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Sunusg

Sunus

20. ylizyildaki teknolojik gelismeler, son 40-45 yilda kisisel bilgisayarlarin ve internetin de
hayatimiza girmesiyle beraber c¢evremizdeki bir¢gok cihazda elektronik devreler
kullanilmaktadir. Ozellikle mikrodenetleyici kartlarin kodlanmasi ve ¢esitli elektronik devre
elemanlari ile olusturulan elektronik arag, alet ve cihazlar; insanlarin giinliik yasamini1 yogun
bir sekilde etkilemektedir. Bu etki agisindan diisliniildiigiinde 21. yiizyilda bireylere bilgi-
islemsel diisiinme, algoritmik diisiinme, yaratici diisiinme, problem ¢6zme, igbirlikli 6grenme,
kritik — analitik diistinme vb. becerilerin kazandirilmasi 6ne ¢ikmaktadir. Ayrica teknolojik
gelismelere bagli olarak son donemde diinya genelinde kendi problemlerini ¢dzen bireyleri
vurgulayan “maker hareketi” ve “kendin yap (Do It Yourself — DIY)” gibi hareketler de ortaya
cikmigtir. Teknoloji ¢agi olarak adlandirilan gilinlimiizde toplumlarin teknolojileri sadece
kullanarak tiiketmek yerine; teknoloji lireten bir toplum olma hedefi birgok iilke tarafindan
amag olarak belirlenmistir. Iste tam da bu noktada, yeni teknolojileri iireten bir iilke
olusturabilmek icin Deneyap Teknoloji Atdlyelerinde verilen egitimler sonucunda
karsilastiklar1 problemleri teknolojik ara¢ ve siirecleri kullanarak kendi iirettikleri sistemlerle
¢dzebilen dgrencilerin yetistirilmesi hedeflenmektedir. Ulkemizin kalkinmasi icin teknoloji
tiretme yetkinligi yiiksek geng bireyler yetistirmeyi hedef alan Deneyap Teknoloji Atdlyelerinin
egitim modeli kapsaminda 36 ay siire ile iicretsiz olarak Tasarim ve Uretim, Robotik ve
Kodlama, Elektronik Programlama ve Nesnelerin Interneti, Yazilim Teknolojileri, Ileri
Robotik, Nanoteknoloji ve Malzeme Bilimi, Siber Giivenlik, Yapay Zeka, Mobil Uygulama,
Enerji Teknolojileri, Havacilik ve Uzay Teknolojileri derslerine iliskin egitimler verilmektedir.
Verilen egitimlerden biri de “Elektronik Programlama ve Nesnelerin Interneti”dir. Ortaokul ve
lise 6grencilerinin bu dersleri tiniversite egitimlerinden 6nce almalari; 6grencilerin iiniversite
tercihlerine de katki saglayacagi gibi iilkemizin teknoloji iireten bir toplum olma hedefine
ulagmasinda anahtar bir rol oynayacagi ongoriilmektedir. Bir diger ifade ile akademik olarak
iistlin bilgi ve teknik becerilere sahip olan 6grencilerin miihendislik ve temel bilim alanlarina
olan ilgilerinin artacagi ve meslek se¢imlerinde miihendislik boliimlerine yonlenebilecekleri
diistiniilmektedir. Ortaokul ve lise donemlerinde bu dersleri alan 6grenciler {iniversitelerin
temel bilim ve miihendislik boliimlere hazir olarak girebilme imkéanina sahip olabileceklerdir.
Deneyap Teknoloji Atolyelerinde egitim alan dgrencilerin iiniversite dgrenimleri sonucunda
daha verimli bir mithendislik egitimi almalar1 6ngoriilmektedir.

Deneyap Teknoloji Atdlyelerinde “Elektronik Programlama ve Nesnelerin Interneti” dersi
kapsaminda Ogrencilere bir elektrik devresindeki gerilim, direng ve akim iligkisi gibi basit
diizeyde elektrik bilgisinden baglayarak diyot, kondansatdr vb. devre elemanlarinin yani sira
ultrasonik mesafe sensorii, 1s1 ve sicaklik sensorii, gaz sensorii, yagmur sensorii gibi gesitli
sensorleri kullanarak elektronik devrelerin kullanilacagi bir egitim tasarlanmistir. Yine bu
elektronik devre elemanlarinin tanimlanan giinliik hayat problemleri {izerinde calisabilmeleri
icin nasil kodlama yapabilecekleri de bu ders kapsaminda 6grencilere verilecektir. Devrelerde
elde edilecek verilerin dncelikle farkli gosterge ve ekranlarda sunulmasi, farkli motorlarin
calisma ve kullanim alanlari, prototip uzay araci gibi farkli gdrevleri yerine getirebilecek
otonom araglarin tasarlanmasi, ¢izgi izleyen araglardan kendi aralarinda yaristirabilecekleri
arabalarin olusturulmasi ve yine farkli sensdrleri kullanarak akilli ev teknolojilerini tiretmek bu
derste Ogrencilere aktarilacak konular olarak 6ne ¢ikmaktadir. Ders igeriginde ilerleyen
boliimlerde 6grencilere proje hazirlamalari i¢in ¢esitli gdrevler ve yonlendirmeler de yapilmis,
olup, bu siireclerini detayl1 olarak raporlayabilecekleri “Proje Kayit Defteri” hazirlamalari i¢in
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ilgili boliimler de olusturulmustur. Egitim sonunda Proje Yarismasi ve Sunumlari ile egitim
sonlandirilmistir.

Elektronik Programlama ve Nesnelerin Interneti dersi kapsaminda dgrencilere saglanan diger
teknolojik altyapilarin yaninda mikrodenetleyici kart olarak “Deneyap Kart”in kullanilmasi
ile 6grenciler teknoloji tireten bir Tiirkiye toplumu olma yolunda daha farkli bir motivasyon ve
Ozgiiven ile calisma imkani bulacaklardir. Deneyap Kartin bu atdlyelerde kullanilmasi
Tirkiye’de diger teknoloji liretimlerine de 6nayak olmasi hedeflenmektedir. Deneyap Kart
diger mikrodenetleyici kartlarla karsilastirildiginda, iizerindeki dahili Bluetooth baglanti, Wi-
Fi baglanti, mikrofon, RGB LED, ivme sensorii gibi 6zellikleri ile 6grencilere daha farkli
devreler kurma ve projeler gelistirme imkani sunmaktadir. Deneyap Kart ile olusturulacak
devreler birkag farkli ortamda kodlanarak programlanabilmektedir. Bu ders kapsaminda lise
ogrencileri Deneyap Kart ile olusturduklari elektronik devreleri Arduino IDE ortaminda metin
tabanli olarak kodlayacaklardir. Bu sayede Deneyap Teknoloji Atolyeleri d6grencileri ileride
karsilagabilecekleri diger mikrodenetleyici kartlarin kodlanmasina da hazir hale gelmis
olacaklardir. Ortaokul 6grencileri ise Deneyap Kartin kendi blok temelli kodlama araci olan
“Deneyap Blok” ortaminda kodlama mantigin1 anlayarak devrelerini programladiktan sonra
dersin ilerleyen haftalarinda Arduino IDE ortaminda metin tabanli kodlama yapacaklardir.

Nesnelerin Interneti (IoT) alan1 da son donemlerde 6nemini artirmaktadir. Kullandigimiz
birgok cihazin internet araciligi ile kontrol edilmesi ile akilli cihaz olarak adlandirildigini
gormekteyiz. Bunlara 6rnek olarak akilli telefon, akilli saat, akilli televizyon, akilli buzdolabi
ve akilli ev teknolojilerini sayabiliriz. Bu cihazlarin ¢alisma prensibi sensorlerden gelen
verilerin internet araciligi ile farkli sistemlere aktarilarak islenmesini, kontrol edilmesini ve
tekrar ilgili cihazlara veri ve bilgi olarak gonderilerek istenen sekilde kullanilmasini temel
almaktadir. Bu dersi alan 6grenciler internet araciligi ile uzaktan takip ve kontrol edilen
sistemler tasarlayabilecek ve akilli ev ve akilli ulasim gibi projelerde kendi fikirlerini hayata
gecirebileceklerdir.

Deneyap Teknoloji Atdlyelerinde; Elektronik Programlama ve Nesnelerin Interneti dersi
kapsaminda egitim alacak Ogrencilere yonelik olarak hazirlanmig bu kitapta, dgrencilerin
sadece igerikte bulunan basamaklari takip ederek uygulamalari taklit etmeleri yerine; 6nce s6z
konusu elektronik devre elemanlarinin ¢aligma prensiplerini ve nasil programlanabileceklerini
anlamalari; sonrasinda kendilerine sunulan giinliikk hayat problemlerine yonelik kendi ¢6ziim
Onerilerine uygun bir sekilde mekanik ve elektronik tasarim yapmalar1 ve en son olarak ise
hedefledikleri gorevleri yerine getirecek kodlamayr yapmalar1 hedeflenmistir. Ozellikle
teknoloji iireten bir toplum olma yolunda kendi teknolojik ¢Oziimlerini hayata gegiren
Ogrencilerin egitilmesi bu dersin ana hedefine ulagmasi agisindan en biiyiik kazanim olacaktir.

Sevgili 6gretmenler kitabin size ve lilkemiz dgrencilerine faydali olmasi dilegiyle...

viil
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Diinya genelinde bilgisayar bilimi egitimi ve enformatik egitimi isimleriyle, Tiirkiye’de siklikla
kodlama egitimi ismiyle bilgi islemin olusturdugu giiciin egitimde farkli alanlarda kullanildig:
bir doneme taniklik etmekteyiz. Ayni zamanda bilgi islemin giiciiniin kendi mecrasinda
miithendisligin, bilimin ve matematigin ¢esitli alanlarinda robotik, sayisal modelleme, sosyal
medya, yapay zeka, insan genom projesi ve CERN arastirmalart gibi basliklar altinda
kullanildig1 verimli bir donemdeyiz. Fakat bu gelismeler ile birlikte bilgisayar bilimi egitiminde
onemli bir problem ortaya ¢ikmistir: Bilgisayar bilimi egitimi nasil verilmelidir? Bu problemin
tizerinde yeteri kadar durulmadigmi diisiinmekteyiz. Gorsel programlama, elektronik
programlama, robotik kodlama, web programlama, metin tabanli programlama, mobil
programlama ve bunlar gibi isimler kullanilarak ¢esitli dersler ve kurslarin agildigini, kitaplarin
yazildigim gozlemekteyiz. Icerik iizerine yogunlasmak bir dereceye kadar énemlidir fakat
bunun yaninda igerigin pedagojisine ve 6gretimine de odaklanmak gereklidir. Bu bilesen eksik
kaldiginda istenilen verim almamayabilir. Ogretmenler smiflarina girdiginde bahsi gecen
konular1 anlatmaktadirlar. Acaba 6gretmenler sinifin kapisini kapattiklarinda nasil bir 6gretim
yaklagimi sergilemektedir ve hangi diisiinme becerilerini hedeflemektedir? Sadece igerigin
verilmesi yeterli degildir. Aym1 zamanda dgretimin tasarlanmasi da esas olmalidir. Ogretim
sistematik ve biitlinciil bir etkinliktir. Tiim bunlara dayanarak bu kitapta deneyimsel 6grenmeye
dayal1 bir 6gretim tasarimi olusturulmus ve kullanilmistir. Bu tasarim Gozle-Uygula-Tasarla-
Uret-Degerlendir (GUTUD) égrenme dongiisii (Cetin, I., Uggiil, M., Top, E., Yiikseltiirk, E.
2021; Ucgiil, M, Cetin, 1., Yiikseltiirk, E. & Top, E., 2021) etkinlik tabanli program, spiral
O0grenme ve esli programlamay1 icermektedir.

Giris
I¢inde bulundugumuz ¢agda 6grenme, dgrenenlerin smif iginde verilen kavram, prosediir ve
temel bilgileri istendigi zaman belirli bir dl¢iide smnav veya baska vasitalar ile yeniden
gdstermesi olarak algilanmamaktadir. Ogrenenlerin 6grendigi kavrami, prosediir ve temel
bilgileri bagka baglamlara transfer etmesi ve bu bilgileri kendi amagclar1 dogrultusunda yeniden
inga etmesi gerekmektedir. Bu amag¢ dogrultusunda 6grenenler sadece belirli kavramlari

ogrenmekle yetinmemelidir. Bu kavramlar1 6grenirken problem ¢dzme, soyutlama ve kritik
diisiinme gibi {ist diizey diisiinme becerilerini de gelistirmelidir.

Elektronik Programlama ve Nesnelerin Interneti dersinde ogrencilerin temel elektronik,
elektronik programlama ve nesnelerin interneti konularini kavrayip bu kavramlar1 farkh
baglamlarda kullanip ileri seviye problem ¢dzme etkinlikleri ile ugrasmalar1 gerekmektedir. Bu
konu bagliklar ile sadece belirli bir mikrodenetleyicinin 6zellikleri, belirli devre elemanlar1 ve
sensorlerin kullanimi ve bir kodlama ortaminin kullanilmasi yeterli degildir. Bunun &tesine
gecilerek dgrencilerin bilgisayarca diisiinme becerilerinin gelistirilmesi hedeflenmelidir. Ozden
(2015) bilgisayarca diislinmeyi “Bilgisayarlar1 liretim amagli olarak hayat problemlerinin
¢oziimiinde kullanabilmek i¢in gerekli olan bilgi, beceri ve tutumlara sahip olmaktir.” seklinde
tanimlamaktir. Bilgisayarca diisiinme bir problem ¢dzme siirecidir ve bes bileseni igerir: (i)
yaratici diisiinme, (ii) algoritmik diisiinme, (iii) elestirel diistinme, (iv) problem ¢6zme ve (V)
isbirlikli 6grenme (Korkmaz vd., 2017).

Ogrencilerin elektronik programlama ve nesnelerin interneti konularini dgrenmeleri ve
bilgisayarca diisiinme becerilerini gelistirmeleri i¢in farkli yaklasimlar kullanilabilir. Bu amag
dogrultusunda Elektronik Programlama ve Nesnelerin Interneti dersinde iki temel yaklasim
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harmanlanarak kullanilacaktir. Bu yaklagimlardan ilki, dersi egitmenin anlatimi {izerine kurar.
Egitmen konuyu dogrudan anlatabilir, model olarak problemleri nasil ¢ozdiigiinii gosterebilir,
ogrencilerden gosterilen konu ve kavramlar1 tekrarlamalarini isteyebilir. Bu yaklagimda
dgretmen asil sorumlulugu alir ve dgrencilere konuyu aktarmayi hedefler. ikinci yaklagim ise
dersi 6grencinin kesfedecegi sekilde tasarlayip dgrenci merkezli bir 6gretim hedeflemektedir.
Buna gore dgrenci siirecte aktif rol iistlenir. Ogretmen bilgiyi aktarmaktan ziyade, dgrencinin
kesfetme veya olusturma siirecinde ona yardim/rehberlik eden pozisyondadir.

Elektronik Programlama ve Nesnelerin Interneti dersinde bahsi gegen iki yaklasim
harmanlanarak GUTUD (Gézle, Uygula, Tasarla, Uret, Degerlendir) 6gretim/6grenme dongiisii
olusturulmustur. Dongii adimlari 6grenci penceresinden isimlendirilmistir. Gozleyen,
uygulayan, tasarlayan, iireten ve degerlendiren 6grencidir. GUTUD &grenme dongiisiindeki
“Gozle ve Uygula” adimlari derste temel kavramlarin 6grenilmesi i¢in kullanilacak ve aktarim
yaklasimi 6n plana gikaracaktir. “Tasarla ve Uret” adimlarinda ise dgrencilerin verilen temel
kavramlar1 kullanarak ileri seviye zihinsel becerileri gelistirmeleri hedeflenmektedir. Bu
asamada kesfe dayali yaklagim 6n plana ¢ikarilacaktir. Dongiiniin son adimi olan “Degerlendir”
adiminda Ogrencilerden 6grenilen konular1 pekistirmesi, bu konulari basitge giinliikk yasam
baglaminda diisiinebilmesi ve Ogrenme siirecinde yasadigi deneyimler iizerine diisiinerek
O0grenme silirecini tamamlamalar1 beklenmektedir.

Degerlendir

Uret Tasarla

Resim 1: GUTUD Ogrenme/Ogretim Déngiisii

Gézle-Uygula-Tasarla-Uret-Degerlendir Ogrenme Déngiisii

Gozle: Bu bolim iki kisimdan olusur. Birinci kisim ders veya konu baslarinda
gerceklestirilmelidir. Egitmen bu asamada Ogrencilerin ge¢mis bilgilerini aktive etmek ve
onlarin dikkat ve motivasyonlarini saglamak ile gérevlidir. Ogretmen dgrencilerin ge¢mis
bilgilerini aktive etmek ve onlarin dikkatini ¢ekmek icin bir 6nceki derste yapilan etkinlikleri /
caligmalar1 kisaca Ozetleyebilecegi gibi gilinliilk yasamdan ilgi ¢ekici 6rnekler de kullanabilir,
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Ornegin otomasyona giris yapmak i¢in El-Cezeri’nin hayatindan ve {rettigi cihazlardan
bahsedilebilir.

Bu boliimiin ikinci kismi her Gozle etkinligi igin gecerlidir. Ikinci kisimda egitmen bir
elektronik konusunu uygulamali olarak (gostererek) anlatir. Gozle etkinliklerinde genel olarak
temel hedef dogrudan konunun anlatilmasi degildir. Burada dogrudan anlatim yapmaktan
ziyade egitmen bir gorev iizerinden konuyu anlatir. Etkinlikte, uzmanin eldeki bir problemi
nasil ¢dzecegi ve/veya o probleme nasil yaklasacag gosterilir. Ogretmen bir problemin
¢Oziimiinii bir uzmanin nasil yapacagini gosterirken konuyu anlatmis olacaktir. Egitmen, ¢ok
stk olmamakla birlikte, bazen dogrudan anlattim yontemini de kullanabilir. Gozle
etkinliklerinde 6gretmen daha aktiftir. Uygulamay1 yaparken 6grencilere sorular sorabilir ve
Ogrencilerin sorularini yanitlayabilir.

Gozle etkinliklerinde genel olarak 6grenciler gosterilen konu ile ilk defa karsilagmis olacaktir.
Bu yiizden buradaki etkinlikler diger adimlarda bulunan etkinliklere gore daha basit olacaktir.
Bu asamada konu dgrenciler icin digsaldir. Ogrenciler konuyu icsellestirmenin ilk adimini
atmaktadirlar. Igsellestirme siirecinde dgrencilerin zengin bir 6grenme deneyimi elde etmeleri
ve bu deneyimleri {izerine diisiinmeleri énemlidir. Ogrenciler bu asamada bir gorevi yerine
getirirken onun her bir adimini acik bir sekilde yapmaya meyilli olacaktir. Gorevin nasil yerine
getirilecegini hayal edemezler. Bu siirecte digsal ipuglar1 nemli bir rol oynayabilir. Bu ipuglar
fiziksel veya zihinsel olabilir. Bu duruma 6rnek olarak ¢ocuklarin toplama iglemini 6grenirken
parmaklarmi kullanmasi verilebilir. Egitmen uygun oldugu durumlarda digsal ipuglar
vermelidir.

Uygula: Bu bdliimde 6gretmen 6grencilerden Gozle adiminda gosterilen uygulamalarin bir
benzerini veya bazen aynisini, yapmalarini ister veya bazen birlikte yapar. Ornegin, bir
elektronik devredeki ledlerin sirayla yakilmasi icin gerekli elektronik devreyi olusturmay1 ve
program kodlarin1 yazmayi gosteren egitmen, 0grencilerden bir trafik 151811 simule eden
elektronik devre olusturmayr ve program kodlarini yazmay: isteyebilir. Gozle ve uygula
boliimii sonunda Ogrenciler ilgili konular ve kavramlar hakkinda bilgi sahibi ve c¢esitli
deneyimler kazanmis olurlar. Burada amag 6grencilerin temel kavramlar ve konular hakkinda
deneyim kazanmasi, temel kavram ve konulara hakim olmasi1 ve i¢sellestirmesidir.

Tasarla: Bu adimda dgrenciler aktif rol iistlenir. Ogretmen rehber pozisyonundadir. Ogretmen,
ogrencilere takildiklart noktalarda destek olacaktir. Fakat Ogretmenin sagladigi destek
gereginden fazla olmamalidir. Tasarla adiminda 6gretmen tarafindan 6grencilere bir problem
verilir. Ogrencilerden oncelikle bu problemin ¢dziimiinii tasarlamalar1 istenir. Tasarlama
asamasinda Ogrenciler temel itibariyle bilinenler ile istenenler arasindaki bagi kurarak bir
¢Oziim plani iireteceklerdir.

Bu adimdaki 6nemli nokta, grencilerin ¢6ziime dogrudan baglamasi yerine once ¢oziim
hakkinda diisinmesi ve bir ¢oziim plani iiretmesidir. Ogrenciler her defasinda tasarlama
etkinliklerini yapmak istemeyebilir ve dogrudan ¢oziim iiretmeye geg¢mek isteyebilir. Bu
durumlarda, ogrencilerin adimlar1 birebir uygulamasi yoniinde zorlamak yerine onlardan
problemi dogrudan ¢ozmeye baslamadan once problem hakkinda diisiinmesi ve planlama
yapmasi istenebilir.

Uret: Bu adimda da dgrenciler aktif rol iistlenir. Ogretmen yine rehber pozisyonundadir.
Ogretmen 6grencilere problemlerin ¢dziimiinii vermez. Problemlerin grenciler tarafindan
¢dziilmesi i¢in onlara yardime1 olur. Uret adiminda, 6grencilerden bir énceki adimda tasarladig
plan1 kullanarak probleme bir ¢dziim {iretmesi istenir. Ogrenciler bilgisayar ve elektronik set
basinda calisarak gerekli donanimsal ve algoritmik ¢oziimleri gelistirirler.
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“Tasarla ve Uret” adimlar &grencilerin “Gézle ve Uygula” béliimiinde 6grendigi bilgi ve
becerileri kullanarak problem ¢dzme, soyutlama, algoritmik diistinme ve kritik diigiinme gibi
becerileri gelistirdikleri adimlardir. Bir bagka ifade ile ogrencilerin 6grendikleri
bilgilerin/becerilerin problem ¢dzme siirecinde daha ileri seviyelerde kullanimini igermektedir.
Bu yiizden “Tasarla ve Uret” aktivitelerinde dgrencilerin tasarimlar1 ve c¢dziimleri kendi
baslarina yapmalaria izin verilmelidir. Ogrenciler iist seviye zihinsel becerilerini gelistirmeye
calistig1 durumlarda yardima ihtiya¢ duyabilirler. Burada yapilacak yardim 6grencilerin bahsi
gecen becerileri farkli ortamlarda kendi baslarina bireysel olarak uygulayabilmelerini
hedeflemelidir. Ogrenciler yardim kesildiginde karmasik gorevler ile tek baslarina veya grup
olarak bas etmeyi 6grenmelidir. Bu adimda 6grencilere problemin ¢oziimiinii dogrudan vermek
onlarin tiim bu deneyimlerden eksik kalmasina sebep olabilir.

Degerlendir: GUTUD o6gretim déngiisiinde degerlendirme ile anlatilmak istenen dogrudan
Ogrencinin basarisinin puanlanmasi degildir. Buradaki temel hedefler, o hafta islenen konunun
pekistirilmesi, Ogrenilen bilgilerin giinliikk hayattaki kullanim alanlarmin irdelenmesi ve
dgrencinin dgrenme siirecinde yasadiklari ve dgrendikleri {izerine diisiinmesini saglamaktir. ilk
olarak, konunun pekistirilmesi siirecinde igerikle ilgili gorece klasik tabir edilebilecek sorularla
ogrencilerin 6grendikleri bilgi ve beceriler hakkinda diisiinmeleri/tartismalar1 planlanmaktadir.
Ikinci olarak ogrenilen igerigin giinliik hayatta kullammu ile ilgili sorularla dgrencilerin
farkindaligin1 ve Ogrenilen bilginin aktarimini/transferini kolaylastirmak hedeflenmektedir.
Son olarak 6grenci dgrenme siirecini masaya yatirir. Ogrenme icin belirli bir konu veya kavram
ile ilgili deneyimlerin olusturulmasi yeterli degildir. Elde edilen deneyimlerin iizerine
diistinmek gerekmektedir. Degerlendirme adiminda 6grenci Ogrenme siirecinde yasadigi
deneyimler lizerine diisiiniir. Bu deneyim 6grenme siirecinin tamamlanmasi, 6grencinin kendini
tanimasi ve 6grencinin gelecek 6grenmelerini daha verimli hale getirmesi i¢in 6nemlidir.

Etkinlik Tabanh Program ve Spiral Ogrenme

Klasik programlar olusturulurken konular birbirinden ayrilarak siralanir ve olusturulan siraya
gore 6gretilir. Aslinda bu mantikl bir yaklasimdir. Bu sayede konular basitten karmasiga dogru
ve organize bir sekilde 6grenciye sunulabilir. Her yaklagimin oldugu gibi bu yaklagimin da
dezavantajlart bulunur. Klasik yaklasimda konular gergek hayat baglamindan koparilmis olur.
Ogrenilen konularm 6ziimsenip biitiinlestirilmesi cogunlukla dgrencilere birakilir. Bu kitapta
etkinlik tabanli program kullanilmistir. Bu yaklasimda program etkinlikler cercevesinde
olusturulur. Tlgili konular etkinlikler igerisinde verilir. Bu sayede 6grenciler yaptig1 etkinlikte
ayrik konulardan ziyade anlam biitiinliigii olan problemlerle ugrasabilir. Ogretmen bir uzman
olarak bu problemlere nasil yaklastigini 6grencilere gosterebilir. Ayrica 6grenciler ve 6gretmen
derslerinde kavramlara ayrik konular {izerinden gitmektense iirettikleri somut iirlinler veya
etkinlikler iizerinden ulagmaya ¢aligir. Boylece tiim sinifin paylasabilecegi, uygulayabilecegi
ve lizerinde diisiinebilecegi kolektif diistinme {iriinleri/ortamlar1 olusur.

Higbir yaklasim teknik veya yontem biitiin sorunlar1 ¢6zemez. Bir yaklasimin temel alinmasi
her kosulda onun uygulanmasi gerektigi anlamima gelmez. Bu bakis agis1 ile olusturulan
program genel olarak etkinlik tabanli olsa da bazen klasik yaklasim da kullanilabilir. Ornegin
bazi durumlarda etkinlik tabanli programda biitiinliiklii olarak ele alinan problemler 6grencilere
cok karmasik gelebilir. Burada klasik yontemde oldugu gibi bu problem kiigiik parcalara
ayrilarak pargalarin 6gretilmesi tizerinde durulabilir. Nitekim ¢ok sik olmamakla birlikte ve
gerekli oldugu diisiiniildiigiinde klasik yontem bu kitapta kullanilmistir.

Etkinlik tabanli programin sagladigi bir diger avantaj konu siralamas: ile ilgilidir. GUTUD
dongiisii cercevesinde verilen etkinlik tabanli program sayesinde konular spiral sekilde
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verilmektedir. Buradaki spiralin {i¢ bileseni bulunmaktadir. Birinci bilesen basitten karmasiga
bir yonelimi belirtir. Gelisim genellikle basit, daha zor, daha zor... seklinde ilerlemektedir.
Ikinci bilesen basitten karmasiga dogru giden yapinin ardisik olmadigim belirtir. Daha zor olan
konu kendisinin daha kolay olan siirlimiiniin verilmesinden sonraki ders/hafta verilmek zorunda
degildir. Siralama, birinci bilesenle ¢elismedigi miiddetge, etkinliklere gore yapilabilir. Ugiincii
bilesen ise eski konularin yeni ve daha {ist seviye olan bir diizlemde yeniden olusturulmasina
firsat tanimayi isaret eder. “X” kavraminin basit bir seviyede “Y” ve “Z” kavramlarinin ise ileri
seviyede verildigi var sayilsin. “X” kavramu ileri seviyede verildiginde ileri seviye diizlemde
bulunan “Y” ve “Z” kavramlar1 ile entegre edilebilir. Boylece kavramlar arasi iligkiler
olusturulur. Bu durum “X” kavraminin ileri bir diizlemde, o diizlemde bulunan kavramlari
dikkate alarak, yeniden olusturulmasi anlamina gelmektedir. Bu programda bulunan
etkinliklerde spiral 6grenmenin her bir bileseni kullanilmigtir

Esli Programlama

Ogrenciler “Uygula” ve “Uret” adimlarm esli programlama gruplari igerisinde yapacaklardir.
Esli programlamada iki 6grenci, bir elektronik set ve bilgisayar karsisinda yan yana oturarak
tasarim, elektronik devre, algoritma, kod yazma veya hata ayiklama i¢in isbirlikli calisir.
Ogrencilerin “Uygula ve Uret” adimlarmdaki gorevleri tamamlayabilmeleri igin elektronik
devreyi olusturmalar1 ve bilgisayar basinda kodlama islemini yapmalar1 gerekmektedir. Bir
“Uygula veya Uret” adiminda 6grencilerden birisi devreyi olusturma gérevinin sorumlulugunu
alirken digeri kod yazmanmin sorumlulugunu iistlenir. Bir sonraki “Uygula veya Uret”
etkinliginde ise Ogrenciler gérev degistirmelidir. Devre kuran 6grenci yeni etkinlikte kod
yazmali; kod yazan dgrenci ise yeni etkinlikte devre kurmalidir. Her bir “Uygula/Uret”
etkinliginde sorumluluklar sirayla degistirilerek etkinlikler tamamlanir. Bir 6grencinin sorumlu
oldugu goreve diger 6grenci miidahale etmez, ancak ¢6ziim i¢in fikir verebilir veya Onerilerde
bulunabilir. Gérevden sorumlu olan 6grenci etkinligin kendi boliimiinii diger 6grencinin
onerilerini de goz oniinde bulundurarak tamamlar. Bu dersteki esli programlamada, elektronik
devreyi olusturan ve program kodunu yazan 6grenci diizenli olarak yer degistirir. Ogrencilerin
her iki gorevden de 6grenecegi seyler vardir. Bu ylizden rol degistirme ¢ok Onemlidir.
Ogretmen 6grencilerin periyodik olarak gorev degistirmesini saglamalidir.

Esli programlamada diger bir 6nemli nokta, hangi iki 6grencinin es olarak atanacagidir. Burada,
1yi bilen ve az bilen gibi, farkli bilgi veya beceri gruplarinda 6grencilerin bir araya getirilmesi
1yi bilenin az bilene 6gretmesi agisindan faydali olarak goriilebilir. Fakat pratikte bu fayda
gerceklesmemektedir. Bundan ziyade, 1y1 bilen bir miiddet sonra digerini kendine ayak bagi
olarak gorme egilimi ve gorece daha az bilen de iyi bilen ile iletisim kurmakta sikint1 yasayip
etkinliklerden kopma egilimi gosterebilmektedir. Benzer bilgi ve beceri diizeyinde olan gruplar
daha verimli ¢aligmaktadir. Bu ylizden benzer bilgi ve beceri diizeyinde olan dgrencilerin es
olarak belirlenmesi 6nemlidir. Baz1 durumlarda es olarak tayin edilen 6grenciler birbirleriyle
ciddi anlagmazliklar ve catigmalar yasayabilirler. Catisma yasayan ogrencilerin ayn1 grupta
kalmas1 saglikli olmayacaktir. Bu durumu fark eden 68retmen, catisma yasayan esleri farkli
Ogrencilerle yeniden eslemelidir.

Gruplar Arasi Iletisim

Etkinlikler boyunca gruplar arasi bilgi aligverisine izin verilmelidir. Gruplar arasinda
paylasimer bir ortam olusturulmalidir. Fakat bu paylasim, komple bir ¢oziimiin paylagimi
seklinde olmamalidir. Ogrenciler, ¢oziim yollari, stratejiler ve eksik bilgiler gibi konular icin
paylasim yapabilirler. Fakat verilen bir problemin biitiin ¢6ziimii paylasilmamalidir. Bu konu
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hakkinda 6gretmen, 6grencileri daha 6nceden bilgilendirmelidir ve onlarin ne tiir bir paylagim
icerisinde oldugunu takip ederek gereginden fazla olan paylasimlar1 engellemelidir.

Donem Projesi

Bu derste o6grencilerin 6grendikleri bilgileri kullanarak 06zgiin bir proje gelistirmeleri
beklenmektedir. Projedeki amag Ogrencilerin yaraticiliklarini tesvik etmek, problem ¢bézme,
analitik diistinme ve grup halinde ¢alisma gibi 6nemli becerilerini gelistirmelerine yardime1
olmaktir. Ogrenciler proje siirecinde elektronik devreler gelistirebildiklerini gérecekler ve bu
sayede kendilerine olan 6zgiivenleri de artacaktir. Proje gelistirme siirecinin, egitimin son 7
haftasin1 kapsayacak sekilde planlanmasi onerilmektedir. Proje ile ilgili detayli bilgiler “7.
Bolim™ ile baslayarak ilgili boliimlerin sonunda ayr1 bir baglhik altinda detayli olarak
aciklanmaktadir. Kisaca ifade etmek gerekirse, gruplarin ve proje ekiplerinin 7. haftada
belirlenmesiyle birlikte Ogrencilerin ilk li¢ proje haftast boyunca (8., 9. ve 10. haftalar)
projelerini tanimlama ve tasarlama etkinlikleri iizerinde ¢aligmalari, 11. haftada belirledikleri
problemi ¢6zmek icin tanimladiklar1 ve tasarladiklar ¢oziimii gelistirme (prototip olusturma)
ve 12. ve 13. haftalarda ise gelistirmis olduklari ¢6zliimii test etmeleri ve siirece yonelik proje
kay1t defterini teslim etmeleri beklenmektedir.

Bu kapsamda; proje sergisinin yapilacagi son haftaya kadar gruplarin 7. haftadan baslayarak;
“Proje Kayit Defteri’ni doldurmalar ve ilgili haftalar boyunca yapilacak islemleri bu deftere
adim adim yazmalari istenecektir. Her hafta adim adim doldurulacak proje kayit defterinde; test
etme basamagindan 6nce gruplar daha dnceki haftalarda girilmis olan bilgileri giincelleyebilir
ve belirli oranda degistirilebilirler. Bu yiizden kitabin ilgili boliim sonlarinda proje kayit
defterindeki basliklar tekrar olacak sekilde verilmis; bir sonraki haftanin etkinliklerini
kapsayacak sekilde ilerleyerek -istendiginde giincelleme ve degisikliklerin yapilabilmesi i¢in-
tasarlanmustir. Proje kayit defterinin son ve tamamlanmis versiyonu ise 13. hafta sonunda tiim
gruplardan istenecektir. Ayrica proje siirecinde 6grenciler tiim proje siireclerini (toplantilar,
tasarim ¢aligmalari, kod gelistirme asamalari, prototip gelistirme siiregleri, test islemleri vb.)
“Video” kaydina alacaklar ve son hafta proje kayit defterinde tiim siiregleri aktaran video linki
teslim edilmis olacaktir. Hazirlanan videonun proje sergisinde kullanilmas1 yerinde olacaktir.

Derste Kullanilan Set

Bu ders kapsaminda organizerlar, elektronik devre elemanlari, mikrodenetleyiciler, kablolar,
sensorler, modiiller ve daha fazlasini i¢eren bir elektronik set kullanilmistir. Bu set ortaokul ve
lise kitab1 yazarlar tarafindan laboratuvarlardaki ihtiyacglar dogrultusunda olusturulmustur.
Setin tiim igerigi liste halinde kitapta verilmemistir. Fakat her etkinlik 6ncesinde kullanilan
malzeme listesi verilmistir. Asagidaki resimde derste kullanilacak set goriilmektedir.

Resim 2: Derste Kullanilan Set
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Laboratuvar Kullanim Yonergesi

Elektronik Programlama ve Nesnelerin Interneti dersi laboratuvar ortaminda etkinlik bazli
gerceklestirilecek bir derstir. Ders boyunca havya gibi yaralanmalara sebebiyet verme ihtimali
olan ve transistor gibi yanma ihtimali olan devre elemanlar1 kullanilacaktir. Bunun yaninda
derste kullanilacak devre elemanlar1 diizensiz kullaniom durumunda bozulabilir veya
kaybolabilir. Bu durumlar gz oniine alindiginda ilk haftanin ilk saatinden itibaren laboratuvar
igerisinde bir diizen oturtulmalidir. Egitmen ilk derste ve yeri geldikce dgrencilere diizenli ve
Ozenli caligmalar1 gerektigi konusunda uyarilarda bulunmalidir. Egitmen uyarilarda bulunurken
calistig1 6grenci grubunun psikolojik alt yapisini dikkate almalidir. Uyarilar egitmen tarafindan
itici veya sikici kurallar olarak degil laboratuvarin saglikli ve verimli kullanimi i¢in gerekli
prosediirler olarak aksettirilmelidir.

Ogrenciler laboratuvarda devrelerini kesme matlari {izerinde gerceklestireceklerdir. Her grup
kesme mati, kiiciik organizer kutu ve bilgisayarini diizenli bir sekilde masasina yerlestirmelidir.
Ogrenciler biiyiik organizer kutularini masaya getirmemelidir. O hafta i¢in gerekli olan devre
elemanlar1 6gretim kilavuzunun ilgili giris boliimiinde verilmistir. Ogrenciler ders basinda
devre elemanlarim1 biiyiik organizer kutudan alip kiigiikk organizer kutuya aktarmalidir ve
masaya sadece kiiciik organizer kutuyu gétiirmelidir. Thtiya¢ duyuldugunda biiyiik organizer
kutudan yeni devre elemant alinip kullanilabilir.

Ogrenciler masalarda calisirken devre elemanlari, Deneyap kart1 ve bilgisayar diizenli bir
sekilde durmalidir. Gereginden fazla daginik masalarda ¢alisan veya bir baska grubun masasina
tagan gruplar uygun bir dille uyarilmalidir. Kaybolma ihtimali olan vida ve somun gibi gerecler
ile ¢alisilirken biiyiik organizer kutusunun kapagi kullanabilir. Bu parcalar kapak tizerinde
kullanilirsa diisiip kaybolma ihtimalleri azalir.

Ogrenciler aksi 6gretim kilavuzunda belirtilmedikce organizer kutularim aldiklar1 gibi ders
sonunda teslim etmelidirler. Bunun i¢in dersin son 10 dakikasi mutlaka (veya egitmen
tarafindan uygun goriilen bir siire) kurulan devrelerin sokiilmesine ve devre elemanlarinin
organizer kutular1 igerisinde istiflenmesine ayrilmalidir. Egitmen ogrenciler hangi isle
ugrasirlarsa ugrassinlar dersin son 10 dakikasini mutlaka bu islem i¢in ayirmalidir.

Sik¢a Sorulan Pedagojik Sorular

1. Ogrenciler “Tasarla ve Uret” ekinliklerini yaparken zorlaniyorlar ve/veya bitiremiyorlar. Bu
durumlarda “Tasarla ve Uret” etkinliklerinin ¢oziimlerini vermeli miyim?

Cevap: Egitmen hangi kosulda olursa olsun kesinlikle “Tasarla ve Uret” etkinliklerinin
¢oziimlerini 6grencilere vermemelidir. “Tasarla ve Uret” etkinlikleri dgrencilerin “Gozle ve
Uygula” etkinliklerinde 6grendikleri temel bilgileri kullanarak problem ¢6zme ve soyutlama
gibi ileri seviye zihinsel faaliyetlerde bulunduklari etkinliklerdir. “Tasarla ve Uret”
etkinliklerinde ogretmenler rehber pozisyonundadirlar. Egitmen kisilerin sorularina ¢oziim
{iretmez. Onlar1 sorularina ¢dziim bulmalar1 konusunda yonlendirir. Ogrencilere “Tasarla ve
Uret” etkinliklerinin tasarlama ve ¢oziimlerinin cevaplarini vermek dgrencilerin dgrendikleri
bilgileri problem ¢6zme ortamlarina aktarmalar1 durumlarini ortaya ¢ikarmamiza engel olabilir.

2. Ogrencilere “Gozle ve Uygula” etkinliklerinde sorularin ¢oziimlerini verdim. Bu yanlis bir
uygulama mi1?

Cevap: “Gozle ve Uygula” etkinliklerinde egitmen bir gorev lizerinden 6grencilere bir uzmanin
gorevdeki amaci nasil yerine getirdigini uygulamali olarak gosterir. Yani egitmen bir model
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pozisyonundadir. Burada gorev temelli gidildigi i¢in ¢ofu zaman dogrudan konunun
anlatilmasindan ziyade gorev {iizerinden konunun anlatilmasi gerceklestirilir. Fakat yeri
geldiginde (¢ok sik olmamakla birlikte), egitmen konular1 dogrudan da anlatabilir. Tiim bunlar
gdz Oniline alindiginda egitmenin “Gozle ve Uygula” etkinliklerinde bazi durumlarda
Ogrencilere sorularin ¢oziimiinii vermesi normaldir.

3. Bu hafta sadece “Gozle ve Uygula” etkinliklerini bitirebilecegim. Zaman yetismedigi i¢in
hi¢ “Tasarla ve Uret” etkinligi yapamayacagim. Bu yaklasim dogru mudur?

Cevap: Her hafta en az bir “Tasarla ve Uret” etkinligi mutlaka yapilmalidir. “Tasarla ve Uret”
etkinlikleri tamamen g¢ikarilamaz. “Tasarla ve Uret” etkinlikleri dgrencilerin &grendikleri
bilgileri problem ¢6zme ortamlarina aktarmalarina yardimer olmaktadir. Bu yilizden haftanin
icerigine hakim olma durumlarini/ baska ortamlara aktarabilme seviyelerini gormelerine
yardimci olur. Sonug olarak en az bir tane “Tasarla ve Uret” etkinligi mutlaka yapilmalidir.4.
Biitiin “Tasarla ve Uret” ve “ilave etkinlikleri” bitiremiyorum. Ogrencilere yardime1 olup onlari
hizlandirsam nasil olur?

Cevap: Egitmen biitiin “Tasarla ve Uret” ve “ilave etkinlikleri” bitirmek zorunda degildir. Ders
boyunca farkli gruplar farkli hizlarda ilerleyebilir. Etkinlikler farkli gruplar i¢in kademeli
olarak tasarlanmustir. Her grupta/sinifta en az bir “Tasarla ve Uret” etkinligi yapildiktan sonra
egitmen konular yetistiremiyorum psikolojisine kapilmamalidir. ilk “Tasarla ve Uret” etkinligi
Ogrencinin o glinkii konu hakkinda ileri seviye diisiinme becerilerini gelistirmeleri i¢in ¢ok
onemlidir. Ilave etkinlikler bu becerilerin daha cok gelismesine katki saglayacaktir. Bu yiizden
Ogrencilere yardimci olup onlar1 hizlandirmaya ¢alismak dogru bir yaklasim degildir.

5. Dersin sonuna geldim ve en az bir tane (veya daha fazla) “Tasarla ve Uret” ve “ilave etkinlik”
yaptim. Dersin kalan kisminda ya “ilave etkinlik” ya da “Degerlendirme etkinligi” yapabilirim.
Hangisini yapmaliyim.

Cevap: GUTUD o6gretim dongiisii 6grencilerin dersi daha iyi anlamalari, kavramlar1 zengin bir
sekilde olusturmalar1 ve iist seviye biligsel beceriler gelistirmeleri i¢in olusturulmustur.
Dongiiniin her bir adimi bu amaca ulasmak i¢in 6nemlidir. Degerlendirme etkinliklerinin
atlanmasi Onerilmez.

6. Derste gruplar arasinda yarigsmalar yaparak konularin daha verimli islenecegini
diistinliyorum. Bu tip yarismalar yapmali miyim?

Cevap: Bu derste 6grenciler grup i¢i ve gruplar arasi yardimlagsma ile ilerlemektedir. Bazi
etkinlikler 6grencilerin tamaminin katilmasini gerektirmektedir. Yani ogrenciler ortaklaga
iireterek Ogrenmektedirler. Ogrenciler arasinda yapilacak yarismalar fazla olursa isbirlikli
ogrenme ortami zedelenebilir. Miifredatin disina ¢ikip yarismalar yapmaniz tavsiye edilmez.

7. Ogrenciler gruplar icerisinde isbirlikli ¢alistyorlar. Esli programlama prosediirleri gereksiz,
sikic1 veya uygulanmasi zor goriiniiyor. Isbirlikli c¢alisip esli programlama prosediirlerini
uygulamasalar olmaz mi1?

Cevap: Esli programlama bu dersin tasarimi icerisinde temel bir yere sahip olan verimli bir
yontemdir. Esli programlamadan vaz gec¢ilemez.

8. Ogretim kilavuzunda verilen icerik yetersiz gibi duruyor. Bu durumlarda kendim konu
ekleyip anlatmali miyim?

Cevap: Elektronik Programlama ve Nesnelerin Interneti dersinde konularin islenmesi sarmal
bir sekilde tasarlanmistir. Yani ayni1 konu farkli seviyelerde farkli haftalarda anlatilmis olabilir.
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Bu durumda gelecek haftalarda verilme ihtimali olan bir konunun egitmen tarafindan erken
anlatilmas1 genel ders tasarimi ile ters diisebilir. Bu tip bir durumla karsilagirsaniz 6grencilerin
ogrenmesinde ciddi sikintilar s6z konusu degilse ileriki haftalarin konularim1 gdzden gegirip
kararinizi vermeniz veya buna vaktiniz yok ise gelecek haftalar1 beklemeniz daha dogru
olacaktir. Eger 6grencilerin 6grenmesinde ciddi sikintilar yasandigini diisiintiyorsaniz kendiniz
yeni konular anlatabilirsiniz.

9. Elektronik programlama ve nesnelerin interneti konularina fazlasiyla hakimim. Ogretim
kilavuzunu ders esnasinda okumam yeterli. Hizli bir sekilde anlayip 6grencilere aktarabilirim.
Bu sekilde ilerlemem nasil olur?

Cevap: Ogretim kilavuzunda egitmenleri de zorlayacak seviyede problemler bulunmaktadir.
Egitmen dersten bir hafta 6nce en azindan ilgili haftanin 6gretim kilavuzunu okumalidir.
Anlatilan devreleri ve programlari deneme sansi varsa denemelidir. Aksi takdirde ders
esnasinda zor duruma diisebilir.

UYARI

Deneyap Teknoloji Atdlyelerine yonelik “Elektronik Programlama ve Nesnelerin Interneti
(EPNI)” dersi kapsaminda hazirlanan igeriklerde, mikrodenetleyici kart olarak “Deneyap
Kart” kullanilmistir. Farkli modellerde Deneyap Kart kullanilmasi durumunda (Deneyap
Mini, Deneyap Kart 1A, Deneyap Kart G, vb.) Deneyap Kart’in 6zellikleri ve pin yapisi
acisindan farkliliklarla karsilasilabilmektedir. Ayrica igeriklerde kullanilan elektronik
devre elemanlarinin (sensorler, devre kartlari, motorlar vb.) pin baglant1 yapist ve diger
ozellikleri de farklilik gosterebilmektedir. Deneyap kart ile ilgili karsilasabileceginiz
sorunlarin ¢6ziimii i¢in dokiimantasyon sayfasini ziyaret edebilirsiniz;
https://docs.deneyapkart.org/tr/

Ayrica dokiimantasyon sayfasinda bulamadiginiz sorunlarin ¢éztimi, proje fikirleri, genel
bilgilendirmeler gibi konular i¢in ise forum sayfasina yazabilirsiniz;
https://forum.deneyapkart.org/

Deneyap Kart’a enerji saglanmasinda Li-Po baglantis1 ve USB baglantis1 kullanilabilir.
Li-Po baglanti konnektorii araciligiyla Li-Po batarya ile Deneyap Kart’a enerji
saglanabilece8i gibi, ayn1 zamanda bu konnektér kullanilarak Li-po batarya da sarj
edilebilir. Ayrica, USB Micro-B baglantisi ile Powerbank bataryalar ile Deneyap Karta
enerji saglanabilir.
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1. Boliim - Elektronik Programlamaya Giris

On bilgi:
e Ogrenciler algoritma mantigin1 bilir.
e Ogrenciler temel programlama kavramlarini bilir.
e Ogrenciler basit metin tabanli programlamaya ynelik s6z dizimi denetimi, yazimu,
okumasi ve hata ayiklamasi yapabilir.

Boliim Kazanimlari:
e Ogrenciler gerilim tanimin1 yapabilir.
Ogrenciler akim tanimin1 yapabilir.
Ogrenciler direng tanimini yapabilir.
Ogrenciler direncin ¢alisma prensiplerini bilir.
Ogrenciler akim ve direng arasindaki iligkiyi aciklayabilir.
Ogrenciler temel elektronik devre elemanlarmin breadboard baglantilarini yapabilir.
Ogrenciler Deneyap Kart mikrodenetleyici kartini ve iizerindeki bilesenleri bilir.
Ogrenciler Arduino IDE yazilimini ve arayiiziinii kullanabilir.

Haftanin Amaci:

Bu haftanin amaci, 6grencilerin Deneyap Kart mikrodenetleyicisini kullanarak diren¢ ve LED
gibi temel elektronik devre elemanlarmin c¢alisma prensipleri anlamalart ve breadboard
kullanilarak bu elemanlarin baglantilarini yapabilmelerini ve Arduino IDE yazilimi ile bu
devrenin istenen sekilde programlanabilmesini saglamaktir. flerleyen siireclerde diger devre
elemanlarinin da kullanilmasi ve karmasik devrelerin hazirlanmasi sirasinda baglanti kurma
becerilerinin temelini olusturmak hedeflenmektedir.

Gozle ve Uygula Adimlarinda Kullanilacak Malzemeler:

Malzeme Listesi

Deneyap Kart Breadboard
9V pil Kirmizi LED
220 ohm direng Mavi LED
330 ohm direncg Sar1 LED
560 ohm direng

1 Kohm direncg

Haftanin Islenisi:

Gozle: Denayap Kart ve yazilim arayiizii olan Arduino IDE ile segilen temel elektronik devre
elemanlarinin tanimlanmasi, kullanilmasi ve akim-gerilim gibi temel kavramlar ile iliskisinin
ornekler ilizerinde incelenmesi.

Uygula: Deneyap Kart ve yazilim arayiizii olan Arduino IDE ile se¢ilen temel elektronik devre
elemanlarinin kullanildig1 6rnek devrelerin olusturulmasi ve programlanmasi.

Tasarla: Devre tasarimi Oncesinde Deneyap Kart {izerinde ilgili problemi ¢6zmek icin gerekli
devrenin sematik olarak hazirlanmasi ve devreyi uygun sekilde calistiracak algoritmanin
tasarlanmasi.
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Uret: Deneyap Kart mikrodenetleyicisinin dijital ¢ikis pinlerinin devre tasarimlarmin
yapilmasi. Farkli LED uygulamalarimin Arduino IDE kullanilarak kodlanmasi.
Degerlendir: Yansitma Etkinligi.

1. ADIM: GOZLE ve UYGULA

1.1 Gozle - Elektrik Devrelerinde Elektrik, Akim, Gerilim ve Direng

Giinlik yasamin hemen her alaninda “elektrik” ile calisan araglar kullanilir. Ornegin
yiyeceklerin tazeligini koruyan buzdolaplari, ¢izgi film izlenilen televizyonlar, oyun oynanilan
tablet bilgisayarlar ve cep telefonlar1 ¢alismak icin elektrige ihtiya¢ duyar. Elektrik bir enerji
tiriidiir. Bahsedilen bu araglar pil, batarya ve duvar prizlerinden alinan sebeke elektrigi gibi
kaynaklar aracilig1 ile elektrik enerjisini kullanir. Elektrik enerjisini nitelemek i¢in iki temel
kavram bilinmelidir. Bu kavramlar gerilim ve akimdir. Gerilim elektrik kaynaginin iki ucu
arasindaki potansiyel enerji farkidir. Elektrigin kablo araciligiyla bir noktadan baska bir
noktaya akmasini saglar. Gerilim birimi Volt olarak ifade edilir. Siklikla evlerimizde
kullandigimiz AAA kalem pillerde iki uctan biri OV diger ise 1.5V luk potansiyeli temsil eder.
Devrede bu pilin uglar1 baglandiginda 1.5V luk bir gerilim olusur.

Akim ise bir noktadan diger noktaya olan elektrik akisinin kendisidir. Aslinda bir noktadan
digerine akan sey elektron olarak adlandirilir. Yani akim bir kablo igerisindeki elektronlarin
hareketidir. Akim birimi Amperdir.

Dikkat

Bir noktadan diger noktaya akan sey sadece elektron olmak zorunda degildir. Pozitif ve
negatif yiiklii parcaciklar (iyonlar) da hareket ederek akimi olusturabilir. Elektrik
devrelerinde akimi elektron akisi olusturur. Dolayis1 ile bu ders kapsaminda elektrik
devrelerinin kullanildig: yerlerde akim elektron akisi olarak kabul edilecektir. Egitmen bu
bilgiyi mutlaka vurgulamalidir.

Elektronlar ¢ok kii¢iik olduklari i¢in gézle goriilemez. Elektronlarin akisi bir benzetme ile daha
1yi aciklanabilir. Bunun i¢in 6grencilerden alt kisimlarina bir delik olan biiyiik bir su kovasi
hayal etmeleri istenir. Bu Oyle bir kovadir ki delikten akan su aninda kovanin igine geri
gelmektedir ve suyun yiiksekligi sabit kalmaktadir. Su seviyesi ne kadar yiiksek olursa delikten
akan suyun miktar1 o kadar ¢ok olur. Su seviyesi azaldik¢a suyun akis1 da ayni sekilde azalir.
Bu durumda gerilimi su kovasinin igindeki suyun yiiksekligine, su akisi da akima benzetilebilir.
Yeniden tekrarlamak gerekirse elektronlarin akmasimi veya elektronlarin kablo igerisinde
ittirilmesini saglayan potansiyel enerjiye gerilim denilir. Elektronlarin kablo igerisinde akmasi
ile olusan elektrik olayina ise akim denilir. Gerilim, yani elektronlar lizerine uygulanan ittirme
giicli ne kadar artarsa akim da o oranda artar.

Elektronlar bir noktadan bagka bir noktaya akarken elektronun iginden aktig1 malzemeler bu
elektron akisina karsi direng gdsterebilir ve elektron akisini yavaslatabilir. Iste elektron akisini
yavaslatan bu malzemelere direng ismi verilir. Diren¢ miktar1 Ohm cinsinden ifade edilir.
Direngler elektron akisina karsi koyduklart igin direng ismini almislardir. Su kovasi
benzetmesine geri doniilecek olursa kovanin altindaki delikten akan suyun akisina herhangi bir
materyal araciligi ile karst konuldugunda suyun akigini azaltan bir diren¢ olusturulur. Bu
sekilde delikten akan su miktar1 da azalmis olur. Elektrik akimini engelleyen direngler de
mevcuttur. Yani bir noktadan diger noktaya akan elektrik akimina karsi olan, onu azaltan
unsurlar bulunmaktadir.
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Ohm Yasasi: Akim, gerilim ve direng arasindaki baglantidir ve direng ile akim ters orantilidir.
Devredeki gerilim sabitken direng arttik¢a, devredeki akim azalir. Direng sabitken, gerilim ile
akim ise dogru orantilidir. Yani gerilim artarsa akim artar. Yukaridaki su kovasi benzetmesine
donecek olursak su yliksekligi ayni olan iki kova diisiinelim (gerilimleri ayni). Kovalardan
birindeki deligi daha cok kapatirsak (direng artarsa) bu kovadaki suyun akis miktar1 (akim)
digerine oranla azalir.

V=IxR
V: Gerilim (Volt ile dlgiiliir)
I: Akim (Amper ile dlgiiliir)
R: Diren¢ (Ohm ile 6lg¢iiliir)

1.2 Uygula- Elektrik Devrelerinde Elektrik, Akim, Gerilim ve Direng

Egitmen Ogrencilere asagidaki sorulari sorar ve Ogrencilerin bu sorularin cevabini smifga
tartismalarini saglar.
1. Yukardaki benzetmede suyun yiiksekligi artirildiginda delikten akan suyun miktarinin
sabit kalmasi ni¢in ne yapilabilir?
2. Telefonlarin ve bilgisayar ekranlarinin parlakligi, bazi odalarda odanin aydinlig1 veya
bazi vantilatorlerin hiz1 bir diigme ¢evirerek ayarlanabilir. Sizce bu ayarlama islemi
nasil ger¢eklesmektedir?

