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Anahtar Kelimeler: Ozet: Bu makalede ses kontrollii robotun nasil yapilmasi gerektigi hakkinda bilgi
Arduino,Ses kontrolli verilmistir. Teknolojik gelismelerin giinliik hayatta uygulanmasiyla beraber,
robot arastirmacilar, akill telefonlar ile bircok sistemi kontrol etmek ilizere calismalar

yapmaktadirlar. Bu c¢alismalar kapsaminda ses ile kontrol edilebilen robotlar
tasarlanilarak giinliik hayatta yapilacak islerin kolaylastirilmasi hedeflenmektedir.
Verilen 6rnek direk uygulanip denenebilir. Kavramlarin daha iyi anlagilmasi igin
hem Tiirkge alternatif anlatimlar1 hem de ingilizce karsiliklar1 verilmistir.
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Abstract: In this article, given information about how to do of voice-contolled
robots. Together with the application of technological developments in daily life,
researchers are working to control many systems with smart phones. This study
was designed with sound in the context of robots that can be controlled by targeted
for the facilitation of work to be done in daily life. The examples given are applied
directly. Alternative explanations for better understanding of concepts in both
Turkish and English equivalents are given.
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3.1.2.. Servo Motor
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3.1.5. 11V LiPO PiL 3.2.Yazilim
Yapi sinda Lityum Ve PolRiomert ' ukni myazsral i mr 1 mi kr odene:
bar i1 mdilrleemre ki saca Li PO ;kiilsid;elhirbilgisayar il e denef
Elektrikli modelciligin pgelglasdn}' r?'“ %eHn ce ﬁ’%'g'a” .
kat ki1 s ol mus bir pil t Iﬁ élli tor d ¢
model ci |l ik di si nda navit s% el %E( |e}x%h'z?'r &ﬁitroslu; rol
cabs 15 s e s 5 " Oakél nma <P l e ba
cal arl ar gi bi eIektronl. koc$|ut]a}zalmr a a art o'k
kull ani | maya baslanrdengtlr. Li'po p 'l er hicrele
ol usur. Herbir hiocrenin nmodiunalo koldt anjr|§B gekbldedrr
Seri bagl i hicreler S har fi ile gésterilir Bu
durumda S harfinden ©&énceki #im:llad@ﬁﬁerhomzre//saSye|rSV|0n|motor
gésterir. Yani 2S denildi ginadel Bde xMerWwRi ngohe/ / ult
anlasilir. Keza 3S ic¢cin ise Sipgvgi®@=11,1 Volt anlasitlir
Buna il ave olarak |ipo pill ef/mojorpinlegri 3S2P seklinde de
tani ml amal ar yapi |l mi stir. 3 %gemeSpMeorilgridl ami 3 adet
seri bagli pilden 2 adeti ptaafingSadMotorGesi§l anmi st 1 r . Bu
durumda voltaj de §i smez ancak pi |l i n#deineSagHaipplerid
degeri i kiye k a tdeflaeySagMotorGeri 9
#define led 53
Pilin bir hucrdgiajiin 3bvgs tHhafelinelgdmavipl
sarjli1 halde voltaji1 4,2V defigledyesi4®. Kullandi i ni z
pilin herhangibir hucresinid#lefinglgdkimgizi45, na diusmesi
durumunda pilin O6mriant tama fitelRededvee4? ski vardir
Asi1 r sarjin yani 4,20V dan fazla sar|j et menin de
givenlik acgisi.ndan riskleri /vasgns°®r pinleri
#define USTrigger 3
#define USEcho 2
3.1.6. HC06 Bluetooth-Serial Modiil Kart: fidefine Maksimum_uzaklik 100
Bluetooth SSP(Serial Port Ssandar $¢r Kka;l | /a/nsemivovenot o
kabl osuz ser i haberl es me NygRBil agnasanar (UGITni gger ,
tasarl anmi stir. Hi z 11 protkalian péleameyle elienmkaann t an é mé
sagl amas , breadboard, ar duiumsignedmt ¢ azgklkt | i devrelerde
rahatca kullanil abil mesi i ¢ unsignag er e lon_uizaklg;i nl er devr e
karti1 daweasiiryde al i nmistir. unsigned int sol_uzaklik;
Standart pin yapi1 si sayesi ndnsignédnt e rsaglueaklik; or t aml ar da
rahatca kontrol edilebilir . wunsignedint zaman;
Bl uetooth 2.0 destekleyerd/ burogaam, i | X. 4@HZAZKt &] én
frekansinda haberl esme yapi! |lvidsetup@d i mkan saglayip
acit k alanda yaklast k 10 met{relik bir haberl es me
mesafesine sahiptir. Serial .begin(9600); [ /ile
/'l mot or -ékéxl aré
pinMode(SolMotorileri, OUTPUT);
pinMode(SolMotorGeri, OUTPUT);
pinMode(SagMotorileri, OUTPUT);
pinMode(SagMotorGeri, OUTPUT);
pinMode(led, OUTPUT);
pinMode(ledkirmizi, OUTPUT);
pinMode(ledmavi, OUTPUT);
: pinMode(ledyesil, OUTPUT);
P~ © 75 pinMode( ledvce, OUTPUT);
Sekil 5-HCO06 sensor
servo.attach(4); [/ servo
}
/'l sonsuz d°ngg¢
void loop() {
while ( Seri al . available()){
delay(10); //10 milisaniye bekle
char c = Serial.read(); //Seri okuma
if c== "#') {break;} [/ # t
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voice += c; //Ses = ses + ¢ Steno

