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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.

f?élilvglrgs. Voice-controlled Abstract: In this article, given information about how to do of voice-contolled
robot 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.
ark.(2014) akilli telefonlar ile gergek zamanli
.. programlama bilen PLC kontrolii yapmuglardir.Bu
1. Girig kadar yaygin bir sekilde kullanilan robotlarin
Teknolojik gelismelerin glinlik hayatta tasarimi, dretilebilmesi ve egitimin verilmesi de
uygulanmasiyla beraber insan yasamimi daha biiyiik 6nem tagimaktadir.

konforlu hale getirmek admna giiniimiizde bir¢ok
sistem akilli telefonlar aracilign ile kontrol
edilmektedir. Bu sistemler arasinda insan hayatinin
daha kolay hale getirmek amaclanmistir.
Literatiirde akilli telefonlar ile kontrollii yapilan
cesitli uygulamalar mevcuttur. Bunlardan robotik,
uzaktan cihaz kontrolleri, glivenlik uygulamalar1 ve
ev otomasyonlar1 6zellikle 6n plana g¢ikmaktadir.
Caligmalardan bazilari; Gobel ve ark. (2011)
Android ile LEGO MindstormsNXT robot sistem
kontrolii, Ahn ve ark. (2014 akilli telefon tabanlh
telerobotik sistem, Tsuchiya ve ark.(2012) bulut
temelli robotik sistemlerin akilli telefon araciligi ile
kontrolii, Pena ve ark. (2015) cep telefonuyla
bluetooth araciligi ile FPGA ve bulamik mantik
kontrollii 4 yonlii teker kontrolii, Piccirilli ve
ark.(2016) akilli telefon araciligi ile 3 boyutlu yiiz
tanima sistemi, Wu ve Huang (2015)adroid ile
dimmer ledler icin ev otomasyonu, Abster ve

Robotlar genellikle yapilmasi istenen ise yonelik
olarak tasarlanmakta ve bir is igin iiretilen robot
bagka bir is i¢in kullanilmamaktadir. Ayrica bu
robotlar yerli olarak iiretilmemekte ve yiiksek
maliyetlerle ithal edilmektedir. Bu projenin hem
"Robotik","mikroislemciler/Mikrodenetleyiciler",

"Sayisal Elektronik"gibi dersler i¢in Ornek ders
materyeli olusturmak hem de mobil robotlarin
kolaylikla ~ milli  kaynaklarla iretilebilecegi
gostermek amaciyla bir kontrol bilgisayar1 ile
kablosuz olarak haberlesebilen bir mobil robot
prototipi tasarlanmistir ve ger¢eklenmistir. Bu
amagla 6nce robotun mekanik aksami tasarlanmig
ve Uretilmistir. Ardindan robotun kontroliinii
saglayan oyuncak araba sase tabanli ana kontrol
tinitesi, kablosuz iletigim {initesi, konugma iinitesi
gibi bircok elektronik modiil ayr1 ayri1 tasarlanarak
birbirine basariyla entegre edilmistir. Son olarak
robotu kontrol etmek ve robotla iletisim kurmak
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amaciyla ti¢ farkli yazilim gelistirilmistir. Bu
yazilimlar ana kontrol iinitesi iizerinde c¢alisan
robotun ana kontrol yazilimi, kontrol bilgisayari
iizerinde caligan ve kullanict komutlarin1 robota
ileten kullanici arayiizii ve yine kontrol bilgisayari
iizerinde calisan ve robottan gelen ses ve goriinti
bilgilerini goriintileyen istenirse bu bilgileri
kaydeden goriintii araytiziidiir.

Yukarida sayilan biitin donanim ve yazilimlar
birbirine entegre edilerek robot basari ile hayata
gegcirilmistir.Robot dort farkli hareket kabiliyetine
sahiptir. Bunlar robotun ileri, geri, saga ve sola
doniis hareketleridir.

