sensore bir pals gonderilir
sensOr okunur ve sensoriin datasheetinde yazan siire
kadar sensore tekrar pals génderilmez. Eger bekleme
yapmaksak sensor sagma degerler dondiiriir. Ciinkii
ilk yolladigimiz sinyal bir yerden yansiyarak sensore
geri donmeye devam eder.

Tim kat1 ve sivi cisimler ultrasonik dalgay1 ¢ok iyi
oranda yansitirlar. Hem kat1 hem de siv1 cisimlerden
ultrasonik enerjinin %99u yansitilir. Cok wufak
oranlardaki enerji miktar1 cisim tarafindan emilir.
Bundan dolay1 sensorii ¢cok ¢esitli uygulamalarla da
sorunsuz kullanabilmemiz miimkiindiir. Ayrica
robotlarda da sik¢a kullanilmaktadir. Asagidaki
resim bu tarz uygulamalara giizel bir 6rnektir.
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1.4. HC-SR04 Sensorii

Sekil 1.13. On taraf goriiniim

HC-SR04 sensor lizerinde 4 adet pin mevcut. Bunlar;
vce, gnd, trig, echo pinleri. Sensorii kullanmak i¢in
trig  pininden yaklasitk 10us’lik  bir pals
gonderiyoruz. Sensor kendi igerisinde 40khz
frekansinda bir sinyal iiretip 8 pals verici transdiisere
gonderiyor. Bu ses dalgasi havada, deniz seviyesinde
ve 15 °C sicaklikta 340 m/s bir hizla yol alir. Bir
cisme garpar ve geri sensore yansir.

Cismin sensorden uzakligi ile dogru orantili olarak
echo pini bir siire lojik 1 seviyesinde kalir ve tekrar
lojik 0 olur. Mesafeyi 6lgmek i¢in tek yapmamiz
gereken echo pininin ne kadar lojikl oldugunun
siiresini bulmaktir. Bu yap1 asagidaki Sekil 1.14. ‘te
de verilmistir.

sketch_sep0o:

Initiate Echo back
—_—
10uS|TTL to fsignal pin pulse width corresponds to distance
(about 150us-25ms, 38ms if no obstacle)
Signal L —

Formula:

pulse width (uS) /58= distance (cm)
pulse width (uS) /148= distance (inch)
Internal

Ultrasonic Transducer will issue 8 40kHz pulse

Sekil 1.14. Lojik bir gelme stireleri

2. Denklemlerin Tanitilmasi

Arduino programlama dilinde 2 temel fonksiyon
bulunur.

1-) setup () : Bu fonksiyon Arduino ¢alismaya
basladiktan sonra ya da reset butonuna basildiktan
sonra 1 kere c¢alistirilir. Bu fonksiyonda tek seferlik
fonksiyonlar ¢alistirilir. Ornegin pin ayarlamas, seri
haberlesme baslatilmasi gibi.

2-)  loop() Bu fonksiyon sonsuz dongi
fonksiyonlaridir. setup() fonksiyonunun hemen
ardindan ¢alistirilir ve arduino calistigi siirece devam
eder.

* Birgok programlama dilinde oldugu gibi arduino
programlama dili de case-sensitive( biiyiik kiigiik
harf duyarli) bir dildir.

* Arduino da yazdigimiz programlar1 Verify butonu
ile derleriz.

 Verify butonu yukarida gosterilmistir.

* Yaninda ki buton ise upload butonudur. Bu buton
ile yazdigimiz programi Arduino’ya yiikleriz.

sketch_sep09a | Arduino 1.0.2

File Edit Sketch Help

Auto Farr
Archive Sk
Fix Encodn

Sekil 1.2. Verify butonu.
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Dijital Giris Cikis Fonksiyonlari ise,

« Dijital girig/¢ikis, 1 veya 0 bilgisini okumak ya da
gondermek i¢in kullaniliyor.