1.3 Gozle ve Uygula - Basit Bir Devre Olusturma (Ogrenci 1)

9V pil

Baglanti kablolari
330 ohm direng
560 ohm direnc

1 Kohm direng

Basit bir devre olusturmak icin en az ii¢ temel unsura ihtiya¢ vardir; giic kaynagi, baglanti
kablolar1 ve devre elemanlar1. Bu etkinlikte LED yakan bir devre olusturulacaktir, LED’in fazla
akim c¢ekip zarar gormemesi i¢in diren¢ kullanilir. Bu yiizden ilk devrede 560ohm direng
kullanilacaktir. Direng degerleri direng iizerinde bulunan renkler araciligiyla belirlenir. Bu
derste diren¢ okumasi 6gretilmeyecektir. Direng okuma etkinlikleri bir sonraki ders igeriginde
daha ayrmtili yer alacaktir. Bu derste diren¢ renk kodlar1 TriCR isimli uygulama ile
belirlenecektir (Cep telefonlar1 i¢in “Diren¢ Hesaplayicis1”, “Diren¢ Oku” gibi farkh
uygulamalar da mevcuttur.). Direnci se¢gmek icin Oncelikle TriCR uygulamast acilir.
Uygulamadaki “4 Banthi Direng” sekmesi segilir ve “Degeri” hiicresine 560 girilir. Asagidaki
resimde diren¢ Tiizerinde olusan renkler (yesil, mavi, kahverengi) 560 ohm direnci
gostermektedir. Diger renklerden ayr1 duran dordiincii bant direng degeri ile ilgili degildir.
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= TriCR v2.1 x
4 Bantli Diren¢ 5 Bantli Direng Polyester Kondansator Trimer Kondansator

4 Bantl Direng Onizleme Sonuclar

[s][e]x[ 10

Direncin Renkleri GigaOhm : [0,00000056
1.Bant : Yesil M.egal]hm : 10.00056
2 Bant - Mavi KiloOhm : 0,56

Ohm : 560

PikoOhm : | 560000

NanoOhm : | 560000000

MikroOhm : | 560000000000

MiliDhm : | 560000000000000 |

3.Bant : Kahverengi
4 4 Bant :

4 Banth Direncin Bant Renkleri

1.BANT 2.BANT 3.BANT 4. BANT r
- - = - Tolerans *
Siyah Siyah Gumus Kahverengi
Kahverengi Kahverengi Kirmizi Direnc Rengi Bulma
Kirmizi Kirmizi Siyah ) YB;I! Degeril 56(ﬂ Oh
Turuncu Turuncu Kahverengi Mavi
San San Kirmizi Mor Tolerans :| Seciniz... -
Yesil Yesil Turuncu Gri
Mavi Mavi San _\W_
Mor Mor Yesil Gumiig
Gri Gri Mavi | Renksiz

Resim 1.1: TriCR Programi Arayiizii

Ogrenciler bu renkleri kullanarak devre i¢in gerekli direnci secer. Bu devre olusturulurken
breadbord kullanilmayacaktir. Devre semasi asagidaki resimde verilmistir. Devre asagidaki
resimde gosterildigi sekilde olusturulup 6grencilere gosterilmelidir.

2 [

Resim 1.2: Gozle-Uygula Ornek Devre Semast

Devreyi kurarken egitmen 6grencilere dogru akim gii¢ kaynaklarinin bir art1 ve bir eksi ucu
oldugundan bahseder. Gii¢ kaynagindan gelen art1 u¢ ve art1 uca baglanan devre elemanlarinda
genellikle kirmizi renk kablolar kullanilir. Fakat bu bir kural degildir. Kolaylik olsun diye
belirlenmis bir gelenektir. istenildiginde farkli renkler kullanilabilir. Gii¢ kaynagindan gelen
eksi ug ve eksi uca baglanan kablolar da genellikle kahverengi ve siyah tercih edilir. Bu da bir
zorunluluk degildir. Bunun ardindan egitmen direnglerin art1 veya eksi ucunun olmadigindan
ve yonii fark etmeden istenilen sekilde devreye takilabilece§inden bahseder. LED ve diger
bircok devre elemani i¢in bu durum gegerli degildir. Ornegin LED’lerin art1 ve eksi bacaklar
bulunur. Asagidaki resimde goriildiigii gibi LED’de bulunan uzun bacak arti1 uca kisa bacak ise
eksi uca gelecek sekilde baglanmalidir.

)

+
- TR
Resim 1.3: LED Ayak Yapist
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Egitmen devreyi kurduktan sonra devreye gii¢ vererek calistirir ve calisan devreyi 6grencilere
gosterir. Bunu takiben egitmen 6grencilerden ayni devreyi farkl direnclerle (330 ohm, 560 ohm
ve 1K’lik direnglerle) kurup calistirmalarini ister. Farkli direnglerle olusturulan her devreyi
gozlemleyerek farkliliklara dikkat etmelerini ister.
Egitmen biitiin 6grenciler devreleri tamamladiktan sonra onlara asagidaki sorulari sorar ve
sorularin sinif¢a tartisilmasini saglar. Eger 6grencilerden dogru yanitlar gelmezse 6gretmen
sorularin yanitin1 verir. Fakat ilk etapta sorularin yanitin1 vermemelidir.
1. Bu devrede gerilim arttirilirsa LED’in verdigi 151k miktar1 nasil degisir? Sebepleriyle
aciklayiniz.
ii.  Budevrede yer alan direncin biiyiikliigli artirildiginda LED’in verdigi 151k miktar1 nasil
degisir? Sebepleriyle aciklayiniz.
iii.  Cevrenizde pille c¢alisan cihazlar var m1? Bu cihazlarin kacar adet pile ihtiyag
duyduklarmni biliyor musunuz? Bu cihazlarda farkli sayida pile neden ihtiya¢ duyulur?

1.4 Gozle ve Uygula - Breadboard ve Deneyap Kart ile Basit Bir Devre
Olusturma (Ogrenci 2)

Malzeme Listesi

Deneyap Kart
Breadboard
Baglanti kablolar:
560 ohm direnc
Kirmmzi LED

Egitmen ogrencileri bu ders boyunca diren¢ olmadan LED kullanmamalar1 gerektigi
konusunda uyarir.

Deneyap Kart aslinda programlanabilir bir islemci, giris-cikis pinleri ve diger kart
elemanlarin1 barindiran bir mikro denetleyicidir. Fakat bu etkinlikte mikro denetleyici
ozellikleri kullanilmayacaktir. Burada Deneyap Kart yalnizca bir glic kaynagi olarak
kullanilacaktir. Devreyi olusturmak i¢in gerekli baglantilarin yapilmasi i¢in bir “breadboard”a
(devre tahtasi) ihtiya¢ duyulur. Breadboard hizli bir sekilde devre elemanlari arasinda baglanti
yapmak i¢in kullanilir. Asagidaki resimde goriildiigii gibi “breadboard” lizerinde dikey ve yatay
baglantilar bulunur. Dikeyde ve yatayda belirtilen dogrular “breadboard”’da birbirlerine
baghdir. Egitmen 6grencilere dikey ve yatay baglantilar1 anlatir. Yatay baglantilarda yer alan
art1 ve eksi isaretleri aslinda bir zorunluluk degildir. Gii¢ kaynagindan gelen baglantilarin art1
ve eksi uclarmin karistirilmamasi i¢in kolaylik saglayan bir 6zelliktir.
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Yatay baglant1
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Resim 1.4: Breadboard Baglantilar

Breadboard yardimiyla asagidaki resimde goriilen devre kurulur ve bilgisayardan USB kablosu
aracilifiyla gii¢ verilerek Deneyap Kart calistirlir.
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Resim 1.5: Gozle-Uygula Ornek Devre Semast

Burada wvurgulanmasi gereken nokta LED’in “anot”, “katot” baglantilarinin yukarida
aciklandigr gibi yapilmasidir. Sonrasinda baglanti kablolarindan biri, bir ucu kart iizerindeki
5V yuvasina diger ucu da LED’in art1 bacaginin (anot) bulundugu siituna takildigi anlatilir. Son
baglant1 kablosunun da direncin alt ucu ile kartin GND yuvasini baglamak i¢in kullanildig:
belirtilir. Bu sekilde devre tamamlanmis olur. Egitmen 6grencilere Deneyap Kart’in GND (-)
bacagindan akimin akarak diren¢ ve LED {izerinden gegtigi ve ardindan 5V (+) bacagina
gelerek devreyi tamamladigi anlatilir. Fakat devreler incelenirken akim 5V (+) bacagindan
GND (-) bacagina hareket etmektedir.
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Egitmen Ogrencilerden yukaridaki resimde gosterilen devreyi kurmalarini ister. Egitmen
Ogrencilere devre kurma konusunda gerektiginde yardimci olur. Biitiin 6grenciler devreyi
kurduktan sonra O&grencilere asagidaki sorular1 sorar ve O&grencilerin soruyu simifca
tartismalarim1 saglar. Eger 6grencilerden dogru yanitlar gelmezse egitmen sorularin yanitini
verir. Fakat ilk etapta sorularin yanitini vermemelidir.

i.  Devrede neden bir direng kullanilmistir?
ii.  Devrede direng¢ kullanilmasaydi ne gibi sorunlar ile karsilasilabilirdi?
iii.  ABD’den alinan bir elektronik cihazlarin adaptoriiniin Tiirkiye’de kullanilabilmesi igin
nelere dikkat etmeliyiz? Ohm yasasindan faydalanarak bunun sebebini agiklayiniz.
(Tiirkiye’de 220V kullanilirken, Amerika’da 110V kullanilmaktadir)

1.5 Uygula- Basit Bir Devre Olusturma ve Diren¢ Degerlerini Degistirme
(Ogrenci 1)

| Malzeme Listesi

Deneyap Kart
Breadboard
Baglanti kablolar:
220 ohm direncg
560 ohm direnc
1K ohm diren¢
Kirmizi LED

Bu etkinlikte amag temsili sekilde bir oday1 farkli 151k seviyelerinde aydinlatmaktir. Gergekte
odanin aydinlatilmas1 gerceklestirilmeyecektir. Bu devrede kullanilacak LED oday1
aydinlatacak lambayi temsil etmektedir. LED’in (gergekte lamba) okuma yapmak i¢in yiiksek
151k, televizyon izlemek icin orta diizeyde 151k ve dinlenmek i¢in ise diisiik seviyede 151k vermesi
gerekmektedir. Egitmen dgrencilerden bu islemi gergeklestiren basit bir devre kurmasini ister.
Egitmen gerekirse Ogrencilere farkli degerli direngleri kullanarak devreden gecen akim
miktarin1 ve dolayis1 ile LED’in parlaklik miktarin1 ayarlayabilecekleri hakkinda ipucu
verebilir. Fakat egitmen Oncelikle 6grencilerin ¢oziimii bulmak icin diisiinmelerine firsat
vermelidir. Hemen ipucunu sdyleyerek dgrencilerin diisiinme siirecini azaltmamalidir. Egitmen
ancak ogrencilerden ¢ok zorlananlar olursa ipucu verebilir. Asagidaki resimde goriilen devre
semasi bu etkinlik i¢in 6rnek bir ¢oziimdiir. Belirtilen direngleri belirlemek i¢in “TriCR”
uygulamasi kullanilir.
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Resim 1.6: Uygula Etkinligi Ornek Devre Semast

Devredeki LED odadaki lambay:r temsil etmektedir. Uc farkli direncin birer uclar
breadboardun alt kismindaki yatay baglanti kullanilarak Deneyap Kart’in GND ucuna
baglanmistir. Burada bilinmesi gereken nokta yatay baglantida yer alan siralar bir ugtan diger
uca birbirine baglidir. Yani GND ucu ve direnglerin bir uglar1 birbirine bagh durumdadir.
Rehber 6gretmenin burada vurgulamasi gereken nokta devre tahtasinin yatay hattini kullanarak
GND’nin ¢ogaltilmasidir. Deneyap Kart’in gii¢ baglantisi yapildiginda LED yanar. Devre
akimi 1 Kohm degerindeki diren¢ ve LED iizerinden gecerek tamamlanir. Sonra, en solda yer
alan 220 Ohm degerindeki direncin LED’in eksi (katot) ucuna bagli kablosu ¢ikarilarak, kablo
ortada yer alan 560 ohm degerindeki direncin ucuna baglanarak devre olusturulur. Bu sekilde,
devre 220 ohm degerindeki direng yerine 560 ohm degerindeki direng lizerinden tamamlanmis
olur. Devre semasi agagidaki resimde goriilmektedir.
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220 ohm direng 560 ohm direng 1K ohm direng

Resim 1.7: Uygula Etkinligi Ornek Devre Semast

Karta giic yeniden verildikten sonra yanan LED’in parlaklig1 incelenir. Devre 220 ohm
degerindeki direng yerine 560 ohm degerindeki direng {izerinden tamamlanir. Daha sonra ayn1
islemler tekrarlanarak 1K ohm degerindeki direncin baglantis1 yapilir ve parlaklik kontrol
edilir.

1.6 Gozle — Deneyap Kart ve Arduino IDE Gelistirme Ortamina Giris

Deneyap Kart programlanabilir bir mikrodenetleyicidir. Simdiye kadar kurulan devrelerde
Denayap Kart sadece bir giic kaynagi olarak kullanilmistir. Fakat Deneyap Kart bundan ¢ok
daha fazlasini yapabilir. Mikrodenetleyici; kendi islemcisi, bellegi ve giris-¢ikis pinlerine sahip
olan programlanabilir kartlara verilen genel bir addir. Deneyap Kart aslinda donanim ve
yazilimin entegre sekilde kolayca kullanilmasina imkan veren agik kaynak kod temelli ve
ESP32-WROVER-E (240 MHz Cift Cekirdek Tensilica LX6) mikroislemcisine sahip bir
mikrodenetleyicidir. Deneyap Kart; lizerine dijital ve analog pinler araciligiyla sensor, motor
ve diger elektronik devre elemanlarini baglayip programlayarak ¢evresi ile iletisime gegebilen
fiziksel programlama platformudur.

Deneyap Kar’ta dahili Wi-Fi ve Bluetooth haberlesme 6zellikleri sayesinde nesnelerin interneti
ve bulut tabanli projelerin hazirlanmasinda daha kullanigli olanaklar sunmaktadir. Bu
ozelliklerinden dolayr bu ders kapsaminda biz Deneyap Kart iizerinde uygulamalar
gerceklestirecegiz. Asagidaki resimde Deneyap Kart’in yapist goriilmektedir.
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2.4 GHz Wi-Fi - 802.11b/g/n
Bluetooth EDR
BLE ~

8MB PSRAM
4MB FLASH
-

240 MHz Gift Cekirdek
Tensilica LX6 Mikroiglemci
..

3-Eksen Doniidlger

3-Eksen lvmedlcer  eMs Mikrofon
~

............. X
. Leeta,

12C Haberlesme

Konnektori
-
PTC Korumal Dijital * B 7 P . AT * Mikro-B USB
GI/G Pinleri <" S B s
Siirekli :
5V Gerilim Gikig <"
 Li-Po Batarya

“« Konnektérii ve Sarji

Resim 1.8: Deneyap Kart'in Yapisi

Deneyap Kart’tin 6zellikleri asagida listelenmistir.
e @Gicli ¢ift gekirdek Tensilica LX6 mikroislemcisi
Dahili Wi-Fi,
Cift mod (Dual) dahili Bluetooth 6zelligi ile hem BLE hem de EDR altyapist,
LSM6DSM algilayicist ile 3-eksen ivme ve 3-eksen donii 6l¢iimii,
MEMS teknolojisine sahip dahili MP34DTO0S5 mikrofon,
UART, 12C, SPI, Etjernet, SDIO, Kapasitif Algilayic1 baglant1 arayiizleri,
Genel amagli kullanilabilen 24 adet Giris/Cikis pini (Asir1 akima karst PTC sigorta ile
koruma,
Li-Po baglant1 konnektorti,
e 2 adet buton,
e 1 adet RGB LED.

Deneyap Kart aslinda farkli gii¢ kaynag girislerine sahiptir. Bunlar Mikro-B USB port, Li-Po
Batarya Konnektor girisi ve kart lizerindeki pinlerdir. Bu ders kapsaminda Deneyap Kart’a
Mikro-B USB port {izerinden bilgisayara baglayarak gii¢ verilecektir. USB port; ayn1 zamanda
Deneyap Kart’in bilgisayarla iletisim kurmasini ve yazdigimiz kodlar1 aktarmamizi saglar. Bu
haberlesmeyi yine Deneyap Kart iizerindeki “240 MHz Cift Cekirdek Tensilica LX6”
mikroislemci gergeklestirir. Deneyap Kart iizerinde bir adet RGB LED bulunur ve Deneyap
Kart’m “D2”, “D3” ve “DI10” pinine bagldir. Ayrica Deneyap Kart iizerinde seri
haberlesmenin saglanmasi i¢in “TX - RX” pinleri bulunmaktadir. Bu pinler Deneyap Kart ile
bilgisayar arasinda veri aligverisi esnasinda Deneyap Kart’ta “TX” pininden veri gonderilirken;
“RX” pininden ise veri alinir. “TX” pini ayn1 zamanda “D2” digital pini ve “RX” pini de “D3”
digital pini olarak kullanilabilir. Bunlara ek olarak Deneyap Kart iizerinde kartin calisip
calismadigini gosteren giic LED’1 bulunmaktadir. Deneyap Kart {izerinde genel amacli ve Reset
(sifirlama) olarak iki adet buton bulunur. Reset butonu Deneyap Kart {izerine aktardigimiz kodu
en bastan baglatmamizi saglar.

Denayap Kart’in mikrodenetleyici 6zelliklerini kullanmak i¢in bir programlama diline ihtiyag
vardir. Elektronik Programlama ve Nesnelerin Interneti dersinde bu ama¢ dogrultusunda
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Arduino IDE kullanilacaktir. Arduino IDE metin tabanli ve C benzeri bir kod dizimi (syntax)
sahip olan bir gelistirme ortamidir. Egitmen Arduino IDE gelistirme ortaminin nasil
kullanilacagini projeksiyon ile yansitarak asagidaki resimde 6grencilere adim adim anlatir:
1. Bir web tarayicis1 yardimiyla https://www.arduino.cc/ adresi agilir. Burada Software
meniisiinden Downloads’a tiklanir.

[0.0] HOME STORE SOFTWARE EDU RESOURCES COMMUNITY HELP

Q @ SIGNIN

Download the Arduino IDE

Windows Installer,
Windows 21P file f

ARDUINO 1.8.10

Windows app Requires Win 8 10r 10
Get 33

Mac OS X 10 8 Mountain Lion or newer

Linux 32 bits
Linux 64 bits
Linux ARM 32 bits
Linux ARM 64 bits

Resim 1.9: Arduino IDE Web Sayfasi

ii.  Arduino IDE gelistirme ortamini kullanabilmek i¢in dncelikle ilgili program indirilip
kurulmalidir. Bu silire¢ egitmen tarafindan Ogrencilere gosterilmelidir ama egitmen
derslerden 6nce Arduino IDE’yi atdlyelerdeki bilgisayarlara kurmakla gorevlidir.
Asagidaki resimde Arduino IDE arayliziiniin goriintiisii verilmistir.

hafta1_1 | Arduino 1.8.10 - O X
File Edit Sketch Tools Help

hafta1_1

|void setup () { ~
// put your setup code here, t

Resim 1.10: Arduino IDE Arayiizii

Dikkat

“Arduino Web Editorii” hakkinda egitmen tarafindan liyelik ve kullanim bilgileri 6grencilere

gosterilir.
Egitmen Arduino IDE arayiiziinii kurduktan sonra, bu ortam {izerinde Deneyap Kart’1
kullanmak i¢in oncelikle Arduino IDE’yi bilgisayarda a¢ip, Dosya meniisiinden Tercihler
tiklanarak agilan pencerede asagidaki sekilde goriildiigii iizere ‘Ek Devre Kartlar1 Yoneticisi
URL’ler1  kismina  https://raw.githubusercontent.com/deneyapkart/deneyapkart-arduino-
core/master/package deneyapkart index.json adresinini girmeli ve sonrasinda Tamam’a
tiklamalidir.



https://raw.githubusercontent.com/deneyapkart/deneyapkart-arduino-core/master/package_deneyapkart_index.json
https://raw.githubusercontent.com/deneyapkart/deneyapkart-arduino-core/master/package_deneyapkart_index.json
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Tercihler X
Ayarlar  Ag
Taslak defteri konumu:
| Gozat
Editor diliz Turk (Turkish) v | (Arduino'nun yeniden baslatimasini gerektiriyor)
Editor font boyutu: 12
Interface scale: Otomatk | 100 T % (Arduino'nun yeniden baslatimasini gerektiriyor)
Tema: Varsayilan tema | (Arduino'nun yeniden baslatimasini gerektiriyor)
Asagidaki islem srasinda ayrintih gkt géster: [_] derleme [] yiikle
Derleme uyarisi Hicbiri v
[[] satr numaralarini géster [[] Kod katlamay aktive et
Yiikledikten sonra kodu dogrula [[] Harici editr kullan
Aclista giincellemeleri kontrol et Dodrularken veya yiiklerken kaydet
[[] Use accessibility features
Ek Devre Kartlar Yoneticisi URL'leri: | ubusercontent.com/deneyapkart/deneyapkart-arduino-core/master fjpackage_deneyapkart_index.json ﬁ
Dosya icerisinde daha fazla tercih diizenlemesi yapilabilir.
C:\Users\ozgur\AppData\Local\Arduino 15\preferences. txt
(sadece Arduino calismiyorken diizenleyin)
Tamam Iptal

Resim 1.11: Arduino IDE Tercihler Ekrani

Egitmen yukaridaki adimdan sonra Arduino IDE ortamina Deneyap Kart’1t eklemek icin
Arduino IDE agik iken; Araglar meniisiinden Kart > Kart Yoneticisi meniilerini takip ederek
ekrana gelen pencerede arama kismina “Deneyap Gelistirme Kartlar:” yazdiktan sonra Kur
butonuna tiklamali ve kurulumu tamamlamalidir.

© Kart Yoneticisi X
Tip Hepsi v deneyap|
Deneyap Gelistirme Kartlari PN

by Turkish Technnology Team Foundation (T3)
Bu pakete dahil edilen kartlar:

Deneyap Kart.

More Info

1.0.1 « Kur

Kapat
Resim 1.12: Arduino IDE Kart Yoneticisi Ekrani

Kurulumu tamamladiktan sonra Araclar meniisiinden Kart > Deneyap Kart ve kartin takili
oldugu port se¢ilmelidir. Bu agsamalardan sonra Deneyap Kart’a Kod yiiklemesi yapilabilir.
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1.7 Gézle - Uygula Deneyap Kart ile LED Yakip Soéndiirme (Ogrenci 1)

| Malzeme Listesi

Deneyap Kart
Breadboard
Baglanti kablolar:
220 ohm direncg
Kirmzi LED

Bu etkinlikteki ama¢ Arduino IDE yazilimi ile periyodik olarak yanip sonen LED etkinligi
yapmaktir. Bu etkinlikte dncelikle asagidaki resimde goriilen Deneyap Kart’in dijital pinleri
tanitilmalidir. Bu pinler yardimi ile hem dijital girdi alinabilecegi hem de dijital ¢ikti
verilebilecegi vurgulanir. Bu pinler ile devre elemanlarina “3.3V” (ON-HIGH) veya “0V”
(OFF-LOW) gonderilebilir. Bu pinler ayn1 zamanda disaridan gelen “3.3V” veya “0V”
degerlerini algilamak i¢in de kullanilir. Daha sonra “GND” pini gésterilir. Bunun Ingilizce
“ground” (toprak) kelimesinden geldigi vurgulanir ve herhangi bir kaynaktan saglanan akimin
GND iizerinden devreyi tamamlamasi gerektigi vurgulanir.

iSLEMCI VE HABERLESME MODULO m—~ |
@ — 2

@D —:

12C HABERLESME KONNEKTORU
Li-Po BATARYA KONNEKTORU

KAMERA KONNEKTORU (ARKA YUZEY)

.
-

.

.

ssoo

RGB LED

o

3-EKSEN IVMEOLGER | 3-EKSEN DONUOLGER

E

MiKROFON

GUG GOSTERGE LEDI

SARJ GOSTERGE LEDI
10 3% GENEL AMAGLI BUTON

11 g SIFIRLAMA BUTONU

12 g2 MIKRO-B USB KONNEKTOR

13 @ PTC SIGORTALAR

GUG

GND
Al

DIJITAL 12C m_. 16
o

Resim 1.13: Deneyap Kart Pinleri

Egitmen devrenin nasil kuruldugunu gostererek 6grencilerin agsagidaki resimde goriilen devreyi
kurmasini saglar. Ogrencilere Arduino IDE’yi kullanarak Deneyap Kartin D12 dijital pininden
¢ikt1 alinacagi ve alinan akimin GND iizerinden devreyi tamamlayacagi anlatilir.
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Deneyap Kart biiyiik breadboardun orta kismina yerlestirildiginde iki kenardaki pinler de
breadboard araciligi ile daha kolay kullanilabilecegi i¢in, egitmen ilk kullanimlardan itibaren
ogrencilere Deneyap Kart’in yerlestirilmesi konusunda 6rnek gostermeli ve bundan sonraki
bircok uygulamada Deneyap Karti yukaridaki sekilde goriildigii gibi breadboarda
yerlestirmeleri noktasinda 6grencileri uyarmalidir.

Dikkat

D2, D3 ve D8 pini 6zel kullanimi olan pinler olup, kod atma sirasinda hata alimina sebep
verebilecek pinlerdir. Bu pinlerin detayli kullanimini  https://docs.deneyapkart.org/
sayfasindan inceleyebilirsiniz.

Arduino IDE gelistirme ortaminda asagidaki resimde goriilen program yazilir ve programin
nasil yazildigi projeksiyondan yansitilarak 6grencilere gosterilir.

H1_1_7_GUS§

1 void setup() { A
2 pinMode (D12, OUTEUT)

4}

6 void loop() {

7 digitalWrite (D12, HIGH);
g delay(l000);

9| digitalWrite(D12, LOW):;
10 delay(l000);

11}

"o
)

Resim 1.15: Gozle-Uygula Etkinligi Ornek Kod

Deneyap Kart bilgisayarin USB portuna kablo araciligi ile baglanir. Arduino IDE ortaminda
yazilan program Deneyap Kart’a yiiklenir ve bu yiiklenme siireci 6grencilere adim adim
gosterilir.

23
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Dikkat

Baglant1 noktasinin yanlis se¢ilmesi durumunda kodlar Deneyap Kart’a yliklenemeyecektir.
Arduino IDE ile yazilan kodu Deneyap Kart’a atabilmek i¢in 6ncelikle Araglar meniisiinden
Deneyap Kart’in bagli oldugu Port girilmelidir.

Yukaridaki LED yakip sondiirme 6rnegi i¢in yazilan programda goriildiigii gibi Arduino IDE’yi
ilk agtigimizda bizi iki fonksiyon (setup ve loop) karsilar. Programlama dillerinde fonksiyonlar
genellikle gelistiriciler tarafindan kod yazma siirecini kolaylagtirmak i¢in kullanilir. Arduino
IDE’de hazirlanan program Deneyap Kart’ia yiiklendiginde ilk g¢alisan fonksiyon setup
fonksiyonudur. Setup fonksiyonu sadece bir defa calistirilir ve bu fonksiyon igerisinde
genellikle tantmlamalar yapilir (pinler ve pinlerin ¢alisma modlar1 vb.). Loop fonksiyonu ana
fonksiyon olup igerisindeki komutlar disaridan miidahale olmadig: siirece sonsuz bir dongii
icindedir ve Deneyap Kart calistig siirece tekrar eder.

Egitmen tarafindan 6grencilerin yukaridaki resimde goriilen programi yazip g¢alistirmalari
saglanir. Bunun ardindan 6grencilere bu programin sadece D12 dijital pin’e bagl olan bir
LED’i yakip sondiirdiigii soylenir. Bu etkinlikteki amag¢ bir LED’i periyodik olarak yakip
sondiiren bir program yazmaktir. Biitiin 6grenciler Arduino IDE’ye programi yazdiktan sonra
Ogrencilere asagidaki sorulari sorar ve 6grencilerin soruyu sinifca tartigmalarini saglar. Eger
Ogrencilerden dogru yanitlar gelmezse egitmen sorularin yanitini verir. Fakat ilk etapta
sorularin yanitini vermemelidir.

1. Sizce Arduino IDE’nin farkli bir pinini ¢ikis olarak kullanmak istersek programda ne

tiir bir degisiklik yapilmasi gerekir?
ii.  Sizce yazilan programda LED’in yanip sénme siiresini nasil degistirebiliriz?

1.8 Uygula- Flip Flop (Ogrenci 2)

Malzeme Listesi

Deneyap Kart
Breadboard

Baglanti kablolar:

2 adet 220 ohm direnc¢
1 adet Kirmizi LED

1 adet Mavi LED

Bu etkinlikteki ama¢ Deneyap Kartin 12. ve 13. dijital pinlerine baglanmis iki LED’i sirayla
yakip sondiirmektir. Farkli bir ifade ile 6nce 12. pin’e bagli LED bir saniye boyunca yanmalidir.
Bu LED sondiikten hemen sonra 13. pin'e bagli LED bir saniye yanmalidir ve bu islem stirekli
tekrar etmelidir. Egitmen 6grencilerin bu uygulamayr yapmasini saglar. Bu gorev i¢in 6rnek
¢Oziim asagidaki resimlerde verilmistir.
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Resim 1.16: Uygula Etkinligi Ornek Devre Semasi

ey

1 void setup() { A
2| pinMode (D12, OUTPEUT)

pinMode (D13, OUTPUT)
}

void loop() {
digitalWrite (D12, HIGH);

8 digitalWrite(D13, LOW);
9 delay(l000);

10 digitalWrite(D12, LOW);

11 digitalWrite(D13, HIGH);

12 delay(1000);]|

13} v

Resim 1.17: Uygula Etkinligi Ornek Kod

] N N = W

Dikkat

Deneyap Kart {izerinde bulunan dijital pinler ¢ikis veya giris amaciyla kullanilabilir.
Programin en baginda (Setup igerisinde), kullanilacak pinler ayarlanmalidir.
pinMode(D12,0UTPUT);

Bu etkinlikte LED’ler diren¢ kullanmadan pin’lere baglanirsa LED’ler patlayabilir. LED
baglantisi i¢in mutlaka 220 ohm (veya yeterli biiyiikliikte) direngler kullanilmalidir.
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1.9 Uygula- Trafik Is181 (Ogrenci 1)

Malzeme Listesi

Deneyap Kart
Breadboard

Baglanti kablolar

3 adet 220 ohm diren¢
1 adet Kirmuzi LED

1 adet Sar1 LED

1 adet Yesil LED

Bu etkinlikte kirmizi, , yesil LED’ler kullanilarak trafik lambasinin bir 6rnegini yapmak
hedeflenmektedir. Kirmiz1 151k 4 saniye, 1 saniye, yesil 151k 4, tekrar 1 saniye
yanmalidir. Bu stireler trafik isiklarinda kullanilan siirelerden bagimsiz olarak sadece bu
etkinlik i¢in belirlenmistir. Egitmen 6grencilerin bu uygulamay1 yapmasini saglar. Bu gorev
icin 6rnek bir ¢6zlim asagidaki resimlerde verilmistir.
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Resim 1.18: Uygula Etkinligi Ornek Devre Semast
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H1_1.9 U§

1 #define kirmizi_led D12 A
2 #define sari_led D13
#define yesil led D14

void setup() {

€ pinMode (kirmizi_ led, OUTPUT);

7 pinMode (sari_led, OUTPUT) ;
pinMode (yesil_led, OUTPUT) ;

g1

11 wvoid loop() {

12 digitalWrite (kirmizi_led, HIGH);
13 digitalWrite(sari_led, LOW);

14 digitalWrite(yesil_led, LOW);

15 delay(4000);

16 digitalWrite(kirmizi_led, LOW);

17 digitalWrite(sari_led, HIGH);
18 digitalWrite(yesil_led, LOW);
19 delay(1000);

20 digitalWrite(kirmizi_led, LOW);

21 digitalWrite(sari_led, LOW);

22 digitalWrite(yesil_led, HIGH);
23 delay(4000);

24 digitalWrite(kirmizi_led, LOW);
25 digitalWrite(sari_led, HIGH);
26 digitalWrite(yesil_led, LOW);
27 delay(1000);

Resim 1.19: Uygula Etkinligi Ornek Kod

Dikkat

Deneyap Kart {izerinde 6zellikle fazla sayida “pin” kullanildiginda ve ¢ok fazla kod
satirindan olusan programlarda hangi “pin”e hangi elektronik devre elamaninin
baglandigimi kod satirlar1 yazilirken daha kolay hatirlanmasi ve kullanilabilmesi igin
pinlere baglanan devre elemanlarma uygun olarak isimlendirme (tanimlama) yapilir.
Arduino IDE’de bu tanimlama “#define” komutu ile yapilir. Bu tanimlama “setup” ve
“loop” fonksiyonlarmin disinda yapilabilir. Satira #define komutu ile baslandiktan sonra
pine verilecek isim yazilir ve sonrasinda “pin” numaras1 yazilarak (sonunda *;”
kullanmadan) alt satira gecilir. Egitmen yukaridaki kod blogunda #define komutunun
kullanimi ve islevi hakkinda 6grencileri bilgilendirir.

Ayrica, egitmen bu tanimlama isleminin daha sonraki derslerde detayli olarak anlatilacak
degisken atama yontemi (int) ile de yapilabilecegini 6grencilere agiklar.
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1.10 Uygula- Araba Yaris1 Baslama Isiklar1 (Ogrenci 2)

Malzeme Listesi

Deneyap Kart
Breadboard

Baglanti kablolar

10 adet 220 ohm direnc¢
10 adet Kirmuzi1 LED

Bir araba yarisinda siiriiciiler baglama 1siklarini takip ederek yarisa baslarlar. Bu 1siklar iki sira
halinde dizilmis ve her bir sirada 5’er adet olacak sekilde 10 tane kirmizi1 lambadan olusur. Bu
etkinlikte 6grenciler araba yarislarinin baslatilmasinda kullanilan 151k uyarisinin bir benzerini
yapacaklardir. Bunun i¢in ilk olarak iki siranin birinci LED’leri, bir saniye sonra da ikinci
LED’leri yakilir. Bu sekilde birer saniye arayla tiim LED’ler yanana kadar Oriintii devam
ettirilir. Tim LED’ler yandiktan sonra ayni anda tamami sondiiriiliir. Yarig tiim LEDler
soniince baglar. Tiim asamalar arasinda bir saniye olmasina dikkat edilir. Uygula etkinligi ile
ilgili 6rnek gorsel, devre semast ve kod asagidaki resimlerde goriilmektedir.

0. Saniye 1. Saniye 2. Saniye

3. Saniye 4. Saniye 5. Saniye

6. Saniye

Resim 1.20: Uygula Etkinligi Ornek Gorsel
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Resim 1.21: Uygula Etkinligi Ornek Devre Semast

H1_10_U

1 void setup() {

e (D4, OUTPUT) ;
de (D5, OUTPUT) ;
ode (D6, OUTPUT) ;
de (D7, OUTPUT) ;
pinMode (D10, CUTPUT) ;

void loop() {
10 digitalWrite (D10,HIGH);
1 delay (1000);
digitalWrite (D10,HIGH);
di HIGH);
delay(1000);

3 talWrite (D7,
2

15 digitalWrite (D10,
6

8 delay(1000);

19 digitalWrite (D10,HIGH)
0 digitalWrite (D7,HIGH);
1 te (D6,H )z
1Write (D5,HIGH) ;
delay (1000);
igitalWrite (D10,HIGH);
te (D7,H ¥or:
te (D6, HIGH) ;
rite (D5, H
gitalWrite (D4,H
(1000) ;
Write (D10,LOW);
te (D7, LOW) ;
te (D6, LOW) ;
te (DS, LOW) ;
1Write (D4, LOW);
delay (5000);

W
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Resim 1.22: Uygula Etkinligi Ornek Kodu
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2. ADIM: TASARLA ve URET

2.1 Tasarla - Kavsaktaki Trafik Lambalar1

Bu etkinlikte amag bir kavsaktaki dort farkli trafik lambasinin birbirleriyle uyumlu bir sekilde
calismasini saglamaktir. Asagida resimde 6rnek bir kavsak gosterilmistir.

®0 6

2. Trafik Lambasi

3. Trafik Lambasi

1. Trafik Lambasi
4, Trafik Lambasi

&8

Resim 1.23: Tasarla Etkinligi Ornek Gérsel

Oncelikle birinci lambadaki araglar gegmelidir. Dolayistyla birinci lambada ilk olarak yesil 151k
yanmasi gerekmektedir. Bu lambadaki araglar hareket halindeyken diger lambalardaki araglar
durmalidir. Daha sonra ikinci lambadaki araglar ge¢melidir. ikinci lambadaki araglar hareket
halindeyken diger lambalardaki araclar durmalidir. Ardindan {igiincii lambadaki araglar
gecmelidir. Ucgiincii lambadaki araglar hareket halindeyken diger lambalardaki araglar
durmalidir. Son olarak dordiincii lambadaki araglar gegmelidir. Dordiincii lambadaki araglar
hareket halindeyken diger lambalardaki araglar durmalidir. Ogrenciler “breadboard” kullanarak
kavsaktaki trafik 1siklarini modellemelidirler. Gerektiginde iki “breadboard” birlikte
kullanilabilir.

Kavsaktaki trafik lambalar1 etkinligini tasarlamak i¢in 6grencilerin asagida 6rnek olarak verilen
iki adima benzer bir siireci gergeklestirmesi gerekir. Asagidaki ornek siire¢ kesinlikle
ogrencilere gosterilmemelidir veya baska bir 6rnek de sinif¢a birlikte yapilmamalidir. Egitmen
siifta genel bir sorun goriirse dgrencilere agiklama yapabilir, bireysel sorular i¢in gruplara
aciklama yapilabilir. Gerektigi noktada egitmen onlara yardimci olabilir. Fakat hicbir sekilde

tam bir ¢oziim verilmemelidir. Gruplar ¢ézlimlerini kendileri tiretmelidir.
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Tanimlama: Ogrencilerin dncelikle kavsaktaki trafik lambalar1 etkinliginin neler gerektirdigini
belirlemesi/ortaya koymasi gerekir. Ogrenciler oncelikle gerekli islemleri detayli olarak
maddeler halinde yazmalidir.

Ornek:
i.  Dort tane <11, kirmizi ve yesil LED setinden olusan devre tanimlanacak.
ii.  Herhangi bir sette yesil 151k yaniyorsa diger setlerdeki kirmizi LED’ler yanacak.
iii.  Setteki yesil LED dort saniye yandiktan sonra sart LED yanacak. Sar1 LED’in
yanmasiyla yesil LED kapatilacak.
iv.  Sar1 LED bir saniye yandiktan sonra kirmizi LED yanacak.
v.  Kirmizi LED yanarken, ayn1 anda sar1 LED kapatilacak. Ayni anda bir sonraki set’te
sart LED yanacak, sar1t LED 15181 yanan setteki kirmizi1 LED kapatilacak.
vi.  Sar1 LED bir saniye sonra kapatilacak ve setteki yesil LED yanacak.
vii. i, iv, v ve vi adimlar1 tekrarlanacak.

viii.  Fikir liretme: Bu asamada 6grencilerin tanimlama adiminda belirlenen islemlerin nasil
yapilabilecegi ile ilgili fikir yiiriitmesi beklenir. Ornek olarak &grenciler asagidaki
maddelere benzer fikirler iiretebilir.

ix.  Devre i¢in dort tane sar1, kirmizi ve yesil LED’den olusan set breadboard’a yerlestirilir.
x.  Her bir LED (diren¢ de eklenmelidir) Deneyap Kart'a baglanir ve devreleri tamamlanir
(akim girisi -yani pin girisi- ve GND baglantist yapilir).
xi.  LED setleri icerisinden biri aktif set olarak secilir.
xii.  Loop fonksiyonu igerisinde aktif setteki yesil LED’in bagli oldugu pin ON konumuna
getirilir. Ayn1 zamanda diger setlerdeki biitiin kirmizi LED’lerin bagli oldugu pinler
OFF konumuna getirilir.

xiii.  Dort saniye gectikten sonra aktif setteki sar1t LED’in bagli oldugu pin ON konumuna
getirilir, yesil LED’in bagh oldugu pin OFF konumuna getirilir.

xiv.  Bir saniye sonra aktif setteki sar1t LED’in bagli oldugu pin OFF konumuna getirilir ve
kirmizi1 LED’in bagli oldugu pin ON konumuna getirilir. Bir sonraki set aktif set olarak
belirlenir. Aktif sette sar1t LED’in bagli oldugu pin ON konumuna getirilir ve bu setteki
kirmizi1 LED’in bagli oldugu pin OFF konumuna getirilir.

xv.  Bir saniye sonra iv adim ile birlikte aktif setteki sar1t LED’in bagl oldugu pin OFF
konumuna getirilir ve diger maddeler yapilmaya devam edilir.

2.2 Uret- Kavsaktaki Trafik Lambalar1

Ogrenciler ¢oziime yonelik tasarimlarmni yaptiktan sonra bilgisayar ve set baginda caligarak
istenilen gorevi yerine getirir. Ogrencilere egitmen tarafindan etkinliklerini tamamlamak icin
yeterli siire verilir. Ogrencilerin asagidaki resimlerde goriilen devreye ve programa benzer bir
program hazirlamalar1 beklenir. Gerektigi noktada egitmen onlara yardimci olabilir. Fakat
hicbir sekilde tam bir ¢6ziim verilmemelidir. Gruplar ¢dziimlerini kendileri tiretmelidir.
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Resim 1.24: Tasarla-Uret Etkinligi Ornek Devre Semast

ite (k4,HIGH) ;

H1

— e (k1,HIGH);
1 #define k1 D12 A A alWrite (s2,LOW);
2 #define sl D13 id loop() { digit te (y2,HIGH);
3 #define yl D14 digitalWrite (s4,LOW); digitalh (k3,HIGH) ;

#define k2 D15 d.
#define s2 D4
#define y2 D5
#define k3 D6
#define s3 D7
#define y3 DO
10 #define k4 D9

rite (k2,H
ite (k3,HIG

Vrite (kl,HIGH);
digitalWrite(y2,LOW);
te (k2,HIGH) ;

1o s

w W

11 #define s4 D10
12 #define y4 D11

is
€

delay(1000);
digitalWrite (k4,HIGH);
1Write (k1,HIGH);
te(k2,HIGH) ;
ite(s3,LOW):
alWrite (y3,HIGH);
7 (4000) ;

alWrite (y3,LOW):
rite(k4,LOW);
te(s4,HIGH) ;
te (k1,HIGH) ;
e(k2, )z
digita ite(k3,HIGH) !
delay(1000);

te(k3,H
tromre [

void setup() {
de (DO, OUTPUT) ;
ode (D4, OUTEUT) ;
fode (D5, OUTPUT) ;
Jode (D6, OUTPUT) ;
de (D7, OUTPUT
nMode (D9, OUTPUT) ;
de (D10, OUTPUT)
Mode (D11, OUTPUT
e (D12, OUT
de (D13, 0
{ode (D14, OU

)

digitalWrite (y1l,LOW);
i ite(k1,

s

1o

-
wn
o

Resim 1.25: Tasarla-Uret Etkinligi Ornek Kodu
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2.3 Tasarla - Miizik ile Uyumlu Hareket Eden LED Uygulamasi

Bu etkinlikteki amag¢ miizik ritmine uygun bir Oriintii bulup bu Oriintiiye bagli olarak LED
hareketi gerceklestirmektir. Etkinlik i¢in 6grenciler bir sarki segecektir ve bu sarki ile uyumlu
olarak hareket eden LED uygulamasi yapacaklardir. Sarki bilgisayar lizerinde calistirilacak
Deneyap Kart ile yapilan LED uygulamasi ise bu sarki ile uyumlu bir sekilde LED hareketlerini
saglayacaktir. Is1gin hareketi ve miizigin ritmi uyumlu olmalidir. Kag¢ adet LED kullanilacagi
ve hangi sarkinin secilecegi 6grenciye baglidir.

Devreyi olusturmaya ve programi yazmaya baslamadan 6nce gruplarin tasarlama adimi i¢in
yukarda bir 6rnegi verilen tanimlama ve fikir tiretme siirecini gergeklestirmeleri gerekmektedir.

2.4 Uret- Miizik ile Uyumlu Hareket Eden LED Uygulamasi

Ogrenciler yukarida ¢oziime ydnelik tasarimlarini yaptiktan sonra bilgisayar ve set basinda
calisarak istenilen gorevi yerine getirir. Ogrencilere egitmen tarafindan etkinliklerini
tamamlamak i¢in yeterli siire verilir. Gerektigi noktada egitmen onlara yardimci olabilir. Fakat
higbir sekilde tam bir ¢dziim verilmemelidir. Gruplar ¢dziimlerini kendileri iretmelidir.
Ogrencilerin asagidaki resimde goriildiigii gibi bir devre tasarimi yapmalari beklenir.

m
w
o
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-

Resim 1.26: Uret Etkinligi Ornek Devre Semasi

3. ADIM: DEGERLENDIR

Bu boliimde hedef, 6grencilerin 68renme silirecinde yasadiklart ve Ogrendikleri iizerine
diisiinmesini saglamaktir. Bu sayede 6grenciler, problem ¢6zme, dersin konusu ve kendisi ile
ilgili gozlemler yaparak yeni 6grenmeler, kendisini degerlendirme ve planlama agisindan
firsatlar elde edecektir. Ogrencilerden su sorular1 yanitlamalari istenebilir:

e Verilen problemleri tanimlayiniz (problemi kendi ciimleleri ile ifade etme).

e Verilen gorevleri géz oniinde bulundurdugunuzda en ¢ok hangi gorevde zorlandiniz?
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Bu zorluklarin iistesinden nasil geldiniz? (Problemin ¢dziimii i¢in hangi stratejileri
kullandiniz ve neden bu stratejileri sectiniz?) Yeteri kadar tartisma ortami olugsmazsa,
egitmen asagidaki sorular1 kullanarak tartisma ortami yaratmaya calisir.

o Breadboard’da devre olustururken zorlandiniz mi1? Coziimleriniz hakkinda bilgi
veriniz.

o Akim, gerilim ve direng iliskisini anlamlandirirken zorlandiniz mi?

o Program ve mikrodenetleyici kullanarak devre elemanlarmi ydnetmede
zorluklar yasadiniz m1?

o Bu hafta 6grendiginiz devre elemanlarinin giinliik yasam i¢indeki kullanimlari
nelerdir? Orneklerle agiklaymiz.

o Kavsaktaki trafik lambalar1 etkinliginde tasarim ve iiretim asamasinin
hangisinde daha ¢ok zorlandiniz? C6zlim i¢in yazdiginiz programin daha az kod
satir1 kullanarak yazilmast miimkiin miidiir? Nasil?

o Kullandiginiz yontemler, bu sikintilar1 gidermekte bagarili oldu mu?

e Grup arkadasinizla fikir ayrilifina diistiigiiniiz durumlar oldu mu ve bunlarin tistesinden
gelmek icin neler yaptiniz?

e Grup arkadasiizdan ne 6grendiniz?

e Deneyap Kart’tan farkli mikrodenetleyici kartlari internetten aragtirarak en az 3 tanesi
icin bilesenlerinin karsilagtirma tablosunu hazirlayiniz. (Hazirlanacak tabloda
mikrodenetleyici modelleri, giris-¢ikis pinleri ve dahili modiillerin sayisi, boyut,
calisma gerilimleri ve kullanim alanlarina yonelik bilgileri yer almalidir.)

4. ILAVE ETKINLIK

4.1 Transit Gegisli Bir Kavsaktaki Trafik Lambalari

Bu etkinlikte amag bir kavsaktaki dort farkl: trafik lambasinin birbirleriyle uyumlu bir sekilde
calismasini saglamaktir. Daha 6nce devresini tasarlayip programini yazdiginiz kavsaktaki trafik
1siklarini araglar i¢in karsilikli transit gececek sekilde tekrar programlayiniz. Burada dikkat
etmeniz gereken nokta birbirine kars1 olan yollardaki trafik lambalarinin ayn1 anda kirmizi, ayni
anda sar1 ve ayn1 anda yesil yanmasini saglamaniz gerekecegidir. Bu etkinlik i¢in diger kurallar
bir kavsaktaki trafik lambalar1 etkinligi ile ayn1 olup arabalarin kavsakta sola donmeyecekleri
varsayilacaktir.
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2. Boliim — Temel Devre Elemanlari ile Deneyap
Kart ve Kodlama Araci Arduino IDE

On bilgi:
e Ogrenciler “gerilim”, “akim”, “diren¢” tanimlarini bilir.
e Ogrenciler direncin galisma prensibini bilir ve akim ile arasindaki iliskiyi agiklayabilir.
e Ogrenciler “Deneyap Kart” bilesenlerini bilir ve “Arduino IDE” arayiiziinii kullanabilir.

Boliim Kazanimlar:
e Ogrenciler “breadboard” ¢alisma prensiplerini bilir.
e Ogrenciler “Seri/Paralel Baglant1”, “Analog/Dijital veri” ve “pinler” hakkinda bilgi
sahibidir.
e Ogrenciler direngler iizerindeki farkli renklerden direnclerin ohm degerlerini
hesaplayabilir.
Ogrenciler “buzzer” devre elemaninin ¢alisma prensiplerini bilir.
Ogrenciler “potansiyometre” devre elemaninin ¢alisma prensiplerini bilir.
Ogrenciler “buton” devre elemaninin galisma prensiplerini bilir.
Ogrenciler “potansiyometre” ile LED parlakligmmi ayarlama ve seri haberlesme
uygulamalarimi gergeklestirebilir.
e Ogrenciler “Buton” kontrollii LED yakma ve “buton” ile hareketli LED Uygulamalarini
gerceklestirebilir.
e Ogrenciler LED’ler, “buton”lar ve “buzzer” ile farkli uygulamalarin devrelerini
kurabilir ve “Arduino IDE” program kodlarin1 yazabilirler.
e “If/else” karar yapisi, “for” dongiisii, dizi degiskenini kullanarak programlama
yapabilir.

Haftanin Amaci:

Bu haftanin amaci, 6grencilerin 6ncelikle “breadboard”, “seri/paralel baglant1”, “Analog/Dijital
veri” ve “Deneyap Kart” iizerindeki pinler hakkinda bilgi sahibi olmalarin1 hedeflemektedir.
Ayrica direng renk kodlari, “potansiyometre”, “buton”, ve “buzzer” devre elemanlarinin
ozelliklerini 6grenme ve bu devre elemanlar: ile farkli uygulamalar gergeklestirebilmeleri
amaglanmaktadir. Bu kapsamda programlamada farkli kontrol yapilari, sabitler ve giris-¢ikislar
gibi konularin uygulamalar igerisindeki kullanimlarint da deneyimlemeleri hedefler
igerisindedir.

Gozle ve Uygula Adimlarinda Kullanilacak Malzemeler:

Malzeme Listesi

Deneyap Kart Erkek-Disi baglant1 kablosu
Breadboard Buzzer

220 ohm direng Hoparlor

560 ohm direnc Kirmuzi LED

100 ohm direng

10K Ohm Potansiyometre
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Haftanin Islenisi:

Gozle: Breadboard, Seri/Paralel Baglanti, Analog/Dijital Veri ve Pinler, diren¢ renk okuma,
Buzzer, potansiyometre ve buton tanimlarinin yapilmasi ve 6zelliklerinin verilmesi.

Uygula: Buzzer, potansiyometre ve buton devre elemanlarinin kullanildigi 6rnek devrelerin
olusturulmasi ve programlanmas.

Tasarla: Bir buton ile dort hareketli LED uygulamasi ve butonlar1 kullanarak piyano
tasariminin gergeklestirilmesi.

Uret: Bir buton ile dort hareketli LED uygulamasi ve butonlar1 kullanarak piyano tasarimini
gerceklestirme; devrelerini olusturma ve Arduino IDE igerisinde program kodlarinin yazilmasi.
Degerlendir: Yansitma Etkinligi.

1. ADIM: GOZLE ve UYGULA

1.1 Gozle ve Uygula - Breadboard, Seri/Paralel Baglanti, Analog/Dijital Veri ve
Pinler

Malzeme Listesi

Deneyap Kart

Breadboard

Baglanti kablolar

220 ohm direng

Kirmizi LED
Breadboard
Elektronik devre elamanlarini bir arada tutan ve gerekli ara baglantilar1 daha saglikli sekilde
gerceklestirmemizi saglayan aractir. Breadboard iizerinde asagidaki resimde de goriildiigii gibi
yatay ve dikeyde ilerleyen ¢izgiler aslinda kisa devredir, yani bu ¢izgiler bir kablo {izerinden
baglantilidir diye diisiiniilebilir.
Breadboard’un yanlardan dikey sekilde uzanan hatlar genellikle gii¢ baglantilarini yapmak i¢in

kullanilir.

Resim 2.1: Breadboard Baglantilar

Seri-Paralel Baglanti

Elektrik devreleri baglant1 sekillerine gore paralel ve seri olmak iizere ikiye ayrilirlar. Seri
devrelerde akim devredeki elemanlardan tek bir hat iizerinden geger. Akim her bir eleman
tizerinden gecer ve bu elemanlar akima kars1 direng gosterir. Bu nedenle devrede olusan direng
artar. “Ohm kanunu” iizerinden diisiinecek olursak “V=IxR”de voltaj sabitken, direng artacagi
i¢cin devre iizerinden gececek akim azalacaktir. Asagidaki resimde direnglerin seri baglanmasi
goriilmektedir.
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Resim 2.2: Direnglerin Seri Baglanmast

Paralel devrelerde ise devre elemanlar1 birbirine paralel olarak baglanir ve buna bagli olarak
diren¢ azalir. Gerilim sabitken direncin azalmasi sonucunda devre iizerinden gegecek akim
artacaktir. Asagidaki resimde direnglerin paralel baglanmasi goriilmektedir.

X

1

® 1 1 |

R2 — -+
R R: R

I
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Resim 2.3: Direnglerin Paralel Baglanmast

Deneyap Kart ve Giris — Cikis Pinleri

Deneyap Kart ve diger mikrodenetleyici kart versiyonlarinda farkli sayida ve tiirde giris — ¢ikis
pinleri bulunmaktadir. Bu ders kapsaminda Deneyap Kart {izerindeki giris-¢ikis pinlerinden
bahsedilecektir. Bu pinler aslinda Deneyap Kart’a bagladigimiz sensor ve devre elemanlariyla
veri aligverisi i¢in kullanilir. Asagidaki sekilde (Resim 2.4) Deneyap Kart iizerinde bulunan

pinler detayl1 olarak gosterilmistir.
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DENEYAP KART GENISLETILMIi$S PiN DIYAGRAMI
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Resim 2.4: Deneyap Kart Genisletilmis Pin Diyagrami

Deneyap Kart iizerinde bulunan pinlerden bazilar1 asagida agiklanmustir. ilerleyen béliimlerde
diger pinlerin kullanilm durumlarina gecildiginde daha detayl bilgilendirme de yapilacaktir.
GND: Sensorlerin ve devre elemanlarinin GND veya “-*
saglar.

3.3V: Bu pinler 3,3V’luk besleme gerektiren cihazlara baglanir ve enerji ¢ikis pinidir. USB ve
Li-Po batarya gii¢ girisi baglantilar1 ile kart beslendiginde DC-VC voltaj doniistiiriicti
aracilifiyla 3.3V gerilim ve 1A akim ¢ikis kapasitesine sahiptir.

5V: Bu pin 5V gerilim ve 0.5A akim ¢ikis1 vermektedir. 5V’luk besleme gerektiren cihazlara
baglanir ve enerji ¢ikis pinidir.

