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Ozet: Bu makalede Arduino ve servo motor ayrintili anlatilarak, uygulamal bir
robot kol Ornegi verilmistir. Verilen o6rnek direk uygulanip denenebilir.
Kavramlarin daha iyi anlasilmasi i¢in hem Tiirkce alternatif anlatimlar1 hem de

ingilizce karsiliklar verilmistir.
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Abstract: This article explained in detail in the Arduino and servo motors are
given a practical example that robot arm. 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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1. GENEL BILGILER
1.1. Arduino nedir?

Arduino agik kaynak kodlu bir Elektronik platformdur. Bu
platform cok basit bir C programlama dili ile atmega
¢ipini programlamaya yetecektir. Suanda piyasada
onlarca gesiti mevcuttur. Hatta sitesinden baski devre ve
semasini indirilerek kisinin kendisi de
hazirlayabilmektedir. Arduino ile gelen ¢iplerde
“bootloader” yikli olarak gelmektedir. Arduino
islemcileri atmel firmasinin Grlnleridir. Bootloader
atmega c¢ipini programlamak igin yazilmis ve gipin
epromuna kayit edilmis bir programdir. Bu program
sayesinde yazdigimiz kodlar derlenir ve atmega c¢ipine
kayit edilir. Eger arduino boardunu satin almadiysaniz
yada atmega cipi bootloaderlu degilse arduino sitesinden
indirdiginiz program sayesinde seri porttan bootloader
yukleyebilirsiniz.

Onemli ve ayricalikh noktasi PIC de yapabildiginiz herseyi
cok kiglk bir programlama bilgisi ile kisa zamanda
gerceklestirebilirsiniz. Piyasada satilan hemen hemen
tim moduller arduino ile uyumludur. Ozellikleri su
sekilde siralanabilir.

e Kolay kullanilabilir ve esnek bir donanim-yazilim
mimarisine sahip,

o Acik kaynakli donanim: Kartlarin devre tasarimlari
tamamen agik, isteyen Uretebilir,

e Acik kaynakh vyazilim: Arduino IDE, platform-
bagimsizdir,

e Arduino bir mikroislemci degildir,

e Arduino mikroislemciler igin kolaylastirici bir gelistirme
ortami sunar,

— Programlama igin USB seri baglantisi,

— Entegre LED,

— Girdi/Cikt1 pinleri,

— Glg girisi,

— Reset digmesi, vs.

e Girdi pinlerine baglayabileceginiz cesitli algilayicilar ile
ortami izleyebilir,

e Cikti pinleriyle ortama midahale edebilirsiniz: Isik, ses,
motor kontroli, vs
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Sekil 1. Arduino uno

1.2. Arduino Programinin Bilgisayara Kurulmasi

Arduino’yu bilgisayarimiza tanitabilmemiz igin, Arduino

programini sitesinden indirmemiz gerekiyor

(https://www.arduino.cc/en/Main/Software).

Programi indirdikten sonra bilgisayarimiza kuruyoruz.
Program kurulduktan sonra, kurdugumuz yerde bulunan
“Arduino.exe” yi agiyoruz. Acildiktan sonra karsimiza
arduino platformunun genel yapisi ¢ikacaktir.

=

=

File Edit Sketch Tools Help

sketch_oct23a

Sekil 2. Arduino programinin genel goriiniimii.
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1.3. Arduino Programimi Calistirma

1- Arduino kartimizi USB kablomuz ile bilgisayarimiza
bagliyoruz. Karsimiza ilk olarak “Windows Yeni Donanim
Bulma Sihirbazi” ¢ikacak. Burada "Windows yazilm
aramak icin Windows Update sitesine baglanabilir mi?”

” I ”

sorusuna ”, “Hayir, bu kez degil” secenegini secerek

devam ediyoruz.

2- Yeni sayfada karsimiza gikacak seceneklerden bu kez
“Listeden ya da belirli bir konumdan yikle (Gelismis)”
segenegini secgiyoruz ve ilerliyoruz.

3- Diger sayfada “Bu konumlarda en iyi surliciyu ara”
segip, icersin:”
bolimiuni isaretliyoruz ve ardindan “Goézat” butonuna

segenegini “Arama su konumu da
basarak daha o©nceden indirmis oldugumuz arduino
klasoériiniin icindeki “drivers” klasériinii segiyoruz, (Or:
C:\arduino-1.04\drivers).

4- Ardindan karsimiza gikan listeden Arduino UNQ’ya ait
strict bilgisini iceren “Arduino UNO” yu segiyoruz ve
ilerliyoruz.

5- Bu asamada karsimiza bir uyari penceresi g¢ikabilir.
Buna “Devam et” diyoruz.

6- Dosyalarin yiklenmesi bittikten sonra “Son” butonuna
basip yiklememizi tamamliyoruz. Su anda Arduino UNO
surtclimiz kullanima hazirdir.