* pinMode(pin no,giris yada ¢ikis modu); Bu
fonksiyon pinlerin nasil kullanilacagini ayarlar.eger
¢ikis olarak kullanilacaksa OUTPUT giris olarak
kullanilacaksa INPUT yazilir.

Ornek,
pinMode(13,INPUT);
pinMode(13,0UTPUT);

« digitalWrite(pin no, HIGH or LOW); Dijital
olarak cikig ayarlanmis pinlere 1 ya da 0
verilmesini saglayan fonksiyondur. HIGH ise 5v
LOW ise 0 volt ¢ikis verir.

« digitalRead(pin no); Dijital olarak giris olarak
ayarlanmis pinlerdeki degerin 1 ya da 0 oldugu
degerini gosterir.

NOT: Cikis olarak ayarladigimiz pinler 5v verse de
maksimum verebilecegi akim degeri 40mA dir.
Yiksek akim isteyen elemanlarla calisirken
yiikselte¢ kullanilmalidir. (opamp, transistor)

* Arduino tizerinde bulunan mikrodenetleyicide 10
bitlik ADC bulunuyor. Bunun anlami sudur ki 0-5v
arasi gerilimler 0 ile 1023 arasindaki sayilar olarak
okunur. (1024 farkli deger)

e Eger okudugumuz analog degerin kag¢ wvolt
oldugunu 6grenmek istersek deger*5/1023 islemini
yapmamiz gerekir.

* Arduino’nun g¢esidine gore lizerindeki analog giris
sayilar1 farklilik gosterir.

* Analog giris den deger okumak igin
kullanacagimiz fonksiyon analogRead(pin no);
fonksiyonudur. Pin numarasi olarak A0, Al, ...
yazilir.

* Analog c¢ikis olarak PWM teknigi kullanilir. Bu
teknikle dijital yontemle analog c¢ikis degerleri
iiretebiliyoruz.

« analogWrite(pin no,duty cycle); Bu fonksiyonla
analog ¢ikis verebiliyoruz. 0 ile 255 arasinda bir
deger verilebilir. 255 degeri 5 volta denk gelir.

 Burada dikkat edilmesi gereken nokta biitiin dijital
¢ikis pinleri analogtur.

Elektronik birimler bazi projelerde birbirleriyle
iletisim kurmalar1 gerekebilir. Dijital haberlesmede
2 yontem vardir. Bunlar seri ve paralel olmak {izere
iki tanedir.

 Seri haberlesmede veriler tek bir hat iizerinden sira
ile gonderilir.

e Seri  haberlesmede daha az veri hatti
gerekmektedir. Bu ylizden sik¢a kullanilir.
Giiniimiizde en ¢ok kullanilan USB buna en iyi
ornektir. Derledigimiz programlari arduino kartina
yiikleme islemi de aslinda seri haberlesme ile olur
(USBiile).

* Seri haberlesme 2 ayr1 hat {izerinden (RX ve TX)
gergeklesir.

e Arduino {izerinde bulunan seri haberlesme
initesine  UART  (Universal  asynchronous
receiver/transmitter: Evrensel asenkron alici/verici)
ad1 verilir. Arduino modeline gore 1 ya da daha fazla
haberlesme tinitesi bulunabilir

* TX ve RX in bagli oldugu pinler seri haberlesme
esnasinda dijital olarak giris ya da ¢ikis olarak
kullanilamaz.

« available()...Ka¢ tane okunmay1 bekleyen veri
(bayt) var?

* begin()........Seri letisimi baslatma
e end().......... Seri iletisimi sonlandirma
e print()........Seri  iletisim  i{izerinden  veri

gonderme (text)

* println()......Veri gonderme (satir sonu karakteri
eklenir)

e read()......... Gelen veriden okuma
« readBytes()...Gelen verileri topluca okuma

o write().........Veri géonderme (binary)

2.1. Dijital Giris Cikis Fonksiyonlari

« Dijital girig/gikis 1 veya 0 bilgisini okumak ya da
gondermek i¢in kullaniliyor.