Hali hazirda Robot c¢ok degisik amaglar igin
kullanilabilecek sekilde tasarlanmistir. Kablosuz
goriintii  aktarimi sayesinde her tiirlii uzaktan
izlemede kullanilabilir. Insanlarin  girmesinde
hayati tehlike bulunan bolgelerin kesfinde, bomba
imhasinda rahatlikla kullanilabilecegi gibi menzili
arttirilarak, gerekli zirh ve teghizatla donatilarak
askeri operasyonlarda da kullanilabilir. Goriintii
aktarimi1 disginda Robot ile kontrol bilgisayarinin
iletisimi tek yonliidiir. Gelecekte robota iki yonlii
iletisim modiilii eklenerek geri besleme sinyalleri
almabilir. Ayrica robot iizerine takilacak degisik
algilayicilarla, robotun bulundugu ortamin fiziki
kosullar1 kumanda merkezine aktarilabilir

Yazinin bundan sonraki kisimlarinda, 6nce sistemin
donanimsal ~ ve  yazilimsal  &zelliklerinden
bahsedilecektir, daha sonra ise yapilan testler
anlatilacak ve test sonuglar1 paylasilacaktir, en son
olarak ise projenin genel olarak sonuglari {izerine
degerlendirme yapilacaktir.

2. Sistemin Genel Yapisi1 ve Calisma Prensibi

Ses kontrollii robot uzun yillardir tizerinde ¢alisan
yapay  zeka sistemlerinin ~ basinda  yer
almaktadir.Robot aldigt sesli komutlari isleyerek
yerine getirmektedir.Bu projemizde robot séylenen
komutlara gore hareket etmesi amaglanmistir.
Andoid telefondaki sesi yaziya doniistiirme
uygulamasi ile soyledigimiz komutu yaziya ¢evirir.
Yaziya ¢evrilen komut bluetooth {izerinden
arduinoya aktarimustir. Burada islenerek
algoritmada karsilig1 olan fonksiyon gergekleserek
robotun hareketi saglanmaktadir.

Baglant1 semas1 Sekil-1'de gosterilmistir, motor
sliriicii baglantilarin1 breadboard iizerine 6zel pcb
kart yapilip kartin iistiine entegre edilmistir.Projede
arduino mega kullanilmistr.

Sekil 1-Baglanti Semasi

3.Sistemin Bilesenleri

Robot icin gelistirilen bilesenleri donanim ve
yazillm olmak iizere 1iki ana Dbaghk da
incelenmektedir.

3.1.Donanim
3.1.1.Arduino UNO

Robotun ana kartidir. Programlanacak mikro
denetleyici lizerinde tasiyan kart. USB portu
sayesinde bilgisayara baglanarak
programlanabilmektedir.

Arduino, Processing/Wiring dilini kullanarak gevre
elemanlar1 ile temel giris ¢ikis uygulamalarini
gerceklestiren acgik kaynakli fiziksel programlama
platformudur. Arduino ile bagimsiz olarak interaktif
uygulamalar gerceklestirilebilirsiniz. Ayni zamanda
Arduinoyu bilgisayar ile Flash, Processing,
MaxMSP, C Sharp gibi bir ¢ok yazilim iizerinden
yada kendi yazdigimniz yazilimlarla haberlestirerek
de kullanabilirsiniz.  A¢ik  kaynakli arayiiz
yazilimini internet sitesinden Windows, Mac OS X
ve Linux platformlar: igin indirebilirsiniz.