VBAT: Harici olarak baglanan Li-Po bataryanin 3.3V-4.2V arasindaki gerilimini ¢ikis olarak
vermektedir. Harici baglanacak iiniteleri beslemek i¢in kullanilabilir.

uclar1 bu pine baglanir ve topraklama

Analog- Dijital Veri ve Pinler

Analog ve dijital veri kavramlarini kisaca acgiklamak gerekirse analog veri zamana gore sonsuz
bir deger alan veri tiirii iken dijital veri genel olarak “var” (1) veya “yok™ (0) bilgisinden olusur.
Ornegin bir arabanin hareketli ya da hareketsiz olmasi dijital bir veri gibi diisiiniilebilecekken
arabanin seyir halindeki hiz1 ise analog bir veridir.

Deneyap Kart’ta asagidaki sekilde goriildiigii iizere DO ile D15 arasinda 16 adet dijital giris-
¢ikis pini bulunmaktadir. Bu pinler “0” iken OV, “1” iken ise 3.3V gerilim degerine sahip
olurlar. Deneyap Kart’taki tiim dijital pinler PTC sigortalar ile kisa devre korumasi altindadir.
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Burada dikkat edilmesi gereken nokta; Deneyap Kart’taki dijital pinler diger bazi
mikrodenetleyici kartlardaki gibi 5V gerilim toleransh degildir.

Deneyap Kart iizerindeki “A0, Al, A2, A3, A4 ve A5” analog giris pinleridir. 0V ile 3.3V
araligindaki analog isaretler icin giris pini olarak kullanilmaktadir. Bu pinler, baz1 sensorler ve
diger devre elemanlarindan gelen analog veriyi Deneyap Kart’a 0 ile 4095 arasinda bir deger
alarak aktarirlar. Deneyap Kart iizerindeki analog pinlerden A0 ile A3 arasindaki pinler sadece
giris pini olarak kullanilirken, A4 ve A5 pinleri dijital giris/cikis pini olarak da kullanilabilir.

Analog c¢ikis saglamak icin ise Deneyap Kart iizerinde “DACI ve DAC2” pinleri
bulunmaktadir. Bu pinler araciligi ile OV ile 3.3V araliginda analog sinyal ¢ikis1 alinabilir. Bu
pinler ayn1 zamanda dijital giris/¢ikis pini olarak da kullanilabilir.

Dijital Pinler (DO - D11)

:.z:.~..-.:-...,7

PRI

ohlapgoociRIRAn Ny

6? S
=

z

4

)

Dijital Pinler (D12 - D15) |_| Analog Girig Pinleri (A0 -AS)
Analog Cikis Pinleri (DAC1 - DAC2)

Resim 2.5: Deneyap Kart Analog Girig-Cikis Pinleri

PWM: Deneyap Kart {izerinde analog ¢ikis verebilmek icin tiim dijital pinler (DO - D15) “0 ile
255” arasinda degerler alarak ve dijital ¢ikisin frekansini arttirarak analog bir pin gibi
davranirlar. Bu ¢ikiglara “PWM (Darbe Genislik Modiilasyonu)” ¢ikislar: denir. Deneyap Kart
tizerindeki dijital pinlerin analog ¢ikisi icin PWM pini olarak kullanilabilmeleri i¢in kodlama
esnasinda kanal atamasi gibi ekstra ayarlamalar yapilmasi gerekmektedir. Asagidaki gozle ve
uygula etkinliklerinde bu ayarlamalar ile ilgili detayli bilgiler sunulacaktir. Bunlara ek olarak
Deneyap Kart tizerindeki DO ve D1 pinleri ayn1 zamanda PWMO ve PWMI1 pinleri olarak ek
bir kodlama ayar1 gerektirmeksizin PWM pini olarak analog ¢iks i¢in kullanilabilirler.

PWM pinlerinin kullanimina iliskin bir 6rnek verilecek olursa normalde bu pinler dijital ¢ikis
(0-3.3V, HIGH-LOW vb.) iiretmesine karsin bu pinlere bagli olan LED’lerin parlaklig1 analog
cikis verecek sekilde ayarlanabilir. Asagida 6grencilerle LED parlakligint 5 sn igerisinde
maksimum parlaklifa ulastirip sonen ve “5 sn” sonra tekrar yanan bir uygulama
gerceklestirilecektir. LED parlakliginin 5 sn igerisinde maksimum parlakliga ulagmast “0”
degerinden baslayarak “255 degerine kadar ulasmasini gerektirmektedir. “S sn” icinde soniip
tekrar yanmast da bu uygulamanimn bir dongii igerisinde devam edecegini gostermektedir.
Asagidaki resimlerde led parlaklik grafigi ve etkinlik 6rnek devre semasi goriilmektedir.
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LED Parlaklik Grafigi

300
250
200
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100
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Resim 2.7: Gozle-Uygula Etkinligi Ornek Devre Semasi

Dikkat

Egitmen devrenin fiziksel kurulumunu ve programin yazimmdan once kontrol
yapilarindan dongiiler hakkinda dgrencileri kisaca bilgilendirmelidir. Ozellikle “for”
dongiisii hakkinda “for” deyiminin kiime parantezi i¢ine alinmis bir deyim blogunu
tekrarlamak i¢in kullanildig1; dongiiyii artirmak ve sonlandirmak i¢in igerisinde genellikle
bir artis sayaci (degisken) kullanildigin1 6zellikle belirtip asagidaki s6z dizimini
ogrencilere gostermelidir. “for” ifadesinin tekrar eden islemler icin yararli oldugu ve
genellikle veri / pin toplulugu iizerinde calismak i¢in dizilerle birlikte kullanildigi
ogrencilere iletilmelidir.

Arduino IDE igerisinde yazilacak program kodlarinda “i”, “j”, “k”, “I”, “m” ve “x” gibi
degisken isimlerinin siklikla kullanilacagi konusunda O6grenciler bilgilendirilmelidir.
Ozellikle asagidaki s6z diziminde parantez igerisindeki “i” degiskeninin Void
fonksiyonlarindan 6nceki boliimde tanimlanmadigi i¢in parantez icerisinde “int” olarak
yazilip baslangi¢ degerinin “0” olarak tanimlandiginin dikkati ¢cekilmelidir.

arttirma
vada
baslangig test azaltma

.

for(int 1 = 0; 1 < 100; i++)
par

degisken
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Uygulamanin devaminda devre semasi ve daha sonra da devreye iliskin “Arduino IDE”
programi e8itmen tarafindan tiim 6grencilere gosterilecektir. Bu asamada LED parlakliginin 5
sn igerisinde hangi aralikta degisim gosterdigini 6grencilere gosterebilmek i¢in Arduino
IDE’nin sag iist kosesindeki simgeye tiklanarak seri port ekrani acilmalidir. LED parlaklik
deger degisiminin gbzlemlenecegi bu ekranin sag alt kosesinde yer alan deger (baund degeri)
Arduino IDE programinda kullanilan deger ile ayni olmalidir (6rnek: 115200 bound).
Asagidaki resimde etkinlik i¢in 6rnek kod goriilmektedir.

1 #define rpin DO o

void setup() {
Serial.begin(115200);
pinMode (rpin, OUTPUT);

}

(S I R GO R S ]

8 void loop() {

10 for(int i =0; i < 255; i++){
11 analogWrite (rpin, 1i);

12 delay (20);

1 Serial.println(i);

14 }
15 analogWrite (rpin, LOW) ;
16 delay (5000);

Resim 2.8: Gozle-Uygula Etkinligi Ornek Kodu

1.2 Uygula- LED Parlaklig1 (Ogrenci 1)

Malzeme Listesi

Deneyap Kart
Breadboard
Baglanti kablolar:
330 ohm direng
Kirmmzi LED

Bu etkinlikteki amag¢ 6grencilerin Deneyap Kart’in D6 nolu pinini (PWM olarak) kullanarak
bu pine bagli olan LED’in parlakligini1 3 saniye i¢erisinde maksimuma ulastirip; daha sonraki
3 saniye icerisinde de sondiiren uygulamayi gergeklestirmektir. Egitmen bu uygulamaya iliskin
Ogrencilere asagidaki voltaj seviyesini gosteren grafige uygun sekilde devreyi kurmalarini ve
Arduino IDE igerisinde programi yazmalarini isteyecektir. Asagidaki resimlerde led parlaklik
grafigi, Deneyap Kart devresi ve istenen gorevi yerine getiren programin 6rnek bir kodu
verilmisgtir.
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LED Parlaklik Grafigi

300
250
200
150
100

50

31
37
43
49
55
61
67
73
79
85
91
97
103

Resim 2.9: LED Parlaklhik Grafigi
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Resim 2.10: Uygula Etkinligi Ornek Devre Semast

)

int rpin=D6;

void setup() {
Serial.begin (115200);
pinMode (rpin, OUTPUT);
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void loop() {

g
0 for(int i = 0; i < 255; i++){
1 analogWrite (rpin, 1i);
12 delay(12);
13 Serial.printlin(i);
14 }
5| for(int k = 255; k>0; k—-){
6 analogWrite (rpin, k);
17 delay(12);
18 Serial.printlin(k);
19 }
20|}
21 v

Resim 2.11: Uygula Etkinligi Ornek Kodu
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1.3 Gozle - Direng, Diren¢ Okuma

Direncg

Daha onceki derste Ohm kanunundan (V = I x R) bahsedilmisti. Bu konuyu tekrar hatirlatmak
gerekirse; sabit bir gerilim altinda akim1 azaltmak i¢in devrede yer alan direnci degistirebiliriz.
Yani devrede akimi ayarlamak icin direng degerinde degisiklik yapilabilir. Bu durumu gergek
hayattan bir 6rnek ile aktarmak gerekirse alt1 seritli bir otoyolda gerceklesen bir kaza sonucu 2
seridin iptal olmasi durumunda (direng artimi) trafik akisi1 yavaslayacaktir (akim azalacaktir).
Diren¢ renk okuma:

Direnglerin lizerinde “ohm” degerleri direk olarak yazilmaz. Bunun yerine direng iizerindeki
renk kodlar1 ile ohm cinsinden degerleri gosterilir. Direnglerin iizerinde hassasiyetlerine bagl
olarak 4, 5 ya da 6 farkli renk bulunur. Bu renklerden sonuncusu direncin tolerans degerini
belirtir. Direnci toleransi direncin iiretimden kaynaklanan hata paymi gosterir. Ornek vermek
gerekirse 100 ohmluk direng eger %5’lik bir toleransa sahipse bu direngten 95-105 ohm
arasinda diren¢ degeri elde edilebilir. Dolayisiyla direncin toleransi diistiikge daha hassas
devreler kurulabilir. Diger renkler ise asagida verilen formiil kullanilarak direncin ohm
degerinin hesaplanmasinda kullanilir. Formiilde yer alan seritlerin renk degerleri ise su
sekildedir:

Renklerin degerleri: Siyah = 0, Kahverengi = 1, Kirmizi = 2,
Mavi = 6, Mor =7, Gri = 8,

, , Yesil =5,

Direncin Ohm Degeri = (10X(ilk seridin renk degeri)+1X(ikinci seridin
renk degerl))Xl Oijg:ijncﬁ seridin renk degeri

Dikkat
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1.4 Gozle ve Uygula — Buzzer (Ogrenci 2)

Malzeme Listesi

Deneyap Kart
Breadboard
Baglanti kablolari
100 ohm direncg
Buzzer

Deneyap Kart ile kullanilabilecek elektronik devre elemanlarindan 1s1kli devre elemanlar1 daha
once islenmisti. Isikl1 devre elemanlar1 gibi Deneyap Kart ile kullanilabilcek elektronik devre
elemanlar1 arasinda sesli devre elemanlari da bulunur. Bunlar elektrik sinyallerini sese
cevirerek ses iiretebilirler. Bu uygulamada kullanilacak elektronik devre elemani olan Buzzer
da ses iiretebilen bir devre elemanidir. Giinliik yasamda sarki ve ses kaydi gibi ses unsurlarini
oynatmak icin hoparlorler siklikla kullanilir. Buzzerlar mini hoparldrlere benzetilebilir.
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Buzzerlar farkli ses sinyalleri liretebilir. Fakat hoparlor kadar net ses iiretemez. Sadece belirli
notalarda sesler iiretebilir. Ornegin farkli notalarda bip sesi iiretebilir. Alarm ve firin gibi giinliik
hayatta kullanilan bir¢ok cihaz igerisinde kullanilabilir. Piyasada aktif ve pasif olmak iizere iki
¢esit buzzer bulunmaktadir. Bunlar birbirine ¢ok benzemektedir. Her iki buzzer ¢esidinin de iki
bacagi bulunur. Bu bacaklardan biiylik olan1 “+” (art1) kiiciik olan1 ise “—* (eksi) bacaktir.
Asagida resimlerde iki adet buzzergoriilmektedir. Bu resimlerde + bacaklar gosterilmistir.

Fe
o

Resim 2.12: Buzzer Bacak Baglantilar

Aktif buzzer’a ¢aligma aralig1 icerisinde bir dogru akim uygulandiginda bip sesi iiretir. Pasif
buzzera dogru akim uygulandiginda istenilen ses elde edilemez. Pasif buzzer’dan istenilen sesi
elde etmek i¢in Arduino IDE igerisinde gerekli komutlar1 kullanmak gerekir. Bu komutlar bazi
aktif buzzer’lar ile de kullanilabilir fakat her zaman istenilen sesi liretmeyebilir. Bu ylizden
aktif ve pasif buzzer’lar farkli sekilde kodlanir.

Aktif ve pasif buzzer’in devre semasi veya baglantilar1 degismez. ikisi de ayni sekilde yapilir.
Bundan dolay1 asagida bir devre semas1 verilecektir, fakat bu her iki buzzer cesidi i¢in de
uygulanabilir. Asagidaki resimde goriildiigii gibi buzzer’in art1 bacagi Deneyap Kart’in D7
dijital pinine baglanmistir. Buzzer’in diger bacagi ise 100 ohm bir direng {izerinden Deneyap
Kart’min GND pinine baglanmistir.
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Resim 2.13: Gozle-Uygula Etkinligi Ornek Devre Semast

Asagida resimde aktif buzzer i¢in Arduino IDE’de yazilmis bir kod bulunmaktadir. Deneyap
Kart’in D7 djjital pinine baglanan buzzer bu kod sayesinde bir saniye bip sesi ¢ikarir, bir saniye
bekler ve bu islemi siirekli yapar.
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1 #define buzzerPin D7 a2
3 void setup () {

4 pinMode (buzzerPin, OUTPUT) ;

5()

7 void loop () {

: digitalWrite (buzzerPin, HIGH);

9 delay(1000);
10 digitalWrite (buzzerPin, LOW):;
1 delay(1000);
13}
14 v

Resim 2.14: Gozle-Uygula Etkinligi Ornek Kodu

Bildigimiz gibi hemen hemen her sesin kendine ait bir notas1 vardir. Pasif buzzer ile (buzzer’in
destekledigi olgiide) istenilen nota veya istenilen frekanstaki ses ¢alinabilir. Notalarin her biri
icin belirli olan bir Hertz cinsinden frekans degeri vardir. Asagidaki tabloda notalarin Hertz
cinsinden frekans karsiliklar1 verilmistir.

Notalarin Frekans (Hz) Karsihiklar:
DO RE MI FA SOL LA Si DO (ince)
262 294 330 349 392 440 494 523

Arduino IDE igerisinde her bir notanin frekans olarak karsilig1 girildiginde tone komutu ve
gerekli kontrol yapilar1 kullanilarak C (Do), D (Re), E (Mi), F (Fa), G (Sol), A (La), B (Si), C_
(ince Do) notalar1 ¢alinabilir. Frekans degerleri bilindiginde ara notalar olan diyezler de
calinabilir. Asagida devre semasi ve Arduino IDE ile yazilmis program C (Do), D (Re), E (Mi),
F (Fa), G (Sol), A (La), B (Si), C_ (Ince Do) notalarin1 sirayla calip duran bir buzzer
uygulamasini igermektedir. Uygulamada buzzer’in art1 ucu D7 dijital pinine baglanmig ve bir
kez ¢aligmas1 amaciyla program setup fonksiyonu altina yazilmistir. Buzzer ile c¢alinacak
notalar asagidaki resimde sira ile bir dizi i¢ine alinmis; nota sayisini bir arttirarak for dongiisii
igerisinde tanimlanmustir.
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int buzzerPin=D7; 2

int notasayisi=8;

int C=262;
int D=294;
E=330;
int F=349;
int G=392;
L=440;
0 int B=494;
int C =523;
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int notalar([]={C,D,E,F,G,A,B,C };

void setup() {

(o N ) B — R U6 T A B
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for (int i=0; i<notasayisi; i++){
tone (buzzerPin, notalar[i]):;
delay (500);
noTone (buzzerPin) ;

o m

delay(20);
}

noTone (buzzerPin) ;

s W
e

void loop() {

~J
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Resim 2.15: Gozle-Uygula Etkinligi Ornek Kodu

Dikkat

Egitmen devrenin fiziksel kurulumunu ve programin yazimindan 6nce diziler hakkinda
ogrencileri kisaca bilgilendirmelidir. Ozellikle dizilerin ayn1 tiirden bilgileri saklamak i¢in
kullanilan veri yapilar1 oldugu ve belirli sayida ayni tiirden veriyi bellekte saklamak i¢in
kullanilan degiskenler listesinden olustugu vurgulanmalidir.

Ayrica dizilerin tanimlanmasinda koseli parantezlerin ( [ | ) kullanildigi; dizi igerisindeki
elemanlara yine koseli parantezler ile erisim saglandigi ve dizilerde ilk elemanin sayiminin
sifirdan (0) baslandig1 6grencilere iletilmelidir. Dizilere baslangi¢ deger atamasinin kiime
parantezleri ile yapilabilecegine dikkat ¢ekilmelidir.
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1.5 Uygula — Sarki Calan Buzzer (Ogrenci 1)

Malzeme Listesi

Deneyap Kart
Breadboard
Baglanti kablolar:
100 ohm direng
Buzzer

Bu etkinlikteki amag ogrencilerin basit bir sarkiy1 buzzer’dan caldirmasidir. Ogrenciler
bulduklari/bildikleri basit bir sarkinin notalarini1 kullanarak gerekli kodu yazar. Egitmen
ogrencilerin Internet’ten nota aramasina izin verir. Fakat egitmen nota okumasini gerektiren
veya nota uzunlugu gibi etkinligi yavagslatici durumlarda 6grencilere yardimei olmalidir.

1.6 Gozle ve Uygula - Potansiyometre ile LED parlakligini ayarlama ve Seri
Haberlesme (Ogrenci 2)

Malzeme Listesi

Deneyap Kart
Breadboard
Baglanti kablolar:
Buzzer

10K Potansiyometre

Yukarida bahsedilen analog pinlerden gelen degerlerin okunmasinda birgok devre elemanindan
yararlanilir. OV ile 3.3V arasindaki ara degerleri de iireten bu devre elemanlarindan biri de
potansiyometredir. Potansiyometre, disaridan gelen fiziksel miidahaleler ile degeri
degistirilebilen direncglerdir. Potansiyometrenin iki gorevi bulunur. Bu gorevler direnc ayarlama
(ayarli direnc) ve voltaj bolmedir. Asagidaki resimde potansiyometrenin igyapist gosterilmistir.
Potansiyometrenin “10 K Ohm” oldugunu diisiinelim. Potansiyometre ayarli diren¢ olarak
kullanmak istenirse 1 ve 2 numarali bacaklar1 kullanilarak devreye baglanir. Kol 1 numarali
bacaga yaklastirildik¢a direng azalir ve “0 Ohm” degerine kadar iner. Kol 3 numarali bacaga
yaklagtirildikca direng artar ve “10K Ohm” degerine kadar ¢ikar. Ayni1 islem 2 ve 3 numarali
bacaklarla da yapilabilir. Fakat bu durumda kol 3 numarali bacaga yaklastikca direng
azalacaktir ve 1 numarali bacaga yaklastik¢a direng artacaktir. Bu durumun nedeni bagh iki
bacak arasindaki diren¢ olusturan malzemenin miktaridir. Miktar arttik¢a direng artar ve
tersinde ise azalir. Asagidaki resimde potansiyometrenin ayak yapisi goriilmektedir.

Kol
Direng
malzeme
&~ Ayaklar
1 2 3
Resim 2.16: Potansiyometre Ayak Yapisi

Potansiyometre voltaj boliicli olarak kullanilmak istenirse bir gii¢ kaynagmin (3.3V oldugu
varsayilsin) “+” ucu 1 numaral bacaga, “-*“ (GND) ucu ise 3 numarali bacaga baglanir. Cikt1
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degeri 2 numarali bacaktan alinir. Potansiyometrenin kolu ¢evrilerek ¢ikis gerilimi
degistirilebilir. Boylece potansiyometre kullanilarak 3.3V luk bir gii¢ kaynag: kullanildiginda
“0V-3.3V” aras1 voltaj degerleri elde edilir. Asagidaki resimde “10K Ohm” bir potansiyometre
goriilmektedir. Potansiyometrenin “10K” oldugu iist kisminda bulunan yaz ile belirtilmistir.
Asagidaki resimde ptansiyometre goriilmektedir.

Resim 2.17: Potansiyometre

Asagidaki resimlerde 6rnek olarak verilen devre semasi ve Arduino IDE ile yazilmis program
potansiyometre kullanilarak bir LED’in parlakligini degistirme uygulamasini icermektedir.
Potansiyometrenin sol bacagi GND, sag bacagi 3.3V ve orta bacagi A0 analog pinine baglandigi
devrede LED’in bir bacagi Deneyap Kart {izerrindeki D3 pinine, diger bacagi da GND pinine
baglanmalidir. Analog girdi 0-4095 arasinda deger alirken Deneyap Kart iizerinde pwm pini
olarak kullanilacak dijital pin (D3 pini) 0-255 arasinda bir deger ¢ikt1 verebilmektedir. 0-4095
arasindaki degerin 0-255 arasindaki degere ¢evirmek icin programda analog pinden alinan
deger “deger” isimli bir degiskene atilir ve bu deger 16’ya boliinerek LED’e aktarilmak
suretiyle parlaklik kontrolii yapilir. Egitmen devre semasini kurulumunu 6grencilere gosterir
ve kurar; Arduino IDE ile yazilmis programin calismasini dgrencilere gosterir. Uygulama
ogrencilere gosterilirken seri port ekrani agilip Ogrencilerin potansiyometre ile degerin
degistirildiginde LED’in parlakliginin degisimini gozlemlemeleri saglanir. Ardindan
ogrencilerin ayni1 devreyi kurmalarini ve kodu yazarak ¢alistirmalarini saglar.
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Resim 2.18: Gozle-Uygula Etkinligi Ornek Devre Semasi
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#define pot A0 N
#define led D9

void setup() {
Serial.begin(115200);
Serial.println("Potansiyometreden okunan analog deder:");
pinMode (1led, OUTPUT);

o W N e

~ >

8 }

10 void loop() {

12 int deger = analogRead (pot):;
13 deger = deger / 16;

14 analogWrite (led,deger);

15 Serial.println(deger):;

16 delay(100);

Resim 2.19: Gézle-Uygula Etkinligi Ornek Kodu

1.7 Gozle ve Uygula — Buton Kontrollii LED Yakma (Ogrenci 1)

| Malzeme Listesi

Deneyap Kart
Breadboard
Baglanti kablolar:
Kirmizi LED
Buton

220 Ohm direnc¢
10K Ohm direnc

Deneyap Kart’in pinlerinden “0” ve “1” olmak iizere dijital ¢ikt1 verilebildigi daha once
anlatilmisti. Dijital pinler bunun yaninda dijital girdi i¢in de kullanilabilir. Yani dijital pinlere
“0” (0V) veya “1” (3.3V) degerleri gonderip islemler yapilabilir. Bu etkinlikteki amag bir push
butona basildiginda bir LED yakan devreyi tasarlayip programi yazmaktir. Bu is i¢in bir push
buton kullanilacaktir. Push butonun asagidaki sekilde gosterildigi gibi dort bacagi bulunur.
Bunlardan karsilikli ikisi (mavi ¢izgi ile bagli gosterilenler) birbirlerine baghdir. Ayni sekilde
karsidaki iki bacak da birbirine baghidir. Fakat bu gruplar birbirine bagli degildir. Butona
basildiginda bu iki grup birbirine baglanmis olur.
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-----------------------
oooooooooooooooooooooo

Butona
basildiginda

Resim 2.20: Buton Baglanti Ornegi

Yukaridaki devre resminde botunun bir bacagina Deneyap Kart iizerinden “3.3V” pinine
verilmistir, diger bacagi ise DO pinine baglanmistir. Butona basildiginda DO pinine “1” bilgisi
iletilecektir. Bu pinden gelen “1” degeri okutulabilir. Fakat bu baglantinin ¢esitli sakincalari
bulunmaktadir. Deneyap Kart bu baglanti ile butondan gelen degerleri yanlis okuyabilir. Yanlis
okumalar1 engellemek icin pull down direng baglantist yapilmalidir.

Pull down direng baglantis1 agsagidaki resimde gosterilmistir. Butonun bacagina “10K Ohm”
bir direng ile GND baglantis1 yapilmistir. Bu baglanti sayesinde butona basilmadiginda “0”
degeri DO pinine gonderilecektir. Boylece butona basildiginda DO pinine “1”; butona
basilmadiginda DO pinine “0” bilgisi gonderilmis olur.
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Resim 2.21: Buton Baglanti Ornegi
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Asagidaki resimde goriilen devre butona basildiginda D1 pinine baglit LED’in yanmasi i¢in
tasarlanmistir.
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Resim 2.22: Gozle-Uygula Etkinligi Ornek Devre Semasi

Butona basildiginda DO pininde “1” degeri okunur. DO pininde “1” degeri okundugunda D1
pininden “1” (3.3V) bilgisi gonderilip LED yakilmalidir. Yukarida devre semasi verilen
uygulamanin Arduino IDE’de yazilmis program 6rnegi asagidaki resimde verilmistir. Program
kodunda buton degerinin “1” olmas1 sartiyla (if kontrol yapisi) LED’in yanma eylemi
gerceklestirmesi; diger durumlarda ise (else komutu) LED’in sonme ifadesi eklenmistir.
Egitmen devre semasini kurulumunu 6grencilere gosterir ve kurar; Arduino IDE ile yazilmig
programin ¢aligmasin1 6grencilere gosterir. Ardindan 6grencilerin ayni devreyi kurmalarini ve
kodu yazarak ¢aligtirmalarini saglar.

1 #define led D1 A
2 #define buton DO

4 void setup() {

pinMode (led, OUTPUT):

6 pinMode (buton, INPUT):;

7}

9 |lvoid loop() {
10 if (digitalRead (buton) == 1){
11 digitalWrite (led, HIGH):;
12 }
13 else

14 digitalWrite (led, LOW):

Resim 2.23: Gozle-Uygula Etkinligi Ornek Kodu
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Dikkat

D2, D3 ve D8 pini 6zel kullanim1 olan pinler olup, kod atma sirasinda hata alimina sebep
verebilecek pinlerdir. Bu pinlerin detayli kullanimi https://docs.deneyapkart.org/ sayfasindan
inceleyebilirsiniz.

Dikkat

Egitmen Arduino IDE igerisinde programin kodlarini1 6grencilere gosterirken “#if/else”
deyiminin kosullu ifadeleri yiiriitmek i¢in kullanildigin1 ve temel kod akisi iizerinde daha
fazla denetim saglamak i¢in tercih edildigini 6grencilere aktarmalidir. “#if/else” deyiminde
“if’in eger, “else”in ise degil anlamina geldigi belirtilmelidir. Ayrica “if” ve “else” in
program igerisinde birlikte kullanildigi; “else”in tek basma kullanilamadigi uyarisi
yapilmalidir.

1.8 Uygula — Buton ile Soldan-Saga ve Sagdan-Sola Hareket Eden LED
Uygulamas1 (Ogrenci 2)

Malzeme Listesi

Deneyap Kart
Breadboard
Baglanti kablolar
Kirmzi LED
Buton

220 Ohm direnc¢
10K Ohm direnc

Bu uygulamada amag¢ LED’leri kullanarak 1s181n soldan saga ve sagdan sola kayan bir sekilde
hareket ettigi hissini uyandirmaktir. Bunun i¢in fiziksel olarak yan yana bulunan LED’ler buton
yardimiyla sirayla acilip kapatilmalidir. Ardisik LED’lerdeki agilip kapanma goz tarafindan
151810 hareketi olarak algilanir. Butona bastiktan sonra 1siktaki hareket birinci LED’den
baslayarak son LED’e kadar gitmeli, oradan da geriye ilk LED’e donmelidir. Bu sekilde soldan
saga ve sagdan sola hareket islemi siirekli devam etmelidir. Bu uygulamada 6grencilerin
bilgisayar ve set basinda c¢alisarak istenilen gorevi yerine getirmeleri beklenmektedir.
Ogrencilere egitmen tarafindan uygulamay!r tamamlamak igin yeterli siire verilir. Gerekli
durumlarda egitmen &grencilere rehberlik etmelidir. Ogrencilerin asagidaki resimlerde goriilen
devreye ve programa benzer bir program hazirlamalar1 beklenir.

Dikkat

Egitmen Arduino IDE igerisinde programin kodlarin1 6grencilere gosterirken #return
deyiminin bir fonksiyonun islemi bittikten sonra ¢agrildig1 yere deger dondiirmesi anlami
tasidigt ve o fonksiyonun c¢alismasint durdugunu hatirlatilmas:t yerinde olacaktir.
Uygulamada butona basilmadig1 durumda “else” ifadesi ile LED’lerin baslangi¢c durumuna
gelecegi belirtilmelidir.
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Resim 2.24: Uygula Etkinligi Ornek Devre Semasi

1 int ledler[] = {DO,D1,D4,DS,D&,D7}; A
int buton = D9;

void setup() {
for(int i = 0; i<6; i++){
pinMode (ledlex([i], OUTPUT):

I, s W N

}
pinMode (buton, INPUT);

11 jvoid loop() {
12 if (digitalRead (buton)==1){

14 for(int j = 0; j<6; j++){

15 digitalWrite (ledlex([j], HIGH):;
v (100) ;

1 digitalWrite (ledler([j], LOW);
18 }

19 for(int k = 5; k>-1; k--){
talWrite (ledler[k], HIGH):
(100) ;

Resim 2.25: Uygula Etkinligi Ornek Kodu
2. ADIM: TASARLA ve URET

2.1 Tasarla- Bir Buton Dért Hareketli LED Uygulamasi

Bu etkinlikte 4 adet LED bir buton tarafindan ¢alistirilacaktir. Devrede butonun basilma sekline
gore LED’ler ile animasyon yapilacaktir. Devrenin ¢alisma sekli asagidaki gibi olmalidir:

(1) Butona birinci defa basildiginda 1, 2, 3 ve 4 numarali LED’ler sirastyla yanip soner.
Devaminda sadece 1 numarali LED yanar ve yanik kalir.
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(i1) Butona ikinci defa basildiginda 1, 2, 3 ve 4 numarali LED’ler sirasiyla yanip soner.
Devaminda sadece 2 numarali LED yanar ve yanik kalir.

(ii1) Butona ii¢lincii defa basildiginda 1,2,3 ve 4 numarali LED’ler sirasiyla yanip soner.
Devaminda sadece 3 numarali LED yanar ve yanik kalir.

(iv) Butona dordiincii defa basildiginda 1,2,3 ve 4 numarali LED yanip soner.
Devaminda sadece 4 numarali LED yanar ve yanik kalir.

(v) Butona besinci defa basildiginda biitiin LED’ler soner ve butona bir defa basilmis
gibi birinci adimdan yeniden baglanir.

Ogrenciler gruplar halinde olusturacaklar1 devreyi ve programu tartigirlar. Egitmen gerekli
noktalarda 6grencilere yonlendirici sorular sormali ve 6nerilerde bulunmalidir. Fakat devrenin
kurulumu ve programin kodlarin1 6grencilere hazir olarak vermemelidir. Asagidaki resimde
etkinlik 6rnek devre semasi goriilmektedir.

Resim 2.26: Tasarla Etkinligi Ornek Devre Semast

Tanmimlama: Ogrenciler dncelikli olarak problemi tanimlayabilmelidir. Problemi ¢dzmelerine
yardimei1 olacak asagidaki sorularin cevaplarini kendi aralarinda tartigsmalidirlar.
e Devrenin fiziksel olarak kurulumunda buton ve LED’ler i¢in kullanilacak olan
direnglerin ohm degerleri neler olmalidir?
e Devrenin fiziksel olarak kurulumunda LED’lerin Deneyap Kart pinlerine
baglantilarinda nasil bir sira izlenmelidir?
e Arduino IDE i¢inde yazilacak olan kodlarda hangi tiir kontrol yapilar1 kullanilmalidir?
e Arduino IDE igerisinde yazilacak kodlarda butonlarin sira ile basilmasi durumlarinda
LED’lerin yanma ve yanik kalma durumlarinin algoritmasi nasil olmalidir?
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Fikir {iretme: Bu asamada 0grencilerin yukarida belirlenen devre ve Arduino IDE programina
yonelik islemlerin nasil gergeklestirebilecegi ile ilgili fikir yiiriitmesi gerekir. Ornegin,
ogrenciler asagidakilere benzer fikirler liretebilir.

e Devrenin fiziksel kurulumu i¢in 220 ve 10K ohm’luk direngler kullanilmali ve Deneyap
Kart iizerindeki dijital pin baglantilar1 ile Void fonksiyonlar1 dncesindeki tanimlamalar
baglantilardaki pin degerleri ile ortiismelidir.

e Baslangicta LED’lerin sonmesi ve daha sonra sira ile yanma ve butonun basilma sayisi
ile yanik kalacak LED’lerin siralamasi i¢ i¢e planlanmalidir.

e Butonun basilma sayis1 ve butonun basildiginda aktif calismasi durumlarinin
gerektirecegi ifadelerin if kontrol yapisi ile tanimlanabilecegi diisiintilebilir.

e Butonun basilma sayis1 ile LED’leri yakma ve sondiirme islemleri i¢in for dongii
yapilar1 kullanilmalidir.

Bu etkinlik i¢in kullanilabilecek devre tasarimi yukarida verilmistir.

2.2 Uret- Bir Buton Dort Hareketli LED Uygulamasi

Ogrenciler ¢oziime yonelik tasarimlarini yaptiktan sonra bilgisayar ve set basinda calisarak
istenilen gérevi yerine getirir. Ogrencilere egitmen tarafindan etkinliklerini tamamlamak igin
yeterli siire verilir. Ozellikle “Arduino IDE” igerisinde yazilacak program kodlarinda i¢ ige
dongiilerin tasarlanmasinda ve ¢6zlim ic¢in algoritmanin olusturulma siirecinde egitmenin
rehberligi 6grencilerin etkinligi gerceklestirmesinde 6nemli olacaktir. Ogrencilerin asagidaki
resimde goriilen programa benzer bir program hazirlamalar1 beklenir.

14 |void loop() {
l HO02_2_2_U_Buton_4_Hareketli_LED _ 15 buton_deger = dig ‘ead (buton_pin) ;

1 int ledler([] = {DO, D1, D4, D5}: A 18 if (buton_deger == H)
2 int led sayisi = 4; 17 {
3 int buton_pin = D6; for(int j = 0; j<led sayisi; j++)
4 int buton_deger = 0; R {
5 int buton basilma = 0; 20 if (buton_basilma % led_sayisi ==j){
21 for(int 1 = 0; 1<4; 1++)
{ 22 {
= 0; i<led sayisi; i++){ 23 for(int m = 0; m<4; m++){
de (ledler[i], OUTPUT); 24 digitalWrite (ledler[m], LOW):
} 25 }
pinMode (buton pin, INPUT); 26 digitalWrite (ledler[l], HIGH):
12 [} 100);

- 1Write (ledler[l], LOW):

d 2y (100) ;2
}

31 digitalWrite (ledler[j], HIGH):
buton_basilma++;

delay (500) ;

Resim 2.27: Uret Etkinligi Ornek Kod

2.3 Tasarla- Butonlar ile Piyano Yapimi

Bu etkinlikteki amag setler igerisinde yer alan butonlar1 ve Buzzer’1 kullanarak bir piyano
tasarlamaktir. Bunun i¢in C (Do), D (Re), E (Mi), F (Fa), G (Sol), A (La), B (Si), C_ (ince Do)
notalarinin her birinin frekans degerlerini calacak sekilde butonlar ve Buzzer ile Denayap Kart
baglantilar1 gergeklestirilerek devre kurulur. Asagidaki resimde ornek bir devre semasi
verilmistir. Devrenin kurulumunda 6grencilerin butonlar ve Buzzer i¢cin GND ve dijital pin
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degerlerinin baglantisin1 dogru bir sekilde gergeklestirmeleri dnemlidir. Arduino IDE igerisinde
Ogrencilerin yazacaklar1 kodlarda degisken tanimlarina, if kontrol yapisinin kurulmasina ve
tone fonksiyonunun dogru sekilde kullanilmasina dikkat edilmelidir.
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Resim 2.28: Tasarla Etkinligi Ornek Devre Semast

Ogrenciler gruplar halinde olusturacaklar1 devreyi ve programu tartisirlar. Egitmen gerekli
noktalarda yonlendirici sorular sormali ve 6nerilerde bulunmalidir. Fakat ¢oziimii 6grencilere
hazir olarak vermemelidir.

Tammlama: Ogrenciler ncelikli olarak problemi tanimlayabilmelidir. Problemi ¢dzmelerine
yardimci olacak asagidaki sorularin cevaplarini kendi aralarinda tartigmalhidirlar.

e Devre olusturulurken butonlarin direncleri ve “3.3V” gii¢ baglantilar1 Breadboard ve
Deneyap Kart arasinda nasil yapilmalidir?

e Devre olusturulurken “Buzzer” baglantis1 “Breadboard” ve “Deneyap Kart” arasinda
nasil yapilmalidir?

e Arduino IDE igerisinde “Void” fonksiyonlarindan dnce Buzzer, buton baglant1 pinleri
ve notalarin ilk deger degiskenlerinin tanimlamalar1 nasil yazilmalidir?

e Set up fonksiyonu igerisinde hangi degiskenler giris ve ¢ikis olarak tanimlanmalidir?

e Loop fonksiyonu icerisinde notalarin frekanslarin1 dogru sekilde Buzzer’da ¢alinmasini
saglayacak kontrol yapisi nasil yazilmalidir?

e tone fonksiyonu degerleri neler olmalidir?

Fikir Uretme: Bu asamada 6grencilerin yukarida belirlenen devre ve Arduino IDE programina
yonelik islemlerin nasil gerceklestirebilecegi ile ilgili fikir yiiriitmesi gerekir. Ornegin,
ogrenciler asagidakilere benzer fikirler iiretebilir:

e Devre i¢in buton baglantilar1 Breadboard iizerinde Deneyap Kart igerisindeki pinlere

siral1 sekilde baglanmalidir.
e Arduino IDE igerisinde nota degerlerinin baslangi¢ degerleri tanimlanmalidir.
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e Arduino IDE programinda her bir buton igin if kontrol yapisi her bir nota degeri i¢in
butonlardan okunmalidir.

e Arduino IDE programinda her bir butona karsilik olarak tone fonksiyonu ilgili Hertz
cinsinden frekans degeri vermelidir.

2.4 Uret- Butonlar ile Piyano Yapim

Ogrenciler ¢oziime yonelik tasarimlarini yaptiktan sonra bilgisayar ve set basinda calisarak
istenilen gorevi yerine getirir. Ogrencilere egitmen tarafindan etkinliklerini tamamlamak icin
yeterli siire verilir. Ogrencilerin yukaridaki devreye iliskin olarak asagidaki resimde goriilen
programa benzer bir program hazirlamalar1 beklenir.

1 #define dob DO Al 32 void loop() {
2 #define reb D1 drm do = digitalRead (dob);
3 #define mib D4 34 drm_re = digitalRead(reb):
4 #define fab DS 35 drm mi = di 1Read (mib) ;
5 #define solb D6 36 drm fa =
6 #define lab D7 37 drm_sol = d
7 #define sib D9 38 drm la =
8 #define idob D10 39 drm si =
g #define buzzer D11 40 drm_ido = digitalRead (idob);
1 41
. do = 0; 42 if(drm_do == HIGH) {
drm re = 0; 43 tone (buzzer, 262, 100);
drm mi = 0; 44 }
drm fa = 0; 45 if(drm_re == HIGH) {
- drm_sol = 0; 46 tone (buzzer, 294, 100);
drm_la = 0; 47 }
't drm_si = 0; 48 if(drm mi == HIGH) {
18 int drm ido = 0; 49 tone (buzzer, 330, 100);
1.9: 50 }
20 void setup() { 51 if(drm fa == HIGH) {
21 pinMode (dob, 52 tone (buzzer, 349, 100);
22 pinMode (reb, 53 }

23 pinMode (mib,
24 pinMode (fab,
25 pinMode (solb,
26  pinMode (lab,
27 pinMode (sib,

54 if(drm_sol == HIGH){
tone (buzzer, 392, 100);

Mo
=

56 }
57 if(drm_la == HIGH) {
tone (buzzer, 440, 100);

o

28 pinMode (idob, INPUT); 59| 1}
29  pinMode (buzzer, OUTPUT); 60 if(drm si == HIGH) {
30} 61 tone (buzzer, 494, 100);
31 62 }
63 if(drm_ido == HIGH) {
64 tone (buzzer, 523, 100);
5 1}
66} v

Resim 2.29: Uret Etkinligi Ornek Kodu

3. ADIM: DEGERLENDIR

Giin sonunda 6grencilerle halka olusturulur. Bugiin tasarlayip gelistirdikleri soldan saga-sagdan
sola yanip sonen LED ve butonlar ile piyano uygulamalar: i¢in sinf igerisinden dgrenciler
secilir ve asagidaki sorular iizerinden tartisma ortami yaratilir:

e Devreler olusturulurken neden farkl direngler kullanildi?
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e Devrelerin fiziki kurulumunda en fazla nerelerde zorlandiniz?

e Program algoritmalarini olustururken hangi siireglerde zorlandiniz?
e Arduino IDE igerisinde yazilan kodlarda ‘“#for” deyiminin kullanilmasinin
avantajlari nelerdir?
e Arduino IDE igerisinde yazilan kodlarda “#if-else” deyiminin kullanilmasinin
avantajlar1 nelerdir?
Degerlendirme, 6grencileri stkmadan, her bir soru icin verilen cevaplar tatmin edici bir diizeye
ulasincaya kadar devam ettirilebilir.
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3. Bolim — Diyot ve LED Uygulamalari

On bilgi:
e Ogrenciler algoritma mantigm bilir.
e Ogrenciler temel programlama kavramlarini bilir.
e Opgrenciler basit metin tabanli programlamaya y&nelik séz dizimi denetimi, yazimy,
okumasi ve hata ayiklamasi yapabilir.
e Ogrenciler Deneyap Kart’1 tanir ve kullanarak devreleri kurup kodlarinda diizenleme
yapabilirler.

Bolim Kazanimlari:

e Ogrenciler diyotun calisma prensiplerini bilir.

e Ogrenciler “ve (and)” kapisni ve “veya (or)” kapisin bilir ve bunlarla devre
tasarlayabilir.

e Ogrenciler avometre ile direng, akim ve voltaj degerlerini 6lgebilir.

e Ogrenciler avometre ile bir diyotun saglamligmi kontrol edebilir.

e Ogrenciler LED’in ¢alisma mantigini bilir ve bunu kullanarak 6zgiin tasarimlar
yapabilir.

e Ogrenciler RGB LED’in ¢alisma mantigin1 bilir ve bu devre elamanimi kullanarak
devre tasarlayabilir.

e Ogrenciler Arduino IDE ile degiskenleri, dongiileri ve fonksiyonlar1 kullanabilir.

e Ogrenciler temel elektronik devre elemanlarinin baglantilarim yapabilir.

Haftanin Amacr:

Bu haftanin amaci, 6grencilerin Deneyap Kart mikrodenetleyicisini kullanarak diyotun ¢alisma
prensipleri anlamalart ve bu devre elamanmi kullanarak dijital elektronikteki temel
kavramlardan olan kapi1 devrelerine yonelik baglantilari yapabilmelerini ve Arduino IDE
yazilimi ile bu devrenin istenen sekilde programlanabilmesini saglamaktir. Ardindan daha
karmasik LED ve RGB LED devrelerin tasarlanmasi ve Arduino IDE ile programlanmasi
sayesinde yazilimsal temellerini gelistirmek hedeflenmektedir.

Gozle ve Uygula Adimlarinda Kullamilacak Malzemeler:

Malzeme Listesi

Deneyap Kart Kirmizi1 LED
Breadboard Diyot

100 ohm direng Baglanti kablosu
220 ohm direng Avometre

330 ohm direng Potansiyometre
560 ohm direnc Buzzer

10 Kohm direncg Buton

RGB LED
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Haftanin Islenisi:

Gozle: Diyotun ve RGB LED’in ¢alisma mantigimi farkli uygulamalar ve aciklamalarla
zenginlestirerek bunu Deneyap Kart ve yazilim arayiizii olan Arduino IDE ile biitlinlesik olarak
farkli amaglar i¢in kullanilmasi hedeflenmektedir.

Uygula: LED ve RGB LED kullanarak farkli amaglarla tasarlanacak olan 6rnek devrelerin
olusturulmasi ve programlanmasi. Bu asamada kodlama siirecinde degisken, dongii ve
fonksiyon kullanimi pekistirilmelidir.

Tasarla: Devre tasarimi 6ncesinde Deneyap Kart lizerinde ilgili problemi ¢6zmek icin gerekli
devrenin sematik olarak hazirlanmasi ve devreyi uygun sekilde calistiracak algoritmanin
tasarlanmasi, kodunun yazilmasi.

Uret: Deneyap Kart mikrodenetleyicisinin dijital ¢ikis pinlerinin devre tasarimlarmmn
yapilmasi. Farkli LED uygulamalarinin Arduino IDE kullanilarak kodlanmasi.

Degerlendir: Yansitma Etkinligi.

1.ADIM: GOZLE ve UYGULA

1.1 Gozle — Yari Iletkenler

Maddeler birgok sekilde simiflandirilabilecegi gibi akim iletme oOzelligine gore de
smiflandirilabilir. ki ucuna potansiyel farki uygulanan bir madde eger elektrik akimini
iletiyorsa buna “iletken”; eger akimi iletmiyor ise buna da “yalitkan” denir. Cevremizdeki
bir¢cok madde elektrik akimini iletir. Ancak bazi maddeler elektrik akimini o kadar az iletirler
ki bu nedenle elektrigi iletmedikleri kabul edilir ve yalitkan olarak adlandirilirlar. Ote yandan
bazi maddeler ise elektrik akimina karst neredeyse hi¢ diren¢ gostermezler. Bu nedenle
“iletken” olarak siniflandirilirlar. Plastik ve tahta parcasi gibi bazi maddeler neredeyse elektrigi
hic iletmedikleri i¢in yalitkanlara 6rnek olarak verilebilirler. Metaller ve tuzlu su iletken olarak
siniflandirilabilirler, ¢linkii elektrik akimina karsi ¢ok az direng gosterirler ve elektrigi iletirler.
Bu nedenle elektrik devrelerinde akimi bir yerden bagka bir yere iletmek icin genelde iyi iletken
oldugu bilinen bakirdan yapilan teller kullanilir.

Bazi maddeler vardir ki bu iki tiiriin de 6zelliklerini tasir. Belli durumlarda iletken gibi
davranirken, belirli durumlarda ise yalitkan gibi davranir. Ornegin yalitkan gibi goriinen baz1
maddelere 1s1 verildiginde bu maddelerin elektrigi ilettigi goriiliir. Benzer sekilde bazi maddeler
diger hallerde yalitkan gibi davranirken iizerine 151k diistiiglinde elektrik akimini iletebilir.
Deneyap Kartlar ile de kullanilabilen bir¢ok sensoriin temel ¢alisma prensibi, belli kosullar
altinda iletkenlikleri degisen maddeler iizerine insa edilmistir. Iste bu o6zellikleri tasiyan
maddelere yari iletken maddeler denir. Yari iletken maddeler ile yapilmis bazi temel elektronik
devre elemanlar1 vardir. Bunlar arasinda diyot ve tramsistorii sayabiliriz. Bu hafta diyot
uygulamalari ile ¢alismalarimiza devam edecegiz. Gelecek hafta ise transistorii tantyip onunla
ilgili temel uygulamalar yapacagiz.

1.2 Gozle — Diyot

Diyot yar1 iletken maddelerden tiretilmis, iki baglanti noktas1 olan bir devre elemanidir. Diyot
“P” ve “N” tipi iki yar1 iletken maddenin birlesmesinden olusur. Asagidaki resimde bir diyotun
igyapis1 gosterilmigtir. Mavi alan “P” tipi yar1 iletkeni beyaz alan ise “N” tipi yart iletkeni temsil
etmektedir. Icyapis1 sekilde verilen bir diyotun iki tarafinda birer baglant1 noktas1 vardir.
Baglant1 noktalarindan birine anot, digerine ise katot ad1 verilir.
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Anot \A ¥ Katot

Resim 3.1: Diyot Baglanti Noktalar

Katot

(1313

Anot baglant1 noktasina “+” ve katot baglant1 noktasina “-“ yiiklii gerilim uygulandigina diyot
iletken hale gelir ve akim gegirmeye baslar. Asagidaki resimde diyot akim yonii goriilmektedir.

Akim

Resim 3.2: Diyot Akim Yonii

Bu durum yukaridaki resimde gosterildigi gibi 6zetlenebilir. Anot ucuna + katot ucuna — yiiklii
gerilim uygulandiginda diyot iletken gibi gérev goriir. Diyotu bir anahtar gibi diistinecek
olursak, anahtar devreyi kapatir ve akim gecisine izin verir. Aslinda diyotun iletken olmasi i¢in
iki ucuna verilen gerilimin esik degerini asmis olmas1 gerekir. Diyotta kullanilan yar iletken
maddenin cinsine bagli olmak iizere (Silisyum~0.7 V veya Germanyum~0.2 V) esik deger
asildig1 an diyot iletken gibi hareket etmeye baglar. Bu esik degerinin altinda uygulanan
gerilimlerde aslinda iletim gerceklesmez. Asagidaki resimde diyot kapali ahahtar akim yonii
gorilmektedir.

Devre Kapah
4 pliem,

Resim 3.3: Diyot Kapali Anahtar Akim Yonii

(1313

Ancak bunun tersi oldugunda yalitkan gibi davranir. Yani anot baglanti noktasina ve katot
baglanti noktasina “+” yiiklii gerilim uygulanirsa diyot akimi iletmeyecektir. Asagidaki resimde
diyot akim iletmeme durumu goériilmektedir.

X

Resim 3.4: Diyot Akim Iletmeme Durumu

+

Bu durum asagidaki resimde oldugu gibi gosterilebilir. Diyotun anot bacagina “-“, katot
bacagina “+” uygulanirsa, diyot devreden asagidaki resimdeki gibi akim ge¢mesine izin
vermeyecektir.

Devre Agik

- milam +

Resim 3.5: Diyot Acik Anahtar (Akim Iletmez)

Diyotun tek yonde akim gegirmesi ve diger yonde akim gecirmemesi 6zelligi bu devre
elemaninin saglamlik kontroliinde kullanilmaktadir. Diyotlarin avometre (ya da multimetre;
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bu ders kapsaminda ikisi de dontigiimlii olarak kullanilacaktir) ile saglamlik kontroliinii
yapabilmek i¢in avometre diyot kademesine alinir. Avometrenin kirmizi ucu diyotun anotuna,
siyah ucu ise diyotun katotuna baglandiginda ¢ok diisiik bir diren¢ degeri okunmalidir. Tam
tersi sekilde baglandiginda ise avometre bize 700-800 ohm civari bir deger gostermelidir. Eger
bu sekilde ol¢lim yapilirsa o diyot saglam demektir. Saglamlik testi kurulan bazi devrelerde
beklenen sonuglar alinamazsa devre elemanlarinin tek tek olgiilerek saglamligina bakilmasi
gerekir. Ornegin, eski dijital gostergeli arabalarin kadranlarinda ya da eski dijital display
barindiran aletlerde biitiin karakterler hafif goriiniir hale gelmesinin temel nedeni elektronik
kartta bulunan diyotlarin zamanla bozularak ters yonde de akim geg¢irmesidir.

1.3 Gozle ve Uygula - Avometre ile direng, gerilim ve akim dlciiyorum (Ogrenci
y)

Avometre
Kirmz1 LED
330 ohm direnc¢
Potansiyometre
Breadboard

Avometre belirli noktalar arasindaki akim, gerilim ve direng degerlerini dlgebilen bir aragtir.
Asagidaki resimde avamotre goriilmektedir.
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Resim 3.6: Avometre

Avometre elektronik devrelerde farkli amaglarla lgiimler yapmak igin kullanilir. Ornegin bir
direncin degerinin iizerindeki renk kodlar1 ile verilen degerde olup olmadigini avometrenin
direng 6lgme 6zelligi ile kontrol edilebiliriz. Bunun i¢in egitmen asagidaki agiklamalar1 yaparak
avometre ile dl¢limleri 6nce kendisi yapar, ardindan 6grenciler tarafindan yapilmasina yardimci
olur. Avometre “Q” isareti ile gosterilen kademede Olgiilecek direncin biiyiikliigiine gore
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ayarlanir. Pozitif ve negatif uclara bagl problar (6l¢lim uglari) direncin iki ucuna degdirilerek
avometrenin iizerindeki deger okunur. Ornek olarak devrede LED’lere takili olan direnglerden
biri ¢ikarilir ve bahsedildigi sekilde direng degeri 6lgiiliir. Olgiilen degerin 330 ohm olup
olmadig1 kontrol edilir. Olgiim ile gercek deger arasinda ufak farklarin olabileceginden
bahsedilir. Direng dl¢iim 6zelligi birbirine bagli olmasi gereken iki noktanin gercekten bagl
olup olmadigini anlamak icin de kullanilabilir. Birbirine bagli olan iki noktanin arasinda hig
diren¢ olmayacagi i¢in ilgili noktalar aras1 avometre ile 6l¢iiliirse 0 degerinin okunmasi gerekir.

Akim dlgmek i¢in avometre “pA” kademesine getirilir. Avometrenin bir noktadan gegen akimi
Olcebilmesi i¢in akimin avometre ilizerinden ge¢mesi gerekir yani devreye seri baglanmasi
gerekmektedir. Oncelikli olarak multimetrenin “— ucu breadboardun GND bagl seridine
baglanir. “+” ug ise potansiyometrenin sol ucuna baglanir. Potansiyometrenin sol ucunun GND
baglantisi yapilir. Ardindan Deneyap Kart’ gii¢ verilir. Potansiyometrenin ayar1 degistirilerek
avometrenin okudugu degerler gozlenir.

Gerilim 6l¢mek i¢in ise avometre bir devrenin iki noktasina baglanir ve bu iki nokta arasindaki
potansiyel farki Olcer. Bunu 0Olgebilmek icinde avometre devreye paralel baglanmalidir.
Devrede avometre baglantisi degistirilmeden “V” ile gosterilen gerilim dlgme ayarina getirilir.
Bu sekilde potansiyometrenin sol ucu ile orta ucu arasindaki gerilim farki 6l¢iilecektir. Devreye
gii¢ verilir. Avometre tizerindeki deger okunur ve dlglimler iizerine konusulur.

Akim, gerilim ve direng Sl¢iimlerinin hepsinde gegerli olmak kaydiyla 6l¢iim ayarinin dogru
konumlandirilmasi énemlidir. Ornegin bir direng degeri dlciilecekse potansiyometrenin direng
degerinden biiyiik olmak kaydiyla olabilecek en diisiik kademede olmas1 gerekir. Cok biiyiik
kademelerde tam sonug¢ elde edilemezken, diisiik kademelerde ise okuma hi¢ yapilamaz.
Asagidaki resimlerde 330 ohm degerindeki direncin yiiksek, ideal ve diisiik kademelerdeki
Olctimlerine ait ekran goriintiileri yer almaktadir.

Resim 3.7: Avometre Diren¢ Olciimii

Resimlerde de goriildiigli lizere dogru okuma ortadaki sekildeki gibi olmalidir. Ortadaki
Olclimde multimetre ayar1 2000 ohm seklindedir. Soldaki sekilde 2000 Kohm ve sagdaki
6l¢iimde ise 200 ohm olarak ayarlanmistir.