}
if (voice.length() > 0) {
Serial.printin(voice);

digitalWrite(SolMotorGeri, LOW);
digitalWrite(SolMotorileri, HIGH);
digitalWrite(SagMotorileri, LOW);

digitalWrite(SagMotorGeri, HIGH);

}
if(voice == "*ileri"||voice == "*ileri git") {ileri();}
else if(voice == "*geri"||voice == "*geri gel"){geri();}  void dur()
else i f (voice == "*saja d°n{||]voice == "*saj") {sag(
else i f (voice == "*sol a d° ndiditdlWrite(SaMotor&eri, LOWs ol ") { sol (
else i f (voice == "*dur " | | v odgdgitaWriteSolMotorderi,dOV)y € dur dur ")
else if(voice == "*sol ileri"){sol(); delay(100); ileri();}  digitalWrite(SagMotorileri, LOW);
else if(voice == "*sa] il eri"){ sdiggaWrite(SagMotoeGer(, LIOOVY ) ; il er i ()
else if(voice == "*sol geri"){sol(); delay(100); geri();} }
else if(voice == "*sag geri"){sag(); delay(100); geri();} void sagabak()
else if(voice == "*ileri git dur"||voice == "*biraz ileri git") {ileri(); delay(500); dur();}
else if(voice == "*geri gel dur"||voice == "*bhiraz geri gebgdgrenfite@ry(500); dur();}
else i f (voice == "*sol a d°ndey00),|] | voi ce == *biraz s
else i f (voice == "*saja d°n}dur"||voice == * b i (5802 dus(
else if(voice == "*sola bak"||voice == "*soluna bak") {selaibalgplabak()
else i f (voice == "*saja bak{|]voice == *sa]J] éna bak
else i f (voice == *on¢gne baseivgWrie@80)ce == "*°ne bak")
else i f (voice == "*ékeéj] é a-lddlagHtoPedyald);} = = *
else i f (voice == *eékeéejée kapat" || voice == *I' edi s°n
digitalWrite(47,LOW);} void onunebak()
else i f (voice == "*kéermeézée") {digitalWrite(45, LOW); V
else i f (voice == "*yexil ") dedovgiie®0! Wri te(49, LOW) ; di
else if(voice == "*mavi") {digitalWrite(51,LOW); digital\Weia¢{BOB)GH); digitalWrite(45,HIGH);
else if(voice == "*mor") {digitalWrite(51,LOW); digital\Write(49,HIGH); digitalWrite(45,LOW); digitalWrite(47,HIC
else if(voice == "*beyaz") {digitalWrite(51,LOW); digitaltidte ([@8yla®)V); digitalWrite(45,LOW); digitalWrite(47,H
else i f (voice == "*engel " | |{fo0oice == "*engel algel a")
digitalWrite(53,HIGH);
voice=""}} }
void ledkapat()
/'l robotun y°n komutl ar é {
void ileri() digitalWrite(53,LOW);
{ }
digitalWrite(SolMotorGeri, LOW); /'l sens®°r¢n mesafe °I1 -¢mg

digitalWrite(SolMotorileri, HIGH);
digitalWrite(SagMotorGeri, LOW);
digitalWrite(SagMotorileri, HIGH);

}

void geri()

{

digitalWrite(SolMotorileri, LOW);
digitalWrite(SolMotorGeri, HIGH);
digitalWrite(SagMotorileri, LOW);
digitalWrite(SagMotorGeri, HIGH);
}

void sag()

{

digitalWrite(SolMotorileri, LOW);
digitalWrite(SolMotorGeri, HIGH);
digitalWrite(SagMotorGeri, LOW);
digitalWrite(SagMotorileri, HIGH);

}

void sol()

{

void sensor_olcum()

{
delay(50);
zaman = sonar.ping();

uzaklik = zaman / US_ROUNDTRIP_CM,;

void engel()

{

delay(500);
servo.write(90);
sensor_olcum();
on_uzaklik = uzaklik;

if(on_uzaklik > 35 || on_uzaklik ==

{
ileri();

else

{

dur();
servo.write(180);
delay(500);
sensor_olcum();
sol_uzaklik = uzaklik;

0)
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