¢ 3 S
() axsm) ARDUINO

Sekil 2-Arduino UNO
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3.1.2.. Servo Motor

Servo, herhangi bir mekanizmanin isleyisini hatay1
algilayarak yan bir geri besleme diizeneginin
yardimiyla denetleyen ve hatayr gideren otomatik
aygittir. Robot teknolojisinde en cok kullanilan
motor cesididir. Bu sistemler mekanik olabilecegi
gibi elektronik, hidrolik-pnomatik veya bagka
alanlarda da kullanilabilmektedir. Servo motorlar;
¢ikis, mekaniksel konum, hiz veya ivme gibi
parametrelerin  kontrol edildigi, Ozetle hareket
kontrolii yapilan bir diizenektir. Servo motor
icerisinde herhangi bir motor AC, DC veya step
motor bulunmaktadir. Ayrica siiriicii ve kontrol
devresini de icerisinde barindirmaktadir.

Sanayide kullanilan ¢esitli dogru akim motorlar1
vardir. Servo sistemlerde kullanilan dogru akim
motorlarina ise D.C. servomotorlar ad1 verilir. D.C.
servomotorlarda rotor eylemsizlik momenti ¢ok
kiictiktiir. Bu sebepten piyasada ¢ikis momentinin
eylemsizlik momentine orani ¢ok biiyiik olan
motorlar bulunur.

Sekil 3-Servo Motor

3.1.3.L293B-L293D Motor Siiriicii Devresi

L293D ve L293B motor siiriicli entegreleri i¢lerinde
iki adet H kopriisii barindiran 16 bacakli motor
siriicii ~ entegrelerdiir. ~ Genellikle DC  motor
kontroliinde tercih edilern motor siiriicii entegreler
olan L293D ve L293B ile iki motor birbirinden
bagimsiz olarak cift yonlii kontrol edilebilmektedir.
Ayrict L293 motor siiriicii entegrelerin enable
bacaklarmin kullanilmastyla PMW kontroli de
yapilabilmektedir.

L293D motor siiriicii entegresi 4,5V ile 36V
araliginda maksimim 600mA akim smirina kadar
kullanilabilir. L293B motor siiriicii entegrenin ise
ayr1 voltaj araliginda maksimum 1 A akim sinirina
kadar kullanilmas1 miimkiindiir.
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Sekil 4-1.293D Sekil Semasi

Yukarida L293 motor siiriicli entegrenin bacak
yapist ve baglantilar1 verilmistir. Bu 6zellikler
L293D ve L293B i¢in aynidir. Semada iki motorun
birbirinden bagimsiz olarak ¢ift yonlii siiriisii i¢in
gerekli bagantilar gosterilmistir. Burada lojik voltaj
degeri 5V,

motor voltaji ise kullanilan motoru siirmek igin
gerekli voltaj degeri olup bu deger 36 V degerini
gegmemelidir.

3.1.4.DC Motor

Elektrik enerjisini, mekanik enerjiye g¢eviren
elektrik makinasina dogru akim motoru denir.
Dogru akim motorlarina DA motor veya DC motor
da denilmektedir. Buna bagli olarak dogru akim
makinasi, dogru akim genaratdrii yada dogru akim
motoru olarak da c¢alistirilabilir.

Herhangi bir iletkene dogru akim uygulandiginda
iletken, sabit bir manyetik alan meydana getirir. N
ve S kutuplarindan meydana gelen bu sabit
manyetik alan etki alaninin icindeki
iletken cisimlere yada farkli manyetik alanlara sabit
miknatisin gosterdigi etkiyi gosterir. Iletken
cisimleri ¢eker, ayn1 kutuplu manyetik alanlari iter;
farkli kutuplu manyetik alanlari ¢eker. N kutbundan
S kutbuna dogru meydana gelen bu kuvvete
manyetik aki ad1 verilir.

DC motor statorun yapisina gore sabit miknatislt ve
elektromiknatisli olarak DC motor iireticileri
tarafindan, DC motor imalati
yapilir. Elektromiknatisli  ve  sabit  miknatish
arasinda stator disinda yapilari agisindan farklilik
yoktur. Dogru akim motorlari, duran ve donen
kisimlardan meydana gelir. Duran kisim stator,
donen kisim ise rotordur.