1.4 Uygula- Diyot (Ogrenci 2)

| Malzeme Listesi

Avometre
Diyot

Bu etkinlikteki amag¢ 6grencilerin ellerindeki setlerde var olan diyotlardan birinin saglamlik
testini gerceklestirmesidir. Bu uygulamada egitmen 6grencilerden bir diyot almalarin1 ve Anot



3. Boliim: Diyot ve LED Uygulamalari

—Katot uglar1 arasindaki direnci avometre ile 6lgmelerini ister. Bu 6l¢iim ile dgrencilerin
diyotun Anot-Katot ug¢larin1 belirlemeleri ve ayn1 zamanda saglamlik kontroliinii yapmalar1
beklenir. Gerekli durumlarda egitmen Ogrencilerin Ol¢liim siireglerini degerlendirerek her
grubun uygulamayi basarili bir sekilde gerceklestirilmesine yardimei olur.

1.5 Gozle ve Uygula — Buzzer diyot uygulamasi (Ogrenci 1)

Malzeme Listesi

Deneyap Kart
Diyot

Buzzer

100 ohm direng
Breadboard
Baglanti kablolar

Birgok farkl tiirde diyot vardir. Asagida temel bir diyotun gorseli yer almaktadir. Resimdeki
gibi bir diyotun anot ve katot uglarini ayirt etmek i¢in tizerinde yer alan gri renkli seride bakilir.
Bu serit hangi tarafa yakinsa o taraftaki baglanti noktas1 katot, digeri anottur.

Anot \A ¥ Katot

Resim 3.8: Diyot Baglanti Noktalar

Resimdeki basit diyotun disinda farkli tiirde diyotlar da vardir.

e Kristal diyot
Zener diyot
Tiinel diyot
LED
Foto Diyot

e Ayarlanabilir Kapasiteli Diyot.
Aslinda simdiye kadar siklikla kullanilan LED’ler de bir ¢esit diyottur. Basit diyotun tagidigi
tiim Ozellikleri barindirir. Tek farki iletken oldugu durumda basit diyottan farkli olarak, ayni
zamanda, bir 151k yayar. LED kelimesi “light emiting diode” (isik yayan diyot) kelimelerinin
bas harflerinden olusmaktadir. Onceki derslerimizdeki LED’li devreler hatirlanacak olursa,
LED’imizi ters bagladigimizda devremizin ¢alismamasinin sebebi de aslinda LED’in bir diyot
olarak islev gérmesi, yani akimi tek yonde iletmesidir.
Diyotlarin ¢alisma prensiplerini anlamak i¢in asagidaki devre egitmen tarafindan 6grencilere
anlatilarak kurulur. Bu devrede Deneyap Kart “5 V” gii¢ kaynagi olarak kullanilmistir. Yani
Deneyap Kart’in mikrodenetleyici 6zellikleri kullanilmamistir. Deneyap Kart yerine 5 V gii¢
kaynagi kullanilirsa da devre aymi sekilde ¢alisacaktir. Ogrencilere Deneyap Kart’in giic
kaynag1 olarak kullanildig:1 egitmen tarafindan tekrar vurgulanir. Bu devrede diyot uygun
sekilde baglandig1 i¢in aktif buzzera akim gitmis ve buzzer bip sesini ¢almistir. Buzzerdan akim
gecerken egitmen avometre ile buzzerdan gecen akimi dlger ve dgrencilerin gézlemlemesini
saglar. Daha sonra 6grencilerden devreyi kurarak 6l¢iim yapmalarini ister. Akim 6l¢limiinii i¢in
avometre devreye seri baglanmalidir. Bu islemde setlerdeki krokodiller de kullanilabilir.
Asagidaki resimde 6rnek devre semasi goriilmektedir.
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Resim 3.9: Gozle-Uygula Etkinligi Ornek Devre Semasi

Bu uygulamadan sonra egitmen &grencilerden kurmus olduklar1 devrede diyotun yoniinii ters
cevirerek devreyi yeniden diizenlemelerini ister. Asagidaki resimde diyotun yoni ters
cevrilmistir. Devreye yeniden gii¢ verilir. Ogrenciler buzzerdan ses gelmedigini
gozleyeceklerdir. Diyot ters baglandigi i¢in akimi iletmez ve devrede akim olmadigi igin buzzer
calismaz. Bu sekilde buzzerdan akim ge¢cmez egitmen O0grencilerden avometre ile buzzerdan
gecen akimi 6lgmelerini ister.
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Resim 3.10: Gozle-Uygula Etkinligi Ornek Devre Semast

1.6 Gozle ve Uygula - Diyot ile “VE” Kapis1 Yapiyorum (Ogrenci 2)

Malzeme Listesi

Deneyap Kart
Diyot

Kirmuz1 LED

220 ohm direng¢
Breadboard
Baglant1 kablolan
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Elektronikte aritmetik (toplama, ¢ikarma, ¢carpma ve bdlme) ve mantiksal (“VE”, “VEYA” ve
“DEGIL”) islemleri énemlidir. Bu islemler kullanilarak karmasik islevler gerceklestirilebilir.
Temel olarak Deneyap Kart mikrodenetleyicisi de bu islemleri gerceklestirir. Mantiksal
islemler elektronikte kapilar vasitasiyla yapilir. “VE”, “VEYA” ve “DEGIL” ii¢ temel kapidir.
Bu kapilar kullanilarak diger biitiin kapilar elde edilebilir. VE kapis1 elektronikte kullanilan
temel kapilardan birisidir. VE kapisini arka arkaya baglanmis iki anahtardan olusan devreye
benzetebiliriz. Asagidaki resimde goriildiigii gibi anahtarlarin her ikisi de ac¢ik konumdayken
lamba yanmaz. Yani lamba iizerinde akim ge¢medigi i¢in degeri “0” (OFF) olur.

A=0 B=0
Lamba S5V
-1+
1

Resim 3.11: "VE” Kapist Devresi

A anahtar1 kapali ve B anahtar1 agikken (A=1, B=0) Lamba yine yanmaz. Yani lamba iizerinde
olusan deger yine “0” olur. Asagidaki resimde “VE” kapis1 devresi gortilmektedir.

Lamba 5V

Resim 3.12: "VE” Kapisi Devresi

A anahtar agik ve B anahtar1 kapali iken (A=0, B=1) lamba yine yanmaz. Asagidaki resimde
goriildiigii gibi lamba iizerinde olusan deger yine “0” olur.

A=0
-l B!
==
Lamba 5V

Resim 3.13: "VE” Kapisi Devresi

Asagidaki resimde goriildiigii gibi A ve B anahtarinin her ikisinin kapali olugu durumdaysa
(A=1, B=1) devreden akim gecer ve lamba yanar. Yani lambanin degeri “1” (ON) olur.
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A=1 B=1
il el
Lamba 5V
-1+

Resim 3.14: "VE” Kapisi Devresi

Sonug olarak sdylemek gerekirse A ve B’nin 1 (5V) oldugu durumlar digindaki tiim durumlarda
sonu¢ “0” (0V) olurken, yalnizca A ve B’nin 1 oldugu durumda sonug 1 (5V) olur. Bu durum

asagidaki tabloda gosterilmistir.
A B Cikti

0 0 0
0 1 0
1 0 0
1 1 1

Diyotlar kullanilarak VE kapist olusturulabilir. Asagidaki resimde A ve B girdi uglar1 ve Cikti
ucu gosterilmistir. Burada A ve B uglarma verilen degerlere gére Cikt1 ucundan alinacak deger

degisecektir.
U . PHS THPIF FPPIP TPV EE ey Gesee seven
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Resim 3.15: "VE” Kapisi Devre Semasi

Cikt1 ucuna bir LED takilirsa devrenin ¢aligmasi daha kolay anlasilir. A ve B ucuna “1” (5 V)
degerleri verildiginde LED yanar, yani Cikt1 degeri “1” (5 V) olur. Bunun nedeni A ve B
uclarina “1” degeri verildiginde her iki diyot da yalitkan olur. Diyotlar akim iletmedigi i¢in
akimin iletilecegi tek yol “Cikt1”dir. Yani “Cikt1” degeri “1”” olmustur. Asagidaki resimde “VE”
kapist devre semasi goriilmektedir.
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Resim 3.16: "VE” Kapisi Devre Semasi

Egitmen 6grencilerden A ve B uglarina dogruluk tablosundaki diger degerleri verip Cikti
degerini kontrol etmesini ister. Sonucun neden bu sekilde gerceklestigi sinifca tartisilir. Eger
siif tartigsmalarinda istenilen yanit elde edilemezse egitmen Ogrencilere su agiklamay1 yapar:
“Diger biitiin degerler icin ¢ikti degeri “0” olacaktir. Ciinkii diger durumlarda diyotlardan bir
tanesi mutlaka akimi iletir ve kisa devre olusturur. Kisa devre oldugu i¢in akim diyot iizerinden
akacaktir ve Cikti’ya ulagamayacaktir. Béylece “Cikti” degeri “0” olur.”

1.7 Gézle ve Uygula - Ka¢ Buzzer’dan Ses Cikiyor? (Ogrenci 1)

Deneyap Kart
Buton

Aktif buzzer
Kirmuz1 LED

100 Ohm Direng
330 Ohm Direng
10K Ohm Direncg
Breadboard
Baglanti kablolar:

Bu etkinlikte amag ses ¢ikan buzzer sayisina esit sayida LED yakmaktir. Buzzerlardan sadece
birisi (hangisinin oldugu onemli degil) bip sesi caldiginda sol LED yanmalidir. Her iki
Buzzerdan da ses cikiyorsa her iki LED de yanacaktir. Bu islem asagidaki sekilde gosterilen
devre ile yapilacaktir.

Bu etkinligin tamamlanmasi i¢in “VE” ile “VEY A” operatorii kullanilacaktir. “VE” operatorii
daha onceden anlatildig1 i¢in burada “VEYA” operatorii anlatildiktan sonra gerekli kod
yazilacaktir. Egitmen asagida anlatildig sekliyle “VEYA” operatoriinti anlatip etkinligin geri
kalanin1 gerceklestirmelidir.

Programlamada/elektronikte “VE”nin yaninda “VEYA” operatorii/kapist da Onemlidir.
“VEYA” operatoriinii asagidaki resimde goriilen devreye benzetebiliriz.
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A
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Lamba/
Cikt1 ()
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Resim 3.17: "VEYA” Kapisi Devresi

A=0 ve B=0 iken devreden akim akmaz ve bdylece lamba yanmaz. Yani ¢ikt1 “0” olmustur.
A=1, B=0 iken A butonu iizerinden akim akarak lambay1 yakacaktir. Yani Cikt1 “1” olmustur.
Benzer sekilde A=0 ve B=1 iken lamba yanacaktir. Yani Cikt1 “1” olacaktir. Son olarak A=1
ve B=1 olma durumunda da lamba yanacaktir. Yani sonug “1” olacaktir. Sonug olarak “VEYA”
kapisinin dogruluk tablosu asagidaki gibidir. Goriildiigii gibi “VEYA” kapisinda sonucun “0”
olmasi i¢in her iki girdi degerinin de “0” olmasi gerekmektedir. Baska bir ifadeyle her iki
anahtar da agik konumda olmalidir. Girdilerden herhangi birisi veya her ikisi “1” oldugunda
¢ikt1 “1” olmaktadir. “VEY A" operatoriiniin dogruluk tablosu asagida verilmistir.

A B Cikti

0
0
1
1

»—O»—'O‘
| D

Bu etkinlikte devre tasarimi asagidaki resimde gosterilmistir. Sag tarafta iki adet buton ve iki
adet buzzer bulunmaktadir. “Pull down” diren¢ “10K Ohm” segilmistir. Buzzerlar igin
kullanilan diren¢ “100 Ohm™ secilmistir. LED’ler i¢in kullanilan direng¢ ise “330 Ohm”
secilmistir. Butonlar yardimiyla buzzerlardan bip sesi ¢ikarilir. Ayn1 zamanda sol butona
basildiginda D11 pinine ve sag butona basildiginda D10 pinine 1 degeri gonderilmis olunur.
Butonlara basilmadiginda bu pinlere 0 degeri gonderilir.

Resim 3.18: Gozle-Uygula Etkinligi Ornek Devre Semasi
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D11 ve D10 pinlerine gelen degerlere gére LED’ler yakilacaktir. D11 pini ve D10 pininin her
ikisine birden 1 bilgisi gittiginde her iki LED yanacaktir. D11 pini veya D10 pinlerinden sadece
bir tanesinden (hangisi oldugu farketmeksizin) 1 degeri gittiginde sol taraftaki LED yanacaktir.
Yani sadece D11 pininden veya sadece D10 pininden 1 degeri gittiginde sol LED yanacaktir.
Eger her iki pinden de 1 degeri gelmezse (0 degeri geldiginde) LED’lerin ikisi de
yanmayacaktir. Bu islemi gerceklestiren kod asagidaki resimde goriildiigii sekildedir. Egitmen
bu kodu yazarak Ogrencilere anlatir ve devrenin g¢alismasin1 6grencilere gosterir. Burada
egitmenin 6grencilere “ve” yapisninin “&&” isareti ile saglandigini; “veya” yapisinin ise kod
icerisinde “||” isareti ile saglandigini1 belirtekrek bu kodlarin nasil calistigini agiklamalidir.
Ardindan 6grencilerden ayni devreyi ve kodu yazarak devreyi ¢alistirmalarini ister.

const int BUTTON1 = D11; )
const int BUTTON2 = D10;

const int LED1 = D1;

const int LED2 = DO;

5 int BUTTONstatel = 0;

& int BUTTONstate2 =

w N =

[

|
(=]

void setup() {
pinMode (BUTTON1, INPUT);
pinMode (BUTTON2, INPUT);
pinMode (LED1, OUTPUT);
pinMode (LED2, OUTPUT);

o o

a

LS VS I oS B N ]

void loop() {

17 BUTTONstatel = digitalRead (BUTTONL) ;

8 BUTTONstate2 = digitalRead (BUTTON2) ;

9 1f (BUTTONstatel == HIGHE && BUTTONstate2 == EIGH) {
digitalWrite (LED1, EIGH);

digitalWrite (LED2, HIGH);

I & Un

NN N =

}

if (BUTTONstatel == EIGH || BUTTONstate2 == HIGH) {
digitalWrite (LED1, EIGH);
digitalWrite (LED2, LOW) ;
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digitalWrite (LED1, LOW);
S digitalWrite (LED2, LOW);
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Resim 3.19: Gozle-Uygula Etkinligi Ornek Kodu
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1.8 Gozle - RGB LED ile Farkli Renkler

Kirmizi (Red), yesil (Green) ve mavi (Blue) renkler farkli oranlarda karistirilarak diger renkler
elde edilebilir. Bu sekilde ti¢ temel renkten diger renklerin elde edildigi modele RGB (Red,
Green, Blue) modeli denilir. Bu ii¢ rengin li¢ii de ayn1 miktarda karistirarak beyaz renk; kirmizi
ve mavi rengi karistirarak mor renk; kirmizi ile yesili karigtirarak renk; mavi ile yesili
karigtirarak turkuaz rengi elde edilebilir. Bu renkler asagida resimde gosterilmistir.

Dikkat

Glinliik hayatta ana renkler kirmizi, sar1 ve mavi renkler olarak kabul edilmistir. Ancak
151k renkleri olarak RGB sisteminde ana renkler farklidir. Egitmen bu farki vurgular.

Resim 3.20: Ana ve Bazi Ara Renkler

Bir RGB LED ile Kirmizi (Red), Yesil (Green) ve Mavi (Blue) renkler olusturabilir. Ayni
zamanda bu renklerin karisimlarindan olusacak farkili renkler de olusturulabilir. Asagidaki
resimde goriildiigii gibi RGB LED’in dort bacagi bulunmaktadir. Bunlardan uzun olan: ortak
anot veya ortak katotu gosterir. Ortak anot/katot bacaginin solunda kalan tek bacak ise kirmizi
renk i¢indir. Ortak anot/katot bacaginin saginda kalan ikili bacaktan soldaki yesil ve sagdaki
ise mavi renk igindir.

R|GB
Anot/Katot

Resim 3.21: RGB LED Ayak Yapisi

RGB LED kirmizi, yesil ve mavi LED’in birlesimi olarak diisiiniilebilir. Bu LED’ler
birlestirilirken eger anot kisimlar1 birbirine baglandiysa bu ortak anot bir RGB olur. Bu durum
asagidaki resimde gosterilmistir.
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Ortak Anot

Resim 3.22: Ortak Anot RGB LED

Eger LED’ler birlestirilirken katot kisimlar1 birbirine baglandiysa bu ortak katot bir RGB olur.
Bu durum asagidaki resimde gosterilmistir.

Ortak Katot
Resim 3.23: Ortak Katot RGB LED

Ortak katot bir RGB kullanilacaksa asagidaki resimde goriildiigii gibi baglantilar yapilmalidir.
Ortak katot ucuna GND, kirmiz1 bacaga D11 numarali dijital pin, yesil bacaga D10 numarali
pin ve mavi bacaga D9 numarali pin gelecek sekilde baglanti yapilir. Pinler ile bacaklar arasina
3 adet 330 Ohm direng baglanmistir.

Resim 3.24: Gézle Etkinligi Ornek Devre Semasi

Ortak anot bir RGB kullanilacaksa, asagidaki resimde goriildiigii gibi bir baglant1 yapilmalidir.
Ortak anot ucuna 3.3 V, kirmizi bacaga D11 numaral dijital pin, yesil bacaga D10 numarali
pin ve mavi bacaga D9 numarali pin gelecek sekilde baglant1 yapilir. Pinler ile bacaklar arasina
3 adet 330 Ohm direng baglanmistir.
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Resim 3.25: Gozle Etkinligi Ornek Devre Semasi

Biitlin renk tonlarinin elde edilebilmesinde RGB baglantisi i¢in kullanilan pinlerin PWM pin
seklinde kullaniarak analog sinyal ¢ikisinin alinmasi gerektigi bilinmelidir. Bu durum egitmen
tarafindan vurgulanmalidir.

Ortak katot bir RGB’de kirmuzi rengi yakmak i¢in kod kullanilabilir. Ortak anot bir RGB
LED’in kullanildig1 durumlarda D11 pinine “OFF”, D10 pinine “ON” ve D9 pinine “ON”
degerleri verilir.

Dikkat

Bu 6rnekte pinlerin “0” ya da “1” olmasi, “OFF” ya da “ON” olarak agiklanmistir. Bundan
sonraki konularda ve derslerde “0, LOW?” ya da “OFF” ve “1”, “HIGH” ya da “ON”
doniisiimlii olarak kullanilacaktir.

Asagidaki resimde 6rnek kod goriilmektedir.

1 int red light_pin = D11; o

2 int green_light_pin = D10;

3 int blue_light_pin = D9;

5 void setup() {

3 pinMode (red_light _pin, OUTPUT);
pinMode (green_light_pin, OUTPUT);
pinMode (blue_light_pin, OUTPUT);

11 void loop() {
digitalWrite(red light_pin, 1);

digitalWrite (green light _pin, 0);

14 digitalWrite (blue light_pin, 0);

Resim 3.26: Gozle Etkinligi Ornek Kodu
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Ortak katot bir RGB’de yesil rengi yakmak i¢in asagidaki resimde goriildiigli gibi bir kod
kullanilabilir. Ortak anot bir RGB LED’in kullanildigi durumlarda D11 pinine “ON”, D10
pinine “OFF” ve D9 pinine “ON” degerleri verilir.

1 int red light_pin = D11; (o)

2 int green light _pin = D10;
int blue_light_pin = D9;

mob W

void setup() {

pinMode (red_light_pin, OUTPUT);

J oo

pinMode (green_light_pin, OUTPUT);
pinMode (blue_light_pin, OUTPUT);
}

» W0

11 |void loop() {

12 digitalWrite (red_light_pin, 0);
13 digitalWrite (green_light_pin, 1);
digitalWrite (blue_light pin, 0);

Resim 3.27: Gozle Etkinligi Ornek Kodu

Ortak katot bir RGB’de mavi rengi yakmak i¢in asagidaki resimde gibi bir kodla
tanimlanabilir. Ortak anot bir RGB LED’in kullanildig1r durumlarda D11 pinine “ON”, D10
pinine “ON” ve D9 pinine “OFF” degerleri verilir.

1 int red light pin = D11; 0

2 int green_ light_pin = D10;
3 int blue_light_pin = D9;
4

5 void setup() {

pinMode (red light pin, OUTEUT);

SR

pinMode (green_light_pin, OUTPUT);
pinMode (blue_light_pin, OUTPUT);
91

void loop() {
digitalWrite (red_light _pin, 0);

digitalWrite (green_light_pin, 0);

=

=

digitalWrite (blue_light_pin, 1);
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-

Resim 3.28: Gozle Etkinligi Ornek Kodu

Ug temel renk karistirilarak istenilen renk elde edilebilir. Ornegin ortak katot bir RGB LED’de

renk i¢in asagidaki resimde goriilen kod dizimi kullanilabilir. Ortak anot bir RGB LED’in
kullan1ldig1 durumlarda D11 pinine “OFF”, D10 pinine “OFF” ve D9 pinine “ON” degerleri
verilir.
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1 int red light_pin = D11; (o
2 int green_light pin = D10;

int blue_light_pin = D9;

void setup() {

pinMode (red_light_pin, OUTPUT);

pinMode (green_light_pin, OUTPUT);
pinMode (blue_light_pin, OUTPUT);

9}

11 void loop() {

12 digi:alv“ri:e(red_light_pin, )

13 digitalWrite (green_light_pin, 1);

14 digitalWrite (blue_light_pin, 0);

Resim 3.29: Gozle Etkinligi Ornek Kodu

1.9 Uygula- Ortak Ucu Belirleme (Ogrenci 2)

Egitmen 6grencilerden setlerinde bulunan RGB LED’lerden birini alip bu RGB LED’in ortak
ucun anot / katot oldugunu bulmalarini ister. Asagida 6rnek bir ¢o6ziim verilmistir, 6grencilerin
kendi ¢oziimleri bulmalari/denemeleri saglanmahidir. Ogrencilere diren¢ kullanmadan RGB
LED’leri gii¢c kaynagina baglamamalari gerektigi hatirlatiimalidir.

Oncelikle RGB LED’in ortak ucu olan uzun bacagi 3.3 V’a baglanir. Diger uclardan herhangi
biri 330 ohm’luk bir direng lizerinden GND’ye baglanir. RGB LED yaniyorsa LED’in ortak
anot oldugu anlasilir. RGB LED yanmiyorsa ya ortak katot bir LED’dir ya da LED bozuktur.
Emin olmak i¢in 3.3 V ve GND’ye bagl bacaklar yer degistirilerek saglama yapilir.

1.10 Gozle ve Uygula - Arduino IDE ile Ara Renkler (Ogrenci 1)

Malzeme Listesi

Deneyap Kart
RGB LED

330 Ohm Direng
Breadboard
Baglanti kablolar:

Yukaridaki 6rneklerde RGB LED iizerinde ii¢ ana renk olan kirmizi, yesil ve mavi ve bunun
yaninda ara renkler olan sar1 olusturuldu. Aslinda bu renkler disinda bulunan ara renkler de
RGB ile yakilabilir. Bunun igin PWM yo6ntemi ile renkleri olusturmak miimkiindiir. Bu amagla
asagidaki ornekteki gibi PWM c¢ikislari olan D9, D10 ve D11 numarali pinleri analog output
olarak tanimlanir. Boylece her bir pine bagli olan RGB LED’in ayaklarina gelen analog veri
degistirilerek renk kombinasyonlar1 elde edilebilir.

Bu etkinlikteki ama¢ bir RGB LED’le mor ve turkuaz renkleri yakmaktir. Egitmen
ogrencilerden mor ve turkuaz renkler i¢in fonksiyon yazmalarini ve bu fonksiyonlari ¢gagirarak
calistirmalarini ister. Asagidaki resimde goriilen 6rnek kod ortak katot i¢in olusturulmus bir
ornektir. Ogrenciler isterlerse ortak anotlu devre icin de kod yazabilirler
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int red light pin = D11; A
int green_light pin = D10;
int blue light pin = D9;

N =

void setup() {

pinMode (red_light pin, OUTPUT);
pinMode (green_light pin, OUTPUT):
pinMode (blue_light pin, OUTPUT);

S T ¥ 3 B~ %

9}
11 void loop() {
2 purple();

13 delay(1000);
14  turquois();
5 delay(1000);

19 void purple() {

20 analogWrite (red light pin, 128);
analogWrite (green_light pin, 0);
analogWrite (blue_light pin, 128);

}

N =

void turquois () {
analogWrite (red_light pin, 64);
analogWrite (green light pin, 224);

N B M B Y

analogWrite (blue light pin, 208);
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9}

Resim 3.30: Gozle-Uygula Etkinligi Ornek Kodu

Dikkat

Yukaridaki kod ortak katot bir RGB LED i¢in uygundur. Eger ortak anot bir RGB LED
kullaniliyorsa, analogWrite komutunda kullanilan degerler 256 sayisindan ¢ikarilarak
kalan say1 ile kontrol edilmelidir. Ornegin;

analogWrite(led light pin, 64); yerine analogWrite(led light pin, 192); yazilmalidir.

Egitmen, 6grencilerin kullandigt RGB LED tiiriine gore buna dikkat etmeleri konusunda
uyarida bulunmalidir.

1.11 Uygula- Gokkusagindaki 7 Temel Renk (Ogrenci 2)

Malzeme Listesi

Deneyap Kart
RGB LED

330 Ohm Direnc¢
Breadboard
Baglanti kablolar:
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Bu etkinlikteki ama¢ RGB LED’in birer saniye arayla ve sirayla kirmizi, mavi, , yesil,
lacivert, mor ve beyaz renkleri yakmasini saglamaktir. Bunu ‘RGB_color’ isimli bir fonksiyon
tanimlayarak ve loop fonksiyonu igerisinde bu fonksiyona deger gondererek saglayabiliriz.
Ornek kod asagidaki resimde goriilmektedir.

int red light pin = D11;
int green light pin = D10;
int blue light pin = D9;

void setup() {
pinMode (red light pin, OUTPUT);
pinMode (green light pin, OUTPUT);
pinMode (blue_light pin, OUTPUT);

3.
2
3
4
6

void loop() {
RGB_color (255, 0, 0); // Kirmizi
delay(1000);
RGB_color(0, 0, 255); // Mavi
delay(1000);
RGB_color (255, 255, 0); // sari
delay(1000);
RGB_color(0, 128, 0); // Yesil
delay(1000);
RGB_color(0, 0, 128); // Lacivert
delay(1000);
RGB_color (80, 0, 80); // Mor
delay(1000);
RGB_color (255, 255, 255); // Beyaz
delay(1000);
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8 void RGB_color(int red light value, int green light value, int blue light value) {

[Ce)

analogWrite (red_light pin, red light value);
analogWrite (green_light pin, green light value):
analogWrite (blue light pin, blue light value):

W oW WM N DD NN NN s s e

N =

} v

Resim 3.31: Uygula Etkinligi Ornek Kodu

1.12 Gozle ve Uygula — 3 potansiyometre ile RGB LED kontrolii (Ogrenci 1)

Malzeme Listesi

Deneyap Kart

RGB LED

10K ohm Potansiyometre
220 ohm Direnc¢
Breadboard

Baglanti kablolar:

Bu uygulamada RGB LED’in kirmizi, yesil ve mavi bacaklarina gidecek analog sinyaller 3 adet

potansiyometre ile kontrol edilerek RGB LED’in renk degisimi saglanacaktir. Ornek devre
semasi ve kod asagidaki resimlerde goriilmektedir.
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Dikkat

Bunu yaparken “deger oku” ve ‘“deger yaz” fonksiyonlari tanimlanacak ve “loop”
icerisinde bu fonksiyonlar g¢agirilarak bu islemler gerceklestirilecektir. Deger oku
fonksiyonu ile potansiyometrelerden gelen degerlerin okunmasi i¢in tanimlanir. Ayrica
“map” fonksiyonunu ile de 10K ohm’luk potansiyometrelerden 0-1023 arasi okunan
degerler, analog c¢ikis sinyali i¢cin 0-255 aras1i degerlere doniistiiriiliir. Deger yaz
fonksiyonu ise potansiyometrelerden alinan degerleri RGB LED'e aktarir.

b
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Resim 3.32: Gozle-Uygula Etkinligi Ornek Devre Semast
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#define kirmizi D11 @
#define yesil D10
#define mavi D9

#define pot k A0
#define pot y Al
#define pot m A2

]l & W s W N

9 int kirmizi deger:;
10 int yesil deger;
11 int mavi_deger;

13 void deger_ oku() {

14 kirmizi deger = analogRead(pot k);
15 yesil deger = analogRead(pot y):
16 mavi _deger = analogRead(pot m);

18 kirmizi deger = map(kirmizi deger, 0,4095, 0, 255);
19 yesil deger = map(yesil deger, 0,4095, 0, 255);

20 mavi deger = map(mavi deger, 0,4095, 0, 255);
21}

22

23 void deger yaz() {

24 analogWrite(kirmizi, kirmizi deger):;
25 analogWrite(yesil, yesil deger);

26 analogWrite (mavi, mavi_deger);

27}

2% void setup() {

30 pinMode (kirmizi, QUTPUT);

31 pinMode (yesil, OUTPUT);

32 pinMode (mavi, OUTPUT);

33 pinMode (pot k, INPUT);

34 pinMode (pot_y, INPUT);

35 pinMode (pot _m, INPUT):;

36}

37

38 void loop() {
39 deger okul():
40 deger_vaz();
41} v

Resim 3.33: Gozle-Uygula Etkinligi Ornek Kodu
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1.13 Gézle ve Uygula- LED Kiipii Yapiyorum (Ogrenci 2)

Bu etkinlikte amag¢ 3x3x3 biiylikliigiinde bir LED kiipii olusturmaktir. Egitmen LED kiipiinii
smifta 6grencilerin karsisinda onlara gostererek adim adim olusturmaldir. Ogrenciler de
egitmeni takip ederek LED kiipiinii yapmalidir. Burada 6grenciler LED kiipiinii yaparken fazla
vakit kaybetmemelidir. Egitmen LED kiipiiniin hizli bir sekilde yapilmasi icin 6grencileri
yonlendirmelidir.

Dikkat

Olusturulacak LED kiipii sonraki etkinliklerde yeniden kullanilacaktir. Bu yiizden
egitmen, Ogrencilerin LED kiipiinii saglam bir sekilde yapmasini ve etkinligin ardindan
giivenli bir yerde saklamasini saglamalidir.

Dikkat

Etkinlikte kullanilacak LED’lerin saglamliklarin1 set ile verilen avometrelerin diyot
saglamlik 6l¢timii kismini kullanarak test edildikten sonra montaji yapilmalidir.

Dikkat

Etkinlikte havya kullanilacagindan dolay1 egitmenler herhangi bir yanik olayr ile
karsilasmamak icin gerekli 6zeni gostermelidir.

Dikkat

Etkinlikte egitmen gerek duydugu takdirde LED’lerin birbiri ile olan baglantilarim
yapmalari icin setlerle birlikte gelen kaideleri kullanabilir. Ama oncelikle LED kiipii
devresinin kurulumu LED’ler birlestirildikten sonra delikli pertinaks {izerine
yapilacaktir.

Devrenin son halinin resmi asagida verilecektir. Fakat ondan dnce devre semasi iizerinde
calisarak devrenin nasil kurulacagini anlamalari i¢in 6grencilere yardimet olunmalidir.

Bu LED kiipiinde 3 kat bulunacaktir. Her bir kata dokuz adet LED (3x3) baglanacaktir. En {ist
katin baglant1 semas1 asagidaki sekilde verilmistir. Sekilde goriildiigii gibi LED’lerin anot (+)
bacaklart iletken bir tel araciligi ile birbirlerine baglanmigtir. Katot (-) bacaklar1 ise bir alt
katmandaki LED’ler ile birlestirilmek iizere yamultularak ac¢ik birakilmistir. Bu bacaklar alt
katlardaki LED’ler ile birleserek siitunlari olusturacaktir.

Resim 3.34: Gézle-Uygula Etkinlik Semast
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Bu sekilde ii¢ farkli kat olusturulacaktir. ikinci katin yapimina gecmeden nce birinci kattaki
devre elemanlarinda bir sikinti olup olmadig1 kontrol edilmelidir. Bunun icin bir avometre
(multimetre) / gii¢c kaynagi kullanilabilir. Avometre direng 6lgme moduna alinir. Avometrenin
+ bacagi LED’lerin + bacagmin bagl oldugu tele degdirilir. Avometrenin - bacagi yakilmak
istenen LED’in - bacagma degdirilir. LED’lerin yanip yanmadigr kontrol edilir ve tim
LED’lerin yandigindan emin olunur. Bu test i¢in avometre yerine bir giic kaynagi da
kullanilabilir. Gli¢ kaynagi kullanilacaksa egitmen o&grencileri test isleminde LED’leri
yakmamak i¢in uygun bir direng kullanmalar1 konusunda uyarir.

Bu sekilde devam edilerek ikinci ve igiincii katlar da olusturulur. Olusturulan katlar asagidaki
semada goriildiigii gibi birlestirilir. LED’lerin bosta kalan (-) bacaklar1 bir tel yardimiyla bir
stitun olusturacak sekilde birlestirilir. Her bir kattan ¢ikan tel 100 ohm direngler iizerinden
Deneyap Kart’in pinlerine baglanacaktir. Bu direngler LED’lerin yanmasini1 6nlemek i¢indir.
Semada delikli pertinaks bulunmamaktadir, fakat bu direngler gercek tasarimda delikli
pertinaks tizerinde olacaktir.
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Resim 3.35: Gozle-Uygula Etkinlik Semast

Semadan da goriilecegi gibi LED kiipiinde ii¢ kat (K1, K2, K3) ve dokuz siitun bulunmaktadir
(S1, S2,...,S9). Bu sayede her bir LED ayr1 ayr1 yakilabilir. Ornegin birinci siitunun (S1) en iist
katinda bulunan LED’1 yakmak i¢in tigiincii kata (K3) 3.3 V (ON) ve birinci siituna (S1) 0 V
(OFF) verilmelidir. Egitmen 0Ogrencilere farkli LED’lerin ve LED gruplarinin nasil
yakilabilecegine ornekler gosterir. LED kiipii tamamlandiktan sonra her bir LED’in calisip
calismadigl kontrol edilmelidir. Bunun i¢in S1, S2,..., S9 siitun bacaklar1 ve K1, K2, K3 kat
bacaklar1 kullanilmalidir.

Son olarak siitunlar sirasiyla Deneyap Kartin DO, D1, D4, D5, D6, D7, D10, D11 ve D15
numarali dijital pinlerine (S1->D0, S2->D1, S3->D4, S4->D5, S5->D6, S6->D7, S7T->D10,
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S8>D11 ve S9->D15 olacak sekilde) ve katlar ise Deneyap Kart’in D12, D13 ve D14 pinlerine
(K1=>D12, K2->D13, K3->DI14 olacak sekilde) baglanir. Bu baglantilarin yapilmasinin
ardindan artik LED kiip ile 151k oyunlar1 yapilabilir.

LED Kiipii Siitun Pin Baglantilan

S1 DO
s2 DI
S3 D4
S4 D5
S5 D6
S6 D7
s7 D10
S8 D11
$9 DI5
K1 DI2
K2 DI3
K3 D14

1.14 Gozle ve Uygula- LED Kiipiinii Kodluyorum (Ogrenci 1)

Bu etkinlikte 3x3x3 boyutunda bir LED kiipii kullanilarak 151k oyunlar1 yapilacaktir. LED
kiipiiniin baglantis1 siitunlar bir 6nceki etkinlikteki gibi sirasiyla Deneyap Kartin DO, D1, D4,
D5, D6, D7, D10, D11 ve D15 numarali dijital pinlerine (S1-2>D0, S2->D1, S3->D4, S4->D5,
S5->D6, S6>D7, S7T>D10, S8>D11 ve S9->DI15 olacak sekilde) ve katlar ise Deneyap
Kart’in D12, D13 ve D14 pinlerine (K1->D12, K2->D13, K3->DI14 olacak sekilde)
yapilmalidir.

[k 151k oyunu biitiin LED’lerin yakilip séndiiriilmesi ile olusturulacaktir. Bunun igin &nce
katlarin hepsine “ON” (3.3 V) ve siitunlarin hepsine “OFF” (0 V) verilerek biitiin LED’ler
yakilir. Bilindigi gibi LED’lerin anot (+) bacagina “3.3 V” ve katot (-) bacagma “0 V”
verildiginde LED yanacaktir. Bir saniye beklenir. Bunun ardindan katlarin hepsine “OFF” (0
V) ve siitunlarin hepsine “ON” (3.3 V) verilerek biitiin LED’ler sondiiriiliir. Burada LED’leri
yakmak i¢in onlarin “+” ve “-“ bacaklarina verilen degerler ters bir sekilde LED bacaklarina
uygulanmistir (0 V-> + bacak, 3.3 V> - bacak) degerlerin tersi LED bacaklarina verilmistir.
Ornek kod asagidaki resimde goriilmektedir.
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1 int SutunPin[9]={DO,D1,D4,D5,D6,D7,D10,D11,D15}; (o)

void setup() {

WM

for(int i = 0; 1<9; i++){
pinMode (SutunPin[i], OUTPUT);

digitalWrite (SutunPin[i], LOW);

~l & Un

pinMode (D12, OUTPUT) ;
pinMode (D13, OUTPUT) ;
pinMode (D14, CUTPUT) ;
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void loop() {

~ & W

digitalWrite (D12, HIGH);
digitalWrite (D13, HIGE);
digitalWrite (D14, HIGH);
delay(1000);
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0 o

[¥ S VS T O6 I R

digitalWrite (D12, LOW);
digitalWrite (D13, LOW);
digitalWrite (D14, LOW);
delay(1000);
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Resim 3.36: Gozle-Uygula Etkinligi Ornek Kodu

Dikkat

Egitmen programla agamasinda o6zellikle dijital pinlerin atanmasinda ‘dizi’ tanimlasi
yaparak ‘for’ dongiisii ile birlikte daha az kod yazarak istenen gorevin yerine
getirebilecegi noktasinda 6grencilere dneride bulunabilir.

1.15 Gozle ve Uygula - LED Kiipiinii Farkli Araliklarla Yakip Sondiiriiyorum
(Ogrenci 2)

Bundan onceki etkinlikte LED kiipiindeki LED’ler birer saniye aralikla yakip sondiiriildii. Bu
etkinlikte ise LED Kkiipiiniin LED’lerinin yanip sdnmesi arasindaki siire 1 saniye, 2 saniye, 3
saniye, 4 saniye; 1 saniye, 2 saniye, 3 saniye ve 4 saniye araliklarla tekrar edecek sekilde
ayarlanmalidir. Ornek kod asagidaki resimde goriilmektedir.
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1 int SutunPin[9]={DO,D1,D4,D5,D6€,D7,D10,D11,D15}; A
3 void setup() {
5 for{int i = 0; 1<9; i++){

3 pinMode (SutunPin[i], OUTPUT);

digitalWrite (SutunPin[i], LOW);

SR - |

pinMode (D12, OUTPUT) ;

11 pinMode (D13, OUTPUT) ;

12 pinMode (D14, OCUTPUT) ;

13}

15 void loop() {

16

17 for (int j=1; j<5; j++){
8 digitalWrite (D12, HIGH);
9 digitalWrite (D13, HIGH);

digitalWrite (D14, HKIGH);
delay(3*1000);
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digitalWrite (D12, LOW);
digitalWrite (D13, LOW);
digitalWrite (D14, LOW);
elay (3*1000);
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Resim 3.37: Gozle-Uygula Etkinligi Ornek Kodu

1.16 Uygula- LED Kiipiinii Farkl1 Araliklarla Yakip Sondiiriiyorum (Ogrenci 1)

Bir onceki etkinlikten farkli olarak bu etkinlikte LED’lerin yanip sonmeleri arasindaki siire 4
saniye, 3 saniye, 2 saniye, 1 saniye olacak sekilde degistirilmelidir. Bu gérev 6grenciler
tarafindan yapilacaktir. Ogrencilerden dongii icerisindeki ilk deger, son deger ve artis miktarini

[13%4]

degistirerek  “9” degiskenini geriye dogru savabilecegini kesfetmeleri beklenmektedir.

Ogrencilere bu kesif'i¢in gerekli siire verilmelidir. Bu siire sonunda dgrenciler basarili olamazsa
egitmen programin nasil yapilacagim1 agiklayabilir. Asagidaki resimde Ornek kod
gorilmektedir.
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1 int SutunPin[9]={DO, D1, D4, DS, DE,D7,D10,D11,D15}; 3
void setup() {

5 for(int i = 0; 1<9; i++){
€ pinMode (SutunPin[i], OUTPUT);

digitalWrite (SutunPin[i], LOW);

1 pinMode (D12, OUTPUT) ;
11| pinMode (D13, CUTPUT) ;
12 pinMode (D14, OUTPUT) ;

void loop() {

17 for (int j=4; 3>0; j——){

digitalWrite (D12, HIGH);
digitalWrite (D13, HIGH);
digitalWrite (D14, HIGH);
delay (3%1000) ;

NN N

digitalWrite (D12, LOW);
digitalWrite (D13, LOW);
digitalWrite (D14, LOW);
delay (j*1000);

[SSTRN SV T N
Y U W W N O W @

1 &

——

(VST SV T SRR (ST S ]

Resim 3.38: Uygula Etkinligi Ornek Kodu

1.17 Uygula- Katlar Yanip Séniiyor (Ogrenci 2)

Bu etkinlikte 6grencilerden LED kiipiiniin yanip sonmesini asagida belirtildigi sekilde
kodlamalart istenir (Not: adim basamaklar1 arasindaki silire Ogrenciler tarafindan
belirlenmelidir):

(1) Birinci kattaki LED’ler yanar,

(i1) Birinci kattaki LED’ler soner ve ikinci kattakiler yanar,

(iii) Ikinci kattaki LED’ler soner ve iigiincii kattakiler yanar,

(iv) Kiipilin tamamu yanar,

(v) Kiipiin tamamu soner,

(vi) S1, S3, S5, S7 ve S9 siitunlarindaki LED’ler sirastyla yanar,
(vii) Biitiin LED’ler soner.

Bu etkinlik i¢in drnek bir kod asagida verilmistir. Ogrenciler kendi kodlarmi1 yazmalidirlar.
Egitmen bu etkinlikte Ogrencileri kodlarmi yazarken fonksiyon kullanmalari konusunda
uyarmalidir. Ornek kodun asagida goriildiigii gibi tasarlanmasinin sebebi pedagojiktir. Bu kod
programlama agisindan bakildiginda farkli bir sekilde de tasarlanabilir. Aslinda farkl
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fonksiyonlarin igerisinde tekrar eden kodlarin olmasi o fonksiyonlarin atomik olmadigini
gosterir. Fakat asagidaki resimde goriilen fonksiyonlar dersin amaci dogrultusunda yeterlidir.

1 int SutunPin(9]={DO,D1,D4,D5,D6,D7,D10,D11,D15};

void setup() {

5 for(int i = 0; i<9; i++){
ie (SutunPin([i], OUTPUT):

talWrite (SutunPin[i], LOW);

-

e (D12, 0UTPUT) ;
P e (D13, CUTPUT) ;
12 pin e (D14, 0UTPUT) ;

15 |void loop() {

17 son ()

18 delay (1000);
19 katl (),

20 delay(1000):
21 kat2 (),

2 delay (1000);
23 kat3():

24 delay (1000);
25 tum katlar():
26 delay(1000);
2 son():

28 delay (1000);
29 sirali();

33 void son(){

34 digitalWrite (D12,
35 digitalWrite (D13,
36 digitalWrite (D14,

int 1=0; 1<9; 1++){
39 digitalWrite (SutunPin{l],LCW)

a1} &
43 wvoid katl(){
44 talWrite (D12, HIGH):
45 digitalWrite (D13, LOW):
48 digitalWrite (D14, LOW):;
47 |}
49 void kat2(){
50 digitalWrite (D12,
51 digitalWrite (D13, ¥
52 digitalWrite (D14,
53 |}

void kat3(){

talWrite (D12, LOW):;

57 d talWrice (D13, LOCW):;
5 digitalWrite (D14, HIGH):;
59}
€1 void tum katlar(){
62 digitalWrite (D12, HI
63 talWrite (D13, HI
64 digitalWrite (D14,
55 |}
67 lvoid sirali (){
68 di iWrite (D12, HIG
69 d talWrite (D13, F
7 digitalWrite (D14, HIGH
72 for (int j=0; 3j<9; j++){
2 digitalWrite (SutunPin[j], HIGH):
24 '
75 for(int k=0; k<9; k=k+2){
76 digitalWrite (SutunPin[k], LOW):;
77 delay (1000);
7 digitalWrite (SutunPin[k], HIGH):;
79 }

} v

Resim 3.39: Gozle-Uygula Etkinligi Ornek Kodu

2. ADIM: TASARLA ve URET

2.1 Tasarla - Sarkiyla Uyumlu LED Kiipii

Bu etkinlikte 6grenciler bir sarki sececeklerdir ve sectikleri sarkinin ritmi ile uyumlu LED kiipii
animasyonu yapacaklardir. Ogrenciler istedikleri sarkiyr secebilirler. Sarki bilgisayardan
oynatilirken LED kiipii de calistirilacaktir. Ogrenciler animasyonu yaparken déngiiler ve
degiskenleri kullanmak zorundadir. Gruplar sarki ve LED kiipiinii senkronize bir sekilde sinifta

sunacaklardir.

Program kodlarmin yaziminda ve algoritmanin olusturulmasinda egitmen gerekli noktalarda
Ogrencilere yonlendirici sorular sormali ve dnerilerde bulunmalidir. Fakat devrenin kurulumu
ve programin kodlarin1 6grencilere hazir olarak vermemelidir.
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Tanimlama: Ogrenciler dncelikli olarak problemi tanimlayabilmelidir. Problemi ¢dzmelerine
yardimei1 olacak asagidaki sorularin cevaplarini kendi aralarinda tartismalidirlar.
e Istenen gorevi yerine getirebilmek igin nasil bir algoritma tasarlanabilir?
e Sarki seciminde nelere dikkat etmek gerekir?
Sarkiya uyumlu animasyonu nasil tasarlayabiliriz?
Ne tiir fonksiyonlar olusturulabilir?

Fikir iiretme: Bu asamada 6grencilerin yukarida belirlenen devre ve Arduino IDE programina
yonelik islemlerin nasil gerceklestirebilecegi ile ilgili fikir yiiriitmesi gerekir. Ornegin,
Ogrenciler asagidakilere benzer fikirler iiretebilir:

e Sarki belirlendikten sonra sarki kisimlara ayrilmali.

e LED kiipii animasyonlar1 belirlenmeli.

e LED kiipii animasyonlar1 i¢in uygun fonksiyonlar yazilir.

e Sarki ile uyumlu animasyonlar ve saniyeleri belirlenir.

2.2. Uret - Sarkiyla Uyumlu LED Kiipii

Ogrenciler yukarida ¢oziime ydnelik tasarrmlarini yaptiktan sonra bilgisayar ve set basinda
calisarak istenilen goreve yonelik yukarida hazirlandiklari sekilde devreyi kurar ve kodlar.
Ogrencilere egitmen tarafindan etkinliklerini tamamlamak igin yeterli siire verilir. Gerektigi
noktada egitmen onlara yardime1 olabilir. Fakat hicbir sekilde tam bir ¢oziim verilmemelidir.
Gruplar ¢ozlimlerini kendileri iiretmelidir.

2.3 Tasarla - Buzzerla Calinan Sarkiyla Uyumlu LED Kiipii

Bu etkinlikte 6grenciler bir sarki sececeklerdir. Sectikleri bu sarkiy1 buzzer ile ¢aldiracaklardir.
Ayni zamanda ogrenciler buzzer’dan ¢alinan sarkinin ritmi ile uyumlu bir LED kiipii
animasyonu yapacaklardir. Her ikisini ayn1 zamanda calistirarak ses ve animasyondan olusan
bir sov gerceklestireceklerdir.

Program kodlarinin yazziminda ve algoritmanin olusturulmasinda egitmen gerekli noktalarda
Ogrencilere yonlendirici sorular sormali ve dnerilerde bulunmalidir. Fakat devrenin kurulumu
ve programin kodlarin1 6grencilere hazir olarak vermemelidir.

Tamimlama: Ogrenciler ncelikli olarak problemi tanimlayabilmelidir. Problemi ¢dzmelerine
yardimci olacak asagidaki sorularin cevaplarini kendi aralarinda tartismalidirlar.
e Buzzer ile ¢alinabilecek nitelikte uygun miizik se¢imi yapilmali.
e Buzzerda uygun notlarin se¢imi i¢in notalar belirlenmeli.
e Buzzerdan gelen sesin pick yaptigir anlarda ya da sesin azaldigi zamanlarda LED
kiipiinde nasil bir animasyon olusturulacagi planlanmali.

Fikir {iretme: Bu asamada 6grencilerin yukarida belirlenen devre ve Arduino IDE programina
yonelik islemlerin nasil gerceklestirebilecegi ile ilgili fikir yiiriitmesi gerekir. Ornegin,
ogrenciler asagidakilere benzer fikirler iiretebilir:

e Sarki belirlendikten sonra sarki buzzerda calinabilecek sekilde kisimlara ayrilmali.

e Buzzer icin notalar ve bunlarin kodda nasil yazilacag: planlanmali.

e Buzzer ve LED kiipii i¢in uygun fonksiyonlar yazilmal
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2.4 Uret- Buzzerla Calman Sarkiyla Uyumlu LED Kiipii

Ogrenciler yukarida ¢dziime ydnelik tasarimlarini yaptiktan sonra bilgisayar ve set basinda
calisarak istenilen yukarida hazirlandiklar1 sekilde devreyi kurar ve kodlar. Ogrencilere
egitmen tarafindan etkinliklerini tamamlamak i¢in yeterli siire verilir. Gerektigi noktada
egitmen onlara yardimci olabilir. Fakat hicbir sekilde tam bir ¢oziim verilmemelidir. Gruplar
¢Ozlimlerini kendileri tiretmelidir.

3. ADIM: DEGERLENDIR

A) Egitmen asagidaki sorular1 sinifa sorarak, dgrencilerin sorulari tartigmalarini saglar.

1. Bu hafta LED Kkiipii etkinliginde kiipiin her bir kat1 olusturuldugunda olusturulan kattaki
LED’lerin ¢alisip ¢aligmadigi kontrol edilmistir ve katlar birbirine baglandiktan sonra biitiin
LED’ler kontrol edilmistir. Bunun yerine LED kiipiiniin tamam bitirildikten sonra LED’ler
kontrol edilseydi ne gibi sikintilarla karsilasilabilirdi?

2.LED kiipii olusturulurken biiyiik bir gorev pargalara ayrilarak ve her bir parcanin ayri ayri
calisip caligmadigr kontrol edilerek ilerlenmistir. Arkasindan pargalar birlestirilmistir ve
olusturulan biitiin yeniden test edilmistir. Bu sekilde iiriin gelistirme glinliik yasamda nerelerde
kullanilabilir? Siz daha 6nce bu sekilde herhangi bir iirlin gelistirdiniz mi?

3. Bu hafta ve gecen hafta 6grenilen bilgiler ile giinliikk yasamda kullanilmak iizere nasil bir
elektronik {irlin olusturabilirsiniz?

B) Bu boliimde hedef, dgrencilerin 6grenme silirecinde yasadiklari ve 6grendikleri lizerine
diisiinmesini saglamaktir. Bu sayede 6grenciler, problem ¢6zme, dersin konusu ve kendisi ile
ilgili gozlemler yaparak yeni 6grenmeler, kendisini degerlendirme ve planlama agisindan
firsatlar elde edecektir. Ogrencilerden su sorulari yanitlamalari istenebilir:

e Verilen problemleri tanimlaymiz (problemi kendi ciimleleri ile ifade etme).

e Verilen gorevleri goz oniinde bulundurdugunuzda en ¢ok hangi gorevde zorlandiniz?
Bu zorluklarin iistesinden nasil geldiniz? (Problemin ¢oziimii i¢in hangi stratejileri
kullandiniz ve neden bu stratejileri sectiniz?) Yeteri kadar tartisma ortami olugsmazsa,
egitmen asagidaki sorular1 kullanarak tartigma ortam1 yaratmaya calisir.

e Kullandiginiz yontemler, bu sikintilar1 gidermekte basarili oldu mu?

e QGrup arkadasimizla fikir ayriligina diistiigiiniiz durumlar oldu mu ve bunlarin iistesinden
gelmek icin neler yaptiniz?

e Grup arkadasinizdan ne 6grendiniz?

4. ILAVE ETKINLIK

4.1 LED Kiipii Animasyonu

Bu etkinlikte 6grenciler LED kiipli animasyonu yarigmasi yapacaklardir. Her bir grup kendi
LED kiipli animasyonunu olusturmalidir. Animasyonun uzunlugu 1 dakikadan kisa
olmamalidir. 1 dakikadan uzun olan animasyonlar yarismadan elenir. Ogrenciler animasyonu
yaparken dongiiler ve degiskenleri kullanmak zorundadir. Dongii ve degisken icermeyen kodlar
kabul edilmeyecektir ve yarigmadan elenecektir. Biitiin gruplar animasyonlarini tamamladiktan
sonra sinifta sunacaktir. Her bir grup sunan gruba 10 puan iizerinden not verecektir. Ogretmen
20 puan iizerinden not vermelidir. Sunumlar sonrasinda puanlar toplanip 6gretmen tarafindan
birinci grup sinifta ilan edilecektir.
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4.Bolum - Transistor, Kondansator, Ultrasonik
Mesafe ve Ses Sensoriu

On bilgi:
e Opgrenciler algoritma mantigim bilir.
e Ogrenciler Arduino IDE’de temel programlama kavramlarini bilir.
e Oprenciler daha dnceki haftalarda kullanilan devre elemanlarii bilir ve devre
tasariminda kullanabilir.
e Oprenciler devre tasarlayip buna uygun Arduino IDE kodunu yazabilir.

Boliim Kazanimlari:

e Oprenciler transistoriin ¢alisma prensiplerini bilir ve devrelerde kullanabilir.

e Ogrenciler kondansatoriin calisma prensiplerini bilir ve devrelerde kullanabilir.

e Oprenciler ultrasonik mesafe sensoriiniin ¢alisma prensiplerini bilir ve bu devre
elamanin1 Deneyap Kart’a baglayarak devre tasarlayabilir.

e Ogrenciler ultrasonik mesafe sensériinii Arduino IDE’de yazdigi kodla kontrol
edebilir.

e Ogrenciler ses sensoriiniin ¢alisma prensiplerini bilir ve bu devre elamanin1 Deneyap
Kart’a baglayarak devre tasarlayabilir.

e Ogrenciler ses sensoriinii Arduino IDE’de yazdig1 kodla kontrol edebilir.

Haftanin Amaci:

Bu haftanin amaci, 6grencilerin Deneyap Kart mikrodenetleyicisini kullanarak transistor,
kondansator, ultrasonik mesafe sensorii ve ses sensoriiniin ¢aligma prensiplerini anlamalaridir.
Bu devre elamanlarini kullanarak devre tasarlayip ya da tasarlanmis devreleri anlayabilmeleri
istenmektedir. Ayrica, Arduino IDE yazilimi ile bu devre elemanlari ile kurulan devrelerin
istenen sekilde programlanabilmesini saglamaktir. Boylece sensorlerin kullanildig: devrelerin
tasarlanmasi ve Arduino IDE ile programlamasi sayesinde ogrencilerin yazilimsal temelini
gelistirmek hedeflenmektedir.

Gozle ve Uygula Adimlarinda Kullanilacak Malzemeler:

Malzeme Listesi

Deneyap Kart

LDR

BC547 NPN Transistor
Kondansator
HC-SR04 ultrasonik mesafe sensorii
100 Ohm direnc¢

220 Ohm direng

330 Ohm direng

1K direng

2K direnc¢

Kirmizi LED
Breadboard

Baglant1 kablolar
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Haftanin Islenisi:

Gozle: Transistor, kondansator, ultrasonik mesafe sensorii ve ses sensoriiniin c¢alisma
prensiplerini ve kontroliinii farkli uygulamalar ve agiklamalarla zenginlestirerek bunu Deneyap
Kart ve yazilim arayiizii olan Arduino IDE ile biitiinlesik olarak farkli amaclar i¢in kullanilmasi
hedeflenmektedir.