Sonraki adim da ise Arduino programin da slrlicimizin
modelini ve bagh oldugu port'u segmemiz gerekiyor.
Bunun i¢in Arduino programini aglyoruz. Arduino
programini agtiktan sonra, Arduino modelini programa
tanitmak icin Ust meniiden “Araglar > Kart ” secenegine
tikladiktan sonra ekrana gelen modellerden kullandigimiz

Arduino modelini segiyoruz.

Arduino modelini sectikten sonra, Arduino’nun hangi
port ile bilgisayara baglandigini programa belirtmek igin
(Arduino’yu bagladigimiz USB port) “ Araglar > Port “
secenegine tikliyoruz.

Port baglantisini sectikten sonra Arduinomuz kullanmaya

ve programlanmaya hazirdir.

Otomatik bigimlendir. Ctrl+T
Galismay Arsgivle
sketch_deci7a Karakter kedlamasini dizelt & Tekrar yakle
woild setupl) { Seri Port Ekrani Ctrl+Shift+M

// Put your set

Seri Cizici Cirl+Shift+L

}

Kart: "Arduine/Genuine Uno"

Port

Seri portlar
COoM3

void loop() {
f/ put your mai

Programlayice: "AVRISP mkl"
Onyikleyiciyi Yazdir
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Sekil 3. Arduion modelinin ve baglanti portunun programa tanitilmasi.

1.4. Servo Motor Nedir?

Servo motor, doniisteki hatay algilayarak, yan bir geri
besleme dizenegi yardimiyla denetleyen ve hatayi
gideren bir motor gesitidir. Robot teknolojisinde en ¢ok
kullanilan  motor tirididr. Bu motorlar mekanik
sistemlerde oldugu gibi elektronik, hidrolik-pnomatik
veya baska alanlarda da kullanilabilmektedir. Servo
motorlar da ¢ikis; mekaniksel konum, hiz veya ivme gibi
parametrelerin kontrol edildigi, 6zetle hareket kontrolii
yapilan bir diizenektir. Servo motor igerisinde herhangi
bir motor AC, DC veya Step motor bulunmaktadir. Ayrica
siriici  ve  kontrol  devresini de igerisinde
barindirmaktadir.

Servo motor, yap! olarak dc veya ac motor tiplerine
benzeseler de bu sistemlere ek olarak i¢ yapisinda bir
potansiyometre veya encoder ve motor milinin (saft)
konumunu olgen bir kontrol devresi bulunur. Ayrica
servo motor 3 baglanti ucuna sahiptir. bunlardan ikisi
motoru calistirirken diger ucu ise sistemin giris birimine
motor saftinin konumunu bildirir.

Servo motor siriicii devresi, kodlanmis sinyalleri motor
mekanizmasina gondererek motorun saftina agisal
pozisyonda dondiirme kabiliyeti kazandiran elektronik bir
amplifikator tdradiar. Calismasi sirasinda agisal olarak
milin hareket etmesi ve titresim diizeyini dlistirmesinden
dolayr servo motorlar hassas bir yapida calisirlar.
Bunlarin disinda servo siriiclisi, servo motorun moment
giliciniin yiksek olmasina da yardimcidir.

Sekil 5. Kii¢iik bir Servo Motorun i¢ yapist

1.5 Arduino ile Servo Motor Baglantisi

Servo motor 3 baglanti ucuna sahiptir. Kirmizi baglanti
ucu VCC (+ 5V), Siyah baglanti ucu GND (-) ve Sar
baglanti ucu (servo motor'u kontrol edecegimiz sinyal
ucu). Sekil 6’da gosterildigi gibi baglantilar yapildiginda
Arduino ile servo motor kontroll gergeklestirilebilir.

Sekil 6. Arduino ile Servo motorun baglanti sekli.
2. UYGULAMALAR

2.1. Uygulama 1: Bir servo motorun agisal
kontrolii

Servo motoru Arduino devremize anlatildigi sekilde
baglantilarimizi yaptiktan sonra, asagidaki basit programi
ylkleyerek deneyelim. Bu program servo motor’u énce 0
derece den 180 dereceye, daha sonra 180 dereceden 0
dereceye dondirecektir.

Kodlar

#include <Servo.h> //Servo kiittiphanesini
tanimlandi.

Servo myservomotor; //sinifin bir drnedini aldik
(Servo motorun programdaki adi “myservomotor”
oldu)

void setup ()

{

myservomotor.attach(8); //arduinonun 8. pinini
cikis yaptik.
myservomotor.write (0); //motora ilk

0.derecesinden baslamasi komutunu verdik

}

void loop() //loop kismi programin calistigdi
yerdir.