Biiro aletleri, fotokopi makineleri, tarayicilar,
yazicilar ve teyp siriiciileri, i makineleri, optik
tarayici, tren, tramvay, troleybiis, ving, asansor,
vantilatdr, aspirator ve tulumbalar, kagit fabrikalari,
dokuma tezgahlari, matbaa makineleri gibi yerlerde
kullanilir. Firgali ve fircasiz DC motor fiyat1 ve
kullanim alanlari, kapasite ve markalarina gére DC
motor satig yapan iireticiler vardir.
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3.1.5. 11V LiPO PIL

Yapisinda Lityum ve Polimer kimyasallarini
barindiran pillere kisaca LiPO pil denir.

Elektrikli modelciligin gelismesinde bence ¢ok
katkis1 olmug bir pil tiridir. Gilinlimiizde
modelcilik disinda navigasyon cihazlar, mp3
calarlar gibi elektronik cihazlarda da artik
kullanilmaya baglanmustir. Lipo piller hiicrelerden
olusur. Herbir hiicrenin nominal voltaji 3,7 volttur.
Seri bagli hiicreler S harfi ile gosterilir. Bu
durumda S harfinden &nceki rakam hiicre sayisini
gosterir.  Yani 2S denildiginde 3,7x2=7,4 Volt
anlasilir. Keza 3S i¢in ise 3,7x3=11,1 Volt anlasilir.
Buna ilave olarak lipo piller i¢in 3S2P seklinde de
tanimlamalar yapilmistir. 3S2P nin anlami 3 adet
seri bagl pilden 2 adeti paralel baglanmistir. Bu
durumda voltaj degismez ancak pilin miliamper
degeri ikiye katlanir.

Pilin bir hiicresinin bos haldeki voltaji 3V, tam
sarjli halde voltaji 4,2V olmalidir. Kullandiginiz
pilin herhangibir hiicresinin 3V altina diigmesi
durumunda pilin 6mriinii tamamlama riski vardir.
Asirt sarjin yani 4,20V dan fazla sarj etmenin de
giivenlik a¢isindan riskleri vardir .

3.1.6. HCO06 Bluetooth-Serial Modiil Kart1

Bluetooth SSP(Serial Port Standart) kullanimi ve
kablosuz seri haberlesme uygulamalar1 igin
tasarlanmigtir.  Hizli  prototiplemeye  imkan
saglamasi, breadboard, arduino ve gesitli devrelerde
rahatca kullanilabilmesi i¢in gerekli pinler devre
kart1 sayesinde disartya alinmistir.

Standart pin yapisi sayesinde istenilen ortamlarda
rahat¢a kontrol edilebilir.

Bluetooth 2.0t destekleyen bu kart, 2.4GHz
frekansinda haberlesme yapilmasina imkan saglayip
acik alanda yaklasik 10 metrelik bir haberlesme
mesafesine sahiptir.

;}v‘ ~”_“7; I
m‘\ LM’ hah '1:) J
Sekil 5-HCO06 sensor

3.2.Yazilim

Robot’un yazilimi mikrodenetleyici yazilimi ve
kisisel bilgisayar ile denetim yazilimi olarak iki
parcadan olusur. Yapilan islemler su sekilde
siralanabilir: Hiz, motor donme yonii, fren ve 6n
tekerlek acist kontrolii; robotun Oniindeki engele
olan mesafesinin okunmasi ile baglangi¢ degerine
ilk kosullama.

Arduino kodlar su sekildedir.