Uygula: Transistor, kondansator, ultrasonik mesafe sensorii ve ses sensoriinii farkli amaglarla
tasarlanacak olan 6rnek devrelerin olusturulmasi ve programlanmasi. Bu asamada kodlama
siirecinde degisken, dongii, dizi ve fonksiyon kullanimi pekistirilmelidir.

Tasarla: Devre tasarimi Oncesinde Deneyap Kart kullanarak ilgili projeyi ger¢eklestirebilmek
icin gerekli devrenin sematik olarak hazirlanmasi1 ve devreyi uygun sekilde caligtiracak
algoritmanin tasarlanmas.

Uret: Deneyap Kart mikrodenetleyicisinin dijital ya da analog ¢ikis pinlerine transistor,
kondansator, ultrasonik mesafe sensorii ve ses sensoriiniin dogru baglanarak devre
tasarimlarinin yapilmasi. Farkli uygulamalarinin Arduino IDE kullanilarak kodlanmasi.
Degerlendir: Yansitma Etkinligi.

1. ADIM: GOZLE ve UYGULA

1.1 Gozle — LDR (Isiga Duyarli Direng)

LDR (Light Dependent Resistor) kelime anlami olarak isiga duyarli direng¢ demektir. Bazen
LDR’ye foto diren¢ de denilmektedir. LDR’nin {iretiminde yar1 iletken maddeler
kullanilmaktadir. LDR’nin iizerine degen 1s18in siddeti arttikca direnci azalir; karanlik
ortamlarda ise direnci artar. LDR ’nin karanliktaki direnci 1M Ohm (1M Ohm= 1.000.000 Ohm)
seviyesinine ¢ikarken; aydinliktaki direnci 10 Ohm seviyesine kadar diisebilir. Bu degerler
kullanilan LDR’nin cinsine gore degisiklik gosterebilir. Tipik bir LDR asagidaki resimde
gorildiigi gibidir.

Resim 4.1: LDR (Isiga Duyarli Direnc)

LDR’nin saglamlik kontroliinii avometre ile gerceklestirebiliriz. Avometreyi kullanarak
LDR’nin direncini 151kl ve karanlik ortamlarda dlgersek goriiriiz ki; ortam 15181 arttikg¢a direng
degeri azalacak, 1s1k azaldikc¢a ise bu deger daha yiiksek bir diren¢ degeri olacaktir.

Bu yapisi ile LDR 151k sensorii olarak kullanilabilir. Ornegin karanlikta otomatik olarak galisan
lambalarda ve elin varligini algilayip otomatik islemler gergeklestiren cihazlarda kullanilabilir
(aslinda burada gergeklesen islem elin varligin1 algilamaktan ziyade LDR’nin iizerine diisen
15181n el tarafindan engellenmesi ve golge olusmasidir). Ortamdaki 15181n yogunluguna gore
LDR’den okunan diren¢ degerindeki degisimler diisiiniilerek farkli devreler tasarlanabilir. LDR
farkli amagclar i¢in kullanilabilir fakat potansiyometrede oldugu gibi voltaj/gerilim boliicii
olarak da kullanilabilir.
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Bunun i¢in LDR ile bir direng¢ (burada 1K Ohm kullanilmistir) birbirine asagidaki gorseldeki
gibi baglanir. Isik miktar1 artttkca LDR’nin direnci azalir ve boylece CIKTI gerilimi diiser.
Isik miktar1 ne kadar artarsa gerilim o kadar diiger. Isik miktari ne kadar azalirsa gerilim o kadar
artar.

m
“
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“
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Resim 4.2: LDR Cikig Baglantist

Direng ile LDR’nin yerleri degistirilerek asagidaki gorselde goriildiigii gibi bir devre de
kurulabilir. Bu devrede ise 151k miktar1 arttikga LDR’nin direnci azalir ve CIKTT gerilimi artar
(toplam diren¢ azalacagindan devreden gecen akim miktar: artar ve direng iizerine diisen
gerilim artar). Isik miktar1 azaldikca ¢ikt1 gerilimi azalir.

e e e 00 e 0 00 ® o 0 00 U A ® e 0 0 L * e o 0 .
L A L B L L ® e 0 00 L L A Ll

IKTI
r@‘ac pevsos

C:EQ c.lol-o L B B A

Resim 4.3: LDR Cikis Baglantisi

1.2 Gozle ve Uygula — LDR ile LED Uygulamasi (Ogrenci 1)

\ Malzeme Listesi

Deneyap Kart
LDR

330 Ohm direng
Kirmuzi LED
Breadboard
Baglant1 kablolan
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Bu etkinlikte ama¢ LDR’den okunan diren¢ degerine gore degisen parlaktikta yanan LED i¢in
devre tasarlayip kodunu yazmaktir. Burada asagidaki devre kullanilabilir. Asagida devre semasi
ve Arduino IDE’de yazilmis programi verilen uygulamada LED 220 Ohm direng {izerinden
Deneyap Kart’in DO pinine; LDR ’nin bir bacagi da A0 analog pinine baglanmistir. Ayni bacaga
1K ohm degerinde bir dire¢ ile GND’ye baglanmastir.

41S834dS3

Resim 4.4: Gozle-Uygula Etkinligi Ornek Devre Semasi

Asagidaki resimlerde 6rnek devre semasi ve kod goriilmektedir.

int led = DO; 2
int 1ldr AQ;
int ldrdeger;

]

(@2 B - O'F T o I

void setup() {

pinMode (1led, OUTPUT);
7~ pinMode (1dr, INPUT):;
' Serial.begin(115200);

(a2}

9|}
10
11 void loop() {
12 ldrdeger = analogRead (1ldr);
13 ldrdeger = map (ldrdeger, 0, 4095, 0, 255):;
14 Serial.println(ldrdeger):;
15 analogWrite(led, ldrdeger):
16 delay(250);
17}
18

Resim 4.5: Gozle-Uygula Etkinligi Ornek Kodu

Burada LDR’nin Arduino IDE programi incelendiginde ise LED ve LDR pin tanimlarindan
sonra “ldrdeger” isimli bir degisken tanimlandig1 goriilecektir. LDR ile A0 analog pininden
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gelen 0-4095 arasindaki deger “ldrdeger” degiskeni atamasiyla “map()” fonksiyonu ile 0-255
arasinda Olgeklenmekte ve bu cikisi kullanarak elde edilen deger LED’e aktarilmaktadir.
Boylece ortamin parlakligina gore (6rnegin karanlik artttkca LDR’nin direnci artacaktir)
LED’in parlaklig1 da degismis olacaktir. Bu uygulamada egitmen devreyi kurar ve Arduino
IDE’de programin c¢alismasint 6grencilere gosterir. Bu asamada LDR {izerindeki parlaklik
degerinin degisimiyle LED’in parlakligimin degisiminin vurgusu yapilir. Daha sonra
ogrencilerden devreyi kurmalar1 ve Arduino IDE’de programi yazmalari istenir.

1.3 Gozle - Transistor

Bilgisayar da dahil olmak tizere gilinlimiizde kullanilan elektronik cihazlarin olusturulmasinda
en blyik rol yar iletken maddelerin kullanilmasi sonucu ortaya c¢ikan diyotlar ve
transistorlerdir. Bir bilgisayarin icerisinde ve hatta uygulamalarda kullandigimiz Deneyap Kart
mikrodenetleyicisinin iizerindeki ¢iplerin bircogunun igerisinde c¢ok kiiciik boyutlarda
transistorler barindiran devreler bulunur. Transistorler de diyotlar gibi “N” ve “P” tipi yar1
iletken maddelerin bir araya getirilmesi ile olusturulur. Transistorler diyottan farkli olarak “N-
P-N” veya “P-N-P” olacak sekilde {i¢ boliimden olusur. Daha onceden de belirtildigi gibi
diyotlar “P-N” olacak sekilde iki kisimdan olusmaktadir. Temelde bir transistor iki diyotun ayn1
uclarinin birbirine yapistirilmasi seklinde diisiiniilebilir. Asagidaki resimde transistoriin semasi
goriilmektedir.

1. Diyot 2. Diyot

A 4
N -

Transistor

Resim 4.6: PNP Transistor

Yukaridaki resimde iki diyotun N kisimlari birbirine birlestirilerek olusturulan PNP bir
transistor yer almaktadir. Gergekte bir transistor iki diyotun birlestirilmesi ile elde edilmez. Bu
resim transistoriin ¢alisma seklini agiklamak ic¢in olusturulmus bir benzetmedir. Benzer bir
islem iki diyotun P kisimlar1 birlestirilerek de yapilabilir. Bu sekilde yapilan birlestirme sonucu
NPN transistorler olusturulur. PNP ve NPN tipli transistorlerin temel ¢alisma prensipleri ayni
olmasina ragmen ters yiikler ile ¢alistirilan iki ayr1 transistordiir.

Burada agirlikli olarak NPN transistorler {izerinden konu anlatilacaktir. Asagidaki sekilde bir

giic kaynagmin “+” ucu NPN transistoriin N bacaklarindan birine “-* ucu ise digerine

baglanmistir. Bu sekilde devreden akim ge¢mez. Birinci diyot gibi diigiiniilebilecek olan NP
blogu (sol diyot) akim gecirmek istese bile ikinci diyot olan PN (sag diyot) blogu akim
gecirmez.
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- I +
Resim 4.7: NPN Transistor Devre Baglantisi

Asagidaki sekilde goriildiigii gibi gii¢ kaynagmin yoniinii ters cevrilip baglantilar yeniden
yapilirsa yine bir degisiklik olmayacaktir. Devreden akim ge¢cmez. Bu sefer “PN” blogu (sag
diyot) akim geg¢irmek istese bile “NP” blogu (sol diyot) akim gecirmez. Asagidaki resimde NPN
transistor devre baglantis1 goriilmektedir.

+|, -
| |
Resim 4.8: NPN Transistor Devre Baglantisi

Dikkat

Aslinda yukaridaki ifadeler tam olarak dogru degildir. Ornegin Esaki osilator devresinde
transistorler yukaridaki sekilde baglanir ve yeterli gerilim uygulandiginda NP arasinda bir
akim meydana gelir. Pedagojik a¢idan bu durumun 6grencilere anlatilmamasi daha uygun
olacaktir.

Yukaridaki iki resimde gosterilen devrede de “P” kismi gii¢ kaynaginin yoniine bagl olarak ya
soldan saga olabilecek akim gecisini ya da sagdan sola olabilecek akim gegisini
engellemektedir. Bu engeli ortadan kaldirmak i¢in “P” kismuni iletken hale getirmek gerekir.
Bunun i¢in “NP” kismina (soldaki diyot) bir gerilim uygulanmasi gerekmektedir (silisyum i¢in
0.7 V). Bu durum asagidaki sekilde gosterilmistir. Bu kisma gerilim uygulandiginda bir diyot
gibi davranip akim iletecektir ve “L1” lambas1 yanacaktir. “P” kisminin gosterdigi asir1 direng
ortadan kalktiginda artik transistoriin iki ucu arasinda da elektron akisi yani akim meydana
gelir. Boylece “L2” lambasi da yanar. “L2” lambas1 “L1” lambasina gore daha parlak yanar.
Burada dikkat edilmesi gereken iki nokta vardir. Ik olarak transistdr bir anahtar seklinde
davranmistir. “P”” kismina herhangi bir gerilim uygulanmadiginda transistoriin sol ve sag bacagi
arasinda bir akim meydana gelmez. “P” kismina uygun bir gerilim uygulandiinda ise
transistoriin iki bacag1 arasinda akim olusmustur. Ikinci olarak transistdr bir yiikselteg gibi
davranmistir. “P” kismi lizerinden gegen kiiclik akim sagdaki “N” bacagi lizerinden gecen daha
bliyiik bir akim olarak yiikseltilmistir. Bunun sonucu olarak “L2” lambas1 “L1” lambasina
oranla daha parlak yanmistir. Asagidaki resimde NPN transistor devre baglantisi goriilmektedir.

L1
1

-=|+
1) |

Resim 4.9: NPN Transistor Devre Baglantisi
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Transistorlerin “N” ve “P” kisimlar1 yaptiklar1 ise gore emiter, baz ve kollektor olarak
isimlendirilmistir. Bu durum asagidaki resimde gosterilmistir. “Emit” Ingilizce
gondermek/yollamak ve “Collect” ise toplamak anlamina gelmektedir. Bir baz gerilimi
uygulandiginda emiterden kollektore elektron gonderilmektedir yani emiterden kollektore
dogru bir akim olusur. Basit anlamda bir transistoriin emiter ucundan kollektor ucuna olan akim
gecisi baz ucu ile kontrol edilir. Burada transistdriin anahtar gérevi vurgulanmistir.

Emiter

Baz

Kollektor

PNP Transistor

Resim 4.10: PNP Transistor

n_ cc

Asagidaki resimde PNP transistoriin bazina (eksi) bir gerilim uygulanmistir. Boylece
emiterden baza dogru kiigiik bir akim akacak ama emiterden kollektore yiiksek bir akim
gececektir.

— R1 IPNP Transistor

LED1
Red (633nm)

FAVA

R2
220Q
+20%

Resim 4.11: PNP Transistor Devre Baglantisi

Yine aynt PNP transistoriin bazimna "+" (art1) gerilim uygulanirsa bu durumda emiterden
kollektére akim gecisi duracaktir. Asagidaki resimde PNP transistor devre baglantisi
gorilmektedir.

- R1 PNP Transistsr

LED1
Red (633nm)

A4

R2
220Q
+20%

Resim 4.12: PNP Transistor Devre Baglantist
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Bu ders kapsaminda inceleyecegimiz bir baska transistor tlirii ise NPN transistordiir. Bu
transistor de tetikleme amaciyla kullanilacak olursa transistoriin bazina "-" bir gerilim
uygulanirsa, kollektdrden emitere bir akim akisi olmaz. Fakat Transistoriin bazina "+" bir
gerilim uygulanmasi durumunda ise bazdan emitere kiiciik bir akim gecisi gozlenirken,
kollektdrden emitere biiylik bir akim gegisi yapilabilir. Asagidaki resimlerde NPN transistor
devre baglantis1 goriilmektedir.

Emiter

Kollektor
NPN Transistor

Resim 4.13: NPN Transistor

220Q
+20%

LED
Red (633nm)

NPN Transistor

Resim 4.14: NPN Transistor Devre Baglantist

Piyasada ¢ok farkli 6zelliklere sahip farkli transistorler bulunmaktadir. Bu derste BC547 isimli
NPN transistor kullanilacaktir. Bu transistoriin sekli agagidaki resimde goriildiigt gibidir. Sol
bacak kollektdr, orta bacak baz ve sag bacak emiter bacagidir.

K B E
Resim 4.15: BC 547 NPN Transistor Ayak Yapisi
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Dikkat

Transistorlerin bacak siralamalar1 degismektedir. Baska bir transistorde bacak siralamasi
farkli olabilir. Transistoriin katalogundan bacaklar1 bulunabilir. Ayrica, transistoriin
bazina baglanacak direngler bu devre elemaninin asir1 akim ¢ekerek bozulmasini
onleyecektir.

Dikkat

Transistoriin ikinci gorevi yiikselte¢ olmasidir. Bazdan gegen akim miktarina gore
kollektorden daha yiiksek miktarda akim elde edilir. Ornegin bir mikrofon araciligiyla
yapilan konusmanin hoparlorlerde ¢cok daha yiiksek bir ses olmasi transistorler araciligi
ile gergeklesir. Transistorler bircok devrede akim yiikseltici gorevini tistlenirler. Bu derste
transistoriin anahtar gorevi daha ¢ok kullanilacaktir.

1.4 Gozle ve Uygula — Transistoriin Anahtarlama i¢in Kullanimi

Malzeme Listesi

Deneyap Kart

BC547 NPN Transistor
220 Ohm direncg

2 K Ohm direncg
Breadboard

Baglanti kablolar:

Egitmen transistoriin bir anahtarlama elemani olarak da kullanilabilecegini yukaridaki 6rnekler
tizerinden bir kere daha anlatir. Ardindan 6grencilerden BC 547 NPN transistorii kullanarak
asagidaki resimde goriilen devreyi kurmasin ister. Devreyi kurduktan sonra avometre ile
transistoriin baz-emiter akimi ve kollektor-emiter arasindaki akim dlgtilmelidir.

220Q
+20%

LED
Red (633nm)

NPN Transistor

Resim 4.16: Uygula Etkinligi Devre Semasi

Bu 6l¢lim daha sonra transistoriin bazina — gerilim uygulanarak tekrar edilir ve dlgiimler not
edilerek Ogrencilerin bu konu iizerinde tartigmalara saglanir. Bu Ol¢limlerden elde edilen
degerler NPN transistoriin ¢alisma mantigini1 daha iyi anlatmak i¢in kullanilir. Bu siireci
desteklemek i¢in ilgili BC547°nin bu dokiimanla birlikte yollanacak kataloglar1 egitmen
tarafindan acgiklanmalidir.

Dikkat
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Transistorlerin kataloglarinda yer alan voltaj diisiimiinii de hesap ettirilebilir. Yani, 3.3 V
verdigimizde transistorden ¢ikan voltaj 3 V olacaktir. Baz1 devreler kurulurken buna da
dikkat etmeliyiz.

Deneyap Kart iizerinden devre kurup pinleri kontrol ettigimizde bu pinler maksimum 40mA
akim gonderdigi icin daha yiiksek akima ihtiya¢ duyan devreleri kontrol etmek miimkiin
olmayacaktir. Fakat bu tiir devrelerde transistorler kullanilabilir ve daha yiiksek akima ihtiyag
duyan devreler kontrol edilebilir. Transistorleri anahtarlamak i¢in ise yine Deneyap Kart
kullanabilir ve bu devreyi harici bir gii¢ ile besleyerek kontrol edebiliriz.

1.5 Gozle ve Uygula - Transistor ile Degil Kapis1 Yapiyorum (Ogrenci 2)

Malzeme Listesi

Deneyap Kart

BC547 NPN Transistor
1 K Ohm Direnc¢
Breadboard

Baglanti kablolar

Bu etkinlikte amag transistdr kullanarak bir "degil (NOT) kapisi" olusturmaktir. “Degil
kapis1”nin veya “degil operatorii’niin gorevi girdinin tersini almaktir. Girdi olarak "1" (3.3 V)
girilirse ¢ikt1 olarak "0" (0 V) verir. Girdi olarak "0" (0 V) girilirse ¢ikt1 olarak "1" degeri (3.3

V) tiretir.
1 0
0 1

Asagida resimde "degil kapist" i¢in 6rnek bir devre verilmistir. Girdi "1" verilirse BC547 nin
baz ayagina yeterli gerilim ulasir ve kollektor-emiter arasi kisa devre olur (aslinda tam olarak
kisa devre olmaz fakat burada dyle kabul edilmistir). Yani akim ¢ikt1 yerine dogrudan kollektor-
emiter lizerinden GND’ye ulasir. Boylece Cikt1 "0" olur. Girdi "0" veilirse BC547’nin baz
ayaginda gerilim olusmaz ve gii¢ kaynagindan direng ile gelen akim Ciktr’ya iletilir. Boylece
Cikt1 "1" olur.

Resim 4.17: Gozle-Uygula Etkinligi Ornek Devre Semast
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1.6 Gozle ve Uygula - Transistor ile Karanlikta Yanan LED (Ogrenci 1)

Malzeme Listesi

Deneyap Kart

BC547 NPN Transistor
Kirmzi LED

100 Ohm Direncg

10K Ohm Direnc¢

LDR

Breadboard

Baglanti kablolar

Bu etkinlikteki amag transistor kullanarak karanlik oldugunda yanan bir LED devresi
tasarlamaktir. Bu devre asagidaki resimde gosterilmistir.

s
m
v
-
o
m
“
“
o]
-

Resim 4.18: Gozle-Uygula Etkinligi Ornek Devre Semast

Devrede Deneyap Kart sadece 3.3 V gii¢ kaynag olarak kullanilmistir. Deneyap Kart yerine
herhangi bir gii¢ kaynagi da kullanilabilir. Egitmen yukaridaki devreyi 6grencilere gostererek
kurar ve ¢alisma mantigin1 6grencilere anlatir. Devrenin ¢aligma mantigi su sekildedir:

Bu devrede transistor, anahtar olarak kullanilmaktadir. Aydinlik bir ortamda LDR’nin direnci
cok diisiik oldugundan 100K Ohm direng iizerinden gelen akim transistoriin baz bacagini
tetikleyecek degere ulasamadan LDR {izerinden GND’ye iletilir. Fakat karanlik bir ortamda
LDR’nin direnci artacagindan transistoriin baz bacaginda 0.7 V esik degerini gececek sekilde
gerilim olusur ve bu gerilim emiter ile kollektér arasinda bir akim olusmasina dolayist ile
kollektdr bacagina bagli olan LED’in yanmasina sebep olur.

Egitmen devrenin caligmasini 6grencilere anlattiktan sonra ayni1 devreyi 6grencilerin kurmasini
ister.

1.7 Gozle - Kondansatdr ve Akim Iliskisi

Kondansatorler ¢ok basit anlamda c¢ok kiigiik pillerdir. Kendilerine saglanan elektrigi
icerisindeki metal plakalar arasinda depolayip, ihtiya¢ duyuldugunda devreye geri saglarlar.
Cok diisiik miktarda elektrik depolayabilirler ama dogru kullanilirsa sayisiz defa sarj edilebilir.
Kapasitor ya da sigac gibi farkli isimlerle de adlandirilabilirler. Asagidaki resimde kondansator
ornekleri goriilmektedir.
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Resim 4.19: Kondansator Ornekleri

Kondansatorleri devre igerisinde kullanirken "farad” cinsinden kapasitelerine bakilir.
Kondansatoriin farad cinsinden degeri ne kadar yiiksekse kondansatdr o kadar ¢ok enerji
depolayabilir. Ayrica kondansatorlerin iizerinde maksimum voltaj degeri de yer almaktadir. Bu
deger devredeki voltajdan birkac¢ volt yiiksek olmali ki kondansatériimiiz devrede sorunsuz ve
bozulmadan calissin. Kondansatorler kag volt ile yiiklenirlerse o voltaj degerini {izerlerinde
tutarlar. Asagidaki resimlerde farkli voltaj degerindeki kondansatorler goriilmektedir.

.

=
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Resim 4.20: Farkli Voltaj Degerindeki Kondansatorler

Farad | MicroFarad | NanoFarad | Pi
(uF) (nF) (pF)
1 108 10° 102
106 1 10° 108
10°° 1073 1 10°
10-12 106 107 1

Basit bir devre olusturmak i¢in en az {i¢ temel unsura ihtiyag duyuldugundan daha once
bahsedilmisti. Bunlar sirasiyla giic kaynagi, baglanti kablolari ve devre elemanlaridir.
Kondansator de direng ve LED gibi elektronik devrelerde kullanilan temel bir devre elemanidir.
Kondansatore kapasitor de denilir. Bir kondansator karsilikli iki metal plaka ve plakalar
arasinda yer alan yalitkan bir maddeden (bazen de bosluktan) olusur. Asagidaki resimde

kondansatoriin i¢yapisi goriilmektedir.




4 Boliim: Transistor, Kondansator, Ultrasonik Mesafe ve Ses Sensorii

Yalitkan

Metal Metal
plaka plaka

Resim 4.21: Kondansator I¢ Yapisi

Kondansatoriin plakalar1 arasinda elektrik akimi yoktur. Yaptigi sey bir gii¢ kaynagina
baglandiginda plakalari arasinda enerjiyi depolamaktir. Gii¢ kaynagina baglandiginda bir
plakasinda art1 (+) ytikler, diger plakasinda ise esit miktarda eksi (-) yiikler toplanir. Bu durum
asagidaki resimde gosterilmistir.
Giig
Ka_\-’ntlgl

—

+ 4+ 4+ + |+ + + +

Resim 4.22: Kondansator Gii¢ Kaynagi Baglantisi

Gli¢ baglantis1 kesildiginde ise eksi (-) yiikle yiiklenen ugtaki elektronlar devrede bulduklari bir
yol tizerinden art1 (+) yiikli uca ulagsmaya ¢alisir (asagidaki sekilde devreye baglanmis led
tizerinden). Bu isi yaparken de devre iizerinde bir elektrik akimi olugmasina neden olur.
Kondansator desarj oldugunda bu akim kesilir. Asagidaki resimde kondansatér LED baglantisi
goriilmektedir.

+

+

o—

Resim 4.23: Kondansator LED Baglantisi
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Kondansatorler bir g¢esit sarj edilebilir pile benzer. Elektrik enerjisini depolayabilir. Fakat
pilden farkli olarak uzun siireli enerji saglayamaz. Hizli bir sekilde sarj olur ve hizli bir sekilde
desarj olur. Aslinda bu bir avantajdir. Ornegin fotograf makinelerinin flaglar1 ani bir sekilde
yiiksek enerjiye ihtiya¢ duyar ¢linkii kisa bir siire igerisinde yiiksek aydinlik olusturmalari
gerekir. Flaga baglanan kondansator dncelikle fotograf makinesine gii¢ saglayan pil tarafindan
doldurulur. Daha sonra flasa basildig1 anda kondansator tizerindeki elektrik enerjisi birden
bosalarak ani yiik akist saglar. Boylece anlik yiiksek 151k elde edilmis olur.

1.8 Gozle ve Uygula - Kondansatdr Degeri Okuma ve Olgiimii (Ogrenci 2)

Malzeme Listesi

Deneyap Kart
Kondansatorler (101, 104)
Kirmmzi LED

Breadboard

Baglanti kablolar
Krokodil kablolar1

Egitmen setlerin icinden c¢ikan farkli kapasitelerdeki kondansatorleri alarak degerlerini
okumalarin1 ister. Burada set icerisinde yer alan mercimek tipi kondansatorler de
kullanilacaktir. Asagidaki resimlerde mercimek kondansatdrler goriilmektedir.

10pF 100pF 1,000pF 10,000pF  100,000pF
0.01nF 0.1nF 1nF 10nF 100nF
0.00001uF 0.0001uF  0.001uF 0.01uF 0.1uF

mane

Resim 4.24: Mercimek Kondansator

Oncelikle avometre voltmetre konumuna aliir. Daha sonra setten alman bir kondansatdriin
avometre ile gerilimi dl¢iiliir. Ogrencilerle birlikte bu islem gerceklestirilir ve dl¢iim sonucunda
kondansatoriin gerilimi 0 V ¢ikacaktir. Ardindan Deneyap Kart’in 3.3 V ¢ikist ve 5 V ¢ikist
kullanilarak bir kondansatore kisa siire, oncelikle 3.3 V verilir. Burada kondansatoriin “+”
ucuna Deneyap Kart’in 3.3 V c¢ikisi, kondansatoriin “— ucuna da Deneyap Kart’in GND’si
baglanir. Burada kondansatoriin bacaklarima bagladigimiz krokodiller yardimi ile Deneyap
Kart’tan besleme yapilabilir. Zaten kondansator ¢ok kisa siirede dolacaktir. Yine ayni
krokodiller yardimi ile kondansatordeki gerilimin avometrenin voltaj 6l¢iim modunda
Ol¢iilmesi istenir. Bu o6l¢iimii hizli yapabilmek i¢in avometre kondansatére bagliyken,
kondansator Deneyap Kart’tan sarj edilir. Kondansatoriin sarj olmasi ve voltaj diisiimii buradan
gbzlemlenebilir, ¢linkii kondansator kisa siirede dolacak ve hizla bosalacaktir.

Bu gozlemi yapabilmenin bir bagka yolu ise yine ayn1 diizenekle kondansatore bagli krokodiller
yardimut ile kondansatorii sarj etmek ardindan ayaklarina bir kirmizi1 LED baglayarak ne kadar
yanacagini gdzlemlemektir. Kondansator LED’1 kisa stire yakacaktir.




4 Boliim: Transistor, Kondansator, Ultrasonik Mesafe ve Ses Sensorii

1.9 Gézle ve Uygula - Transistor ve Kondansatorii Kullaniyorum (Ogrenci 1)

Malzeme Listesi

Deneyap Kart

100 mF 16 V Kondansator
BC547 NPN Transistor
Kirmizi LED

220 Ohm Direnc¢

10K Ohm Direncg

LDR

Breadboard

Baglanti kablolar:

Bu etkinlikteki amag transistor ve kondansatdrii kullanarak butona basildiginda LED’i yakip
buton birakildiginda yavas yavas LED’in sonmesini saglayan devreyi olusturmaktir. Buna
benzer bir devre arabalarda kullanilabilir. Hava karanlikken arabanin kontag: kapatildiginda
buton tetiklenip arabanin igerisindeki lambalar yanabilir ve bir miiddet sonra arabanin 1siklari
yavas yavas ve kendiliginden sonebilir. Bu is i¢in kullanilabilecek devre asagidaki resimde
gosterilmistir.

® % 9 9 8 00 0 E LN N e
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Resim 4.25: Gozle Etkinligi Ornek Devre Semast

4ISS3¥483
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Egitmen devreyi ogrencilere gostererek kurar ve ¢aligmasini anlatir. Ardindan 6grencilerden
ayni devreyi kurup ¢alistirmasini ister. Devrenin ¢alismasi agsagida anlatilmistir:

Anahtar acikken kondansator bostur ve transistoriin bazina gerilim ulasmaz. Butona
basildiginda kondansator sarj olur ve transistoriin bazina yeterli gerilim ulasir ve kollektor-
emiter arasinda akim olusur. Boylece kollektor bacagina bagli olan LED’in 15181 yanar. Buton
birakildiginda kondansator desarj olmaya baslar ve baz bacagma bir miiddet daha gerilim
saglamaya devam eder. Fakat bir miiddet sonra kondansatérdeki ylik miktar1 azalir ve baz
bacagina yeterli gerilimi saglayamaz. Baz bacagindaki akim azaldigi i¢in kollektorden gecen
akim da azalacaktir. En sonunda LED 1s1may1 kesecektir.
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1.10 Uygula- LED’in Yanma Siiresini Degistiriyorum (Ogrenci 2)

Yukarida yapilan devrede butona basildiginda LED bir miiddet daha ¢alisip sonmektedir. Bu
etkinlikteki ama¢ LED’in yanma siiresini artirmak ve azaltmaktir. Egitmen 6grencilerden
devrede degisiklik yaparak LED’in yanma siiresini degistirmesini ister. Fakat bunu yaparken
ogrenciler Deneyap Kart’1 bir 6nceki devrede oldugu gibi gii¢ kaynagi olarak kullanabilirler.
Deneyap Kart’in mikrodenetleyici 6zelliklerini kullanmamalidirlar.

Bu gorevi yerine getirmek icin devredeki kondansatorii degistirmek yeterli olacaktir.
Kondansatoriin kapasitesi artirilirsa LED’in yanma siiresi artar. Kondansatoriin kapasitesi
azaltilirsa yanma siiresi azalacaktir.

1.11 Uygula- Butona Basildiginda Séniip Bir Siire Sonra Yanan LED (Ogrenci
1y

Deneyap Kart

100 mF 16 V Kondansator
BC547 NPN Transistor
Kirmizi LED

220 Ohm Direng

10K Ohm Direncg

LDR

Breadboard

Baglanti kablolar:

Bu etkinlikteki amag¢ “Gozle ve Uygula - Transistor ve Kondansatorii Kullaniyorum”
etkinligindeki devrenin ters calisganin1 yapmaktir. Butona basilmadigt durumda LED
yanmalidir. Butona basildiginda ise bir miiddet soniip sonra yeniden yanmalidir. Ogrenciler bu
etkinlikte “Gozle ve Uygula - Transistor ve Kondansatorii Kullantyorum” etkinligindeki devre
elemanlarinin aynisin1 kullanmak zorundadirlar. Yeni bir devre elemani kullanamazlar veya
Deneyap Kart’1 mikrodenetleyici olarak kullanamazlar. Bu sorunun 6rnek bir ¢6ziimii asagidaki
resimde gortildiigi gibidir.
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Resim 4.26: Uygula Etkinligi Ornek Devre Semast
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1.12 Gozle ve Uygula - HC-SR04 Ultrasonik Mesafe Sensorii ile Mesafe
Olgiiyorum (Ogrenci 2)

Malzeme Listesi

Deneyap Kart

HC-SR04 ultrasonik mesafe sensorii
Breadboard

Baglant1 kablolar

Ultrasonik mesafe sensorii aslinda denizaltilarda kullanilan sonar benzeri bir yapi ile mesafeyi
Ol¢gmektedir. Dogada ise yarasalar ve yunuslar ultrasonik ses dalgalar ile iletisim kurar ve
hareket edebilir. Elimizdeki setlerde HC-SR04 Ultrasonik Mesafe Sensorii vardir ve ileride
farkli projelerde bu devre elemani kullanilacaktir. HC-SR04 {izerinde 4 adet pin bulunur.
Bunlar:

1. vce 3. Echo(R)
2. Trig(T) 4. GND

pinleridir. VCC ve GND pinleri Deneyap Kart’in 5 V' ve GND ¢ikislarina baglanir. Trig ve
Echo pinleri ise Deneyap Kart lizerindeki dijital girig-¢ikis pinlerine baglanir. Asagidaki
resimlerde ultrasonik mesafe sensorii goriilmektedir.

Resim 4.27: HC-SR04 Ultrasonik Mesafe Sensérii

Olgiim yapilabilmesi igin Trig pinine en az 10 us 5V luk bir sinyal almalidir. Bu sinyalin
ardindan HC-SR04 sensorii 40000 Hz ile ortama 8 devir ultrasonik ses dalgalar1 yayar ve bu
dalgalar ortamda bir engelle karsilagirsa bu objeye carparak yine sensoriin alicisi tarafindan
algilanir. Yansiyan bu ses dalgasi algilandiginda Echo pini 0 V’dan 5 V’a gecer. Echo pininin
5 V oldugu siire bize HC-SR04 ten ¢ikan ortamdaki objeye carparak yansiyan dalgalarin gidis
ve geri doniis siiresini verir. Bizde devrelerimizde buradan yola ¢ikarak HC-SR04 ile objenin
uzakligini hesap edebiliriz. Asagidaki resimlerde ultrasonik mesafe sensoriiniin c¢alisma
prensibi goriilmektedir.
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Trig [] 10 us Trig sinyali

| | I | | | | | | | | | I | | | 8 devir ultrasonik ses dalgasi

Aralikla orantili gikti

Echo

10 Ses hizi:
cm >| v=340 m/s
v=0,034/us

< < < zaman=mesafe/ses:
‘ t=s/v

t=10/0,034
> > > t=294 s
> mesafe:

s=tx 0,034/2

Resim 4.28: HC-SR04 Ultrasonik Mesafe Sensoriiniin Calisma Prensibi

Ornegin, 10 cm uzaktaki bir obje i¢in bir hesaplama yapmak gerekirse ses hiz1 0,034 cm/ps’dir.
10 cm uzaktadaki bir objeye ses dalgas1 294 us’de ¢arpacaktir ve 294us’de de donecektir. Bizde
bu nedenle hesaplamalarimizda bu formiilii kullaniriz.

e Mesafe (cm cinsinden) = t x 0,034/2 ya da t/58

Bu etkinlikte ama¢ HC-SR04 ultrasonik mesafe sensoriiniin baglantilarin1 ve ¢aligma mantigini
anlayip ses dalgalar lizerinden mesafe hesaplama siirecini agiklamaktir. Bu agamada egitmen
asagidaki devreyi 6grencilerle birlikte kurar. Bu is i¢in kullanilabilecek devre asagidaki resimde
gosterilmistir. Devreyi kurma siirecinde egitmen 6grencilere yardimci olur. Ardindan Arduino
IDE’de asagidaki resimde goriilen kod 6grencilerle birlikte yazilir ve agiklanir.
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Resim 4.29: Gozle-Uygula Etkinligi Ornek Devre Semasi




4 Boliim: Transistor, Kondansator, Ultrasonik Mesafe ve Ses Sensorii

fdefine trigPin DO ~
fdefine echoPin D1

W N

void setup() {
Serial.begin(115200);
pinMode (trigPin, OUTPUT);
pinMode (echoPin, INPUT);

wul

o

0 void loop() {
int sure, mesafe;

digitalWrite (trigPin, LOW) ;

[ e e

delayMicroseconds (2) ;

oW N

digitalWrite (trigPin, HKIGH);
delayMicroseconds (10) ;
digitalWrite (trigPin, LOW);

sure = pulselIn(echoPin, HIGH);

mesafe = sure/58; //yada sure*0,034/2

if(mesafe >= 200 || mesafe<=0) {

-~ o

=BG )

Serial.println("Givenli mesafe");

NN =

1 }
22 else(
23 Serial.print ("Uzaklik: ");

- Serial.print (mesafe);

}

25 Serial.println(" cm");
26
27 delay (500);

Resim 4.30: Gozle-Uygula Etkinligi Ornek Kodu

1.13 Gozle ve Uygula - 8 LED’li Park Sensorii (Ogrenci 1)

Malzeme Listesi

Deneyap Kart

HC-SR04 ultrasonik mesafe sensorii
Kirmmzi LED

220 Ohm Direc

Breadboard

Baglant1 kablolar

Bu asamada Ogrencilere 8 LED ile mesafeyi gosterecek bir devre kurmalari istenir.
Gergeklestirilecek park sensorii ile 5 cm yakinda bir obje varsa tek led yanip sonecek ve her 5
cm de bir LED eklenerek toplamda 40 cm ye kadar bu sekilde dl¢iim yapilarak LED’ler ile
objenin uzakhig1 gosterilecektir. Bu uygulama i¢in 6rnek devre semasi asagidaki resimde
paylasiimistir.




4 Boliim: Transistor, Kondansator, Ultrasonik Mesafe ve Ses Sensorii

Resim 4.31: Gozle-Uygula Etkinligi Ornek Devre Semasi

Devre kurumunu tamamladiktan sonra uygulama i¢in e8itmen kodu yazar ve Ogrencilere
aciklamalarda bulunur. Deneyap Kart i¢in Arduino IDE’de kodu yazarken dikkat edilmesi
gereken noktalar egitmen tarafindan belirtilir. Bu devrede LED’lerin pin tanimlamalarinin
diziler iizerinden yapilacagi vurgulanir.

Dikkat

Bir 6nceki Gozle ve Uygula etkinliginden farkli olarak 6grencilere HC-SR04 Ultrasonic
Mesafe Sensoriinlin daha farkli bir sekilde kodlanabileceginin gosterilebilmesi igin
Arduino IDE’de “<HCSRO04.h>” kiitiiphanesi eklenmistir. Bu kiitiiphane icerisinde
varolan “UltraSonicDistanceSensor” komutu uygun bir isim verilen (bu uygulamada
“mesafeSensoru” ismi verilmistir) bir mesafe sensorii pinleri tanimlanarak nesne olarak
eklenmistir. Sonrasinda “void loop” dongiisii i¢erisinde bir listteki uygulamada trigpinin
tetiklenmesini saglayan kodlar yerine “mesafeSensoru.measureDistanceCm()” komutu
ile Ultrasonic Mesafe Sensoriiniin algiladigr uzaklik hesaplanarak istenen degiskene
atanir. Egitmen tarafindan istenirse bir Onceki uygulamada kullanilan kodlarin da
kullanilabilecegi hatirlatirlir.

Egitmen yazdigi programi Deneyap Kart’a yiikleyerek, uygulamanin diizglin bir sekilde
calistigini test eder. Egitmenin uygulamasindan sonra devreyi kuran 6grenciler kodu yazarak
diizenegin dogru c¢alisip calismadigini kontrol eder. Egitmen bu siiregte 6grencilere destek olur.
Etkinlik i¢in 6rnek kod asagadaki resimde goriilmektedir.




4 Boliim: Transistor, Kondansator, Ultrasonik Mesafe ve Ses Sensorii

HO04_1_13_G_U_LED_Park_Sensoru 42 for (int 1=0; 1<4; 1++)

1 #include <HCSR04.h> Al a3 {
> #define trigPin DO a4
3 #define echoPin D1

digitalWrite (LED_Dizisi[l], HIGH);
delay(50);

4 46 digitalWrite (LED_Dizisi[l], LOW);
S int LED_Dizisi[] = {D4,D5,D¢,D7,D12,D13,D14,D15}; 47 }

ong sure; 48 )
7 float mesafe; 49 else if (mesafe <= 25 && mesafe <20){

g for (int m=0; m<5; m++)
9 UltraSonicDistanceSensor mesafeSensoru(trigPin, echoPin); 51 {

digitalWrite (LED_Dizisi[m], HIGH);

11 void setup() { 53

12 for(int i=0; i<8; i++){ 54 digitalWrite (LED_Dizisi[m], LOW);
13 pinMode (LED_Dizisi[i], OUT®UT); 55 }
14| } 56 }

15 Serial.begin(115200); 57 else if (mesafe <= 30 && mesafe <25)({
16} S8 for (int n=0; n<6; n++)
o 59 {
18 void loop() { €0 digitalWrite (LED_Dizisi[n], HIGH);
19 mesafe = mesafeSensoru.measureDistanceCm(); 1 lay(50);
20 if (mesafe <= 5){ 62 digitalWrite (LED_Dizisi[n], LOW);
21 digitalWrite (LED_Dizisi[0], HIGEH); 63 }
22 delay (50) ; 2 }
23 digitalWrite (LED_Dizisi[0], LOW); €5 clse if (mesafe <= 35 && mesafe <30){
24 } 66 for (int p=0; p<7; p++)

else if (mesafe <= 10 && mesafe <5)({ €7 {

digitalWrite (LED Dizisi[p], HIGH);

26 for (int j=0; j<2; j++)

27 { €9 delay(50);
digitalWrite (LED_Dizisi[j], HIGE); 70 digitalWrite (LED_Dizisi[p], LOW);
ay(50) ; 71 }
gitalWrite (LED_Dizisi[j], LOW); 72 }
1 } 73 else{
2 } T4 for (int r=0; r<8; r++)
33 else if (mesafe <= 15 && mesafe <10){ & {
34 for (int k=0; k<3; k++) 7 digitalWrite (LED_Dizisi([r], HIGH);
3 { 77 (50)
3 digitalWrite (LED_Dizisi([k], HEIGH); 78 digitalWrite (LED_Dizisi[r], LOW);
37 ay (50) ; 79 }
3 digitalWrite (LED_Dizisi[k], LOW); 80 Serial.print("Mesafe : ");
} 81 Serial.println(mesafe);
} 82 }
} v

Resim 4.32: Gozle-Uygula Etkinligi Ornek Kodu

1.14 Gézle ve Uygula - KY-038 Ses Sensérii ile Giiriiltii Dedektorii (Ogrenci 2)

Malzeme Listesi

Deneyap Kart
KY-038 Ses Sensorii
Kirmmuzi LED

220 Ohm Direcg
Breadboard
Baglant1 kablolar

Ses sensorli modiilii olarak setlerde KY-038 bulunmaktadir. Bu modiil aslinda 3 fonksiyonel
kisimdan olugmaktadir. Bunlardan ilki modiiliin ucunda yer alan ve ses diizeyini 6l¢en
sensoOrdiir. Bu sensor analog sinyali yiikselticiye gonderir. Ardindan, ses sensorii lizerinde yer
alan potansiyometre ayarna gore modiiliin bu kismina ulasan ses sinyali giiclendirilir. Yine
modiiliin bu kisminda, analog pine de ses seviyesi verisi gonderilir, eger Olgiilen ses seviyesi
potansiyometre ile ayarlanan esik degerinden biiyiik ise sensdriin dijital pinine veri gonderilir.
Asagida KY-038 Ses Sensorii lizerinde bulunan baglanti pinleri ve gorevleri listelenmistir.

A0 Analog pin
D0  Dijital pin
GND GND

yvce 3.3V



4. Bolim: Dijital ve Analog Girdiler, Potansiyometre, Transistor ve Kondansatorler

Bu etkinlikte egitmen Ogrencilere ses sensoriiniin ¢alisma mantigin1 ve kullanilan pinleri
anlattiktan sonra belirli bir ses seviyesinin {izerine ¢ikildiginda LED’1 yakarak uyar1 veren bir
devrenin tasarimi tizerinde 6grencilere bilgi verir. Bunun i¢in asagidaki resimde goriilen devre
semasindaki devre egitmen ve Ogrenciler tarafindan kurulur. Ardindan asagidaki resimde
goriilen kod egitmen tarafindan yazilir ve 6grencilere agiklanir. Sonra 6grencilerin de bu kodu
yazmalari istenir.
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Resim 4.33: Gozle-Uygula Etkinligi Ornek Devre Semasi




4. Bolim: Dijital ve Analog Girdiler, Potansiyometre, Transistor ve Kondansatorler

int sesSensor = DO; A

1
2 int analogPin = AO;
3/int LED = D1;

4

w

int sensorDurum;

& float analogSensor;

void setup() {

S pinMode (sesSensor, INPUT);
pinMode (analogPin, INPUT);
pinMode (LED, COUTEUT) ;
Serial.begin(115200);

O W G S g
= O

BoW M
—-

void loop() {
sensorDurum = digitalRead (sesSensor);

analogSensor = analogRead (analogPin);

et i et
=~ & U

18 Serial.print ("Gurultia Duzeyi :");
19 Serial.println(analogSensor, 2);

20 Serial.print ("Garulta Dizeyi :");

22 if (analogSensor >= 85) {
digitalWrite (LED, HIGH);
Serial.println("™ ASILDI ");
delay (1000);

}

else{
digitalWrite (LED, LOW) ;
Serial.println(" ASILMADI ");
delay (1000) ;
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Resim 4.34: Gozle-Uygula Etkinligi Ornek Kod

Dikkat

Bu Gozle ve Uygula etkinligi Deneyap Kart {izerindeki dahili mikrofon kullanilarak KY -
038 Ses Sensorii kullanilmadan da gergeklestirilebilir. Ancak 6grencilerin farkli devre
elemanlarini tanimalarina ve projelerinde mikrodenetleyici karttan farkli konumlarda da
ses sensOrii de kullanabilmelerine olanak saglamak icin etkinlikte KY-038 sessensoriiniin
kullanilmas: tercih edilmistir. Egitmenler Deneyap Kart iizerinde dahili mikrofon
bulundugu bilgisini Ogrencilerle ileterek; Arduino IDE arayiiziinde bulunan o6rnek
kodlardan Deneyap Kart’a ait mikrofon Ornek kodlarmi 6grencilere acarak farkl
uygulamalar yapabilirler. Ornek uygulamalar1 agabilmek ¢in Arduino IDE arayiiziinde
“Dosya > Ornekler > Deneyap Kart icin ornekler > Mikrofon” adimlarmi takip ederek
ornek uygulamalar1 6grencilere Gozle ve Uygula etkinligi olarak gergeklestirebilirler.




4. Bolim: Dijital ve Analog Girdiler, Potansiyometre, Transistor ve Kondansatorler

2. ADIM: TASARLA VE URET

2.1 Tasarla-Uret: Kapal1 Otopark Park Destek Sistemi

Bu etkinlikte evlerdeki kapali otoparklarda kullanilmak iizere park yerinin dolu olup olmadigin
kontrol eden, eger bossa yesil LED yakan, doluysa kirmizi LED yakan bir uygulama
gerceklestirilecektir. Ayrica, park etme siirecinde de park manevrasini kolaylastirmak igin
stiriciiyli yesil, sar1, kirmizi LED’lerle ve park yerindeki ses sistemi {izerinden sesli uyari
verebilecek bir park sensorii uygulamasi yapmaniz gerekmektedir. Bunun i¢in devrede 2’ser
tane yesil, sar1 ve kirmizt LED bulunmalidir. Park alani1 bosken yesil LED’ler yanip sonmeli,
doluyken kirmizi LED’ler 151k vermelidir. Park manevrasi sirasinda da gelistirilen park sistemi
hem sesli, hem de 151kl1 uyar1 vermelidir. Isikli uyarida arag park sirasinda yaklasirken dnce
yesil, sonra sar1, ¢ok yaklasinca da kirmizi 1sikla yanip sonerek uyarmalidir. Bu etkinlikte
devrede sadece buzzer kullanacak olsa da, devrede buzzer transistor ile tetiklenecegi icin devre
gerekirse hoparlor baglanabilecek sekilde de tasarlanabilir.

Tanimlama: Ogrenciler éncelikli olarak problemi tanimlayabilmelidir. Problemi ¢dzmelerine
yardimci olacak asagidaki sorularin cevaplarini kendi aralarinda tartismalidirlar.

Hangi devre elemanlar1 ve sensorler kullanilabilir?

Secilen bu devre elemanlar1 ve sensorler i¢in uygun devre tasarimi nasil olabilir?
Bu devreyi kurabilmek i¢in Deneyap Kart’in hangi pinleri nasil kullanilabilir?
Yazilacak Arduino IDE programinin algoritmasi nasil kurgulanabilir?

Fikir iiretme: Bu agamada 6grencilerin yukarida belirlenen devre ve Arduino IDE programina
yonelik islemlerin nasil gergeklestirebilecegi ile ilgili fikir yiiriitmesi gerekir. Ornegin,
ogrenciler asagidakilere benzer fikirler tliretebilir:

e Devre elemanlar1 ve sensorler {izerinde rahat ¢alisabilmek i¢in breadboard iizerinde
baglantilar gerceklestirilebilir.

e Sensorden gelen veriye gore LED’lerin ve buzzerin (hoparldriin) ¢alismasi if-else yapisi
ile kontrol edilebilir.

e Hoperldr baglantisi i¢in transistor ile tetikleme yapilabilir.

2.2 Uret- Kapali Otopark Park Destek Sistemi

Ogrenciler bu etkinlikteki yonergeleri tamamlayabilecek sekilde tasarimlarini yaptiktan sonra
bilgisayar basinda Arduino IDE iizerinde kodlar1 yazarlar. Ogrencilere egitmen tarafindan
etkinliklerini tamamlamak igin yeterli siire verilir. Ozellikle Arduino IDE igerisinde yazilacak
program kodlarinda farkli sensorlere ait kodlarin kullaniminda ve ¢éziim igin algoritmanin
olusturulma siirecinde egitmenin rehberligi 6grencilerin etkinligi gerceklestirmesinde onemli
olacaktir. Ogrencilerin asagidaki resimde goriilen programa benzer bir program hazirlamalari
beklenir. Ancak burada egitmen kesinlikle 6rnek devreyi ve kodu Ogrencilere direk
gostermemeli, onlarin kendi ¢oziimlerini gerceklestirmelerini saglamalidir.




4. Bolim: Dijital ve Analog Girdiler, Potansiyometre, Transistor ve Kondansatorler
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Resim 4.35: Uret Etkinligi Ornek Devre Semast

int trigPin = Dé6; Al 30 if (mesafe <= 10){ A
int echoPin = D7; 31 digitalWrits (buzzerPin, HIGH):
int buzzerPin = D5; 32 digitalWrits (kKLED, HIGH);
int kLED = DO; 33 }
sLED = D1; 34 else if (mesafe <= 25 && mesafe > 10){
int yLED = D4; 35 digitalWrite (buzzerPin, HIGH);
36 digitalWrite (KLED, HIGH):
37 delay(50);
38 digitalWrite (buzzerPin, LOW);
10 39 digitalWrite (kKLED, LOW):;
11 wvoid setup() { 40 zaman = mesafe * 10;
pinMode (trigPin, OUTPUT); 41 delay(zaman);
1 pinMode (echoPin, INP 42 }
14 pinMode (buzzerPin, PUT) ; 43 else if(mesafe <= 45 s& mesafe > 25){
15 pinMode (KLED, OUTPUT):; 44 digitalWrite (buzzerPin, HIGH);
ls pinMode (SLED, OUTPUT); 45 1Wrice (sLED, HIGH):;
7 pinMode (yLED, OUTPUT); 4¢ v(50);
18 Serial.bsgin(115200); 47 digitalWrites (buzzerPin, LOW);
48 digitalWrite (SLED, LOW):
49 zaman = mesafe * 10;
id loop() { 50 delay(zaman);
22 digitalWrite (trigPin, LOW); 51 }
23 de nds (2) 7 52 else{
24 digi (trigPin, HIGH); 53 digitalWrite (buzzerPin, LOW);
25 dela nds (10) ; 54 digitalWrite (yLED, HIGH);
26 digitalWrite(trigPin, LOW); 5 delay(5S0);
27 sure = pulssIn(echoPin, HIGH); 56 digitalWrits (yLED, LOW):
23 mesafe = sure/58; 57| 1}
29 v| 58} v

Resim 4.36: Uret Etkinligi Ornek Kodu

3. ADIM: DEGERLENDIR

Dikkat: Birinci degerlendirme sorusunun tartisilmasi ¢ok 6nemlidir. Egitmen bu hafta mutlaka
bu sorunun tartisilmast i¢in en az 10 dakika siire ayirmalidir. Sorunun cevabi temel olarak
yazilmistir. Fakat egitmen Ogrencilerin sinif¢ga soruyu tartismalarini saglamalidir. Cevap
dogrudan 6grencilere kesinlikle verilmemelidir. Tartigmada herhangi bir sonuca ulagilamadig:
durumda egitmen devreye girmelidir. Ogrenciler bu sorudaki devreleri hatirlamayabilir.
Egitmen devreleri tahtaya yansitabilir.




4. Bolim: Dijital ve Analog Girdiler, Potansiyometre, Transistor ve Kondansatorler

1. Bugiin iki farkli karanlikta yanan ve aydinlikta sonen LED devresi yapildi (“LDR ile
Karanlikta Yanan Led” ve “Transistor ile Karanlikta Yanan LED”). Birinde transistor
kullanildi; digerinde LDR {izerinden analog giris yapildi. Bu iki devre arasindaki fark
nedir?

Cevap: Birinde Deneyap Kart mikro islemci olarak kullanilirken, digerinde ise sadece
gii¢ kaynagi olarak kullanildi. Deneyap Kart’in gii¢ kaynagi olarak kullanildig1 devrede
(transistorlil) devre elemanlar1 karanlikta LED’in yanmasini sagladi. Deneyap Kart’in
mikrodenetleyici olarak kullanildigi devrede ise devre elemanlar1 Arduino IDE ortami
vasitasi ile kodlandi. Bu kod ile devre ¢alisti. Sadece bu kodda yapilacak bir degisiklik
ile devrenin calisma sekli degistirilebilir. Fakat Deneyap Kart’in gii¢ kaynagi olarak
kullanildig1 devre kodlanamaz. Sabit bir gorevi vardir ve yalnizca onu yerine getirir.
Fakat ote taraftan transistorlii devrenin maliyeti Deneyap Kart’in mikrodenetleyici
olarak kullamldig1 devreye gore daha ucuzdur. Thtiyag ve maliyet dengesi gozetilerek
kosula gore hangi devrenin kullanilacagina karar verilebilir.

2. Baz elektrikli aletlerin fisi prizden ¢ekildigi halde lizerindeki LED’in prizden c¢ekilir
¢ekilmez sonmez ve bir miiddet daha yanmaya devam eder. Sizce bunun nedeni ne
olabilir?

3. PNP transistoriin bagli oldugu bir devrede Deneyap Kart ile 12 V’luk bir LED
aydinlatmasinin kontrol edilmesini istiyoruz. Ne tiir bir sorunla karsilagiriz?

4. Ayni senaryoda NPN transistor kullanilirsa ne olur? Bu durumda LED’in parlakligi
nasil ayarlanabilir?

5. Ogrencilerden segilen sensdrlerin ve devre elemanlarinin dzelliklerini anlatmalari ve bu
sensorlerin hangi projelerde, nasil kullanilabilecegini aciklamalari istenir.

6. Bu hafta gordiigliniiz devre elemanlarini giinliik yasamda nerelerde kullanabilirsiniz?

7. Tasarla-Uret etkinliklerinde secilen sensorlerin ve devre elemanlarmin Arduino IDE
icerisindeki kod yazimlarinda karsilasilan giigliikler nelerdi?

Ogrencilerden su asamaya kadar dgrenilen tiim sensdrlerin bir arada kullanilabilecegi proje
Onerileri tartismalari istenir. Degerlendirme, 6grencileri sikmadan, her bir soru i¢in verilen
cevaplar tatmin edici bir diizeye ulagincaya kadar devam ettirilir.

4. ILAVE ETKINLIK

4.1 Ses Sensoriinii kullanarak kendi ekolayzirimi yapiyorum

Bu etkinlikte 6grenciler 6 veya daha fazla LED kullanarak ses sensoriinden aldiklari ses
seviyesine bagli olarak daha fazla LED’in yandig: bir devre tasarlayarak bunun Arduino IDE
kodunu yazacaklardir. Burada amag¢ 6grencilerin cep telefonlarindan acacaklari miizikle
uyumlu sekilde ses seviyesini LED’ler iizerinde gosteren bir ekolayzir devresi kurmasi ve
kodlamasidir. Ogrenciler ekolayzirlardaki gibi farkli renkte ve sayida LED kullanabilirler.