{

for (int derece = 0; derece < 180; derece+t+)

//180 derecelik aci yap

{

myservomotor.write (derece); //servo motora
(myservomotor), “derece” agisini yaptir.
delay(10); //her 1 derece aciyi 10 milisaniyede
yapacak

}

for (int derece = 180; derece > 1; derece) //tam
tersi ydninde ag¢i yap

{

myservomotor.write (derece); //motoru “derece”
dediskeni acisina getir.

delay(10); //10 milisaniye bekle

}

}

2.2. Iki Servo Motorun Acisal Kontrolii

iki kollu bir robotun kontrolii icin iki tane servo motor
kullanilmigtir. Bu iki motor kullanilarak robotun ug
noktasini koordinatlari istenen yere konumlandirilabilir.
Bunun igin ilgili konum formdiilleri motorlarin agisina bagh
olarak Sekil 7’de verilmistir. Burada ug¢ noktanin istenen
noktaya gitmesi icin motorlarin 6, ve 8, acilarinin
hesaplanip motorlarin o agilara kontroll gerekir. Burada
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yapilan uygulamada bu hesaplamalar yapilmamistir. iki adet servo motorun baglanti semasi Sekil 8'de
Motor program icerisinde belli agilari takip etmesi verilmistir. Burada servolarimizi, Arduino uno’nun 8 ve
saglanarak ug noktanin hareketleri gézlemlenmistir. 9.pinlerine baghyoruz.

X = L1COS(91) + LZCOS(HZ)

~/

X

Sekil 7. Iki kollu robotun ug¢ noktasini koordinatlarinin hesaplanmasu.
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Sekil 8.Cift servo motorun baglanti semast.

motor2.write(y); //motor2 y dereceye gitti

}
2.3. Uygulama kodlar1 (Arduino)

void loop () //yapmak istedidimiz harekete gdre
#include <Servo.h> //servo motor kiitiphanesi hesaplar yapilip birim x ve y uzaklik icin
eklendi. dedisken degerlerinin degisimi

{
Servo motorl; //motorl servosu tanitildi for ( int 1 = 0; 1 < 15; i++ )
Servo motor2; //motor2 servosu tanitildi {

x--; //x degerini bir azalt

double x=135; //x degiskenine 135 deJeri atildi. y=y-2.3; //y dederinin 2.3 azalt
double y=135; //y dediskenine 135 dederi atildi.

motorl.write(x); //motorl x acisina git. (gincel
void setup () x degeri)
{ motor2.write(y); //motor2 y ag¢isina git. (gincel
motorl.attach(8); //motorl 8 no'lu pin e y degeri)
baglandi
motor2.attach(9); //motor2 9 no'lu pin e delay (500); //500 ms bekle.
baglandi }
motorl.write(x); //motorl x dereceye gitti for (int i = 15; 1 < 30; i++)



E.Saygili, I.Cayiroglu, Fen ve Teknoloji Bilgi Paylagimi, Say1:7-2015, www.IbrahimCayiroglu.com

x--; //x de§erini bir azalt
y=y-0.4; //y deferinin 0.4 azalt

motorl.write(x); //motorl x acisina git.
(glincel x degeri)
motor2.write(y); //motor2 y acisina git.

(gincel y degeri)

delay (500); //500 ms bekle.
}

for (int i = 30; 1 < 45; i++)

{

x=x+0.4; //x dederini 0.4 arttar
y=y+1.9; //y dederinin 1.9 arttir

motorl.write(x); //motorl x acisina git.
(giincel x degeri)
motor2.write(y); //motor2 y acisina git.

(gincel y degeri)

delay (500); //500 ms bekle.
}

for (int i = 45; 1 < 60; i++)

{
x=x-1.1; //x de§erini 1.1 azalt

y--; //y deerini 1 azalt

motorl.write(x); //motorl x ac¢isina git. (gtncel
x degeri) .

motor2.write(y); //motor2 y acisina git. (gtincel
y degeri).

delay (500); //500 ms bekle.

for ( int i = 60 ; 1 < 75 ; i++ )

-0.1; //x degerini 0.1 azalt

-1.7; //y de§erini 1.7 azalt
motorl.write(x); //motorl x acisina git.
(gincel x degeri).

motor2.write(y); //motor2 y acisina git.
(giincel y degeri).

delay (500); //500 ms bekle.

Sekil 9. Servolarin baglandigi iki kollu robotun kagit tizerine ¢izgi ¢izmesi.

3. SONUC

Yukarida verilen bilgiler 1siginda proje basarili bir sekilde
cahstinlmistir. Burada gelistirilen sistem ile basit bir
robot kolunun ¢alisma mantigini ortaya konulmustur. Bu
caisma daha da gelistirilip glnlik yasamda
kullanilabilecek baska robotlarin ¢alismasi yapilablir.
Ornegin bir vyazi tahtasi {zerine yazi yazin robot
gelistirilebilir, u¢ kismina baglanan takim ile kaynak
robotu olarak kullanilabilir.

The Authors

Emrah SAYGILI is a student in
Mechatronic Engineering at Karabuk
University, Turkey. He is born in
Korfez/KOCAELIL. He uses Autocad,
c++, c#, Matlab, PLC and Arduino
Programming languages and work
about robotic systems and CNC
system. Also, He has some of project

about Ansys and Arduino.

Ibrahim Cayiroglu is an insructor in
Mechatronic Engineering at Karabuk
University, Turkey. He received his B.Sc.
in  Mechanical Engineering  from
Istanbul Technical University in 1991.
He received his M.Sc. and Ph.D. in
Computer Aided Design and Manufacturing from

Kirikkale University, in 1996 and 2002, respectively. His
research interests include CAD-CAM, Software and
Mechatronic System.