#include <Servo.h>// servo motor kitiphane
#include <NewPing.h>//ultrasonik sensdr Kki

String voice;

//motor pinleri

#define SolMotorileri 6
#define SolMotorGeri 5
#define SagMotorileri 8
#define SagMotorGeri 9
#define led 53

#define ledmavi 51
#define ledyesil 49
#define ledkirmizi 45
#define ledvcc 47

//sens6r pinleri

#define USTrigger 3

#define USEcho 2

#define Maksimum uzaklik 100

Servo servo; //servo motor tanimlama

NewPing sonar (USTrigger, USEcho, Maksimum

//kullanilacak eleman tanimi
unsigned intuzaklik;
unsigned int on uzaklik;
unsigned int sol uzaklik;
unsigned int sag uzaklik;
unsigned int zaman;

// program ilk calistidinda sadece bir ke:

void setup ()

{

Serial.begin(9600); //iletisim ayari
//motor cikislara

pinMode (SolMotorileri, OUTPUT) ;
pinMode (SolMotorGeri, OUTPUT) ;
pinMode (SagMotorileri, OUTPUT) ;
pinMode (SagMotorGeri, OUTPUT) ;
pinMode (led, OUTPUT) ;

pinMode (ledkirmizi, OUTPUT) ;
pinMode (ledmavi, OUTPUT) ;
pinMode (ledyesil, OUTPUT) ;
pinMode (ledvcc, OUTPUT) ;

servo.attach(4); //servo pin tanimi
}

// sonsuz déngl

void loop () {

while (Serial.available()){ //Okumak icin

delay (10); //10 milisaniye bekle
charc = Serial.read(); //Seri okuma

if (¢ == "#') {break;} // # tespit edildig
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voice += c; //Ses = ses + c Steno digitalWrite (SolMotorGeri, LOW) ;
} digitalWrite (SolMotorileri, HIGH);
if (voice.length () > 0) { digitalWrite (SagMotorileri, LOW) ;
Serial.println(voice); digitalWrite (SagMotorGeri, HIGH);

}
if(voice == "*ileri"||voice == "*ileri git") {ileri();}
elself(v01ce == "*geri"| |voice == "*geri wpad'dygeéri ()}
elseif (voice == "*saga don"| |voice == "*dag") {sag();}
else if (voice == "*sola don"||voice == "*sdfitaldbrlitk;(SolMotorGeri, LOW) ;
else if (voice == "*dur"| |voice == "*arabayi gditediir'ite{(@odMotorileri, LOW) ;
elseif (voice == "*sol ileri"){sol(,, delali GG WriiteniSegMpotorileri, LOW) ;
elseif (voice == "*sag ileri") {sag(); delal i@l WriltenSagMptorGeri, LOW) ;
elseif (voice == "*sol geri") {sol(); delay(100); geri();}
elseif (voice == "*sag geri") {sag(); delawtli@sagaeal ()
else if (voice == "*ileri git dur"||voice == "*biraz ileri git") {ileri(); delay (500
else if (voice == "*geri gel dur"||voice =scPiolmad te() ;gel"™) {geri(); delay(500);
else if (voice == "*sola don dur"||voice ==eldyi@dd)sola don") {sol(); delay(500);
else if (voice == "*sada doén dur"||voice =3 "*biraz sada doén") {sag(); delay(500); c
elseif (voice == "*sola bak"||voice == "*aswhuohsobatkd'R (){solabak() ;}
else if (voice == "*sada bak"||voice == "*dagina bak") {sagabak();}
elseif (voice == "*3dnlUne bak"||voice == "‘arwvdak'Dte{(dBingbak () ; }
elseif (voice == "*1351d1 a¢"||voice == "*Dedaywdk)) ;{ledyak();}
else if (voice == "*151@1 kapat" | |voice == }"*ledi sondir") {digitalWrite (51,HIGH); d
digitalWrite (47,LOW) ;} voild onunebak ()
elseif (voice == "*klrlel") {digitalWrite (45,L0W); digitalWrite (49,HIGH); digitalW
elseif (voice == "*yesil") {digitalWrite (&L AN wrideg@tgWrite (45, HIGH) ; digitalWri
elseif (voice == "*mavi") {digitalWrite (50c0G)(10D)gitalWrite (49, HIGH); digitalWrit
else if (voice == "*mor") {digitalWrite (51,JLOW); digitalWrite (49,HIGH); digitalWrite
else if (voice == "*beyaz") {digitalWrite (¥bildDikdyalkgitalWrite (49,LO0W); digitalWrit
elseif (voice == "*engel"||voice == "*engdl algila") {engel();}

digitalWrite (53,HIGH) ;
voice="";1}} }

void ledkapat ()
// robotun yén komutlari {

voidileri ()