4.2 Ambulans Sirenine Duyarli Kavsak

Bu etkinlikte 6grencilerden 2’11 bir kavsakta trafik 15181 tasarlamasini istenmektedir. Fakat bu
kavsakta yer alan sensorler ambulans sireni algiladiginda kavsakta hangi taraf yesil olursa olsun
ambulansin geldigi yondeki trafik 1s18in1 uygun bir siire igerisinde yesil yapmalidir. Diger
yoldaki trafik 15181 ise kirmiziya donmelidir.




5.Bolim: Ekran ve Gosterge Araglarinin Kullanimi

S.Bolum - Ekran ve Gosterge Araclarimin Kullanimi

On bilgi:

e Ogrenciler algoritma mantigimni bilir.

e Ogrenciler temel programlama kavramlarini bilir.

e Ogrenciler basit metin tabanli programlamaya yonelik s6z dizimi denetimi, yazimu,
okumasi ve hata ayiklamasi yapabilir.

e Opgrenciler Deneyap Kart’t tanir ve bunu kullanarak devreleri kurup kodlarinda
diizenleme yapabilirler.

e Ogrenciler Arduino IDE arayiizii ile degiskenler, if/else, for dongiisii, dizi vb.
yontemleri ile kod yazarak elektronik devre elamanlarini yonetebilir.

Bolim Kazanimlari:
e Ekranlarin gorevini ve ¢aligma prensiplerini bilir.
e 7 Segment Display gosterge aracinin ¢alisma prensibini bilir ve bu araci kullanabilir.
e Arduino IDE arayiiziinde “kiitiiphane” kavramini bilir ve kod yaziminda kullanabilir.
e LCD ekranlarin ¢alisma prensiplerini bilir ve uygulamalarda ¢ikti elemani olarak
kullanabilir.
LCD ekranlar i¢in I12C devresinin gérevini ve ¢alisma prensibini bilir.
e 7 Segment Display ve LCD ekran araglar ile farkli uygulamalarda devreler kurabilir ve
Arduino IDE arayiizii ile kodlar yazarak bu devre elemanlarini projelerde kullanabilir.

Haftanin Amaci:

Bu haftanin amaci, 6grencilerin 6ncelikle 7 segment gosterge, LCD ekranlar, [2C modiilii ve
protokolii, kiitliphane kavrami ve kullanimi, farkli yapilarda 12C modiilii entegreli LCD
ekranlar hakkinda bilgi sahibi olmasidir. Ayrica elektronik gosterge araglariyla ve Deneyap
Kart ile farkli etkinlikler ve projelerde kullanicilara ve dis diinyaya verilerin gosterilmesinde
kullanabilecegi yeterliliklerin 6grencilere kazandirilmasi amaglanmaktadir. Bu kapsamda
programlamada farkli kontrol yapilari, tek ve ¢ift boyutlu diziler ve switch-case gibi konularin
uygulamalar igerisindeki kullanimlarini da deneyimlemeleri hedefler icerisindedir.

Gozle ve Uygula Adimlarinda Kullamlacak Malzemeler:
Malzeme Listesi

Deneyap Kart 8 Segment Gosterge
Breadboard 12C Entegreli 2x16 LCD Ekran
220 ohm direng I12C Entegreli 4x20 LCD Ekran
330 ohm direng Erkek-Erkek baglanti kablosu
Buzzer Erkek-Disi baglanti kablosu
Hoparlor Buton

Haftanin Islenisi:

Gozle: Ekranlar (Gosterim araclari), 7 segment gosterge, 12C modiili entegreli LCD Ekranlar
ile kiitiiphane yapilarinin tanimlarmin yapilmasi ve 6zelliklerini verilmesi.

Uygula: 7 segment gosterge ve [12C modiilii entegreli LCD ekranlar ile 6rnek devrelerin
olusturulmasi ve programlanmasi.

Tasarla: 12C modilii entegreli 2x16 ve 4x20 LCD ekranlar, 7 segment gdsterge ve butonlari
kullanarak Basketbol Skorboard uygulamasini tasariminin gergeklestirilmesi.




5.Bolim: Ekran ve Gosterge Araglarinin Kullanimi

Uret: 12C modiilii entegreli 2x16 ve 4x20 LCD ekranlar, 7 segment gdsterge ve butonlart
kullanarak Basketbol Skorboard tasarimini gerceklestirme; devrelerini olusturma ve Arduino
IDE igerisinde program kodlarinin yazilmasi.

Degerlendir: Yansitma Etkinligi.

1. ADIM: GOZLE ve UYGULA

1.1 Gozle — Ekranlar (Gosterim Araglari)

Glinlimiizde ¢evremizdeki bir¢ok elektronik cihazda iiretilen veya sensorlerden gelen verilerin
kullanicilara iletmek istenildiginde ¢iktt birimleri olarak ekranlardan yani gosterim
araglarindan faydalanilir. En basit manada dijital termometrelerden mutfak robotlarina,
numaratdrlerden saatlere, telefonlardan bilgisayarlara her tiirlii elektronik cihazda ¢esitli ekran
gostergeler kullanmilmaktadir. Elektronik Programlama ve Nesnelerin Interneti dersi
kapsaminda Deneyap Kart ile gerceklestirilecek elektronik devre ve projelerde bu
gostergelerden 7 segment gosterge, LCD ekran ve 8x8 nokta LED gostergelerin kullanilacagi
egitmen tarafindan 6grencilere agiklanarak sirastyla birer parga gosterilir. Bu haftaya kadar
Deneyap Kart ile birgok uygulamada veri ve c¢iktilar1 gostermek i¢in Arduino IDE
uygulamasindaki “Serial Port” araciligi ile bilgisayar ekranin kullanildigi, bu hafta ise gosterim
araglar1 devre elemanlarinin ve programlanmasinin 6grenilmesi ile daha sonraki uygulamalarda
ve projelerde bu ekranlarin kullanilabilecegi agiklanacaktir. Asagidaki resimde farkli ekran
tiirleri gortilmektedir.

Resim 5.1: DENEYAP Setlerinde Yer Alan Farkli Ekran Tiirleri

1.2 Gozle — 7 Boliimlii Gosterge (7 Segment Display)

7 Segment Gosterge

Bircok teknolojik cihazda 6zellikle rakam, say1 ve saatlerin gosteriminde 7 Boliimlii Gosterge
(7 Segment Display) kullanilmaktadir. Bu gostergeler; genel olarak {izerinde ayri ayri
kullanilabilen 7 serit (cubuk) LED’den olustugu icin 7 Segment Display olarak
adlandirilmaktadir. 7 gubuk LED’e ek olarak sag alt kisminda ondalik sayilarin gosterilebilmesi




5.Bolim: Ekran ve Gosterge Araglarinin Kullanimi

icin bir nokta LED daha bulunmaktadir. Yani bu gosterim araglarinda 8 ayri LED devresi
bulunmaktadir. Asagidaki resimde de gosterildigi gibi her LED birer harf ile isimlendirilerek
hangi pinin hangi LED’i kontrol ederek yakacagi aciklanmistir. Bu pinler araciligiyla kontrol
edilen LED’ler ¢esitli kombinasyonlarla yakilarak rakamlar olusturulmaktadir.

Resim 5.2: 7 Segment Gosterge ve Ayak Yapisi

7 Segment Gostergelerde bulunan 8 devre; daha az pin kullanilabilmesi ve daha islevsel kontrol
edilebilmesi i¢in ortak art1 (+) veya eksi (—) pinleri birlestirilmistir. Ortak pinlerin birlestirilme
bicimine gore ortak anot veya ortak katot olarak adlandirilan 2 ¢esit 7 segment gosterge
bulunmaktadir. Eger LED devrelerinin “+” uclar1 birlestirilip alt ve iist siralardaki pinlerin
ortasinda yer alan ortak pinlerde baglaniyorsa ortak anot 7 segment gosterge, “-“ uclar
birlestirilip alt ve iist ortak pinde birlestiriliyorsa ortak katot 7 segment gosterge olarak
isimlendirilmektedir. Asagidaki resimde 7 segment gostergelerde ortak anotsa orta pinlere 3.3
V enerji verilirken diger pinler GND’ye baglanmalidir. Ortak katot 7 segment gostergelerde ise
orta pinler GND’ye baglanirken, diger pinlere 3.3 V enerji verilmelidir.

Ortak Anot Ortak Katot
g f Vcc a b g f Gnd a b
T ¢ O 0 o0 o o -0
I a a
f b f b

e C

AL )

T | @
 —

Resim 5.3: Ortak Anot ve Katot 7 Segment Gésterge Ayak Yapist
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1.3 Gozle ve Uygula - 7 Segment Gostergenin ortak anot veya ortak katot
oldugunu tespit etme (Ogrenci 1)

Malzeme Listesi

Deneyap Kart
Breadboard
Baglanti kablolar
220 ohm direng

7 Segment gosterge

Ortak anot ve ortak katot 7 segment gostergelerde devreleri tamamlanan her LED yanarak
rakamlar1 olusturmaktadir. Rakamlar1 olusturmaya baslamadan once 7 segment gdstergenin
ortak anot mu, yoksa ortak katot bir 7 segment gosterge oldugunu anlamak i¢in iki farkli devre
kurulacaktir. Oncelikle 7 segment gdstergenin ortak anot bir devre elemani oldugunun tespiti
icin asagidaki resimlerdeki ilk devre kurulur. Bu devre ortak anot 7 segment gosterge i¢in
kurulmustur ve devreye enerji verildiginde gostergenizdeki LED’ler yaniyorsa gostergeniz
ortak anot bir 7 segment gostergedir.

Resim 5.4: Gozle-Uygula Etkinligi Ornek Devre Semast (Ortak Anot)

Eger 151k yanmiyor ise, gostergenizin ortak katot bir gosterge olabilir ve bunun tespiti i¢in de
asagidaki resimde goriilen devre kurulur. Devreye enerji verildiginde gostergedeki LED’ler
yantyorsa 7 segment gosterge ortak katot bir devre elamanidir.

Resim 5.5: Gozle-Uygula Etkinligi Ornek Devre Semast (Ortak Katot)
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Egitmen kendi setindeki 7 segment displaylerin ortak anot mu ortak katot mu oldugunu
ogrencilerin gorebilecegi sekilde yukaridaki iki devreyi kontrol edip belirledikten sonra
Ogrencilerin de setlerindeki 7 segment gostergelerin tiiriinii belirlemelerini isteyecek ve bu
stirecte 68rencilere ihtiya¢ duymalari halinde yardimci olacaktir. Genellikle setteki 7 segment
gostergeler ortak katot bir devre elemani olmasina ragmen, bu bilgiyi 6grencilerle paylasmayip,
ogrencilerden ellerindeki gostergeleri ayri ayri test ederek tiirlerini belirlemelerini saglamalidir.

Dikkat

7 Segment Gostergelerde LED’lerin daha verimli ¢aligsmasi i¢in her LED devresine uygun
bir diren¢ baglanmasi gerektigi 6grencilere egitmen tarafindan hatirlatilir. Burada ortak katot
7 Segment Gostergelerde her LED’e ayr1 bir direng baglamak yerine ortak GND pinine bir
direng(220 ohm veya 330 ohm) baglanabilecegi 6grencilere aciklanabilir. Ayni sekilde ortak
anot 7 Segment Gostergelerde de ortak anot pinlerine direng baglanabilecegi belirtilir.

1.4 Gozle ve Uygula - 7 Segment Gosterge LED’leri yakip sondiirme (Ogrenci
2)

Malzeme Listesi

Deneyap Kart
Breadboard
Baglanti kablolar:
330 ohm direng

7 Segment gosterge

7 Segment Gostergenin ortak anot mu, ortak katot mu oldugunun belirlenmesinden sonra bu
etkinlikte 6grencilerle 7 segment gostergelerde tim LED’leri yakma ve sondiirme kontrol
islemleri gerceklestirilecektir. Gosterge lizerindeki 7 LED’in “A”, “B”, “C”, “D”, “E”, “F” ve
“G” harfleri ile isimlendirildigi, ayrica nokta LED’in de “DP” olarak ifade edildigi asagidaki
gorsel veya benzeri araciligl ile dgrencilere agiklanir. Burada bu LED’lerin olusturulmak
istenen rakama gore yanacagi veya sonecegi ve bunun kontroliiniin de Deneyap Kart tizerindeki
dijital pinler araciligiyla kontrol edilecegi 6grencilere aktarilir. Asagidaki resimde segment
gosterge ayak yapisi goriilmektedir.

Resim 5.6: 7 Segment Gosterge Ayak Yapisi
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7 segment gosterge baglantilariyla ilgili bilgilendirme yapildiktan sonra tiim LED’lerin
oncelikle sirayla 1 saniye yanip 1 saniye sonmeleri ve sonrasinda tiim LED’lerin ayn1 anda 3
defa 1 saniye yanip 1 saniye sonmelerini saglamak icin; asagidaki resimde goriilen devre
egitmen tarafindan kurulur ve o6grencilerin de daha sonra bu devreyi kendi setlerindeki
malzemelerle olusturmalar istenir.
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Resim 5.7: Gozle-Uygula Etkinligi Ornek Devre Semast

Dikkat

7 Segment Gosterge ile gergeklestirilecek uygulama ve etkinliklerde genel olarak setlerdeki
7 segment gdstergelerin ortak katot oldugu varsayildigindan tiim devre ¢izimlerinde sadece
ortak katot 7 segment gosterge temel alinarak devre gosterimleri yapilmistir. Egitmen bu
konuda Ogrencileri uyarip ellerindeki gostergelerin ortak katot veya ortak anot olma
durumlarina dikkat ederek devrelerini olusturmalarini isteyecektir.

Yine Arduino IDE ile hazirlanan kodlar da ortak katot 7 segment gostergeler i¢in hazirlanmis
olup, egitmen ortak anot gosterge kullanildiginda 6rnek olarak verilen kod satirlarinda gerekli
degisiklikleri yapmalidir.

Yukaridaki devre kurulduktan sonra istenen gorevi yerine getiren (tim LED’ler oncelikle
sirayla 1 saniye yanip 1 saniye sonecek, sonra da tiim LED’lerin ayn1 anda 3 defa 1 saniye yanip
1 saniye sonecek) kodlar Arduino IDE’de yazilarak oncelikle egitmen tarafindan 6grencilere
gosterilir, sonrasinda da 6grencilerin kendi bilgisayarlarinda bu kodlar1 yazarak Deneyap Kart
ile kurduklar1 devrelerine yliklemeleri ve 7 segment gostergelerinin istenen sekilde yanip
sondiigiinii gozlemlemeleri istenir. Etkinlikle ilgili 6rnek kod asagidaki resimde goriilmektedir.
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1 #define a DO A digitalWrite (e,HIGH);
2 |#define b D1
3 #define c D4 40 digitalWrite (e,LOW);
4 $define d D5 41 delay(1000);
5 #define e D6 42 digitalWrite (f,HIGH);
€ #define £ D7 43 delay(1000);
7 #define g D9 44 digitalWrite (£,LOW);
2 #define dp D10 45 delay (1000);
g 46 digitalWrite (g,HIGH);
0 { 47 delay(1000);
OUTPUT) ; 48 digitalWrite (g, LOW);
OUTPUT) ; 49 delay (1000);
5 alWrite (dp,HIGH);
51 ay(1000);
52 digitalWrite (dp, LOW);
53 delay (1000);
55 for(int i=0; i<3; i++){
56 d talWrite(a,t H)
2 57 digitalWrite(b,H
21 |void loop() { S8 digitalWrite (c,HIG!
22 digitalWrite (a,HIGH); 59 digitalWrite(d,H
23 7 (1000) ; 60 talWrite (e,H
24 digitalWrite (a,LOW); 61 talWrite(f,H
25  delay(1000); 62 i
26 digitalWrite (b, HIGH); 63 di
27 7 (1000) ; 64 delay (1000);
28 digitalWrite (b, LOW); 65 digitalWrite (a,LOW);
29 delay (1000); 13 digitalWrite (b, LOW);
30 digitalWrite (c,HIGH); &7 talWrite (c,LOW):;
31 7 (1000) ; talWrite (d, LOW) ;
32 digitalWrite (c,LOW); €69 digitalWrite (e,LOW);
33 ay (1000) ; 70 digitalWrite (£, LOW);
34 italWrite (d,HIGH); 71 digitalWrite (g, LOW);
35 v (1000); 72 digitalWrite (dp,LOW);
36 digitalWrite (d,LOW) 73 delay (1000);
37 delay (1000); 74 }
75} v

Resim 5.8: Gozle-Uygula Etkinligi Ornek Kodu

1.5 Gozle ve Uygula - 7 Segment Gosterge ile rakamlari olusturma (Ogrenci 1)

\ Malzeme Listesi

Deneyap Kart
Breadboard
Baglanti kablolar:
220 ohm direncg

7 Segment gosterge

Bu etkinlikte dncelikle 6grencilere 7 segment gostergelerde rakamlarin olusturulma mantigi
aciklanacaktir. Gosterge iizerindeki 7 LED’in (“A”, “B”, “C”, “D”, “E”, “F” ve “G” harfleri ile
isimlendirilen) olusturulmak istenen rakama gore yanacagi veya sOnecegi ve bunun
kontroliiniin de Deneyap Kart tizerindeki dijital pinler araciliiyla kontrol edilecegi 6grencilere
aktarilir. Asagidaki resimde ise 7 Segment Gostergede her rakam i¢in hangi LED’lerin yanmasi
gerektigini agiklanmaktadir. Buradan da anlasilabilecegi gibi A’dan G’ye kadar olan LED’ler
Deneyap Kart {izerindeki dijital pinlere baglandiginda ve bu LED’lerin yanip sonmesi Arduino
IDE ile kontrol edildiginde kullaniciya verilmek istenen bilgi 7 segment gosterge lizerinde
rakam olarak gosterilebilmektedir.
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Resim 5.9: 7 Segment Gostergede Rakamlarin Gosterimi

Ornek olarak ortak katot 7 segment gostergede “0” rakamu gosterilmek isteniyorsa A, B, C, D,
E, F ve G LED’lerine Deneyap Kart lizerinde baglanilan dijital pinlerden 3.3 V (HIGH)
gerilimi verilecekken, G LED’ine 0 V (LOW) gerilim verilmelidir. Yine asagida her rakam
icin hangi LED’lerin “HIGH” olarak kodlanacagi, hangi LED’lerin ise “LOW” olarak
kodlanacagini gdsteren tablo dgrencilere agiklanmalidir.

Rakam LED Rakam LED Rakam LED Rakam LED
Durumu Durumu Durumu Durumu
A — HIGH A-LOW A — HIGH A — HIGH
B — HIGH B — HIGH B — HIGH B — HIGH
C - HIGH C — HIGH C-LOW C - HIGH
D - HIGH 1 D-LOW 2 D - HIGH R} D - HIGH
E — HIGH E-LOW E — HIGH E-LOW
F — HIGH F-LOW F-LOW F-LOW
G-LOW G- LOW G — HIGH G - HIGH
A-LOW A — HIGH A — HIGH A — HIGH
B — HIGH B-LOW B-LOW B — HIGH
C - HIGH C - HIGH C - HIGH C - HIGH
D-LOW 5 D — HIGH 6 D - HIGH 7 D-LOW
E-LOW E-LOW E - HIGH E-LOW
F - HIGH F — HIGH F - HIGH F-LOW
G - HIGH G - HIGH G - HIGH G -LOW
A — HIGH A — HIGH
B — HIGH B — HIGH
C - HIGH C - HIGH
D - HIGH 9 D — HIGH
E — HIGH E - LOW
F — HIGH F — HIGH
G - HIGH G - HIGH
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Daha sonra egitmen 7 segment gostergede rakamlarin 0’dan 9’a sirayla 1 saniye yanip, 1 saniye
sondiikten sonra nokta LED’inin de 3 defa 1 saniye yanip 1 saniye sOnecegi bir devreyi
Deneyap Kart ile kurarak; Arduino IDE’de bu gorevi yerine getirecek kodlamay1 yapar ve
ogrencilerin de ayni devreyle kodlamay1 yapmalarini ister. Asagidaki resimde etkinlikle ilgili
ornek devre semasi goriilmektedir.

4ISS3¥dS3

Resim 5.10: Gozle-Uygula Etkinligi Ornek Devre Semasi

Yukarida yer alan sekildeki devre bir dnceki etkinlik kapsaminda kurulmus oldugu i¢in ayn1
devre bu uygulama i¢in de kullanilabilir. Rakamlar sirayla yakip sondiirecek program i¢in her
rakami1 ve nokta LED’ini yakacak bir fonksiyon tanimlanabilir. Ayrica yine tiim LED’lerin
sonecegi bir fonksiyon da tanimlanabilir. Asagidaki resimde bu gorevi yerine getiren
fonksiyonlardan olusan Arduino IDE kodlar1 sunulmustur. Asagidaki kod satirlarinda 6zellikle
uzun kod yazimi kullanilmis olup, 6grencilere 7 segment gostergeyi ilk etapta en uzun yontemle
programlama Ogrencilere gosterilecektir, ¢iinkii daha sonra farkli kod yazma teknikleri ile daha
az satirda elektronik devre elemanlar1 programlamanin 6nemi vurgulanacaktir.
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HO5_1_5 G_U_7_Segment_Rakam

1 #define a DO 0 void sifir() { 95 wvoid doxt() { 128 void sekis() {
2 f$define b D1 1 digital¥rite (a, HIGH); =15 digital¥rite(a, LONW); 140 digitalWzrite (a, HIGH);
2 #define c D4 a digital¥rite (b, HIGH); 7 digital¥rite (b, HIGH); 141 italWrice (b, HIGH);
4 #define d DS 2 digitalWzice (c, HIGH); 3] digizalWrite (c, HIGH); 2 italWrice (c, HIGH);
S #define e DE 4 digizalWrite(d, HIGH); g8 digivalWrive (d, LOW); digital¥rice(d, HIGH);
€ $define £ D7 S digitalfrice (e, HIGH); 0 digitalWrite (e, LOW); digitalWfrite (e, HIGH);
7 #define g DS € digitalWrite (£, HIGH); 101 digitalWritce (£, HIGH); digitalWrice (£, HIGH);
& #define dp D10 7 digitalWzice (g, 1LOW); 102 digitalWrite (g, HIGH); digitalWrice (g, HIGH);
digitalWirite (dp, 1LOW); 103 digitalWirite (dp, LOW); digitalWrice (dp, 1LOW);

s

void setup() { delay(1000); delay(1000); delay(1000);

T 0 @

y ©

pinMode (a, OUTPUT); } 105 |} }

pinMode (b, OUTFUT); 1 woid bir() { 10€ void bes() { void dokus() {

pinMode (c, OUTPUT); 2 digitalWirite(a, 1OW); 107 digitalWrite (a, HIGH); 151 italWrice(a, HIGH);

pinMode (d, OUTPUT); 3 digital¥rite (b, HIGH); 108 digitalWrite (b, LOW); 152 italWrice (b, HIGH);

pinMode (e, 4 digitalWrite (c, HIGH); = digitalWrite (c, HIGH); is2 italWrice (c, HIGH);

pinMode (£, OUT®UT); S digitalWzice(d, LOW); o digitalWrite (d, HIGH); 154 italWrice (d, HIGH);

pinMode (g, OUTEUT); € digital¥rite (e, LOW); digitalWrite (e, 1LOW); 1S5S digitalWrice (e, LOW);

pinMode (dp, OUTFUT); 7 digital¥frite (£, 1LOW); digitalWrite (£, HIGH); 15€ digitalWzite (£, HIGH);
} 8 digitallzite (g, LOW); digital¥rite (g, HIGH); 157 digitalWirice (g, HIGH);

g tallzice (dp, LOW); digitalWrite (dp, LOW); 158 digizalWizice(dp, 1OW);

o T TR Y PO OO TR MO TR, O TS PO B 7 7 N ¢ B N 7 O T B B 7}
-

void loop() { 0 delay(1000}); delay(1000); delay (1000} ;
sifir(); 71 1) 3 }
a2 off(}; 72 (void iki() { wvoid alei() {
24 biz(); 73 digitalWrice (a, HIGH); digitalWrite (a, HIGH); void noketa() {
25 off(); 74 digitalWrite (b, HIGH); digitalWirite (b, 1LOW); digitalW¥rice(a, LOW);
iki()}; 75 digitalfrite(c, LOW); 120 digitalWrite (c, HIGH); digitalWzice (b, LOW);
27 off(}); 7€ digitallrite (d, HIGH); 121 digitalWrite (d, HIGH); digital¥rice (c, LOW);
28 uc(}; 77 digitalWzite (e, HIGH); 1322 digitalWirite (e, HIGH); digitalW¥rice(d, LOW);
2s of£(); 78 digitalWrite (£, LOW); 123 digitalWrite (£, HIGH); digitallizize (e, LOW);
20 dort(); 79 digitalWrite (g, HIGH); 24 digitalWrite (g, HIGH); digital¥zice (£, 1LOW);
21 off (}; 80 digisalWzice (dp, LOW); LOW) ; digitallirice (g, LOW);
22 bes(); 81 delay(1000); ’ 170 | digitalWrite (dp, HIGH);
22 off(); 82 1) } 171 delay (1000} ;
a3 alei(); 83 void uc() { 128 void yedi() El 172 [y
2s off(}); 84 digitalWrice (a, HIGH); i2s digitalWrite (a, HIGH); 172
2¢ yedi(); 8s digitalWzite (b, HIGH); 120 digitalWrite (b, HIGH); 174 void off() {
a7 off(); g€ digitalW¥rite (c, HIGH); 121 digitalWrite (c, HIGH); 175 digitalWrice(a, LOW};
28 sekiz(); 87 digitalfrite (d, HIGH); 13z digital¥rite(d, LOW); 17€ digitalWrice (b, LOW);
as off(); 88 digitallizite (e, LOW); 123 digitalWrite (e, 1OW); 177 digitalWrice (c, 1OW);
40 dokus () ; 8% digitalWzice (£, LOW); 124 digitalWrite (£, 1OW); digisallizice (d, 1LOW);
a1 off(); 50 digizalWirice(g, HIGH); 135 digivalWrite (g, L1OW); digital¥rice (e, LOW);
nokta(); 51 digitalWrite (dp, 1ONW); 13¢ digitalWrite (dp, LOW); 180 digitalfrice (£, 1LOW);
a2 of£(}; s2 delay(1000); 137 delay(1000); 181 digitalWirice (g, LOW);
44 noktal(); s2 |} 138 [) 182 digital¥rice (dp, 1OW);
45 off(}; -1 183 delay (1000} ;
4€ noktal(); 184 )
27 of£();
48 |}
4s

Resim 5.11: Gozle-Uygula Etkinligi Ornek Kodu

1.6 Uygula - 7 Segment Gosterge ve Buzzer ile geri sayim (Ogrenci 2)

Deneyap Kart
Breadboard

Baglanti kablolar:
330 ohm diren¢

220 ohm direng

7 Segment gosterge
Buzzer veya Hoparlor
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Bu uygulamada ise Elektronik Programlama ve Nesnelerin Interneti dersinin 6gretim tasarimi
modelindeki esli programlama manti§ina uymak icin bir 6nceki uygulamanin tam tersine geri
sayim yapan bir uygulamay1 devreye bir Buzzer veya Hoparlor baglayarak diger 6grencinin
yapmast saglanacaktir. Etkinlikle ilgili 6rnek devre semasi asagidaki resimde verilmistir.

Resim 5.12: Uygula Etkinligi Ornek Devre Semast

Bu uygulamada kurulan devre Arduino IDE’de asagidaki kurallari yerine getirecek sekilde
kodlanacaktir:

e 9’dan 0’a sayilar bir saniye yanarak azalacak,

e Her say1 arasinda 7 segment gosterge 0,25 saniye yanmayacak,

e (0’dan sonra nokta LED ve beraberinde buzzer (hoparlér) énce 0,5 saniye, sonra 0,25
saniye, sonra 0,15 saniye, sonra 0,10 saniye, sonra 0,05 saniye aktif (1) olup yine ayni
stirelerde pasif (0) olacaktir.

e Daha sonra ise nokta LED ve buzzer (hoparlor) 3 defa 0,05 saniye aktif (1) olup 0,05
saniye pasif (0) olacaktir.

e En son olarak ise nokta LED ve buzzer (hoparlor) 2,5 saniye aktif (1) olup 2,5 saniye
pasif (0) olacaktir.

Etkinlikle ilgili 6rnek kodlar asagidaki resimde goriilmektedir.




a Do

b D1

c D4

€ #define d DS
7 #define e Dé
#define £ D7

P

$define g D9
10 #define dp D10

de (buzzer_pin, INPUT);

oid loop() {
dokuz()
off():
lay(250);
sekiz();
off():
delay(250);
31 yedi();
off();
v(250) ;
alti();
off();
delay(250);
bes():
off();

41 off():

42 delay(250);
uc():
off();
delay(250);

iki();

sifix():

delay(1000);

off():

y(250);

nokta():

(buzzer_pin, 440);
delay(1000);

59 off();

e (buzzer_pin);
v(500);

nokta();

(buzzer_pin, 440):;

del

one (buzzexr_pin):
v(250) ;

€2 nokta():

(buzzer_pin, 440);

= (buzzer_pin);
y(150) ;
74 nokta():
buzzer_pin, 440);
7€ delay(150);
77 off():
ne (buzzer_pin);
79 delay(100);
80 nokta();

1 tone (buzzer_pin, 440);
82 delay(100):
off();
e (buzzer_pin);
v(50):

~ 86 nokta();
87 one (buzzer_pin, 440);
88 delay(50):

89 off():

(buzzer_pin);

. (buzzer_pin);
delay(50);

nokta():

(buzzer_pin, 440);

& elay(2500);

107 off():

= (buzzer_pin);
7(2500) ;

bir() {
italWrite(a,

digita

dig

delay(1000);

void dort() {
digitalWrite(a,
te (b,

digitalWrite(c, E

digitalwri

digitalWrite(d,

digita te (e,
Write(f, E
te (g,
digitalWrite (dp,
delay(1000);

digital

digita

LOW) ;
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LOW) ;
LOW) 7
LOW) ;
LOW) ;
LOW) ;
LOwW):
LOW)
te(dp, LOW);

Resim 5.13: Gozle-Uygula Etkinligi Ornek Kodu
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1.7 Gozle ve Uygula - 7 Segment Gosterge ve Buton ile Sayac¢ Yapimi (Ogrenci
1y

Malzeme Listesi

Deneyap Kart
Breadboard
Baglanti kablolar
330 ohm diren¢
10K ohm direnc¢

7 Segment gosterge
Buton

Bu etkinlikte egitmen 7 segment gostergedeki sayiyr iki butonla azaltan ve arttiran devreyi
tasarlayarak Arduino IDE’de kodlarin1 yazarak bu devrenin ve kodlarinin mantigini 6grencilere
aktardiktan sonra Ogrencilerden de bu devreyi kurup kodlari c¢alisan bir uygulama
gergeklestirmelerini isteyecektir. Oncelikle egitmen daha onceki uygulamalarda kullanilan 7
segment gosterge devresini kuracaktir. Bu devreye daha sonra asagidaki resimde goriildiigi
gibi iki pull-down buton devresi ekleyecektir.

Resim 5.14: Gozle-Uygula Etkinligi Ornek Devre Semast

Bu devrede 7 segment gdsterge sayac baslangigta O degerini gosterecek olup, soldaki butona
her basildiginda sayagtaki rakam 1 artacak, sagdaki butona her basildiginda ise sayag bir
azalacak sekilde Arduino IDE’de programlanacaktir. 7 segment gostergedeki deger 0 iken
sagdaki butona basildiginda sayactaki deger tekrar 9 olacaktir. Yine 7 segment gostergedeki
deger 9 oldugunda soldaki butona basildiginda ise sayagtaki deger tekrar O olacaktir. Butona
devamli basiliyor mantigin1 kirmak i¢in de kodun en sonuna 250 milisaniye bekleme siiresi
eklenecektir. Asagidaki resimde bu sekilde calisan kodlar verilmis olup, bu kodlarin yaziminda
degisken, for dongiisii, if/else dongiisii ve switch case kod yapisi kullanilmistir.




HO5_1_7_G_U_7_Segment_buton_sayac _
1 #define a DO
2 #define b D1
3 #define c D4
4 #define d D5
5 |#define e D6
€ #define £ D7
7 |#define g D9

g

#define dp D10
#define buton_arti D12
#define buton_eksi D13

int sayac = 0;

void setup() {
pinMode (a,
pinMode (b,
pinMode (c,
pinMode (d,
ode (e,
Mode (£, CUTPUT):;
ode (g, OUTPUT):
pinMode (dp, OUTPUT):;

[SEE SRR

wvoid loop() {

if (digit
sayac++;

=ad (buton_arti)

31 }
if (digitalRead (buton_eksi)
sayac--:

if(sayac > 9){
sayac=0;

}

if (sayac<0){
sayac=9;

3 switch (sayac) {

case 0:
digitalWrite (a, HIGH):
e(b, HIGH):
digitalWrite (c, HIGH):;
HIGH) ;
HIGH) ;
HIGH);
LOW) ;
LOW) ;

digitalh

LOW) ;
HIGH) ;
HIGH) ;
LOW) ;
LOW) ;
LOW) ;
LOW) ;
LOW) ;
break;

LOW) ;

HIGH) ;

digital
1Write (dp, LOW):

digitall
break;

3
75
S
&

fode (buton_arti, INPUT);
nMode (buton_eksi, INPUT):

i
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case 3:
digitalWrite(a,

o 0

W o w W

2 digitalWrite (e,
3 digitalWrite(f,
85

g6

87

88 case 4:

89 digita

90 digitalWrite (b,
a1 digitalWrite (c,
92 digitalWricte (d,
g3

94

g5

96
a7 break;

98

L] case 5:

ite(a,
ite (b,
rite(c,
digitalWrite (d,
rite(e,
ite(£f,
ite(g,
ite(dp,

digita

ite(a,

case 7:
digitalWr

digitall

ite (g,
ite(dp,

ite(a,
ite (b,
ite(c,
ite(d,
ite (e,
ite (£,
rite (g,
ite (dp,

ite(a,
ite (b,
rite (c,
te(d,
talWrite (e,
ite(f,
digitalWrite (g,

digitalh

digitalWrite (dp,
break;

delay(250);

Resim 5.15: Gozle-Uygula Etkinligi Ornek Kodu

LOW) ;
HIGH);

HIGH) ;

LOW) ;

HIGH):
HIGH);

H

1IGH) ;

cH) ;

HIGH) ;
LOW) ;
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Egitmen yukaridaki kod yaziminda Oncelikle saya¢ degiskeninin kullanilma mantigini
Ogrencilerin daha Onceki kodlama bilgilerinden faydalanarak kendilerinin bulmalarin
bekleyecektir. Bu kisimda o6grencilere kodlari gdstermeden, onlarin kendi ¢dziimlerini
bulmalarin1 saglayacaktir. Eger 6grenciler bu mantigi kurmakta zorlanirlarsa daha 6nceki
uygulamalardan ipuglar1 vererek onlara rehberlik edebilir.

Dikkat

Yukaridaki devrede butonlara basildiginda saya¢ degiskenin arttirilmasi ve eksiltilmesi “if”
karar yapisi ile kontrol edilmistir. Degisen saya¢ degerine gore 7 segment gostergede
rakamlarin gosterilmesi ise “Switch-Case” karar yapisi ile kontrol edilmistir. “Switch-Case”
karar yapisinin mantig1 ve kullanim1 egitmen tarafindan 6grencilere agagidaki anlatima gore
aktarilmalidir.

Switch-Case karar yapisi bir degiskene gore farkli durumlar i¢in farkli kod bloklarinin
calismasimi saglayan bir yapidadir. “Switch-Case” karar yapisi; “switch(degisken adi)”
yazildiktan sonra degiskenin alacagi degerlere gore “case deger:” yazildiktan sonra altindaki
kod blogunu “break;” koduna kadar calistiran bir yapida kullanilmaktadir. Bu yapinin
degiskenin alabilecegi her deger icin yazilan bir case blogu ile siirdiiriilmesi gerektigi
ogrencilere agiklanmalidir.

Bu uygulamanin programlamasi daha az kod satir1 ile yazilabilmesi i¢in ¢ift diizey dizi
kullanilabilir. Gegen haftalarda dizilerin kullanimi 6grencilere gosterildigi icin egitmen
oncelikle iki boyutlu dizilerle ilgili 6grencilere agiklamalarda bulunmalidir. Daha sonra
yukaridaki kodlarin daha az kod satir1 ile yapilabilecegini &grencilere sdyledikten sonra
Ogrencilerin bu gorevi yerine getiren ve en az kod yazimi ile yapilmasi i¢in siire vermelidir.
Burada 6grencilere iki boyutlu dizilerin kullanilabilecegini hatirlatabilir. Eger &grenciler
¢oziimii bulmakta zorlanirlarsa asagidaki resimde verilen kodlari Ogrencilere yazarak
gostermeli ve kod mantigini agiklamalidir.

I HO5_1_7_G_U_7_Segment_buton_sayac_kisa_kod _

1 int gosterge_ledler[]={DO,D1,D4,D5,Dé,D7,D9}; Al 27

2 28 void loop() {

3 #define buton_arti D12 29

4 #define buton eksi D13 30 if (digitalRead(buton_arti) == 1){
5 31 sayac++;

€ int sayac = 0; 32 }

7 if (digitalRead (buton_eksi) == 1){
2 byte dogruluk tablosu[l0] [7] {{1l ., //0 34 sayac--;

: {0 v {11 35 }
10 {1 ., f/2 36
i1 {1 , //3 37 if(savac > 9){
12 {0, . /74 38 sayac=0;

{1 . /15 39 }

4 {1
{1
{1
7 {1

. /18
P & 4
, /I8
, 119

if (sayac<0){
1 sayac=9;

nt j=0; j<7; j++H){
italWrite (gosterge_ledler[j], dogruluk tablosul[savac] [j]):

» i<7; i+
e (gosterge_ledler([i], OUTFUT);

7 delay(250):
8|}

) i (buton_arti, INPUT);
: . firenh=t _
&}

Resim 5.16: Gozle-Uygula Etkinligi Ornek Kodu
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Dikkat

Arduino IDE’de setup boliimiinde 7 segment gostergenin LED’lerine ait pinleri tanimlarken
ayri bir dizi ile kullanilan pinleri belirleyerek daha az kod yazimi yapabilecekleri
belirtilebilir. Ayrica bu pinler “OUPUT” olarak tanimlarken de tek tek kod yazmak yerine
for dongiisiinden yararlanabileceklerini ve daha az kod satir1 ile ayni1 islemi yapabileceklerini
ogrencilere (direk soylemeden) kesfetmelerini saglamalidir.

Dikkat

Yukaridaki kod yazimini 6grenciler bulamazsa, egitmen 6grencilere dncelikle kod yaziminda
dizi mantigin1 ve kullanimini agiklar. Dizi kavraminin programlamada ayni tiirden birden
fazla degiskeni tutmak i¢in kullanildigini anlatir. Programlamada kullanilirken ise oncelikle
degisken olarak bir dizi admin tanimlanmasin1 ve bir veya birden fazla boyutta kag
elemandan olustugunu belirtir.

byte rakamlar [10]={1, 2,3,4,5,6, 7, 8,9, 0};

\
/ Eleman Sayisi

Degisken Turt Dizi Elemanlan

Dizi Adi

Egitmen ayrica dizinin elemanlarini ¢agirirken ilk elemanin 0. eleman oldugu noktasinda
ogrencileri uyarir.

Yukaridaki tek boyutlu dizi kavramini &grencilere agikladiktan sonra uygulamanin
programlamasinda kullanilan iki boyutlu bir dizi olan “dogruluk tablosu™ dizisini aciklar.

1.8 Gozle — LCD (Liquid Crystal Display) Ekranlar

LCD ekranlar giiniimiizde en fazla kullanilan goriintii ve veri ¢iktisi alinan gosterim
teknolojileri olarak one ¢ikmaktadir. isminden de anlasilabilecegi gibi “LCD — Liquid Crystal
Display — Sivi Kristal Ekran”; hiicrelerden olusan ve hiicrelerin igerisinde bulunan sivinin
15181 tek fazli gecirerek iizerinde bulunan kutuplanma filtresi ile goriinebilmesi mantig: ile
caligan goriintii teknolojileridir. Cevremizde televizyonlardan akilli tahtalara, tabletlerden
dijital saatlere kadar bir¢ok teknolojik araclarda kullanildig1 gibi Deneyap Kart ve benzeri
mikrodenetleyici kartlar ile gerceklestirilen uygulama ve projelerde de en fazla kullanilan
gosterim araci olarak one ¢ikmaktadir.

LCD Ekran

Mikrodenetleyici kart setlerinde genellikle kullanilan LCD tipi 2 satir 16 karakterden olusan
2x16 LCD ekrandir. Ayrica daha fazla satir ve karakter gosterebilen 4 satir ve 20 karakterden
olusan 4x20 LCD ekran da Deneyap Atdlyeleri Elektronik Programlama ve Nesnelerin Interneti
dersi seti icerisinde bulunmaktadir. LCD ekranlar tek veya iki islemcili LCD ekranlar olmasina
ragmen; genellikle bu LCD ekranlarda HD44780 tipi tek islemci bulunur ve LCD ekrana gelen
mesajlar bu islemci ile islenerek kontrol edilir. LCD ekran, projelerde basit manada veri ve bilgi
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paylasiminda kullanilsa da LCD ekranlarla ilgili daha ileri diizeyde data yazma, talimat yazma,
karakter olusturma, busy flag (ekran okuma), display data ram gibi islemlerde de
kullanilmaktadir. Asagidaki resimde LCD ekranlar goriilmektedir.

Resim 5.17: LCD Ekran

DENEY AP Atélyelerinde yiiriitiilen Elektronik Programlama ve Nesnelerin Interneti dersi igin
kullanilan setlerde farkli bir LCD ekran ve baglanti sekli kullanilsa da; genel olarak LCD
ekranlarin Deneyap Kart’a baglantisi i¢in 16 pin bulunmaktadir. Bu pinlerden 14 tanesi ekran
ile Deneyap Kart arasindaki baglantiy1 gerceklestiriyorken, 15. ve 16. pinler LCD ekranin
aydinlatmasi i¢in “+” ve “—* hattin baglandig1 pinlerdir. LCD ekran {izerindeki pinlerin isimleri
ve gorevleri agagidaki tabloda detayli olarak verilmistir.

LCD Ekran Pinleri

1 | VSS | GND Toprak Hatt1
2 |VDD |5V Giris Gerilimi (Enerji)
3 VO | Potansiyometre | Kontrast Ayar1 (Ekran parlaklik ayari i¢in)
4 RS | D12 pin — Register Select — Komut (0) veya veri (1) arasinda gegis
Dijital Pin yapmak i¢in kullanilir.
5 | RW | GND Read/Write — LCD ekrana yazma (0) / okuma (1) se¢imi
yapmak icin kullanilir.
6 E | D9 pin — Dyjital | Enable Pin — Register’lara yazmay1 saglayan etkinlestirme
Pin pini.
7 DO | Bos 8 bitlik veri yolu kullanilmak istendiginde dijital pinlere
baglanir.
8 DI | Bos 8 bitlik veri yolu kullanilmak istendiginde dijital pinlere
baglanir.
9 D2 | Bos 8 bitlik veri yolu kullanilmak istendiginde dijital pinlere
baglanir.
10 | D3 | Bos 8 bitlik veri yolu kullanilmak istendiginde dijital pinlere
baglanir.
11 | D4 | D5 pin— Dijital | 4 bitlik veri aktarimi
Pin
12 | D5 | D4 pin — Dijital | 4 bitlik veri aktarimi
Pin
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13 | D6 | DI pin— Dijital | 4 bitlik veri aktarim1
Pin
14 | D7 | DO pin — Dijital | 4 bitlik veri aktarim1
Pin
15 A |33V LCD ekran 15181 icin enerji
16 K | GND LCD ekran 15181 i¢in toprak hatti

Seeme® | .'o ® 0 0 0 0 0 P e e e
L ® ¢ 9 9 0 0 0 000 e e OO e e
e o o o 0 0 0 0 0 000 0008

o e 0 0

AISS3NdS3

Resim 5.18: Gozle Etkinligi Ornek Devre Semasi

Yukaridaki devre gorseli setlerde bulunan LCD ekranlarin kontrast ayarini yapabilmek i¢in
devreye bir adet potansiyometre eklenir ve istteki tabloda da belirtildigi {izere
potansiyometrenin orta bacagi LCD ekranin 3. pini olan VO pinine baglanirken, sag ve sol
bacaklarin bir 5 V digeri de GND pinine baglanir. Ancak DENEY AP atolyelerindeki Elektronik
Programlama ve Nesnelerin Interneti dersleri i¢in kullanilan setlerde yukaridaki baglant1 semasi
verilen LCD ekranlar yerine [2C modiillii LCD ekranlar bulunmaktadir.

LCD Ekran I2C Modiilli

LCD ekranlar 16 pinden olusan yapilarindan dolayi projelerde kullanildiginda Deneyap Kart’ta
cok fazla pin girisini mesgul etmektedir. 4 bitlik veri yolu kullanildiginda bile LCD ekranlar
yukaridaki gorselde goriildiigii gibi Deneyap Kart iizerinde 9 pine baglanmaktadir. Projelerde
LCD ekranlarin fazla pin kullanma problemini agmak i¢in LCD ekranlara 12C modiilii
eklenerek 9 pin yerine sadece 4 pin ile LCD ekranlar Deneyap Kart’a baglanabilmektedir. 12C
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modiilii aslinda bir seri haberlesme tiirlerinden sekron haberlesme prtotokoliidiir ve ismini
Inter-Integrated Circuit ifadesinden alir. Bu haberlesme protokolii genellikle kisa mesafeli
ve diisiik veri aktarim hizinda tercih edilir, ¢iinkii hat sayisinin fazla olmasi nedeni ile uzun
mesafeli haberlesmelerde kullanilamaz. Haberlesme i¢in ise toprak hatt1 (GND) ve enerji (5 V)
disinda SDA ve SCL pinlerini kullanmaktadir. Denayp Kart’ta SDA baglantis1 D10 pini ile
yapilirken, SCL baglantisi ise D11 pininden saglanmaktadir. SDA (Serial Data Line) ¢ift yonli

veri aktariminin saglandigi kanal iken, SCL (Serial Clock) ise kanalda aktarilan verilerin
senkronizasyonu ve saat sinyaline gore veri akisinin diizenlenmesi saglar. Etkinlikle ilgili devre
semasi asagidaki resimde goriilmektedir.

I12C Modiilii Pinleri
D.eneyap Kart Girevi
Pin
1 | GND | GND Toprak Hatt1
2 | VCC |5V Giris Gerilimi (Enerji)
3 | SDA | D10 (SDA) Cift Yonlii Veri Aktarimi
4 | SCL | D11 (SCL) Veri Aktariminin Senkranizasyonu

JII ZO9T WD

Resim 5.19: Gozle Etkinligi Ornek Devre Semast

DENEY AP atélyelerinde Elektronik Programlama ve Nesnelerin Interneti dersi icin kullanilan
setlerde tlizerine 12C modiilii lehimlenmis 1 adet 4x20 LCD Ekran ile yine tlizerlerine 12C
modiilii lehimlenmis 2 adet 2x16 LCD ekran bulunmaktadir. Kullanim acisindan, baglanti ve
kodlama acgisindan 4x20 LCD ekranlar ile 2x16 LCD ekranlar arasinda onemli farkliliklar
bulunmamaktadir. Bundan sonraki etkinliklerin ¢ogunda daha rahat calisabilmek adina

genellikle iizerine 12C modiilii lehimlenmis 4x20 LCD ekran kullanilacaktir.

Dikkat

LCD ekranlar ister tek basina kullanilsin, isterse de 12C modiilleri ile kullanilsin; Arduino
IDE arayiiziinde kodlayabilmek i¢in baz1 kiitiiphanelere (library) ihtiya¢c duyulmaktadir.
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1.9 Gozle — Arduino IDE’de Kiitiiphane (Library)

Deneyap Kart’lar1 baz1 devre elemanlari ile Arduino IDE’de kodlanmak istediginde daha kolay
ve etkili bir sekilde kontrol edilebilmesi i¢in bazi kiitiiphanelerden faydalanilmaktadir. Yani,
birgok programlama platformunda oldugu gibi Arduino IDE’de kodlama yapilirken
kiitiiphaneler kullanilmaktadir. Ozellikle Deneyap Kart’a takilan sensér ve diger devre
elemanlarinin kendi 6zel kod ve fonksiyonlarini kullanarak daha az kod yazimi yapilmasi
saglanir. Kiitliphaneler; bilesenlerle ilgili bilgiler ile birlikte ¢esitli fonksiyonlar igerirler ve bu
sayede kod karmasasinin dnlenmesini saglarlar. Arduino IDE arayiiziinde bu sensor ve devre
elemanlarina ait kiitiiphanelerin Oncelikle Arduino IDE’de bulunmasi ve kod bloguna
eklenmesi gerekmektedir. Bu kiitiiphanelerden bazilari Arduino IDE’de standart olarak
bulunmakta iken; ihtiya¢ duyulan diger kiitiiphaneler indirilerek veya olusturularak Arduino
IDE arayiiziine eklenebilir. Arduino IDE’ye kiitiiphaneler iki farkli sekilde eklenebilir. Bunlar:

= 1. Se¢enek: Arduino IDE yazilimi icerisinde meniiden ekleme — Arduino IDE yazilimi
acildiktan sonra asagidaki resimde goriildiigii gibi “Taslak” meniisiinden “Kiitiiphane
Ekle”, “Kiitiiphaneleri YOnet” meniilerini takip ederek “Kiitiiphane YOneticisi”
penceresi acilir. Bu pencerede arama kismina istenen kiitiiphane ismi yazilarak arama
yapilir. Listeden istenen secenek i¢in “KUR” butonuna tiklanarak kiitliphane Arduino
IDE’nin “Kiitiiphane Ekle” meniisiindeki kiitliphaneler arasina eklenir.

@ sketch_feb19a | Arduino 1.8.10
File Edit VSketch Tools Help

Verify/Compile Ctri+R

Upload Ctri+U

sketch Upload Using Programmer Ctrl+Shift+U
e Export compiled Binary Ctrl+Alt+S

Show Sketch Folder Ctrl+K
e Include Library | = .
ol Add File... Manage Libraries... Ctrl+Shift+]

Add .ZIP Library...

Arduino libraries
' Bridge
EEPROM
Esplora
Ethernet
Firmata
GSM
HID
Keyboard
LiquidCrystal
Mouse

Resim 5.20: Arduino IDE ye Kiitiiphane Ekleme

jpur-satun.cods hers. ta run onces

@ Library Manager X

Type Instalied ~ Topic All | |UiquidCrystal_2C

AGirs by Bengt Martensson ~
A Girs infrared server for the Arduino platform. Requires InfrareddArdumno. Also uses LiquidCrystal_I2C version 1.1.2 or later,
More info.

Version 1.0.2 || Install

arduino-display-lcdkeypad 1, dieter niklaus o gmx.net
Arduino LCD Keypad Shield driver. This driver supports two HW types: 4 or & bit parallel data bus (LiquidCrystal driver), and 12C bus and RGB
color backlight (LiquidTWI2 driver).

More info

hdaa780 L Bill Perry

Extensible hd44780 LCD library. hd44780 is an extensible LCD library for hd44780 based LCD displays. The API functionality provided by the
hd44780 library dass, when combined with an hd44780 library i/o subdass, is compatible with the API functionality of the Arduno LiquidCrystal
Tibrary as well as most of the LCD API 1.0 Specification. The hd44780 API also provides some addtional extensions, including return status for APT
functions, ability to read from the LCD, and abilty to configure the LCD command execution timing. hdd4780 currently indudes /o subclasses for
Arduino direct pin control, i2c expander backpacks, and LCDs with native i2c interface. keywords: hd44780 ld i2c display hd44780_12Cexp
hd44780_pinlO hd44780_I2Clcd LiquidCrystal Bill Perry bperrybap duinowitchery

More info

m_LiquidCrystal_I2C b Jean-Marc Paratte
My enhanced fm_LiquidCrystal_I2C Arduino Library. Driven with ym_Scheduler and jm_Wire. Display numbers with convenient formats.
Mare inf

Resim 5.21: Arduino IDE ye Kiitiiphane Ekleme
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= 2. Secenek: Arduino klasdriindeki kiitiiphane klasdriine ekleme - Bunun i¢in 6ncelikle
internetten istenen kiitiiphane bulunur ve “zip” veya “rar” dosya uzantisi ile sikistirilmig
bir formatta indirilir. Daha sonra bu sikistirilmis klasérden c¢ikarilir ve Arduino IDE
yaziliminin yiiklii oldugu “Libraries” klasoriiniin igerisine yapistirilir.

Dikkat

Arduino IDE’de bulunan veya sonradan eklenen kiitiiphaneler kod bloguna #include komutu
ile “<” ve “>” igaretleri arasinda yazilarak dahil edilir. Asagida buna birka¢ 6rnek verilmistir.

#include <Wire.h>
#include <LiquidCrystal 12C.h>

#include <DHT11.h>

Arduino IDE’de kod bloguna kiitiiphaneler eklendikten sonra kiitiiphanelere dahil olan kodlar
ve fonksiyonlar daha etkili kod yazimi i¢in kullanilabilir.

1.10 Gozle ve Uygula — LCD Ekrana Ilk Yazim Yaziyorum (Ogrenci 2)

Malzeme Listesi

Deneyap Kart
Baglanti kablolar:
4x20 LCD Ekran (I12C Modiillii)

Bu etkinlikte 12C modiilii entegreli 4x20 LCD ekranimiza ilk yazilar yazilacak olup, 12C
kiitiiphanesi eklenerek, bu kiitiiphanedeki baz1 komutlar kullanlacaktir. Oncelikle I12C entegreli
LCD ekran Deneyap Kart’a baglanacaktir. Arduino IDE yaziliminda ise “LiquidCrystal 12C.h”
kiitiiphanesi kod bloguna eklenecek, sonrasinda LCD ekran LiquidCrystal 12C kiitiiphanesi
komutlar1 kullanilarak bir nesne olarak tanimlanacaktir. En son olarak da “setup” kod blogunda
LCD ekranla 6nce haberlesme baslatilarak ekran 15181 yakilacaktir ve ekrana yazdirilmak
istenen yazi (MERHABA DUNYA) gonderilecektir. Asagida bu uygulamaya ait bulunan
kodlar1 egitmen oncelikle 6grencilere kendisi agiklayarak anlatacak ve sonrasinda 6grencilerin
kendilerinin de LCD ekranlarina “MERHABA DUNYA” ifadesini yazmalar1 istenecektir.
Etkinlikle ilgili 6rnek devre semas1 ve kod asagidaki resimlerde goriilmektedir.
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Resim 5.22: Gozle-Uygula Etkinligi Ornek Devre Semasi

A

#include <LiguidCrystal I2C.h> //I2C modiilli LCD ekran kiitiphanesi (LiquidCrystal_I2C) ekleniyor

LigquidCrystal I2C 1lcd(0x27, 20, 4); //LiquidCrystal_I2C kiitiphanesinden "lcd" isminde 16 situn 2 satirlik ve 0x27 adresinde bir ekran tanimlaniyor.

id setup() {

lcd.init(); // Tanimlanan lcd ekran baglatiliyor.

ght(); // lcd ekranin 13131 agiliyor.

lcd.print ("MERHABA DUNYA"):; // lcd ekranin ilk satir ve siitunundan baglatilarak "MERHABA DUNYA" yazdiriliyor.

id loop() {

e e e
Cib W RO WOt wN
8 8
]
[
Q. v

Resim 5.23: Gozle-Uygula Etkinligi Ornek Kodu

Dikkat

Eger LCD ekranda yazi goriinmiiyorsa; 12C modiiliindeki mavi parga igerisindeki ekran
kontrast ayari ile yazinin goriinmesi saglanabilir.

Dikkat

LCD ve 12C kiitiiphanelerinde print fonksiyonu ile ekrana metin yazdirilirken;

e Metin ¢ift tirnak (““ ) arasinda girilmelidir.
e Yazdirilmak istenen metinde Tiirk¢e karakter kullanilmamalidir.