* pinMode(pin no,giris yada ¢ikis modu); Bu
fonksiyon pinlerin nasil kullanilacagini ayarlar. Eger
cikis olarak kullanilacaksa OUTPUT girig olarak
kullanilacaksa INPUT yazilir. Ornek,

pinMode(13,INPUT);

pinMode(13,0UTPUT);

« digitalWrite(pin no, HIGH or LOW); Dijital
olarak ¢ikis ayarlanmig pinlere 1 ya da 0 verilmesini

saglayan fonksiyondur. HIGH ise 5v LOW ise 0 volt
cikig verir.

« digitalRead(pin no); Dijital olarak giris olarak
ayarlanmis pinlerdeki degerin 1 ya da 0 oldugu
degerini gosterir.

* NOT: Cikis olarak ayarladigimiz pinler 5v verse
de maksimum verebilecegi akim degeri 40mA dir.
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Yiiksek akim isteyen isteyen elemanlarla ¢aligirken
yiikselte¢ kullanilmalidir. (opamp, transistor, vb.)

2.2. Gecikme Fonksiyonlar1

* delay(); Bu fonksiyonun igine yazdigimiz kadar
fonksiyonumuz o noktada o kadar milisaniye
cinsinden durur.

« delayMicroseconds(); Bu  fonksiyon ise
microsaniye cinsinden fonksiyonu durdurur.

2.3. Uzerine Atilan Cisimden Kacan Robot
Calisma prensibi

[k olarak robotun montajii gerceklestirdik(Robot
govdesi DC motorlar, Servo motor, HC-SR04
Ultrasonik Sensor, Ardunio, Sarhos teker, baglanti
kablolar1 ve Piller). Robotun iist kismi1 ve robotun
tam orta bolgesine Micro Servo motoru sabitledik.
Projemiz; iizerine atilan herhangi bir cisimden kagan
robot oldugu icin, Micro Servo motorun iizerine
birbirine sabitlenmis iki adet Ultrasonik Sensér
yerlestirdik. Micro Servo motor sayesinde bu iki
sensOriin 180 derece donmesini sagliyoruz ve
Sensorlerin bir tanesi 15 derecelik a¢1 taradigi igin
iki Sensor ile bu taranan agiy1 arttirp 180 derece
Mikro Servo motor ile dondiirerek iizerine atilan
cismi tam olarak kisa bir zamanda algilamasini
sagliyoruz. Ultrasonik sensorler herhangi bir cisim
algiladig1 zaman ve cisim 30 cm den az mesafede ise
servo motorlara hareket veriyor ve robot hizli bir
sekilde ileri yonde atilan bu cisimden kagma islemini
gerceklestiriyor.

2.4. Yazilm

Robotun tasarlanan algoritmasint Ardunio IDE
kullanarak robota aktarma kisminda kullanilan
fonksiyonlar arduinonun sundugu egitim setlerinden
Ogrenilerek ~ ornek  fonksiyonlar  iizerinden
yazilmistir.

\Tanimlama islemi gergeklesiyor
const int trig=10;

const int trig1=11;

const int echo=8;

const int echo1=9;

const int sol_i=2;

const int sol_g=3;

const int sag_i=4;

const int sag_g=5;

\\Siire ve mesafe tanimlaniyor
int sure=0,sure1=0;

int mesafe=0,mesafe1=0;
#include <Servo.h>

Servo myservo;

int pos = 0;

void setup()

//Pinler ataniyor

{
pinMode(trigl,OUTPUT);
pinMode(trig, OUTPUT);
pinMode(echo,INPUT);
pinMode(echol,INPUT);
pinMode(sol_i,OUTPUT);
pinMode(sol_g,OUTPUT);
pinMode(sag_i,OUTPUT);
pinMode(sag_g,OUTPUT);
// Seri iletisim baglantisi
myservo.attach(6);
Serial.begin(9600);