{

digitalWrite (SolMotorGeri,

digitalWrite

(
(
digitalWrite (
(

digitalWrite (SagMotorileri,

}

voidgeri ()

{
digitalWrite
digitalWrite
digitalWrite
digitalWrite
}

—~ o~~~

voidsag()

{
digitalWrite
digitalWrite
digitalWrite
digitalWrite
}

—~ e~~~

voidsol ()

{

digitalWrite (53, LOW) ;
}

LOW) ; // sensdriin mesafe o6lcumi

SolMotorileri, HIGH); voidsensor olcumf()
SagMotorGeri, LOW) ; {
HIGH) ; delay (50);
zaman = sonar.ping();
uzaklik = zaman / US_ROUNDTRIP CM;
}
voidengel ()
SolMotorileri, LOW); {
SolMotorGeri, HIGH):; delay (500) ;
SagMotorileri, LOW) ; servo.write (90) ;
SagMotorGeri, HIGH); sensor_olcum() ;
on uzaklik = uzaklik;
if (on_uzaklik > 35 || on uzaklik == 0)
{
ileri();
SolMotorileri, LOW) ; }
SolMotorGeri, HIGH) ; else
SagMotorGeri, LOW) ; {
SagMotorileri, HIGH); dur () ;

servo.write (180);
delay (500);
sensor_olcum() ;

sol uzaklik uzaklik;
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servo.write (0);
delay (500);
sensor_olcum() ;
sag uzaklik = u
servo.write (90)
delay (500);
if (sag_uzaklik < sol uzaklik)
{
sol () ;
delay (500);
ileri ()

}

zaklik;

’

elseif (sol uzaklik < sag uzaklik)

{

sag () ;
delay (500);
ileri ()

}

else

{

geri();

}

}

}

’

4. Tartisma ve Sonug¢

Bu calismada elektrik, elektronik, bilgisayar ve
makine alaninda lisans seviyesinde okutulan birgok
derste 6rnek ders materyali olarak kullanilabilecek
bir ~ mobil robot  prototipi  tasarlanarak
gerceklenmistir. Robotun tasarim ve gergeklenme
asamasinda bir¢ok yeni bilgi, beceri ve deneyim
kazanilmistir. Kazanilan bu birikim robotun
kullanildig1r derslerde O6grencilere aktarilmaktadir.
Gelecekte robot iizerinde birgok yenilik yapmak ve
boylece bilgi birikimimizi artirmak miimkiindiir.
Ornegin kontrol bilgisayari iizerinde yapilacak bir
degisiklik ile bir dizi komut serisini isler hale
getirilebilir. Yine kontrol yaziliminda yapilacak
degisiklikle robotun gonderdigi goriintiiler bulanik
mantik ya da yapay sinir aglart yontemleriyle
islenir hale getirilebilir. Bdylece robotun bir
noktadan digerine kendi kendine gitmesi, gittigi
yolu Ogrenmesi (saha egitimi), engeller karsisinda
karar vermesi saglanabilir. Gorlinti aktarimi
diginda Robot ile kontrol bilgisayarinin iletisimi tek
yonliidiir. Gelecekte robota iki yonlii iletisim
modiilii eklenerek geri besleme sinyalleri alinabilir.
Ayrica  robot  lizerine  takilacak  degisik
algilayicilarla, robotun bulundugu ortamin fiziki
kosullar1 kumanda merkezine aktarilabilir.
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