1.11 Gozle ve Uygula — LCD Ekran i¢in Kullanilan Komutlar (Ogrenci 1)

Malzeme Listesi

Deneyap Kart
Baglant1 kablolari
4x20 LCD Ekran (I12C Modiillii)

LCD ekranlar araciligiyla istenen veri ve mesajlar1 dis diinya ile paylagsmada kiitiiphanelerden
faydalanildigindan bahsedilmisti. Bu uygulamada LCD ekranlar1 kullanirken LCD ekran
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kiitiiphanelerinde bulunan ve en fazla kullanilan komut ve fonksiyonlar listelenecek ve bazilar
ornek olarak kullanilacaktir. Asagidaki tabloda LCD ekranlarla ilgili en fazla kullanilan komut
ve fonksiyonlar ve islevleri bulunmaktadir.

LCD Kiitiiphane Fonksiyonlar:

Fonsiyon Ad1 Gorevi

init LCD ekran ile haberlesmeyi baslatir.
home Imleci en iist sol konuma (0,0) getirir.
clear LCD ekrandaki yazilari temizler

print Ekrana yazi, metin ve rakamlar yazdirir.
setCursor Imlecin konumunu belirtilen satir ve siituna getirir.
cursor Alt ¢izgili imleci agar.

noCursor Alt cizgili imleci kapatir.

blink Yanip sonen imleci acar.

noBlink Yanip sOnen imleci kapatir.

display LCD ekrani agar.

noDisplay LCD ekrani kapatir.

backlight Arka planin 1s181n1 agar.

noBacklight Arka planin 1518311 kapatir.
scrollDisplayLeft LCD ekranda imleci sola kaydirir.
scrollDisplayRight LCD ekranda imleci saga kaydirir.
createChar Ozel karakter olusturur.

write Ozel karakter yazar.

Dikkat

Arduino IDE yaziliminda LCD ekran i¢in bu fonksiyonlar kullanilmak istendiginde,
oncelikle LCD 12C.h kiitiiphanesinde olusturulan LCD ekran nesnesinin ismi, nokta ve
sonrasinda komutlar yazilir. Komuttan sonra parantez igerisinde de varsa degisken veya
degerler yazilir, sonuna da noktal1 virgiil eklenerek sonlandirilir.

led.print ("MERHABA DUNYA");

Fonksiyon icin

LCD ekran igin
uygulanacak deger

nesne adi

Fonksiyon

Bu uygulamada ise yukaridaki tablolardaki fonksiyonlari kullanarak Deneyap Kart’a bagl 12C
modiili entegreli 4x20 LCD ekranda 1.satirda ilk siitundan baslayarak “DENEYAP”, 2.satirda
4. siitundan baslayarak “ATOLYELERI”, 3.satirda 8.siitundan baslayarak “LISE” ve 4.satirda
10.stitundan baglayarak “EGITIMLERI” kelimeleri yazilacaktir. Ayrica son kelimenin sonuna
yanip sonen bir imle¢ eklenecektir. Etkinlikle ilgili 6rnek devre semasi, kod ve etkinligin ekran
ciktist asagidaki resimlerde goriilmektedir.
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Resim 5.24: Gozle-Uygula Etkinligi Ornek Devre Semasi

#include <LiquidCrystal I2C.h> A

W M

LignidCrystal I2C 1lcd(0x27, 20, 4):

void setup() {
lcd.init ()
lcd.backlight():

o

] ™

10 wvoid loop() {
11 lcd.home ()

12 lcd.print ("DENEYAP") ;

13 lcd.setCursor(3,1):

14 lcd.print ("ATOLYELERI") ;
15 lcd.setCursor (8,2):

16 lcd.print ("LISE");

17 lcd.se sor (9,3):

1
i

8 lcd.print ("EGITIMLERI");
19 lcd.blink():
20 delay (5000):

Resim 5.25: Gozle-Uygula Etkinligi Ornek Kodu
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Resim 5.26: Gozle-Uygula Etkinligi Ekran Ciktisi

Dikkat

Ekranda yazilmasi gereken metinler yazdirildiktan sonra sonuna yanip sonen imle¢ blink
fonksiyonu ile eklenecektir. Bu imlecin yanip sondiigiiniin goriinebilmesi i¢in de; kodun en
sonuna delay fonksiyonu ile belirli bir siire (5 saniye gibi) bekleme eklenecektir.

1.12 Gozle ve Uygula — LCD Ekranda Saga-Sola Hareketli Yazi (Ogrenci 2)

Malzeme Listesi \

Deneyap Kart
Baglanti kablolar:
4x20 LCD Ekran (I12C Modiillii)

LCD ekranlarda ¢esitli fonksiyonlar farkli algoritma yapilar1 kullanilarak gosterilen metinler
hareket ettirilebilir ve saga veya sola kaydirilabilir. Bu uygulamada egitmen bir onceki
uygulamada 6grencilere bahsettigi LCD ve I2C kiitiiphanelerindeki fonksiyonlar1 tanitmaya
devam edecektir. Egitmen 6zellikle “scrollDisplayRight” ve “scrollDisplayLeft” komutlar
ile ekrandaki gorselleri hareket ettirebileceklerini anlatarak, Ggrencilere Deneyap Kart’a
baglanmis bir I2C modiilii entegreli 4x20 LCD ekranin ikinci satirinda “DENEY AP” yazisinin,
ticiinci satirinda ise “ATOLYELERI” ifadesinin saga ve sola hareket ederek gosterildigi bir
algoritmay1 Arduino IDE ile kodlayarak gosterilmesini 6grencilerden gerceklestirmelerini ister.
Burada egitmen Ogrencilere sadece kullanacaklar1 fonksiyonlarin gorevlerini ve nasil
kullanilacaklarin1 basit 6rneklerle gosterebilir. Ancak kesinlikle 6grencilere yukarida istenen
etkinligin nasil yapilacagin1 gostermemeli ve kodlar1 6grencilere vermemelidir. Bunun yerine
egitmen Ogrencilerin istenen algoritmay1 kurarak fonksiyonlar1 dogru sekilde kullanmalari i¢in
rehber olarak onlara yol gosterebilir. Asagidaki resimde etkinlikle ilgili 6rnek devre semasi ve
kod goriilmektedir.
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Resim 5.27: Gozle-Uygula Etkinligi Ornek Devre Semasi

I HO5_1_12_G_U_LCD_Sag_Sol_Hareketli_Yaz_ _

1 #include <LiquidCrystal I2C.h> A

3 LiguidCrystal I2C lcd(0x27, 20, 4):
5 void setup() {
6 lcd.init ()

lcd.backlight ()

10 lwvoid loop() {

sor(l,1);
t ("DENEYAP") ;
sor (0,2);
lcd.print ("ATOLYELERI") ;

1 for (int i=1; i<1ll; i++){
18 lcd.scrollDisplayRight ()

delay (250)
}
21 for (int j=1; j<1l1l; j++){
22 lcd.scrollDisplayLeft ()
23 delay (250);

Resim 5.28: Gozle-Uygula Etkinligi Ornek Kodu

1.13 Gozle ve Uygula — LCD Ekrani ve Ekran Isigim1 A¢ma-Kapatma (Ogrenci

1y
Malzeme Listesi \

Deneyap Kart
Baglant1 kablolari
4x20 LCD Ekran (I12C Modiillii)

Bu etkinlikte LCD ekran ve 12C kiitiiphanesinde bulunan ekrani ve 15181 a¢gma-kapatma
fonksiyonlar1 ile birlikte imleci gosterme ve gostermeme fonksiyonlarini i¢eren bir kod yazip,
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LCD ekran iizerinde goriintiilenmesi saglanacaktir. Egitmen asagidaki kod dizimindeki
senaryoya uygun (veya kendisi bir senaryo olusturarak) “clear, home, setCursor, blink, noBlink,
backlight, noBacklight, print, display ve noDisplay” fonksiyonlarinin kullanilacag: bir ekran
uygulamasi olusturacaktir. Daha sonra da Ogrencilerin buna benzer bir uygulamayr kendi
Deneyap Kart ve LCD ekranlari i¢in Arduino IDE’de gerceklestirmelerini isteyecektir. Burada
yine egitmen Ogrencilere kodu direkt vermeyecek, onlarin fonksiyonlar1 kullanarak verilen
senaryoyu yerine getiren bir uygulamay1 yapabilmeleri i¢in rehber olarak onlara gerektiginde
yardimc1 olacaktir. Asagidaki resimde etkinlikle ilgili 6rnek devre semast ve kod
goriilmektedir.
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Resim 5.29: Gozle-Uygula Etkinligi Ornek Devre Semasi

I HO5_1_13_G_U_LCD_lsik_Acma_Kapatma _

1 #include <LiquidCrystal_I2C.h> Al 26 .noBlink():

3 LiquidCrystal I2C lcd(0x27, 20, 4):
q - Cursor(7,1):
int ("DENEYAP") ;
2500);
t 3=1; 3<6; j++){
ght();

delay(1000);

klight ()
delav (1000) ;

void setup() {
lcd.in [ § ¥
acklight ()

ear();
1000) ;
int ("Ekran Kapaniyor!"):;

lcd.blink();
delay(2500);

Resim 5.30: Gozle-Uygula Etkinligi Ornek Kodu

1.14 Gozle ve Uygula — LCD Ekranda Ozel Karakter Olusturma ve Gdsterme
(Ogrenci 2)

Malzeme Listesi |

Deneyap Kart
Baglanti kablolar:
4x20 LCD Ekran (I12C Modiillii)
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Aslinda LCD ekranda gosterilen her harf, rakam ve diger gorseller gosterildigi alandaki 5 siitun
ve 8 satirdan olusan noktalarin farkli kombinasyonlar1 ile gosterilmektedir. Ekranda
gosterilmek istenen her gorsel icin 5x8 pixel yapisindaki her noktanin yanip sonmesi tek tek
kodlanarak kontrol ediliyor ve istenen gorsel LCD ekranda olusuyor. Asagidaki resimde LCD
ekran yapis1 goriilmektedir.

Resim 5.31: LCD Ekran Yapisi (5x8)

Yukaridaki 5x8’lik alana bir “giilen surat” ¢izdirilmek istendiginde hangi pixellerin yanacagi,
hangi pixellerin soniik olacagi belirlenerek ve bunu Arduino IDE’de kodlayarak LCD ekran
tizerinde goriintiileyebiliriz. Asagidaki resimde LCD ekranda giilen surat goriilmektedir.

Resim 5.32: LCD Ekranda Giilen Siirat

Yukaridaki sekilde olusturulmak istenen giilen yliz satir satir incelendiginde pixellerin;

1.satirda: 0,0, 0, 0, 0
2.satirda: 0, 1,0, 1,0
3.satirda: 0,0, 1,0, 0
4 satirda: 0, 1,0, 1,0
S.satirda: 0,0, 0, 0, 0
6.satirda: 1, 0, 0, 0, 1
7.satirda: 0,1, 1, 1,0
8.satirda: 0, 0, 0, 0, 0

b

seklinde kodlanmas1 gerektigi anlagilmaktadir. Bu satirlarin tek tek kodlanmasinda daha 6nce
de kullanilan dizi yontemi kullanilacaktir. Burada kullanilan tek boyutlu dizide; olusturulmak
istenen sekle ait her satirdaki noktalarin (pixellerin) koyu renk mi (1) yoksa agik renk mi (0)
yanacagina yonelik kodlama yapilacaktir. Egitmen; bu yontemi kullanarak “giilen surat”, “ok”
ve “kalp” gorsellerinin olusturulacagi ve kullanilacagi bir uygulamay: asagidaki sekilde
ogrencilere Oncelikle Arduino IDE arayiizii araciliiyla gosterir. Sonrasinda ise 6grencilerden




5.Bolim: Ekran ve Gosterge Araglarinin Kullanimi

de bu uygulamay1 yapmalarini ister. En son olarak ise 6grencilerin de kendi istedikleri ti¢ farkli
karakter olugturmalarini ve bunlar1 [2C modiilii entegreli LCD ekrana Arduino IDE yazilimi ile
gosteren bir kod yazimi yazmalarimi saglar. Burada egitmen &grencilerin karakterlerini
olusturabilmeleri i¢in onlara rehber olarak yardimeci olur ama ¢oziimii direk gostermez.
Uygulamayla ilgili 6rnek kod asagidaki resimde goriilmektedir.

oW

5 |byte

1 |#include <LiquidCrystal I2C.h>
LiguidCrystal_I2C lcd(0x27, 20, 4):

5 byte surat[8] = {

B0000O,
B01010,
800100,
B01010,
B0000O,
B10001,
BO1110,
B00000,
¥
ok[8] = {

800000,
800100,
B00010,
B11111,
800010,
800100,
B0000O,
B00000,
}:

5 byte kalp([8] = {

B0000O,
B01010,
B11111,
B11111,
B11111,
BOl11l0,
B00100,
B0000O,
}:

A

36 void setup() {

or(7,1):
("DENEYAP") ;

or (16,1);
te (byte(l)):

;oi<4; i+
1c e (byte(2)):

Resim 5.33: Gozle-Uygula Etkinligi Ornek Kodu

Dikkat

Yukaridaki kod satirlarinda byfe degisken tipinde “surat”, “ok” ve “kalp” adinda ii¢ dizi
tanimlandiktan sonra, “createChar” fonksiyonu ile LCD ekranin 8 tane olan hafizasina (yani
0’dan 7’ye kadar karakter olarak) kaydedilebilir.

led.createChar (1, surat) ;

7

Nesne adi

Karakter no

Dizi ismi
Karakter olusturma fonksiyonu

“createChar” fonksiyonu kullanilirken once nesne adi ve noktadan sonra, createChar
fonksiyonu yazilir, sonrasinda ise parantez igerisinde karakter numarasi ve virgiilden sonra
dizi ismi yazilir ve satir sonuna noktali virgiil konur.
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Dikkat

“createChar” fonksiyonu ile olusturulan karakterler daha sonra write fonksiyonu ile LCD
ekran tizerine yazdirilir.

led.write (byte(l)) ;

/

Nesne adi Degisken tir

Karakter no
Fonksiyon adi

“write” fonksiyonu kullanilirken 6nce nesne adi ve noktadan sonra, write fonksiyonu yazilir,
sonrasinda ise parantez igerisinde dnce tanimlanan degiskenin tiirii (byte) ve yine parantez
icerisinde karakter numarasindan sonra satir sonuna noktali virgiil konur.

1.15 Gozle ve Uygula— Deneyap Kart’a Birden Fazla 12C Modiillii LCD Ekran
Baglama ve LCD Ekranlarin Baglanti Adreslerini Degistirme (Ogrenci 1)

Malzeme Listesi

Deneyap Kart

Baglanti kablolar

2x16 LCD Ekran (I12C Modiillii)
4x20 LCD Ekran (I12C Modiillii)

Deneyap Kart ile projeler yaparken birden fazla LCD ekran kullanilmak istendiginde 12C
modili entegre edilmemis LCD ekranlarda oldukga zor olabilmektedir. Ciinkii sadece bir LCD
ekrant Deneyap Kart’a baglarken Deneyap Kart iizerindeki dijital pinlerden en az 6 tanesini
kullanmak durumunda kalinmaktadir. Buna ek olarak diger sensor ve devre elemanlarinin da
Deneyap Kart iizerindeki dijital pinlere baglandigin1 diisiindiigiimiizde ciddi bir pin sayis1
sikintist yasanabilir. Bunun i¢in daha onceki Gozle ve Uygula kisimlarinda 12C modiili
kullanilarak sadece D10 (SDA) ve D11 (SCL) pinleri ile birlikte 5 V ve GND girisleri
kullanildig1 ve belirli bir adresleme ile (0x27) LCD ekran iizerinde istenen verinin yazilabildigi
anlatilmisti. Tam da bu noktada, Deneyap Kart ile gergeklestirilen projelerde birden fazla LCD
ekranin kullanilmasi gerektiginde 12C modiillii entegreli LCD ekranlar1 kullanarak ve 12C
modiillerinin adreslemeleri ile ilgili ayarlamalar yapilarak; 8 adede kadar I2C modiillii LCD
ekran Deneyap Kart iizerinde bagka bir pin kullanilmadan ve yine sadece D10 ve D11 pinleri
ile birlikte 5 V ve GND pinleri kullanilarak Deneyap Kart’a baglanabilir.

Normal olarak I2C modiilii entegreli LCD ekranlarin adres bilgisi “0x27” olarak
ayarlanmaktadir. Birden fazla 12C modiilii entegreli LCD ekran1 Deneyap Kart’a baglarken ve
Arduino IDE’de kodlarken iki noktada yapilacaklar 6ne ¢ikmaktadir. Oncelikle daha fazla 12C
modiilii entegreli LCD ekran1 kullanmak istedigimizde 12C modiiliinde bulunan adresleme
noktalarini degistirerek 12C modiilii entegreli LCD ekranin adresini “0x20” ile “0x27” arasinda
bir deger olarak degistirilebilir. Bu adresleme noktalar1 12C modiiliiniin arka yiiziinde “A0”,
“A1” ve “A2” ifadeleri ile belirtilen ikiser noktadan olusmaktadir. Asagidaki resimde 12C
modiili resmi goriilmektedir.
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Resim 5.34: I12C Modiillii

I2C modiilii tlizerindeki adresleme noktalarindan her ¢iftin kisa devre olup olmasma gore
modiiliin adres bilgisi degismektedir. Asagidaki tabloda kisa devre i¢in “1” ifadesi
kullanilirken, kisa devre olmama durumu ise “0” ile belirtilmis olup, 8 farkli kombinasyona
gore [12C modiiliiniin alacag: adres bilgileri verilmistir.

Adres Bilgileri
0 0 0 0x27
1 0 0 0x26
0 1 0 0x25
1 1 0 0x24
0 0 1 0x23
1 0 1 0x22
0 1 1 0x21
1 1 1 0x20

Buradaki adres bilgilerine gore A0, A1 ve A2 hizasindaki ¢ift noktalarinin hangisinin kisa devre
yapilacagi belirlendikten sonra havya ve lehim kullanilarak bu noktalar kisa devre haline
gelmeleri i¢in lehimlenmelidir.

Asagidaki gorselde 12C modiilii entegreli LCD ekranin iizerindeki I12C modiiliiniin A1 ve A2
nokta ciftleri lehimlenerek I2C modiilii entegreli 2x16 LCD ekranin adresi “0x21” olarak
ayarlanmigtir.
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Resim 5.35: I2C Modiillii LCD Ekran




5.Bolim: Ekran ve Gosterge Araglarinin Kullanimi

Dikkat

12C modiiliindeki A0, A1 ve A2 hizalarindaki ¢ift noktalar birbirine lehimlenmesinde sadece
iist liste olan noktalarin birbirleri ile lehimlenmesine dikkat edilmelidir. Her cift sadece
birbirleri ile lehimlenecek diger noktalara lehimlenmeyecektir.

Bu noktalarin lehimlenmesi ¢ok hassas ve ince bir is oldugu i¢in egitmen &grencilere
lehimleme i¢in yardim edebilir.*

* Ogrencilerin seviyelerine ve becerilerine gére egitmen 12C modiiliindeki adresleme
noktalarini 6grencilerin saglig1 ve parcalarin zarar gormemesi agisindan dersten once kendisi
lehimleyerek 12C modiilii entegreli LCD ekranlari1 hazir hale getirebilir.

Dikkat

12C modiilii entegreli LCD ekranlardan 4x20 veya 2x16 satir ve siitunlu olmasi adresleme
ayarlar1 bakimindan bir farklilik géstermemektedir.

12C modiilii entegreli LCD ekranlarin adresleme ayarlar yapilarak 1 adet 2x16 12C modiilii
entegreli LCD ekran ve 1 adet 4x20 12C modiili entegreli LCD ekrani tek bir Deneyap Karta
baglayarak her ekranda farkli veriler yazdirabilecegimiz bir uygulamaya geg¢ilecektir. Bu
uygulamada ekranlardan birinde “MERHABA DUNYA” yazdirilacakken, diger ekranda
“HELLO WORLD” yazdirilacaktir. 4x20 12C modiilii entegreli LCD ekranin adresinde
herhangi bir degisiklik yapilmadan adresi “0x27” olarak kullanilacak olup; 2x16 12C modiilii
entegreli LCD ekranin Al ve A2 adresleme cift noktalar1 lehimlenecekek ve adresi “0x21”
olarak ayarlanmis olacaktir. Kullanilacak I12C modiilii entegreli LCD ekranlarin adresleme
noktalarinin lehimleme islemi gerceklestirildikten sonra Deneyap Kart iizerindeki ayn1 D10,
D11, 5 V ve GND pinleri breadboard {iizerinde g¢ogaltilarak LCD ekranlar 12C modiilleri
aracilifiyla Deneyap Kart’a baglanir. Etkinlikle ilgili 6rnek devre semasi asagidaki resimde
goriilmektedir.
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Resim 5.36: Gozle-Uygula Etkinligi Ornek Devre Semasi

Devre kurulduktan sonra 12C modiilii entegreli 4x20 LCD ekranda “MERHABA DUNYA”,
I2C modiilii entegreli 2x16 LCD ekranda ise “HELLO WORLD” yazisim1 yazdiran kodlar
Arduino IDE’de yazilacaktir. Egitmen bu uygulamayr kendisi yapmayip, Ogrencilerin
yapmasini saglayacaktir. Ornek kod asagidaki resimde goriilmektedir.

1 (#i de <LiquidCrystal I2C.h> // I2C modillé LCD ekran kitiiphanesi (LiquidCrystal_ I2C) ekleniyor ~

3 LiquidCrystal I2C 1lcdl(0x27, 20, 4); // LiquidCrystal I2C kiutiiphanesinden "lcdl" adinda 20 siitun ¢ satirlik ve 0x27 adresinde bir ekran tanimlaniyor

4 LiquidCrystal I2C 1lcd2(0x21, 16, 2); // LiquidCrystal_ I2C kitiiphanesinden "1cd2" adinda 16 siitun 2 satirlik ve 0x21 adresinde bir ekran tanimlaniyor

e

void setup() {

; //Tanimlanan lcdl ekrani baglatiliyor

; //Tanimlanan lcd2 ekrani baglatiliyor

r ; //lcdl ekranminin 1$1§1 agiliyor

; //lcd2 ekraninin 131§1 agiliyor

; // lcdl ekrani temizleniyor.

;s // lcd2 ekrani temizleniyor.

; //lcdl ekraninda imleg¢ "0,0" satir ve sititununa getiriliyor.

; //lcd2 ekraninda imleg¢ "0,0" satir ve siitununa getiriliyor.
.print ("MERHABA DUNYA"); // lcdl ekranina "MERHABA DUNYA" yaziliyor.
lcd2.print ("HELLO WORLD"); // lcd2 ekranina "HELLO WORLD" yaziliyor.

) void loop() {

Resim 5.37: Gozle-Uygula Etkinligi Ornek Kodu
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Dikkat

Egitmen ¢ift LCD ekranda yazi yazdirilmasi uygulamasinda o6grencilere sadece LCD
ekranlarin adres tanimlanmasinda ve iki LCD ekranin Arduino IDE yaziliminda farkli
nesneler olarak tanitilmasinda yardimci olabilir. Bunun disindaki konularda 6grencilerin
kendi kodlarin1 yazmalarimi saglamali, onlara takildiklari noktalarda direk kodu vermek
yerine rehber olarak yol gostermelidir.

2. ADIM: TASARLA ve URET

2.1 Tasarla - 3 Ekran, 1 Yedi Segment Display ve 8 Butonlu Basketbol
Skorboard Yapimi

Bu etkinlikte 1 adet 12C modiilii entegreli 4x20 LCD ekran ile beraber 2 adet 12C modiilii
entegreli 2x16 LCD ekran, 1 adet 7 segment display ve 8 butonun kullanildigi bir basketbol
skorboardu yapilacaktir. Skorboard agagidaki 6zelliklere gore tasarlanmalidir.

(1) 12C modiili entegreli 4x20 LCD ekran (ana ekran) basketbol maci ile ilgili
bilgileri ve stireyi gostermek i¢in kullanilmalidir. Ana ekranda mag siiresince
bagka gosterim yapilmadik¢a 1.satirda ortali olarak “TBF 1.LIG MACI”
yazacaktir.

(i1) 12C modiilii entegreli 2x16 LCD ekranlardan bir tanesi ev sahibi takimin adini
ve skorunu gostermek icin kullanilacakken, digeri misafir takimin adini ve
skorunu gostermek i¢in kullanilacaktir.

(i11)) 7 segment display basketbol mag¢inin kaginci periyotta oldugunu gostermek i¢in
kullanilacaktir. Gostergede gosterilen rakam 1, 2, 3 ve 4 olarak basketbol
macginda oynanan periodu gosterecektir.

(iv) 8 buton ve gorevleri ise asagidaki eslesmeye gore tasarlanacaktir.

1.buton; ev sahibi takimin skoruna 1 say1 ekler.

2.buton; ev sahibi takimin skoruna 2 say1 ekler.

3.buton; ev sahibi takimin skoruna 3 say1 ekler.

4.buton; misafir takimin skoruna 1 say1 ekler.

5.buton; misafir takimin skoruna 2 say1 ekler.

6.buton; misafir takimin skoruna 3 say1 ekler.

7.buton basketbol maginin period gostergesini bir artirir.

8.buton tiim ekranlar1 ve period gdstergesini resetler.

(v) Reset butonuna tiklandiginda 6ncelikle Ana ekranda 2.satirda “Skorboard”,
3.satirda ise “sifirlaniyor” yazdiktan 1 saniye sonra yarim saniye arayla 3 nokta
yanacak ve ana ekran tekrar baslangi¢ haline donerken (“TBF 1.LIG MACI”
yazarken), ev sahibi takim ve misafir takimin skorlar1 sifirlanacak, period
gostergesindeki rakam ise “1” olacaktir.

SR e oo o

(vi)  Period butonuna tiklandiginda oncelikle Ana ekranda 3.satirda ortali olrak
“PERIOD”, 3.satirda ise yine ortali olarak “BASLIYOR” yazdiktan 1 saniye
sonra yarim saniye arayla 3 nokta yanacak ve ana ekran tekrar baglangi¢ haline
donerken (“TBF 1.LIG MACI” yazarken), period gostergesindeki rakam 1
artacaktir.

(vil)  Say1 butonlarina basildiginda ise ana ekranda 3 satirda ortali olarak
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a. 1 say1 butonuna basildr ise; “! 1 SAYI!”

b. 2 say1 butonuna basildi ise; “!! 2 SAYI !!”

c. 3 sayi butonuna basildi ise; “!!! 3 SAYT !!!”

yazilar1 3 defa 1 saniye goriiniip, 0,5 saniye goriinmeyecek ve sonrasinda
basildig1 takimin skoruna say1 eklenecektir. Ana ekran tekrar baslangi¢ haline
donecektir (“TBF 1.LIG MACI” yazacaktir).

Ogrenciler gruplar halinde olusturacaklar1 devreyi ve programu tartigirlar. Egitmen gerekli
noktalarda 6grencilere yonlendirici sorular sormali ve 6nerilerde bulunmalidir. Fakat devrenin
kurulumu ve programin kodlarinit 6grencilere hazir olarak vermemelidir. Etkinligin 6rnek
semasi asagidaki resimde goriilmektedir.

Resim 5.38: Tasarla Etkinligi Ornek Devre Semast

Tanimlama: Ogrenciler 6ncelikli olarak problemi tanimlayabilmelidir. Problemi ¢dzmelerine
yardimci olacak asagidaki sorularin cevaplarini kendi aralarinda tartismalidir.

e Devrenin kurulumunda hangi LCD ekranlar, gosterge, butonlar, direngler ve ne kadar
kablo kullanilmalidir?

e Devrenin fiziksel olarak kurulumunda buton ve 7 segment gosterge icin kullanilacak
olan direnglerin ohm degerleri neler olmalidir?

e Devrenin fiziksel olarak kurulumunda 12C modiilii entegreli LCD ekranlarin, 7 segment
gostergenin ve butonlarin Deneyap Kart pinlerine baglantilarinda nasil bir sira
izlenmelidir?
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Ozellikle 12C modiilii entegreli 4x20 ve 2x16 LCD ekranlarin adresleme ayarlari ile
ilgili ne yapilamasi gerektigini belirler.

Kurulan devrenin Arduino IDE arayiiziinde sorunsuz olarak ¢alisabilmesi i¢in gereken
kiitiiphaneleri belirler.

Arduino IDE i¢inde yazilacak olan kodlarda hangi tiir kontrol yapilar1 kullanilmalidir?
Ozellikle her butonun gérevini net olarak tanimlar ve nasil bir kod yapis1 kullanacagini
belirler.

Arduino IDE igerisinde yazilacak olan kodlarda her butona basilma durumunda LCD
ekranlarda ve gostergede gosterilmesi gereken veriler i¢in olusturulmasi gereken
algoritma nasil olmalidir?

Arduino IDE igerisinde kullanilmasi gereken degiskenleri belirler.

Fikir {iretme: Bu asamada 0grencilerin yukarida belirlenen devre ve Arduino IDE programina
yonelik islemlerin nasil gerceklestirebilecegi ile ilgili fikir yiiriitmesi gerekir. Ornegin,
ogrenciler asagidakilere benzer fikirler tiretebilir.

Devrenin fiziksel kurulumu i¢in 220 ve 330 ohm’luk direngler kullanilmali ve Deneyap
Kart tlizerindeki dijital pin baglantilar1 ile Void fonksiyonlar1 6ncesindeki tanimlamalar
baglantilardaki pin degerleri ile ortiismelidir.

Devredeki ekipmanlar i¢in kullanmasi gereken kiitiiphanelerin Arduino IDE’de
bulunma durumunu kontrol eder, yok ise internetten veya Arduino IDE’nin kiitiiphane
boliimiinden indirir ve Arduino IDE’ye ekler.

Arduino IDE igerisinde period sayisi, ev sahibi takimin skoru ve misafir takimin skoru
icin kullanmas1 gereken degiskenleri belirler.

Devredeki ekranlar1 Arduino IDE igerisinde nesne olarak tanimlamasi ile ilgili yapilara
kadar verir.

7 segment gostergenin kodlamasinda switch case yapisi ile 1lgili planlama yapar.

Bu etkinlik i¢in kullanilabilecek devre tasarimi yukarida verilmistir.

2.2 Uret- 3 Ekran, 1 Yedi Segment Display ve 8 Butonlu Basketbol Skorboard
Yapimi

Ogrenciler ¢oziime yonelik tasarimlarmni yaptiktan sonra bilgisayar ve set baginda caligarak
istenilen gorevi yerine getirir. Ogrencilere egitmen tarafindan etkinliklerini tamamlamak i¢in
yeterli siire verilir. Ozellikle Arduino IDE igerisinde yazilacak program kodlarinda degiskenler,
dongiiler ve switch case yapilari ile ¢6zlim i¢in algoritmanin olusturulma siirecinde egitmenin
rehberligi 6grencilerin etkinligi gergeklestirmesinde dnemli olacaktir. Ogrencilerin asagidaki
resimde goriilen programa benzer bir program hazirlamalar1 beklenir.
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#include <LiguidCrystal I2C.h>

LiguidCrystal I2C 1lcdS(0x27, 20, 4):
LigquidCrystal I2C lcdH(0x21, 186, 2);
LigunidCrystal I2C 1lcdA(0x22, 16, 2):;

#define a DO
#define b D1
#define c D4
#define d DS
e D6
£ D7
g D9

5 #define buton_arti DAC1

#define buton reset DAC2

g #define H1S D12

#define H2S D13
#define H3S D14

#define Al1S D2
#define A2S D3
#define A3S D15

int DigiPin([7)={DO,D1,D4,DS,D€,D7,D9};
int period =

int H Skor
int A Skor =

I
[=3N=TN"

void setup() {
lcds.

lcdS.backl
lcdH.backl
lcdA.backl

for(int i=0; i<7; i++){
pinMode (DigiPin[i], OUTPUT):

ode (buton_arti,
ode (buton_reset,

INPUT) ;
pinMode (H2S, INPUT);
ode (H1S, INPUT):

pinMode (A3S, INPUT):
ode (325, INPUT):;
pinMode (A1S, INPUT):;

void loop() {

if (digitalRead (buton_arti)==1){
period++;
1lcdS.setCursor (7,2):

t ("PERIOCD");

sor (6,3);

t ("BASLIYOR") ;

delay (1000);

for (imt j=1; j<4; Fj++){

e (".")

sox (3,0);
rint ("IBF 1. LIG MACI"):;

lcdS.p

~
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if (period > 4){ [}
period = 1;

if (digitalRead (buton_reset)==1){
lcds. sor(0,1):
lcdS.print ("Skorboard");
lcdS.setCursor(0,2);
lcdS.print ("Sifirlaniyor");
delay (1000);
for (int j=1; j<4; j++){
1lcdS.print (".");
delay (500);

}
period = 1;
H Skor = 0:

A Skor = 0;

lcdS.print ("TBF 1. LIG MACI");

lcdH.setCursor (2,0);
lcdH.print ("ANADOLU EFES");
1cdH.setCursoxr(7,1);
lcdH.print (H_Skor);
lcdA.setCursor(3,0);
lcdA.print ("KARSIYAKA") ;
1cdA.setCursoxr(6,1);
lcdA.print (A_Skor);

if (digitalRead (H1S)==1) {
for (int j=1; j<4; j++) {
lcdS. setl sor(5,2):
1lcdS.print("! 1 SAYI !");
delay (1000) ;
1cdS.setCursor (0,2);

}
H_Skor = H Skor + 1;

talRead (H25)==1) {

for (int j=1; j<4; j++){
1cdS.setl sor(4,2);
lcdS.print ("!! 2 SAYI !1");
delay(1000);

lcdS.setCursox(0,2);
1lcds int (" ")
del 500);
}
H Skor = H Skor + 2;

if (digitalRead (H3S)==1){
for (int j=1; j<4; j++){
lcdS.setCursor(3,2):
lcdS.print("!!! 3 SAYI 111m);
delay (1000);
1lcdS.setCursox (0,2);
lcdS.print (" b2
delay(500);
}
H_Skor = H Skor + 3;
}

if (digitalRead (A1S)==1) {
for' (int J=1; j<49: j++)f
1cdS.set( sox (5,2);
lcdS.print("! 1 SAYI !");
delay (1000) ;
lcdS.setCursor(0,2);
lcdS.pxrint (" b 00
delay(500);
}
A Skor = A Skor + 1;
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163 if (digitalRead (A2S)==1){ 8 A
164 for ( 3=1; 4; j++) 4 ]
168 lcdS 3 3
189 lcdS.p t(" ") =
17 lel 5
171 } 6
172 A Skor = A Skor + 2; 7
173 } )8
174 i ad (A35)==1) { 9
175 ; 4; j+H) 0
17 r(3,2): 1
177 nt(®11! 3 SAYE !!iwys 2
17 4 talWrite (g,HIGH);
180 nyix break;
181 delay (500);
182 } 7 case 3:
183 A Skor = A Skor + 3; digitalWrite (a,HIGH);
184 y - 219 di 1w (b, ®
192 227 case 4:
19 or (6,1); 228
194 1t (A_Skor) ; 229
196 switch(period) { 231
197 case 1: 232
234 digitalWrite (g,HIGH)
235 break;
236 }
237 delay (250):
2381} v

Resim 5.39: Uret Etkinligi Ornek Kodu

3. ADIM: DEGERLENDIR

Gilin sonunda O&grencilerle halka olusturulur. Bugiin tasarlayip gelistirdikleri basketbol
skorboard etkinligi i¢in sinif igerisinden Ogrenciler secilir ve asagidaki sorular {izerinden
tartigma ortamu yaratilir:

e 7 segment gostergenin baglant1 seklini ve kontroliinii aciklayiniz.

o 7 segment gostergenin ortak anot ve ortak katot olmasi baglantisini nasil

etkiler?

12C modiilii LCD ekranlarda neden kullanilmaktadir?
12C modiilii entegreli LCD ekranlarin arka kisminda lehimleme neden yapildi?
Devrelerin fiziki kurulumunda en fazla nerelerde zorlandiniz?
Arduino IDE yaziliminda “kiitiiphane” kullaniminin sebepleri ve avantajlari
nelerdir?

Program algoritmalarini olustururken hangi siireclerde zorlandiniz?

e Arduino IDE igerisinde yazilan kodlarda tek boyutlu ve ¢ift boyutlu dizi kavraminin
kullanilmasinin avantajlar1 nelerdir?

e Ozellikle buton ile 7 segment gdstergede arttirma ve eksiltme isleminin yaziminda

dizi kavraminin kullanilmasinin sebepleri ve avantajlari nelerdir?
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e Arduino IDE igerisinde yazilan kodlarda switch-case yapisinin kullanilmasinin
avantajlari nelerdir?

Degerlendirme, 6grencileri stkmadan, her bir soru icin verilen cevaplar tatmin edici bir diizeye
ulasincaya kadar devam ettirilebilir.
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6.Bolum - DC, Servo ve Step Motorlarin Kullanim

On bilgi:

Ogrenciler algoritma manti§mn bilir.

Ogrenciler temel programlama kavramlarini bilir.

Ogrenciler basit metin tabanli programlamaya yonelik sz dizimi denetimi, yazimi,
okumasi ve hata ayiklamas1 yapabilir.

Ogrenciler Deneyap Kart’t tamir ve bunu kullanarak devreleri kurup kodlarinda
diizenleme yapabilirler.

Ogrenciler Arduino IDE arayiizii ile degiskenler, “iffelse, for” dongiisii, dizi vb.
yontemleri ile kod yazarak elektronik devre elamanlarini yonetebilir.

Boliim Kazanimlari:

Ogrenciler DC motorlarin ¢aligma prensiplerini bilir.

Arduino IDE iizerinde DC motorlar1 ¢alistirabilecek ve kontrol edebilecek programi
yazabilir.

Ogrenciler servo motorlarm galisma prensiplerini bilir.

Ogrenciler Arduino IDE iizerinde servo motorlar ¢alistirabilecek programi yazabilir.
Ogrenciler servo motorlar ile ultrasonik sensér, HC-SR04 sensér tutucu, Buzzer ve
LCD ekran gibi devre elemanlariin yer aldigi devreleri kurabilir ve program kodlarini
yazabilir.

Ogrenciler step motorlarin ¢alisma prensiplerini bilir.

Ogrenciler Arduino IDE iizerinde step motorlar1 kontrol edebilecek progranu yazabilir.

Haftanin Amacr:

Bu haftanin amaci, 6grencilerin 6ncelikle DC, servo ve step motorlarin ¢alisma prensipleri
hakkinda bilgi sahibi olmalaridir. Bu motorlarin ve siiriicii devrelerinin tasarimi ve baglantilar
konusunda bilgi verilecektir. Motorlarin farkli devre elemanlariyla bir arada kullanimi ve uygun
devre tasarim siirecleri hakkinda uygulamalar yapilacaktir. Ayrica kurulan bu devreleri
Arduino IDE ile kodlanmast ve buna uyumlu farkli devre tasarimlari iizerinde calismalar
gercgeklestirilecektir.

Gozle ve Uygula Adimlarinda Kullanilacak Malzemeler:

Malzeme Listesi

Deneyap Kart DC motor

Breadboard DC Motor siiriicii karti
Baglanti kablolar: Step Motor

Pervane Step Motor siiriicii karti
Buzzer Servo motor

Buton BC547 transistor

Diyot 9V pil

Potansiyometre Ultrasonik sensor ve tutucu

Joystick Direng
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Haftanin Islenisi:
Gozle: DC motor, servo motor ve step motorun c¢aligma prensibinin verilmesi ve ilgili
devrelerin kurulmasi.
Uygula: DC motor, servo motor ve step motor ile d6rnek devrelerin olusturulmasi ve
programlanmasi.
Degerlendir: Haftanin icerigi ile ilgili yansitma etkinligi

1. ADIM: GOZLE ve UYGULA

1.1 Gozle — DC Motor Nedir?

DC motorlar dogru akimla ¢alisan ve elektrik enerjisini mekanik enerjiye doniistiiren araclardir.
Genellikle devrelerimizde hareket vermek istedigimiz mekanizmalara baglanirlar. Motor tiirleri
tizerine distiniitken motorlarin yapisal farkliliklarindan ziyade hangi alanda, ne amagla
kullanilabilecegi iizerine diisiinmek ve planlama yapmak gerekmektedir. Oncelikle bu ders
kapsaminda siklikla duyacaginiz bazi1 DC motor tiirleri asagida verilmistir.

e Firgali DC motorlar

o Rediiktorlii DC motorlar
o Rediiktorsiiz DC motorlar

e Firgasiz DC motorlar

e Servo Motorlar

e Step Motorlar
Fircali DC motor: Bu motor tiirlinde manyetik alan motorun miline hareket vermek i¢in
kullanilir. Rotor (endiivi) izerindeki sarimlara akim verilerek, govde lizerine yerlestirilmig sabit
miknatislart itip ¢ekmesi prensibinden yola ¢ikarak hareket elde edilir. Burada motorun
hareketli pargast olan rotor iizerindeki sarimlara gelecek akim kolektér ve firga denen bir
mekanizma ile kontrol edilir. Firgalar rotorda sarili bobinlere sirasiyla elektrik vererek
govdedeki sabit miknatislarla arasinda olusan manyetik alandan faydalanirlar. Firgali motorlar
ekstra herhangi bir siiriicii devresine ihtiya¢ duymadiklari i¢in tercih edilirler. Fakat fir¢alarin
asinmastyla birlikte ozelliklerini yitirecekleri ig¢in belirli araliklarla degistirilmeleri
gerekmektedir. Asagidaki resimde fircali motor 6rnegi goriilmektedir.

Govde(Stator)

Baglanti
Yan kapak Kutusu

Enduvi

Resim 6.1: Fircali Motor Ornek Goreseli
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fletkenden gecen akim yon degistirirse itilme yonii de degisir. Itilme yoniiniin degismesi
motorun doniis yoniinii de degistirir. Bunu daha iyi anlayabilmek i¢in sol el kuralindan
bahsetmekte fayda vardir. Bu kurala gore isaret parmagi yoniinde bir manyetik alanin (B)
oldugu ortamda, bu alan iizerine orta parmak yoniinde bir akim (I) gegen bir iletken dahil
edilirse, iletkene bas parmak yoniinde bir kuvvet (F) etkiledigi goriiliir. Bu kurala gore
asagidaki resimde goriildiigli gibi akimin yoniine bagli olarak motorun hareket yonii de
degisecektir.

I
DC kaynak i

Resim 6.2: DC Motorda Akim, Manyetik Alan ve Déniis Yonii Iliskisi

Firgali DC motorlar, “rediiktorli” ve “rediiktorsiiz” olmak iizere ikiye ayrilir.
Rediiktorlii DC Motorlar:
Motorun yiiksek devirde ¢alismasindan ziyade, torka (donme momenti) ihtiya¢ duydugu
durumlarda kullanilir. Miller ve disliler araciligiyla torku daha yiiksek doniis elde etmek
amaciyla kullanilan bir mekanizmadir. Asagidaki resimde rediiktorlii bir motorun ig
yapis1 goriilmektedir. Bu mekanizma sayesinde motor hizi ve yonii motor govdesi
icerisinde ayarlanir ve torku (donme kuvveti) daha yliksek motorlar elde edilmis olur.

Resim 6.3: Rediiktorlii DC Motor I¢ Yapisi
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Rediiktorsiiz DC Motorlar:
Bu motorlarda DC motorun hiz1 daha 6n plandadir ve motorun milinin yiiksek devirde
donmesi istenen durumlarda rediiktorsiiz DC motorlar tercih edilir.

Fir¢asiz DC Motorlar:

Firgali DC motorlardan temel farki bu motorlarda bobinler sabittir ve statora baglhdir.
Miknatislar ise rotora baglidir. Bu motorda rotor ve stator yer degistirmistir, boylece firca ve
kollektor sisteminin kalkmasi bu ikiliden kaynakli elektrik/mekanik kayiplari ortadan
kaldirmaktadir. Fakat konum belirleyici bir sensor ile rotor konumuna bagli olarak statordaki
uygun bobinlere akim yollanarak yiiklenir ve hareket saglanir. Bu motor yiiksek hiz ve tork
saglamasi ile avantajli olsa da harici gii¢ kaynag: gerektirmesi ve maliyet nedeniyle kullanim
alanlar1 farklilagmaktadir. Asagidaki resimde fircasiz DC motar i¢i yapist goriilmektedir.

Rotor
Hall Effect IC
(Sensor)

Resim 6.4: Fir¢asiz DC Motor I¢ Yapist

1.2 Gézle ve Uygula - Transistor ile DC Motor Siirme (Ogrenci 1)

Malzeme Listesi

Deneyap Kart

Breadboard

Baglanti kablolar:

9 V DC motor

BC547 transistor

10 K Ohm Direnc¢

Diyot

9V pil
Bu etkinlikteki ama¢ BC547 transistoriinii kullanarak o6grencilere DC motor siirmeyi
gostermektir. Motor siiriiciilerine neden ihtiya¢ duyulduguna yonelik bilgi vererek bu etkinlige
baslamakta fayda olabilir.

Yukarida anlatildig1 gibi aslinda basit anlamda DC motorlar uglarina uygun miktarda gerilim
uygulandiginda donerler fakat bazi durumlarda DC motorlar 40 mA’den daha fazla akim ¢eker.
Buna karsin Deneyap Kartin I/O pinlerinden maksimum 40 mA akim cekilebilir. Bu da
Deneyap Kart’in limitlerini astigindan ona zarar verebilir. DC motor gibi fazla akim c¢eken
devre elamanlarin1 Deneyap Kart ile programlamak ve kontrol etmek i¢in transistorler anahtar
olarak kullanilabilir. Asagidaki devre boyle bir uygulamaya ornektir.

Bu devre su sekilde calisir:

Bu devrede motorun akimi 9 V pil iizerinden saglanmaktadir. Pilin ‘“+’ ucu motora, motorun
diger ucu ise BC547°nin “kollektor” bacagina baglanmistir. BC547°nin “baz” bacagi bir direng
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tizerinden Deneyap Kart’in DO numarali pinine baglanmistir. 9 V pilin ‘—* bacag ile Deneyap
Kart’in GND bacagi birlestirilerek BC547°nin emiter bacagina baglanmistir. Bu durumdayken
DO numarali pinden agik (ON) degeri gonderildiginde BC547 anahtar gdrevi goriir ve 9 V
pilden aldig1 akim kollektor bacagindan akmaya baslar. Boylece motor doner. Devrede motora
paralel olarak bagli bulunan bir diyot bulunmaktadir. Bu diyotun goérevi, motordan kaynakli
olusabilecek voltaj artiglarinin transistdre ulasmasini engelleyip transistorii korumaktir.

Bu devre tasarimi 6grencilere egitmen tarafindan agiklandiktan sonra devredeki DC motorun 1
sn hareket etmesi ve 1 sn durmasi istenmektedir. Buna y6nelik olarak devre once egitmen
tarafindan kurulur ve ilgili kod yazilir. Ardindan egitmen, 6grencilerin devreyi kurum ve kod
yazim siire¢lerine destek olur. Etkinlikle ilgili 6rnek devre semasi1 ve kod asagidaki resimlerde
goriilmektedir.

1 wvoid setup() {

2 pinMode (DO, CUTPUT);

5 veid loop() {

G digitalWrite (DO, HIGH);

7 delay(1000);

8 digitalWrice (DO, LOW);
de=lay(1000);

Resim 6.8: Gozle-Uygula Etkinligi Ornek Kodu
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Dikkat

Yukaridaki devre kurulumunda ve kodda hata olmamasina ragmen DC Motorlarin i¢ sarim
yapisina bagli olarak degeisken olabilecek gerilimlerden dolayr DC Motor ¢alismayabilir. Bu
gibi durumlarda BC547 transistoriiniin orta “base” bacagina bagli direng degeri diisiiriilebilir
yada hi¢ baglanmaya da bilir. Ancak bu durumda egitmen BC547 transistoriin 1sinabilecegi
ve bozulabilecegi konusunda 6grencileri uyarmalidir.

Dikkat

Ayrica yukaridaki devrede kullanilacak olan direng degeri BC547’nin hangi c¢esidinin
kullanildigina bagli olarak degisim gdsterir. BC547 tizerinde BC547A yaziyorsa 10 K Ohm,
BC547B yaziyorsa 20K Ohm direng, BC547C yaziyorsa 30K Ohm direng kullanilmalidir.
Aksi halde BC547 yanabilir. Bu konuda 6grenciler uyarilmalidir ve egitmen 6grencilerin
dogru direnci kullanmalarini saglamalidir. Setler icerisinde 20K Ohm ve 30K Ohm direng
yoktur. 10K Ohm direncler seri baglanarak 20K Ohm veya 30K Ohm direng elde edilebilir.
Bu baglantilar asagidaki resimde oldugu gibidir.

o K g
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1.3 Gézle-Uygula: Butona basinca ¢alisan vantilator (Ogrenci 2)

Malzeme Listesi

Deneyap Kart
Breadboard
Baglanti kablolar:
DC motor
Pervane

Buton

10 K Ohm Direng

Burada amag¢ butona basinca ¢alismaya baglayan, tekrar basildiginda duran bir vantilator
tasarlamaktir. Bunu yapabilmek i¢in egitmen Oncelikle ihtiya¢ duyulacak devre elemanlarini
hazirlar. Buton daha 6nceki haftalardaki etkinliklerde zaten kullanilmisti ama yine de egitmen
kisa bir hatirlatma yaparak butonlarin devreye nasil baglanmasi gerektigini gosterir. Bu devrede
butona basilip basilmadigi D1 pininden kontrol edilecektir. Miline pervane baglanan motor ise
DO pininden kontrol edilecektir. Egitmen bu agiklamalar1 yaptiktan sonra, devre kurulumunu
once kendisi yapar ve sonrasinda 6grencilere yardimci olur. Devre kurulumu tamamlandiktan
sonra Ogrencilerle beraber asagidaki kodu yazar, agiklar ve 6grencilere yazim siirecinde destek
olur.
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Ayrica asagidaki devrede de goriilebilecegi lizere Deneyap Kart set igerisindeki 3.7 V 1800
mAh Lithium Polymer batarya (Li-Po Pil) ile soket araciligi ile beslenerek bilgisayar USB
kablosu takili olmadan da calistirilabilir. Yani bu devrede Li-Po batarya Deneyap Kart’1
beslerken, 9 V pil ise DC Motor i¢in yeterli gerilimi saglamis olur. Bu sayede bu gibi projeleri
calistirirken pilin kisa siirede tilkenmesini geciktirmis oluruz.

Bu devre kurulduktan ve kod yazim siireci tamamlandiktan sonra devrede motora gelen baglanti
uclarinin yonii degistirilir. Yani GND ucu ve DO pinine giden uglar yer degistirilir. Boylece
motorun doniis yonii motorun girisi degistirilerek kontrol edilmis olur. Egitmen bu konuda
ogrencileri bilgilendirdikten sonra 6grencilerin uygulamalari konusunda yardimer olur. Gerekli
aciklamalar1 yapar. Etkinlikle ilgili 6rnek devre semasi ve kod asagidaki resimde
goriilmektedir.
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Resim 6.5: Gozle-Uygula Etkinligi Ornek Devre Semast
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1 #define motor DO A
2 #define buton D1

4 int deger = 0;
5 int eski_deger = O;
€ int durum = 0;

2 void setup() {
pinMode (motor, OUTPUT);
10 pinMode (buton, INPUT);

13 void loop() {

14 deger = digitalRead (buton):;

15 if ((deger == HIGH) && (eski_deger == LOW)){
16 durum = 1 - durum;

17 }

18 eski_deger = deger;

19 if (durum == 1){

20 analogWrite (motoxr, 255):;

21 }

22 else{

23 analogWrite (motoxr, 0);

24 }

25 |} v

Resim 6.6: Gozle-Uygula Etkinligi Ornek Kodu

1.4 Gozle— DC Motor Sirtcilerint Kullanma

Siirticii devreleri ile DC motorlarin hizlart ve donilis yonleri denetlenebilir. Firgali DC
motorlarin en biiyiik avantaji, motora uygulanan gerilimin biiyiikliigii ve yonii degistirilerek
cok kolay bir bigimde hiz ve yon kontroliiniin yapilabilmesidir. Daha 6nce de anlatildig1 gibi
gerilimi degistirerek deviri ayarlamak miimkiindiir. Endiiviye uygulanan akimimn yoni
degistirilerek de doniis yoniiniin degistirilmesi saglanmaktadir. Iste motor siiriicii devreleri de
motora giden sinyallerde bu ayarlamalar1 yaparak motorun hiz ve yoniinii kontrol etmeye
yardimci olmaktadirlar.

Motor siriiciilerinin motorlarin kontroliinde kullanilmasinin temel nedeni, az Once de
aciklandigr gibi Deneyap Kart’in ¢ikis pinlerinden maksimum 40 mA’e kadar c¢ikis elde
edilebilmesidir. Deneyap Kart iizerinden dogrudan motor siirmek istersek kullanacagimiz
motorlar ¢ok daha fazla akim ¢ekeceginden Deneyap Kart’a zarar verebiliriz. Motorlar; 12 V
ve yliksek akim ¢ektikleri icin motorlarin Deneyap Kart tizerinden kontrolii problem yaratabilir.
Bu durumu engellemek ve motorlart kontrol etmek i¢in motor siirlicii devreleri
kullanilmaktadir. Cok farkli amag ve kapasitelerde motor siiriicli devreleri olmasina karsin bu
ders kapsaminda [.298N siiriicii modiilii kullanilacaktir. Asagidaki resimde “L298N DC motor
stirticlisii” goriilmektedir.
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Resim 6.9: L298SN DC Motor Stiriicti

L298N siirticii modiiliiniin en 6nemli bileseni L298N entegresidir. Bu entegre 46 V’a kadar
gerilimde ¢alisabilmekte ve 4 A’e kadar da akim verebilmektedir. Boylece kanal basina (motor
A ve Motor B’ye) 2 A akim verebilir. Bu araliktaki farkli motorlar L298N siiriiciisiiyle kontrol
edilebilir.

Ayrica motor siirliciislinlin bir diger islevi de ters akim korumasidir. Motora gerilim
verildiginde motorda bir akim indiiklenecektir. Motor durdugunda da motorda indiiklenen bu
akim bir yere gitmek isteyecektir. Bu da motor siiriici modiilii izerinden olacaktir. Motordan
gelen bu ters akimi durdurmak i¢in L298N modiilii iizerinde diyotlarla koruma saglanmistir.

L298N motor siiriiclisii izrinde bulunan pinler ve agiklamalari:

e Siirlicii modiilii 12 V ile beslenir. Ayrica 5 V ¢ikis da verebilir.

e Siiriicii modiiliiniin sag ve sol kenarlarinda yer alan portlar siiriicii tizerinden kontrol
edilecek motorlarin baglanacag ¢ikislardir.

e INI1, IN2, IN3 ve IN4 pinleri arasindaki pinler Deneyap Kart’a baglanacak olan giris
pinleridir. Bu pinlere gelen sinyali kontrol ederek siiriiciiye bagli olan motorlarin doniis
yonii kontrol edilebilir.

e ENA ve ENB pinlerine ise PWM sinyali uygulayarak, motorlarin hizi kontrol edilebilir.
Bu pinler kullanilmak istenirse iizerindeki jumperlar ¢ikarilmalidir. Jumperlar
cikarilmazsa motorlar sabit bir hizda donerler.

Bu siiriicii iizerinde yer alan L298N entegresinde aslinda temel olarak 2 tane H kopriist
vardir. H kopriisii 4 transistor ve kapilardan olusan bir devredir. Bu sekilde siiriiciiniin iki
tarafina baglanmis motorlar bu entegre i¢inde yer alan iki adet H kapist ile kontrol
edilebilmektedir. Motorlar fazla akim ¢eken devre elemanlar1 oldugu i¢in motorlarin yonii
transistorler yardimiyla kontrol edilmektedir. Boylece motorlarin saga veya sola doniislerini
kontrol edebilmek miimkiin olmaktadir.
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Asagidaki resimde 2 H kopriisii goriillmektedir.
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Resim 6.10: 2 H kopriisii

1.5 Gozle ve Uygula — Merdaneli Camasir Makinesi (Ogrenci 1)

Malzeme Listesi

Deneyap Kart
Breadboard
Baglanti kablolar
L298N siiriicii
Potansiyometre
Buton

10 K Ohm Direng
DC Motor

9V Pil

Bu etkinlikte amag¢ potansiyometre ile doniis hizi artirilabilen ve agma kapama diigmesi
bulunan bir merdaneli ¢amasir makinesi tasarlamaktir. Bu c¢amasir makinesinde, tusa
basildiginda igerisindeki DC motora bagli olan merdane 5 sn saga doner, 3 sn durur, ardindan
5 sn sola doner ve yine 3 sn durur. Ayrica makinenin doniis hizi da devreye bagl bir
potansiyometre ile ayarlanabilmelidir.