}

//Doéngii olusturuluyor mesafe hesaplaniyor

void loop() {
digitalWrite(trig, HIGH);
delayMicroseconds(1000);

digitalWrite(trig, LOW);
sure=pulseln(echo,HIGH);
mesafe=(sure/2)/28.5;
digitalWrite(trig1l,HIGH);
delayMicroseconds(1000);
digitalWrite(trigl, LOW);
surel=pulseln(echol,HIGH);
mesafel=(surel/2)/28.5;

//Servo motoru 90 derecelik acilarla dondiirme

for(pos = 0; pos <= 91; pos += 7)
{

myservo.write(pos);

delay(15);

//Mesafeler 30 cm den az ise ileri hareket

if (mesafe<30||mesafe1<30)
{
digitalWrite(sag_i,HIGH);
digitalWrite(sol_i,HIGH);
digitalWrite(sag_g,LOW);
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digitalWrite(sol_g,LOW);
Serial.printIn("araba ileri gidiyor");
Serial.printin(mesafe);
Serial.printin(mesafel);

}

//Diger durumda motorlar dursun
else

{

digitalWrite(sag_i,LOW);
digitalWrite(sol_i,LOW);
digitalWrite(sag_g,LOW);
digitalWrite(sol_g,LOW);

}

}

for(pos = 91; pos>=0; pos-=7)

{

myservo.write(pos);

delay(15);

// 30 cm den az ise mesafe cismi algiliyor motora
hareket veriyor

if (mesafe<30||mesafe1<30)
{
digitalWrite(sag_i,HIGH);
digitalWrite(sol_i,HIGH);
digitalWrite(sag_g,LOW);
digitalWrite(sol_g,LOW);
Serial.printIn(“arabaor");

}

else

{

//Diger durumlarda motorlarin hepsi duruyor

digitalWrite(sag_i,LOW);
digitalWrite(sol_i,LOW);

digitalWrite(sag_g,LOW);
digitalWrite(sol_g,LOW);
}

3. Uygulamali Basit Bir Ornek
Led Yakma
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Sekil 1.5. Devre tasarimi.
Program:
void setup() {
pinMode(2, OUTPUT);

}
void loop() {

digitalWrite(2, HIGH);
delay(1000);
digitalWrite(2, LOW);
delay(1000 );

Buton Girisi Okuma
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Sekil 1.6. Devre Tasarimlari.
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Sekil 1.7. Program ile Cizim.

Int ledPin=12;
Int butonPin=13;
void setup()

{
pinMode(ledPin,OUTPUT);
pinMode(butonPin,LOW);

}

void loop() {

/I Buton durumunu oku
buttonDurumu =
digitalRead(butonPin);

/* Butona basildiginda butonun
durumu HIGH olacaktir.

Bu durumda LED c¢ikisint HIGH
yapiyoruz. Tersi durumda

ise LOW yapiyoruz */

if (buttonDurumu == HIGH) {

digitalWrite(ledPin, HIGH);

}

else {

digitalWrite(ledPin, LOW);
}

}

4. Kaynaklar

1. Internet:’Arduino Ozellikleri”
http://www.robotiksistem.com/arduino_ne
dir_arduino_ozellikleri.html

2. Internet:“HC-SR04 ultrasonik sensor”,
http://robotiktak.com/arduino-4-hc-sr04-
ultrasonik-mesafe-sensoru-ile-uygulama/
,(20186).

3. Internet:“Servo motor”,
http://www.robotistan.com/tower-pro-
sg90-rc-mini-servo-motor ,(2016).

4. Internet:”Dc motor”,
http://www.robotiksistem.com/dc_motor_
ozellikleri.html

5. Internet:”’Engelden  kacan  6zellikler”,
http://arduinom.org/engelden-kacan-robot/

6. Internet: “QV Pil Goresli”,
http://www.direnc.net/Pil--Aku--
SolarPanel,LA 360-2.html#labels=360-2
,(20186).
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