Dikkat

Motordaki bu doniis hareketini gozlemleyebilmek icin DC motorun ucuna tekerlek
baglanabilir. Tekerlegin bir ucuna konacak isaret ile de doniis yonii ve siiresi test edilebilir.

Eger DC motorlarin giriglerinde kablolar lehimli degilse etkinlige baslamadan Once
ogrencilerin motorun uglarindaki baglanti kablolarini lehimlemeleri gerekmektedir.

Bunun i¢in 6ncelikle egitmen devrede ihtiya¢ duyulacak devre elemanlarinin belirlenmesi i¢in
Ogrencilerle birlikte akil yiiriiterek karar verir. Bunlar belirlendikten sonra devre baglantilari
hakkinda 6grenciler ile beraber devre semasi iizerinde agiklamalar yapilir. Ardindan e§itmen
devreyi dgrencilerle birlikte kurar ve dgrencilere yol gosterir. Ornek devre semas: asagidaki
resimde goriilmektedir.
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Resim 6.11: Gozle-Uygula Etkinligi Ornek Devre Semasi

Dikkat

Deneyap Kart set icerisindeki 3.7 V 1800 mAh Lithium Polymer batarya (Li-Po Pil) ile soket
araciligl ile beslenerek bilgisayar USB kablosu takili olmadan da ¢alistirilabilir. Devrelerde
Li-Po batarya ile Deneyap Kart’1 beslerken, 9 V pil ile de DC Motor i¢in yeterli gerilimi
saglamig oluruz. Bu sayede bu gibi projeleri caligtirirken pilin kisa siirede tlikenmesini
geciktirmis oluruz.

Kodlama kismima ge¢gmeden Once egitmen biitlin G6grencilerin ilgili devre kurulumunu
gerceklestirdiginden emin olmalidir. Devre kurulumundan sonra kodlama siirecinde
kullanilacak olan merdaneli ¢amasir makinesinin calisma prensibini anlatir. Ornek kod
asagidaki resimde goriilmektedir.
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nt enA = D13; A
2 |int inl = D14;

3 int in2 = D15;
4 int butonPin = D12:
5 int potPin = AQ;

7 void setup() {

pinMode (inl, OUTPUT):
pinMode (in2, OUTPUT):

10 pi e (enA, OUTPUT):

El pinMode (butonPin, INPUT):
12 pinMode (potPin, INPUT):

15 |lvoid loop() {
16 int hiz = analogRead (potPin) / 4:
17 boolean kontrol = d
if (kontrol==1){
logWrite(enA, hiz):;
talWrite (inl, HIGH):

igitalRead (butonPin);

[

oW

talWrite (in2, LOW):;
delay (5000);
analogWrite (enA, LOW):
delay (3000);
rite(end, hiz);
italWrite(inl, LOW);

N = O

w

[T

analog

Adic

g o,

italWrite (in2, HIGH):;
delay (5000);

analogWrite (endA, LOW);
delay (3000);
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Resim 6.12: Gézle-Uygula Etkinligi Ornek Kodu

Dikkat
“in1” - LOW, “in2” - HIGH olursa motor bir yone doner ve “inl1” - HIGH, “in2” - LOW
olursa motor ters yone doner.

Yukaridaki kodda motoru durdurmak i¢in “enable” pini ile hiz1 0 yapilarak motorun durmasi
saglanmistir. Motoru durdurmak i¢in kullanilabilecek bir diger yontem de “inl1” ve “in2” ye
gelen Deneyap Kart ¢ikislar ikisi de LOW veya ikisi de HIGH olursa motor durur.

analogWrite (enablePin, hiz); //hizi bir kez yaziyoruz
if (kontrol==1){
digitalWrite (inlPin, HIGH); //motoru sada g¢evir
digitalWrite (in2Pin, LOW);
delay (5000);
digitalWrite (inlPin, LOW); //motoru durdur
digitalWrite (in2Pin, LOW);
delay (3000);
digitalWrite (inlPin, LOW); //motoru sola gevir
digitalWrite (in2Pin, HIGH);
delay (5000) ;
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1.6 Gozle ve Uygula - Servo Motorlar (Ogrenci 2)

Malzeme Listesi

Deneyap Kart
Breadboard
Baglanti kablolar
Servo Motor

Servo motorlarin i¢inde bir potansiyometre veya kontrol devresi bulunmaktadir. AC veya DC
adim motor i¢eren bir servo motorun 3 baglanti ucu vardir. Uglardan ikisi motorun ¢aligsmasini
saglarken diger ug giris birimine motor saftinin konumunu bildirir. Ozet olarak servo motorlar
ile diger motorlar arasindaki temel fark servo motorlarin ¢ok hizli bir sekilde
ivmelendirilebilmeleri ve frenleme yapilabilmeleridir. Ayrica servo motorlarda tork kontrolii
de yapilabilmektedir. Dolayisiyla servo motorlarda devir sayilar1 hizli ve diizgiin bir sekilde
degistirilebilmektedir. Bu durum da servo motorlarda kii¢iik boyuttan biiyiikk boyuta moment
elde edilebilmesini saglamaktadir. Asagidaki resimde servo motor goriilmektedir.

Resim 6.13: Servo Motor

Bu o6zellikleriyle servo motorlar RC (radio controlled — uzaktan kumandali) arabalar,
helikopterler ve ugaklarda kullanilir. Arabalarda direksiyon, helikopterler ve ucaklarda ise
kontrol ylizeylerinin hareketlerini ger¢eklestirmek i¢in kullanilan servo motorlar genellikle 0-
180 derece arasindaki agilarda calisirlar. PWM sinyal ile bir servo motor 0 dereceden 180
derece arasinda istenilen konumda ayarlanabilir.

Asagida resimlerde servo motorun birer derecelik agilar ile 180 derece icinde donmesine
yonelik uygulama yer almaktadir. Egitmenin Oncelikle devrenin kurulumunu daha sonra
Arduino IDE programini 6grenciler ile birlikte degerlendirecegi uygulama i¢in Deneyap Kart

-----

tizerinde yazilan kod icerisinde “#include” ile ServoESP32 kiitiiphanesinin programa eklendigi
ve void fonksiyonlarindan once myservo isimli bir nesnenin tanimlandigi O6grencilere
vurgulanmalidir. Void setup fonksiyonu igerisinde “myservo.attach(D9)” ile servonun “D9”
pine eklendigi; loop fonksiyonu igerisinde de “myservo.write(pos)” ile servoya pos degerindeki
pozisyona gitme komutunun verildigi belirtilmelidir.
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1 #include <Deneyap_ Servo.h> A

2 Servo myservo;
int pos=0;

void setup() {
myservo.attach (D9);
}

Jm ;o W

o

void loop() {

10 for (pos=0; pos<=180; pos+=1)
35 {

12 myservo.write (pos);

3 delay(15):

4 }

15 for (pos=180; pos>=0; pos-=1)
6 {

17 myservo.write (pos):

18 delay(10);

Resim 6.15: Gozle-Uygula Etkinligi Ornek Kodu

Dikkat

Motorun doniis hareketi yukaridaki kodda su sekilde gerceklesmektedir.

Motor Once bir tarafa 180 derece doner, sonra ters yone donerek baslangic noktasina (0
dereceye) gelir. Bu doniisiinii “for” dongiisiiyle saglar ve motor her bir derecelik doniisten
sonra bir yonde 15ms, diger yonde 10ms bekler.
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1.7 Uygula — Hareketli Sonar ile Mesafe Olgme (Ogrenci 1)

Malzeme Listesi

Deneyap Kart
Breadboard

Baglanti kablolar:
Servo Motor
Ultrasonik sensor
HC-SR04 sensor tutucu

Bu etkinlikteki amag servo motor ve ultrasonik mesafe sensorii kullanarak taranan bir alandaki
nesnelerin uzakliklarini seri port ekranma yazdirmaktir. Ogrencilerin bir dnceki uygulamadaki
devreyi ve Arduino IDE programini kullanmalari siire acisindan yerinde olacaktir. Devre
kurulumunda 6grenciler tarafindan Breadboard {izerinde servo motor baglantilarinin yanisira
ultrasonik mesafe sensor baglantilar1 da gerceklestirilmelidir. Ayrica hem ultrasonik sensor
hem de servo motor HC-SR04 sensor tutucu ile birlestirilmelidir. Egitmen bu uygula
etkinliginde 6grencilere uygun sekilde devreyi kurmalarini ve Arduino IDE igerisinde programi
yazmalarini isteyecektir. Asagidaki resimde 6rnek devre samasi ve programin 6rnek bir kodu
verilmistir. Ornek kod igerisinde goriilebilecegi gibi daha dnceki derslerde ultrasonik mesafe
sensor kullanimina yonelik Arduino IDE programindaki kodlar burada ‘MesafeHesaplama()’
isimli fonksiyon altinda kullanilmistir. Bu uygulamada uygulama kodu void loop fonksiyonu
icerisinde servo ac¢1 derecesinin yazdirilmasindan sonra ‘MesafeHesaplama()’ fonksiyonunun
cagrilmasindan ibarettir.

Resim 6.16: Uygula Etkinligi Ornek Devre Semast
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I HO6_1_7_U_Hareketli_Mesafe_Olcer _

1 #include <Deneyap Servo.h> A
Servo myservo;

int pos=0;

#define trigPin DO

#define echoPin D1

float sure = 0;

float mesafe =0;

(8]

g9 o s W

9 |void setup() {

10 myservo.attach (D9);

11 pinMode (trigPin, OUTPUT):;
pinMode (echoPin, INPUT):;
Serial.begin(115200);

}

void loop() {

17 for (pos=0; pos<=180; pos+=1)
18 {

9 myservo.write (pos);
MesafeHesaplama () ;

21 delay (15):

22 }

23 for (pos=180; pos>=0; pos-=1)

24 {

25 myservo.write (pos);

26 MesafeHesaplama () ;

27 delay (10);

28 }

29}

30 void MesafeHesaplama() {

31 digitalWrite (trigPin, LOW);
32 delayMicroseconds (2);

33 digitalWrite (trigPin, HIGH);
34 delayMicroseconds (10);

35 digitalWrite (trigPin, LOW):
36 sure = pulseln(echoPin, HIGH):

mesafe = sure/58; //yada sure*0,034/2
38 Serial.print (mesafe):;

39 Serial.println(".cm'de cisim vardir."):;
40 delay(50):
4

Resim 6.17: Gézle-Uygula Etkinligi Ornek Kodu

1.8 Gozle ve Uygula — Joystick Kontrollii Hareketli Sonar ile Sesli ve Gorsel
Uyari Sistemi (Ogrenci 2)

Malzeme Listesi

Deneyap Kart
Breadboard

Baglanti kablolar:
Servo Motor
Ultrasonik sensor
HC-SR04 sensor tutucu
Joystick

Buzzer

LCD Ekran
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Bu etkinlikteki amag¢ servo motorun yoniini joystickten aldigr konuma gore (tek bir eksen
kullanilarak) hareket ettirmek ve ultrasonik mesafe sensorii kullanarak taranan bir alandaki
nesnelerin 5 cm’den daha yakin olmasi durumunda Buzzer ile uyar: sesi vererek LCD ekrana
nesnenin mesafesini yazdirmaktir. Bu uygulamay1 gergeklestirmek i¢in 6grencilerin kurulmus
olan bir 6nceki devre tlizerine joystick, LCD ekran ve Buzzer devre elemanlarini eklemeleri ve
Arduino IDE programi lizerinde gerekli kodlar1 yazmalar1 gerekmektedir. Egitmen bu asamada
daha once 6grenilmis olan bu becerileri dgrencilere gostermemeli; uygulamanin tamamini
ogrencilerin gerceklestirmesini saglamalidir. Gerekli yerlerde e8itmen Ogrencilere rehberlik
etmelidir.

Bu etkinlige baslamadan 6nce bu etkinlikte ilk defa kullanilacak olan joystick ve onun ¢alisma
mantig1 6grencilere agiklanir. Asagidaki resimde joystick goriilmektedir.

Resim 6.18: Joystick

Joystick modiilii iizerinde 5 pin bulunmaktadir. Bu pinlerden VRx yatay eksendeki sinyalleri,
VRy dikey eksendeki sinyalleri, SW pini ise joystick tiklama buton pin degerini okumayi
saglar. Joystick modiilii yatay ve dikey eksende 0 ile 1023 arasinda analog degerler iiretir. Bu
nedenle joystickten aldigimiz bu ¢ikislar Deneya p Kart’in analog pinlerine baglanmalidir. Bu
etkinlikte servo motor bir eksende kontrol edileceginden, joystickin bir ekseni Deneyap Kart’in
A0 pinine baglanacaktir. Asagidaki resimlerde etkinlikle ilgili 6rnek devre semasi ve kod
gorilmektedir.
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CRCECRTS
CRCRC R

1 #include <LigmidCrystal I2C.h>

2 #include <Deneyap_ Servo.h>

3 LiguidCrystal I2C lcd(0x27, 20,4):
4 Servo myservo;

#define trigPin DO

#define echoPin D1

#define buzzerPin D4

int pos=0;

nt deger;

at sure = 0

o w»

0w o

11 float mesafe =0;

t():

lcd.back ht ()

16 myservo.attach (D9) ;
(trigPin, OU T):
(echoPin, INPUT);
OUTPUT) ;
21(115200) ;

TPU

void loop() {

deger = anal
pos = map (deger, 0,4095,0,180);
myservo.write (pos);
MesafeHesaplama () ;

A

if (mesafe < 5.00) {
digitalWrite (buzzerPin,

Low) ;

nt (mesafe) ;
x(10,0):
(".cm mesafede cisim wvardir");

d MesafeHesaplama () {

e (trigPin, LOW) ;
=(2):
e (trigPin,
s(10);
e (trigPin, LOW):;
lseIn (echoPin,
mesafe = sure/58; //yada sure*0,034/2

Serial.print (mesafe);
Serial.println(".cm'de cisim vardir."):;
delay (50);
v

Resim 6.20: Uygula Etkinligi Ornek Kodu
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1.9 Gozle ve Uygula — Step Motor (Ogrenci 1)

Malzeme Listesi

Deneyap Kart

Baglanti kablolar:

Step Motor (28BYJ-48) ve
ULN2003A siiriicii

Step motor adim adim donen firgasiz bir DC motordur. Gonderilen sinyallere bagli olarak
olusan adimlar sayilarak motor milinin konumu bir sensére ihtiyag duyulmadan
hesaplanabilmektedir. Step motorun ¢aligsma mantigin1 anlayabilmek icin 6ncelikle i¢ yapisin
bilmekte fayda vardir. Step motorlar rotorunda bir miknatis barindirir ve etrafinda stator
sargilartyla ¢evrilidir. Bu sargilara uygun sinyaller gonderilerek rotorun agisal kontrolii adim
adim gerceklestirilir. Bu adim adim kontrolde motorun igindeki rotorun ne kadar donecegi
motorun yapisina bagli olarak degisir. Mesela 200 adimli bir motorun her bir adimi 1,8
derecedir ve 360 derecelik bir turu 200 adimda gergeklestirebilir. Motora uygulanacak
sinyallerin frekans1 degistirilerek motorun hizi da kontrol edilebilir.

Asagidaki resimde gosterildigi gibi step motorlarin statorunda da 4 tane kutup vardir ve sirayla

biitiin kutuplara sinyal uygulanir. Bu uygulanan sinyaller sayesinde bir manyetik alan olusur ve
rotora hareket verilir.

S
UL T

Resim 6.21: Step Motor I¢ Yapis

Adim motorlara hareket verirken 3 farkli yontemle impuls verilebilir.

Tek fazli impulsda statordaki sarimlar sirayla ve tek tek uyarilir. Rotor da buna gére manyetik
alandan dolay1 yon degistirir. Asagidaki tabloda bunun nasil gerceklestirildigini anlatan bir
agiklama vardir.
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4 OFF OFF OFF ON
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Iki fazli impulsta ise motor sargilarmin ikisi ayn1 anda uyarilir ve iki stator bobini uyarildiginda
olusan manyetik alandan dolay1 rotor konumu degisir. Bu tiir kullanimlarda rotorun tepkisi, tek-
faz impulsa gore daha hizlidir fakat ¢ekilen gii¢, iki katina ¢ikmaktadir. Asagida bu step
motorun ¢alismasina yonelik bir tablo yer almaktadir.

Step Bobin Bobin Bobin Bobin
| 2 3 4
1 ON ON OFF OFF
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Karma impulsta ise motor sargilar tek tek ya da ikisi ayn1 anda uyarilir ve stator bobinleri
uyarildiginda olusan manyetik alandan dolayi1 rotor konumu degisir. Béylece rotorun adim agis1
cok daha hassas sekilde ayarlanabilmektedir.

Step Bobin Bobin Bobin Bobin
| 2 3 4
1 ON OFF OFF OFF
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Step motorlar hassas konum kontrolii istenen devrelerde ¢ok siklikla kullanilir (Fakat bu
motorlar devrelerde siirekli bir hareket saglayamaz, hareket daha cok darbelidir).
Deneyap Kart ile sirayla bobinlere sinyal verilerek step motor kontrol edilebilir. Fakat step
motorun her bir bobinine 100mA'den daha fazla bir akim uygulanmasi gerekir. Bu da Deneyap
Kart’in verebilecegi akimin {izerinde oldugu i¢in bir siiriicii devresine ihtiyag¢ vardir. Elimizdeki
setlerde step motorla beraber “ULN2003" ¢ipli bir siiriicii karti bulunmaktadir. Bu devrede
dort giris bulunur. Her giris bir bobini kontrol eder. Ayrica siiriicii kartinda 5-12 V arasinda
besleme verilmesini saglayan gii¢ girisi de bulunmaktadir. Siirticti kartinin iizerindeki LED’ler
ise hangi bobine sinyal gittigini gostermek i¢in kullanilmaktadir. Asagidaki resimde ULN2003
cipli siirlicii kartina baglantis1 yapilmis bir step motor goriilmektedir.

Resim 6.22: Step Motor ve ULN2003 Cipli Siiriicii Karti

Step motordan gelen soket oncelikle siiriicliye baglanmalidir. Ardindan siiriicii ile Deneyap
Kart baglantis1 yapilmalidir. Bu etkinlikte amag step motorun 1 tam tur (360 derece) saat
yoniinde belirli bir siiratte ddnmesini saglamak, ardindan 1 tam tur (360 derece) saat yoniiniin
tersine seri port ekranindan girilen siiratte donmesini saglamaktir. Bunun i¢in egitmen

ogrencilerle beraber asagidaki resimdeki devreyi kurar, baglantilari uygun sekilde gergeklestirir
ve kodu yazar. Ardindan devreyi Ogrencilerin kurmasini ve kodlamasini ister. Bu siirecte
egitmen dgrencilere devre kurulumu ve kodlama siireclerinde destek olur.
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Resim 6.23: Gozle-Uygula Etkinligi Ornek Devre Semasi

#¢include <Stepper.h> A

3 const int adim = 2048;
int hiz;
Stepper myStepper(adim, D12, D13, D14, D1S);

[TITN

o

7 void setup() {
8 Serial.bsgin(115200);

11 wvoid loop() {

12 if(Serial.available ()>0){

13 hiz = Serial.r=ad();

14 Serial.print("Step Motor ic¢in Hiz Girisi Yapin: ");
15 Serial.println(hiz);

16 }

17 myStepper.sstSpeed (hiz);

18 Serial.println("Saat Yonlnde Donug");

19 myStepper.step (adim) ;

20 delay(500);

22 myStepper.step(-adim);
23 delay(500);

Resim 6.24: Gozle-Uygula Etkinligi Ornek Kodu
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2. ADIM: DEGERLENDIR

Gilin sonunda 6grencilerle halka olusturulur. Bugiin yaptiklar1 gozle-uygula etkinlikleri i¢in
siif igerisinden dgrenciler secilir ve asagidaki sorular lizerinden tartisma ortami yaratilir:

Motor tiirleri ve kullanim alanlar1 neler olabilir?

Motorlarda siiriicii kartlar1 neden kullanilir?

Bu derste gordiigiimiiz motor siirliciilerinin ¢alisma mantigini anlatiniz?

Motorlarin ¢alisma mantiklarini sirastyla agiklayiniz?

Joystick ile gozle-uygula etkinliklerinde Deneyap Kart'a nasil veri aktarildigini ve

motorlarin nasil kontrol edildigini aciklaymiz.

Tasarim siireciyle ilgili ne tiir sorunlar yasadiniz, nasil ¢6zdiiniiz?

e Devrelerin fiziki kurulumunda en fazla nerelerde zorlandiniz?

e Arduino IDE yaziliminda “kiitiiphane” kullaniminin sebepleri ve avantajlar
nelerdir?

e Program algoritmalarini olustururken hangi siireglerde zorlandiniz?

Degerlendirme, 6grencileri sikmadan, her bir soru i¢in verilen cevaplar tatmin edici bir diizeye
ulasincaya kadar devam ettirilebilir.

3. ADIM: EK ETKINLIK -

Ogrencilerden bu etkinlik kapsaminda 2 step motorun X ve Y ekseninde joystick ile kontroliine
yonelik bir devre tasarlamalar1 ve buna uygun kodu yazmalari istenmektedir.

Dikkat

Bu haftanin tasarla-iiret etkinligi gelecek hafta uygulanacaktir. Bu etkinlik kapsaminda
gelecek hafta Ogrenciler tarafindan kagittan yapilmis bir ugak firlatma rampasi
tasarlanacaktir. Gelecek haftaya kadar oOgrenciler bu konuda tasarimlar iizerinde
caligmalidirlar. Kagit ucak firlatmak i¢in elimizdeki setlerdeki malzemeleri (6zellikle
motorlart) kullanarak farkli firlatma rampasi tasarimlart olusturmalar1 istenecektir.
Ogrencilerden gelecek hafta ucak rampa tasariminda kullanilmasi igin ayakkabi kutusu
getirmeleri istenmelidir. Ayrica firlatma rampasinda kullanilacak olan kagit ucak tasarimlari
da onemli oldugu icin haftaya kadar farkli katlama yontemleri kullanilarak kagit ucak
tasarimlari hazirlamalar1 da gerektigi vurgulanmalidir.
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7.Boliim — Kagit Ucak Firlatma Rampasi

On bilgi:
e Ogrenciler DC, step ve servo motorlarin ¢alisma prensiplerini ve siiriicii baglantilarmi
bilir.
e Arduino IDE iizerinde DC, step ve servo motorlari ¢alistirabilecek ve kontrol edebilecek
kodlar1 yazabilir.

e Ogrenciler joystick’in ¢alisma prensiplerini bilir.

e Ogrenciler Deneyap Karti tanir ve bunu kullanarak devreleri kurup kodlarinda
diizenleme yapabilir.

e Ogrenciler Arduino IDE arayiizii ile degiskenler, “if/else, for” dongiisii, dizi vb.
yontemleri ile kod yazarak elektronik devre elamanlarin1 yonetebilir.

Boliim Kazanimlari:

e Ogrenciler DC motorlarin ¢alisma prensiplerini ve siiriiciisiiniin baglantilarini bilir.

e Arduino IDE iizerinde DC motorlar1 calistirabilecek ve kontrol edebilecek programi
yazabilir.
Ogrenciler step motorlarin ¢alisma prensiplerini bilir.
Arduino IDE iizerinde step motorlar1 kontrol edebilecek programi yazabilir.
Ogrenciler joystickin ¢alisma prensiplerini bilir.
Arduino IDE iizerinde joystick kullanarak DC ve step motorlar1 kontrol edebilecek
programi yazabilir.

Haftanin Amacr:

Bu haftanin amaci, 6grencilerin dncelikle joystick, DC ve step motorlarin ¢alisma prensipleri
hakkinda bilgi sahibi olmalaridir. Bu haftaki “Tasarla-Uret” etkinliginde motorlarin ve siiriicii
devrelerinin tasarimi1 ve baglantilarin1 konusunda uygulama yaptirilacaktir. Motorlarin
Deneyap Kart tizerinde farkli tasarimlarda bir arada kullanimi1 ve buna uygun devre tasarim
stirecleri pekistirilecektir. Ayrica Deneyap Kart kullanilarak kurulan bu devrelerin Arduino
IDE ile kodlanmasi1 saglanacaktir.

Haftann Islenisi:

Tasarla: Joystick, DC motor ve step motorun ¢aligsma prensibi kullanilarak verilen senaryoya
uygun devre tasariminin olusturulmasidir.

Uret: Joystick, DC motor ve step motor ile rnek devrelerin olusturulmasi ve programlanmast.
Degerlendir: Haftanin icerigi ile ilgili yansitma etkinligi

1. ADIM: TASARLA ve URET

Bu tasarla-tiret etkinligi motorlar ile ilgili olarak gecen hafta gerceklestirilen “Gozle-Uygula”
etkinliklerinin devami niteligindedir. Bu etkinlik kapsaminda “kagit ucak firlatma rampas1”
tasarlanacaktir. Kagit ucgak firlatmak i¢in elimizdeki setlerdeki malzemeleri (6zellikle
motorlar1) kullanarak 6grencilerin farkl: firlatma rampasi tasarimlar1 olusturmalari istenecektir
(gerekirse yanlarinda getirdikleri kutu ve atolyelerde yer alan mukavvalar da bu tasarimlarda
kullanilabilir). Ayrica firlatma rampasinda kullanilacak olan kagit ugak tasarimlar1 da 6nemli
oldugu i¢in farkli katlama yontemleri kullanilarak kagit ucak tasarimlari hazirlamalar1 da
gerekmektedir.
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1.1 Tasarla — Kagit Ugak Firlatma Rampasi

Bu etkinlikte Deneyap Kart, 2 adet DC motor, 2 adet tekerlek, 2 step motor, 1 joystick, araba
platformu, ayakkabi kutusu ve setteki diger baglant1 aparatlarin1 kullanarak bir kagit ucak
firlatma rampas1 tasarlanacaktir. Kagit ugak firlatma rampasi asagidaki ozelliklere gore
tasarlanmalidir.

e Biitiin baglantilar araba platformu lizerinde gergeklestirilmelidir.

e Tasarim siirecinde 6grenciler serbest olmakla birlikte DC motorlar ve bunlara bagli olan
tekerlerin arasina kagit ucaklar sikistiritlarak DC motorlarin dontisiiyle ugak firlatma
islemi gerceklestirilecektir.

e Step motor firlatma platformunun dikey eksende hareketini kontrol edecektir.

e Setlerle birlikte 28BYJ-48 rediiktorlii step motorlar ve ULN2003A siiriicii kart:
verilmigtir. Bu step motor ve siiriiclislinlin datasheetlerinin 6grenciler tarafindan
incelenmesi 6grencilerden istenmelidir. Burada amag¢ adim ve hiz arasindaki optimum
dengenin etkinligin ileriki asamalarinda ayarlanmasi gerekliligidir.

Resim 7.1: Motorlarin Platformda Ornek Yerlesimi

e Bu motor yerlesimi 6rnek olarak verilmistir. Ogrenciler kendi tasarimlarinda tamamen
Ozglirdiir.

e Joystick devrede yer alan motorlarin tiimiinii kumanda edecektir. DC motorlarin
calismasina joystickin tiklamasiyla baslanacaktir. Joystickin dikey hareketi ile 2 Step
motor hareket edecektir. Bu kisimda oOgrenciler joystickin motorlar tetikleyecegi
degerleri 6nce seri port ekraninda belirlemelerinin faydasi olacaktir.

e Setlerdeki farkli aparatlar bu islem i¢in kullanilabilir. Stabil bir platform olmasi
acisindan araba platformunun bir ya da birkag¢ kat1 kullanilabilecegi gibi aralayicilarin
kullanimi1 da 6nerilmektedir.

e Bu platformu sabitlemek i¢in 6grenciler yanlarinda getirdigi ayakkabi kutularini da
kullanabilirler.
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Ogrenciler gruplar halinde olusturacaklar1 devreyi ve programu tartigirlar. Egitmen gerekli
noktalarda 6grencilere yonlendirici sorular sormali ve dnerilerde bulunmalidir. Fakat devrenin
kurulumu ve programmn kodlarim 6grencilere hazir olarak vermemelidir. Ozgiin
tasarimlar ve ¢oziimler icin bu haftanin Tasarla-Uret etkinliginde 6rnek kod ve devre
semasi verilmemistir.

Tanimlama: Ogrenciler 6ncelikli olarak problemi tanmimlayabilmelidir. Problemi ¢dzmelerine
yardimci1 olacak asagidaki sorularin cevaplarini kendi aralarinda tartismalidirlar.

Devrenin kurulumunda hangi motorlara, hangi siirliciilere ve hangi devre elemanlarina
ihtiyac¢ duyulacaktir?

Devrenin fiziksel olarak kurulumundan 6nce hangi motorlar, hangi devre elemanlarinin
nasil baglanacagina yonelik bir baglant1 semas1 hazirlanmalidir?

Devrenin fiziksel olarak kurulumunda setlerdeki ne tiir aparatlar kullanarak kullanilabilir?
28BYJ-48 rediiktorlii step motorlar ve ULN2003A siirlicii karti1 6rnek caligsmalari
incelenmelidir.

Firlatma rampasinin tasariminda nelere dikkat etmek gerekir? Gereksinimler nelerdir?
Kurulan devrenin Arduino IDE arayiiziinde sorunsuz olarak c¢alisabilmesi i¢in gereken
kiitiiphaneler nelerdir?

Arduino IDE i¢inde yazilacak olan kodlarda hangi tiir kontrol yapilar1 kullanilmalidir?
Ozellikle joystick kontroliinde motorlarin kontrolii net olarak tammlanmali ve pin
baglantilar1 ve devre semasi ¢izilmelidir.

Arduino IDE igerisinde yazilacak olan kodda joystick kullanarak motorlarin kontrolii i¢in
olusturulmasi gereken algoritma nasil olmalidir?

Arduino IDE igerisinde kullanilmasi gereken degiskenler nelerdir?

Fikir Uretme: Bu asamada &grencilerin yukarida belirlenen devre ve Arduino IDE programina
yonelik islemlerin nasil gergeklestirebilecegi ile ilgili fikir yiiriitmesi gerekir. Ornegin,
ogrenciler asagidakilere benzer fikirler tiretebilir.

e Devre tasarimi siirecinde eldeki malzemeler fikir iiretme siirecinde 6nemli oldugundan
setteki farkli aparatlar ve baglant1 gerecleri incelenerek uygun tasarim fikri iizerinde
caligilir.

e Tasarlanan diizenek lizerinde ekip arkadasi ile beraber devre elemanlarinin yerlesimi ve
baglantisi ile ilgili 6zgiin fikirler tiretebilirler.

e Devrenin fiziksel kontrolii i¢in joystick kullanilmali ve Deneyap Kart iizerindeki dijital
pin baglantilar1 ile fonksiyonlar1 6ncesindeki tanimlamalar baglantilardaki pin degerleri
ile ortiismelidir.

e Devredeki ekipmanlar i¢in kullanmasi gereken kiitiiphanelerin Arduino IDE’de bulunup
bulunmadigini kontrol eder, yok ise Arduino IDE’ye ekler.

e Arduino IDE igerisinde kullanmas1 gereken degiskenleri belirler.

e Devre tasarimi ve kod diginda kagit ugak tasarimlari da bu firlatma rampasi etkinliginde
onemli oldugu i¢in bu konuda farkl: fikirler denenmelidir.

1.2 Uret- Kagit Ugak Firlatma Rampasi

Ogrenciler ¢oziime yonelik tasarimlarmni yaptiktan sonra bilgisayar ve set basinda calisarak
istenilen gorevi yerine getirir. Ogrencilere egitmen tarafindan etkinliklerini tamamlamak icin
yeterli siire verilir. Ozellikle Arduino IDE igerisinde yazilacak program kodlarinda degiskenler,
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fonksiyonlar, dongiiler, if-else, while yapilar1 ile ¢6ziim i¢in algoritmanin olusturulma

.....

2. ADIM: DEGERLENDIR

Giin sonunda égrencilerle halka olusturulur. Bugiin yapilan “Tasarla-Uret” etkinligi ile ilgili ve
asagidaki sorular lizerinden tartisma ortami yaratilir:

Motor tiirleri ve kullanim alanlari neler olabilir?

Motorlarda ve siirticii kartlar1 neden kullanilir?

Motorlarin ¢alisma mantiklarini sirastyla agiklayiniz?

Joystick ile tasarla-iiret etkinliklerinde Deneyap Karta nasil veri aktarildi ve

motorlar1 nasil kontrol ettiniz?

Tasarim siireciyle ilgili ne tiir sorunlar yasadiniz, nasil ¢6zdiinliz?

e Devrelerin fiziki kurulumunda en fazla nerelerde zorlandiniz?

¢ Arduino IDE igerisinde yazilan kodlarda switch-case yapisinin kullanilmasinin
avantajlar1 nelerdir?

e Arduino IDE yaziliminda “kiitiiphane” kullaniminin sebepleri ve avantajlar
nelerdir?

e Joystick kontrol araliklarini belirlerken nasil bir yontem kullandiniz?

e Program algoritmalarini olustururken hangi siireclerde zorlandiniz?

e Ogrencilerden secilen motorlarin dzelliklerini anlatmalar1 ve bu motorlarin hangi
projelerde, nasil kullanilabilecegini agiklamalar1 istenir?

e Bu hafta “Tasarla-Uret” etkinliginde kullandigimiz devre elemanlarmin giinliik

yasam icindeki kullanimlar1 nelerdir? Orneklerle aciklayiniz.

Degerlendirme, 6grencileri stkmadan, her bir soru i¢in verilen cevaplar tatmin edici bir diizeye
ulagincaya kadar devam ettirilebilir.

3. ADIM: EK ETKINLIK

Ogrencilerden olusturulan takimlar arasinda en uzaga kagit ucak firlatan takimim secilmesi
amaciyla bir turnuva diizenlenir. Bu amagcla her ekibe 3 defa ugak firlatma hakki verilir ve
Ol¢iilen mesafeler kaydedilerek en uzak atislar kayit altina alinarak turnuvanin kazanani
belirlenir. Bu firlatma her takim kendi diizeneginde iyilestirmeler yapabilir ve maksimum 3 atis
yapma hakki1 verilir. Gruplarin en uzak atiglari burada referans almir. Ogrenciler ayrica her
denemelerinde rampa ve kagit ugaklari iizerinde degisiklik yapma hakkina sahiptirler.

EK: TASLAK FIRLATMA RAMPASI TASARIMI

Asagidaki resimlerde goriinen motor yerlesimi drnek olarak verilmistir. Ogrenciler kendi
tasarimlarinda tamamen Ozgiirdlir. Bu nedenle Ogrencilerin yaptiklar tasarimlara gore
Arduino IDE ortaminda kodlama siirecleri de farklilik gosterecektir.

Bu etkinlikte oncelikle kutumuzun alt ve {ist zeminlerini keserek 2 parcaya ayiriyoruz.
Bunlardan bir tanesi zemini olusturacak, digeri ise list kism1 olusturacaktir.
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Resim 7.2: Ugak Firlatma Rampasi Olusturma Ornek Tasarim

Firlatma rampas1 mekanizmasini zemin olarak kullanacagimiz karton levhaya silikon tabanca
ya da cift tarafli bant ile iyice sabitliyoruz. Bu islemi yaparken step motor zemine
sabitlenebilir.

Resim 7.3: Ugak Firlatma Rampast Olusturma Ornek Tasarim

Ardindan ugak firlatma rampasinin {ist zemini i¢in platformdaki tekerleklerin arasina gelecek
sekilde kartonda yaklasik 2-3 mm genisliginde bir kesik acilir. Bu kisim kagit ucaklarin igine
yerlestirilecegi kisim olacaktir ve tam tekerlerin arasina girmelidir. Buraya yerlestirilen kagit
ucagin c¢ikis agisi joystick ile ayarlandiktan sonra iizerindeki butona tiklanarak motorlar
calistirilacak ve ugak firlatma islemi gerceklestirilecektir.
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Resim 7.4: Ugak Firlatma Rampast Olusturma Ornek Tasarim

Resim 7.5: Ugak Firlatma Rampast Olusturma Ornek Tasarim

Platformun alt ve iist zeminlerinin yerlesimi yukaridaki resimlerdeki gibi olabilir. Ust zemin
yerlestirildikten sonra silikon tabancayla platforma sabitlenir.

Resim 7.6: Ugak Firlatma Rampasi Olusturma Ornek Tasarim

Platform sabitlendikten sonra kullanima hazirdir. Gerekli baglantilar test edildikten sonra kod
yazimina gegilebilir.

Resim 7.7: U¢ak Firlatma Rampast Olusturma Ornek Tasarim
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Resim 7.8: Ugak Firlatma Rampast Olusturma Ornek Tasarim

Resim 7.9: Ugak Firlatma icin Ornek Kagit Ucaklar

Farkli kagit ucak tasarimlariyla sistem test edilebilir. Ugagin agirlik merkezi ve uzunlugu bu
testlerde degerlendirilmelidir.

Dikkat

Bu platform tasarimi 6rnek olarak verilmistir. Setlerde farkli pargalar kullanilarak 6zgiin
tasarimlarin yapilmas: istenmelidir. Tasarima gore kullanilacak devre elemanlar1 ve
baglantilar1 degisecegi icin bir devre semas1 ve kodlar verilmemistir. Ogrenciler firlatma
rampasinin agisint ayarlamak i¢in farkli motorlarla da ¢o6ziim {retebilirler ama
mekanizmanin agirligini servo motorlar tasiyamayabilir. Bu nedenle bu hafta 6rnek
tasariminda step motorlar kullanilmistir.
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Setlerle birlikte 28BYJ-48 rediiktorlii step motorlar ve ULN2003A siiriicii karti
verilmistir. Bu step motorun datasheetleri 6grenciler tarafindan incelenmesi 6grencilerden
istenmelidir. Datasheet iyice incelendiginde adim agisinin 5/64 oldugu goriiliir. Bu oran
step motoru diisiik hizda belirli bir agida hareket ettirmek i¢in dnemlidir. Ogrencilere bu
ayrintilar direk verilmemeli ve egitmen her zaman oldugu gibi daha ¢ok yonlendirici bir
rol iistlenmelidir. Ogrenciler farkli dokiimanlar1 analiz ederek, arastirarak kendi
tasarimlarina uygun ayarlamalar yapabilirler.

Daha ayrintili bilgi edinmek i¢in: https://randomnerdtutorials.com/esp32-stepper-motor-
28byj-48-uln2003/ adresinde bulunan aciklamalar da dersten 6nce incelenebilir.



https://randomnerdtutorials.com/esp32-stepper-motor-28byj-48-uln2003/
https://randomnerdtutorials.com/esp32-stepper-motor-28byj-48-uln2003/
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4. PROJEME BASLIYORUM (GIRIS)

Bu haftadan itibaren Elektronik Programlama ve Nesnelerin Interneti dersi kapsaminda 6grenci
gruplar1 olusturup; 6grenci gruplarindan birer proje konusu belirlemeleri istenerek, 6grencilerin
ders kapsaminda edindikleri bilgileri yaratici, ¢6ziim iireten ve sonraki 6grenmelerine destek
olabilecek sekilde bir tasarim ile sonlandirmasi beklenmektedir. Bu kapsamda 6grencilerin tist
diizey diisiinme becerilerine yonelik gelisim ve grup ile calisma ve ¢6ziim iiretme becerilerinin
arttirilmasi hedeflenmektedir.

Ogrenci projeleri gergevesinde dgrencilerden giinliik hayat deneyimlerinde ve cevrelerinde
belirledikleri bir sorun i¢in Deneyap Kart kullanarak elektronik bir ¢dziim tasarlamalar1 ve bu
tasarimlar1 programlamalar1 beklenmektedir. Bu hafta ile birlikte 6grencilerin gelecek ii¢ hafta
boyunca (8., 9. ve 10. haftalar) projelerini tanimlama ve tasarlama etkinlikleri iizerinde
caligmalari, 11. haftada belirledikleri problemi ¢6zmek i¢in tanimladiklar1 ve tasarladiklari
¢Oziimii gelistirme (prototip gelistirme), 12. haftada gelistirmis olduklar1 ¢oziimii test etmeleri
ve 13. haftada ise siirece yonelik proje kayit defterinin teslim etmeleri beklenmektedir.
Yukarida belirtilen haftalar kapsaminda son ¢oziimii gelistirmek icin Tasarim ve Uretim
dersinde uygulanan tasarim odakli diisiinmenin bes asamasinin uygulanacagi 6grencilere
iletilmelidir. Basliklar halinde proje sergisi haftasina kadar gergeklestirilecek islemler agagida
Ozetlenmistir:

1. Empati kurma: Belirlenen giinliik hayat problemi i¢in hedef kullanici kitlenin ihtiyag
ve beklentilerini irdeleme. (8. Hafta)

2. Tammlama: Kullanicilardan alinan bilgilerden ¢ikan sonuglart yorumlayip ihtiyaci
ongdrme. (9. Hafta)

3. Fikir iiretme: Coziim i¢in ¢esitli, yaratic1 ve yenilikei fikirler iretme. (10. Hafta)

4. Prototip gelistirme: Fikirlerin hizlica uygulandig: prototipler hazirlama. (11. Hafta)
5. Test etme: Ortaya ¢ikan {iriinii yeniden hedef kitle ile degerlendirme. (12. Hafta)

Proje sergisinin yapilacagi son haftaya kadar gruplar bu haftadan baslayarak;

e “Proje Kayit Defteri” doldurmalar ve ilgili haftalar boyunca yapilacak islemleri bu deftere
adim adim yazmalar1 istenecektir. Her hafta adim adim doldurulacak olan proje kayit
defterinde test etme basamagindan énce gruplar daha onceki haftalarda girilmis olan
bilgileri giincelleyebilir ve belirli oranda degistirilebilirler. Bu yiizden kitabin ilgili boliim
sonlarinda proje kayit defterindeki basliklar tekrarl sekilde verilmis; bir sonraki haftanin
etkinliklerini kapsayacak sekilde ilerleyerek (istendiginde giincelleme ve degisikliklerin
yapilabilmesi icin) tasarlanmistir. Egitmen gruplara proje kayit defterinde test etme
haftasina kadar degisiklik yapabileceklerinin bilgisini hatirlatmalidir. Proje kayit defterinin
son ve doldurulmus versiyonunun 13. hafta sonunda tiim gruplardan istenecegi 6grencilere
iletilmelidir.

e Opgrencilerden tiim proje siireclerini (toplantilar, tasarim caligmalar;, kod gelistirme
asamalar1, prototip gelistirme siirecleri, test islemleri vb.) “Video” kaydina almalari
gerekmektedir. Son hafta proje kayit defterinde tiim siireci aktaran bu video linkinin
istenecegi ve bu videonun proje sergisinde kullanilacagi 6grencilere hatirlatilmalidir.

Bu Hafta ve Gelecek Hafta Gerceklestirilecek Etkinlikler (8. Hafta): Ogrencilerden bu
hafta oncelikle gruplarma bir isim bulmalar1 ve proje gruplarini olusturarak dokiimanin
sonunda verilen proje kayit defterlerine yazmalari istenecektir. Ayrica egitmen 6grencilerden
gelecek hafta derse gelirken proje kayit defterinin EMPATI baslig: ile verilen béliimlerini de

doldurmalar1 gerektigi vurgulanmalidir.
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8.Boliim- Bluetooth Kontrollii 3 Tekerli Mobil Robot

On bilgi:

Ogrenciler Deneyap Kart bilesenlerini bilir ve Arduino IDE arayiiziinii kullanabilir.
Ogrenciler Deneyap Kart iizerinde elektronik devre elemanlar1 arasinda fiziksel baglanti
kurabilir ve Arduino IDE iizerinde program yazabilir.

Ogrenciler degisken, déngiiler ve fonksiyonlar ile ilgili temel kavramlari bilir.
Ogrenciler elektronik devre elemanlar1 arasinda fiziksel baglantilar1 gerceklestirebilir.

Boliim Kazanimlari:

Ogrenciler voltaj regiilatorlii ¢ift motor siiriicii kartinin ¢alisma prensibi ve kullanimi
hakkinda genel bilgilere sahiptir.

Ogrenciler voltaj regiilatérlii ¢ift motor siiriicii karti, Deneyap Kart ve DC motorlar
arasindaki fiziksel baglantilar1 yapabilirler.

Ogrenciler mobil robot platformu igerisindeki parcalar1 belirli bir sira diizeninde bir
araya getirebilirler.

Ogrenciler mobil robot tasarimlarin1 Deneyap Kart ile bir arada kullanarak robotun
temel hareketlerini gerceklestirebilecek Arduino IDE programlarmi fonksiyonlar
kullanarak yazabilirler.

Ogrenciler tasarladiklar1 mobil robotun basit geometrik sekilleri takip edecek sekilde
hareketler gergeklestirmesine yonelik Arduino IDE program kodlarini yazabilirler.
Ogrenciler Bluetooth kablosuz iletisim modiilii hakkinda temel bilgileri ve galigma
prensibini bilirler.

Ogrenciler Bluetooth kablosuz iletisim modiilii ile Deneyap Kart, motor siiriicii kart: ve
DC motorlar arasindaki fiziksel devre baglantisini yapabilir ve robot platformu {izerinde
montaj1 gerceklestirebilir.

Ogrenciler Bluetooth kablosuz iletisim modiiliinii kullanarak mobil robotun telefon ya
da tablet lizerinden kumanda edilebilmesi i¢in gerekli uygulamayi indirebilir, uygulama
tizerinde tus diizenlemelerini yapabilir ve uygulama {zerinde kullanim
gerceklestirebilir.

Ogrenciler Arduino IDE iizerinde mobil robotun temel hareketleri, hizlanma, yavaslama
ve durma gibi kontrolleri gerceklestirebilmek i¢in gerekli program kodlarimi
yazabilirler.

Ogrenciler farkli amaclar icin (&rnegin yarisma) mobil robot tasarimini
gerceklestirebilir, farkli tasarim ilkelerini kullanabilir ve ideal robot i¢in fiziksel
diizenlemeleri yapabilir.

Ogrenciler Arduino IDE programi iizerinde mobil robotun temel hareketleri, hizlanma,
yavaglama ve durma gibi kontrolleri farkli amaglar dogrultusunda degistirebilir, yeniden
diizenleyebilir ve kullanabilir.

Haftanin Amacr:

Bu haftanin amaci, 6grencilerin oncelikle L298N voltaj regulatorlii ¢ift motor siiriicti karti
hakkinda bilgi sahibi olmalari, robot platformu parcalarini birlestirerek 3 tekerlekli mobil robot
yapim1 ve mobil robotta temel hareketleri gergeklestirebilecek Arduino IDE program kodlarini
yazabilmektir. Ayrica Bluetooth kablosuz iletisim modiilii hakkinda bilgi sahibi olmalar1 ve
modiilii gelistirilmis mobil robot baglantisini yaparak telefon ya da tablet tizerinden indirilecek
uygulama ile kontrol edebilmeleri yine bu haftanin amaglar1 igerisindedir. Ogrencilerin ders
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kapsaminda diizenlenecek yaris ile ideal mobil robot tasarimi yapmalar1 ve Arduino IDE
tizerinde bu amaca yonelik program kodlarini yazmalar1 da ders hedefleri arasindadir.

Gozle ve Uygula Adimlarinda Kullanilacak Malzemeler:

Malzeme Listesi

Deneyap Kart DC motor

Breadboard Tekerlek

Baglanti kablolar 9V pil

Robot platformu Her yone donebilen metal tekerlek
L298N voltaj regiilatorlii ¢ift motor Mobil robot kontrolii icin Android
siiriicii kart1 tabanh telefon veya tablet

Bluetooth kablosuz iletisim modiilii

Haftann Islenisi:

Gozle: L298N voltaj regiilatorlii ¢ift motor siiriicii kart1 ve Bluetooth kablosuz iletisim modiili
tanimlarinin yapilmasi ve o6zelliklerinin verilmesi ile mobil robot tasariminin fiziksel olarak
gelistirilmesi.

Uygula: Motor siiriicii karti, Bluetooth kablosuz iletisim modiilii devre elemanlarinin
kullanildigr 6rnek devrelerin olusturulmast ve programlanmasi ile 3 tekerlekli mobil robot
montaji, tasarimi, gelistirilmesi ve programlanmasi.

Tasarla: Mobil robot yarigmasinin diizenlenmesi.

Uret: Mobil robot yarigmasi igin ideal tasarrmin ve program kodlarinin yazimi ve kullanimu.
Degerlendir: Yansitma etkinligi.

1. ADIM: GOZLE ve UYGULA

1.1 Gozle - L298N Voltaj Regiilatorli Cift Motor Siirticti Karti

“L298N Voltaj Regiilatorlii Cift Motor Siiriicii Kart1”, firgali DC motorlar1 ve step motorlari
calistirmak i¢in kullanilabilen ¢ift H-kopriilii motor siirticii kartidir. Genel olarak motorlarin hiz
ve yonlerini kontrol etmek i¢in kullanilan motor siirticii kart1, 2 adet DC motoru ayn1 anda 2
ampere kadar kontrol edebilme imkani1 vermektedir. 24 V’a kadar olan motorlar1 kullanabilme
imkani saglayan modiil; kanal bagina 2A akim saglayabildiginden 2 motoru ileri veya geri tam
giicte ya da istenilen hizda hareket ettirebilir. Asagidaki resimde voltaj regiilatorlii ¢ift motor
stiriicli kart1 goriilmektedir.
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Resim 8.1: L298N Voltaj Regiilatorlii Cift Motor Stiriicti Karti

Yukarida gorseli verilmis olan motor siirlicii kart1 i¢in pin agiklamalari asagida verilmektedir.
Egitmen motor siiriicli kart1 tizerindeki pinleri dgrencilere agiklamali ve dgrencilerin motor
stiricii kart1 tizerinde ilgili pin ve islevleri gormeleri saglanmalidir.

L298N Motor Siiriicii Karti1 Pinleri

Pin Ad1 | Gorevi

Out 1 Motor A ¢ikis 1 EnA Motor A i¢in PWM sinyalini devreye
alir

Out 2 Motor A ¢ikis 2 Inl Motor A ¢ikis 1 i¢in girig sinyali

Out 3 Motor B ¢ikis 1 In2 Motor A ¢ikis 2 i¢in giris sinyali

Out 4 Motor B ¢ikis 2 In3 Motor B ¢ikis 1 igin giris sinyali

GND Toprak In4 Motor B ¢ikis 2 icin giris sinyali

5V 5V enerji girigi EnB Motor B i¢in PWM sinyalini devreye
alir

12V 12 V enerji girisi

Motor siirtlicii kart1 tizerinde sag ve solda DC motoru baglamak i¢in “Out 1, Out 2, Out 3 ve
Out 4” portlar1 bulunmakta olup “Out 1 ve Out 2” sekilde “Motor A” ile gosterilen baglanti i¢in
bir DC motor ile; “Out 3 ve Out 4” ise “Motor B” ile gosterilen diger motor ile baglantiy1 saglar.
IN1 ile IN4 pinleri arasindaki pinler Deneyap Kart’a baglanacak olan giris pinleridir. Bu pinler
“Motor A” ve “Motor B” seklinde gosterilen iki DC motor i¢in giris saglamaktadir. EnA’ya ve
EnB’ye PWM sinyali uygulanarak motorlarin doniis hizlar1 kontrol edilir. 12 V ile 0 V arasinda
bir gii¢ verilerek kart beslenebilir. Kart iizerinde bulunan 5 V terminali ise gerektiginde
Deneyap Kart’a veya baska bir modiile gii¢ saglamak i¢in kullanilabilen ¢ikistir.

Dikkat

Motor yonii Deneyap Kart pinlerinde olusturulan “HIGH” veya “LOW” sinyalleri ile
kontrol edilmektedir. Ornegin, Motor A igin Inl: HIGH, In2:LOW sinyaliyle motor bir
yonde donerken motorun diger yonde donmesi istenirse bu sinyaller In1:LOW ve In2:HIGH
seklinde diizenlenmelidir.
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1.2 Gozle ve Uygula — 3 Tekerlekli Mobil Robot Yapimi

Malzeme Listesi

Deneyap Kart

Baglant1 kablolar

Her yone donebilen metal tekerlek
Mobil Robot Platformu

Motor Siiriicii Karti

9V Pil

9 V Pil Konnektorii

3.7V Li-Po Batarya

Mobil robotlar, ¢ok amagli robot platformlari lizerinde elektronik devre elemanlart ile birlikte
programlanabilen robotik uygulamalarda farkli amaglarda siklikla kullanilir. Mobil robotlar
kullanim amaglarina gore farkli sekilde tasarlanabilirler. Bu derste dncelikle 3 tekerlekli mobil
robot tasarimi gergeklestirilecektir. Bunun i¢in Oncelikle setler igerisinden c¢ikan robot
platformunun montajinin dogru sekilde gerceklestirilmesi gereklidir. Bu kapsamda asagidaki
yapim kilavuzundaki adimlar sira ile izlenmeli ve mobil robot kullanima hazir hale
getirilmelidir. Egitmen bu asamada ilk olarak 6grencilere set igerisinden ¢ikan malzemeleri
tanitmal1 ve sira ile islemleri gerceklestirip, 68rencilerin yapmasi igin gerekli zamani onlara
vermelidir. Yapim kilavuzunda ilgili yerlerde de belirtildigi gibi robot platformundaki bazi
malzemelerin (6rnegin motorlarin kablolarla lehimlenmesi islemi) platforma monte edilmeden
once hazirlanmasi gerekmektedir. Egitmen bu islemler i¢in de Ogrencilere gerekli siireyi
ayirmali ve tehlike yaratabilecek siireglerde 6grenci sagligini koruyacak sekilde tedbirler
almalidir.

3 Tekerlekli Mobil Robot Yapim Kilavuzu
Asagida resimlerde verilen adimlar sira ile izlenerek 3 tekerlekli mobil robot montaji
apilmalidir.

Eger lehimli degilse bu agsamada motorlara ileride yasanabilecek karisikliklar1 engellemek
icin tercihen siyah ve mavi kablolar sekildeki gibi lehimlenmelidir.
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Motor siiriicii kartindan sonra Deneyap Kart baglantilar1 gerceklestirilerek mobil robot
harekete hazir hale getirilir.

Daha sonra 9 V pil ve 3.7 V Li-Po bataryalar1 takilarak enerji verilebilir.

Resim 8.2: 3 Tekerlekli Mobil Robot Yapim Asamalari

Mobil robot yapim kilavuzunda belirtilen Deneyap Kart, motor siiriicii kart1 ve motorlar
arasindaki devre baglantis1 asagidaki resimde detayli olarak gosterilmistir.

-------------------
-------------------

ooooooooooooooooooooooo
.......................
-----------------------
-----------------------
ooooooooooooooooooooooo

v E585460-4121
E4104-L58-1
+ 2000mAh 3.7V

ooooooooooooooooooooooo
.......................
-----------------------
.......................
.......................

Resim 8.3: Gozle-Uygula Etkinligi Ornek Devre Semast
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Tiim 6grencilerin mobil robotun montaji ve devre baglantilarin1 gergeklestirmesinden sonra

Dikkat

Mobil robotun tekerlekleri ve stiriicii kart1 arasindaki baglantilarda ayni renkteki kablolarin
(istteki devre gorselindeki sar1 ve yesil kablolar) capraz olarak baglanmasi yerinde
olacaktir. Mobil robotun ileri-geri hareketi sonucunda ters baglant1 yapilmis dahi olsa
Arduino IDE igerisindeki pin degerlerinin degistirilmesi ile her iki motorun ortak sekilde
hareketi saglanmis olacaktir.
egitmen; mobil robotun belirli siirelerde ve sabit 100 birim hizinda temel ileri-geri-sag-sol
hareketleri yapmasi i¢in Arduino IDE’de yazilmis olan asagidaki resimde verilen Ornek
programi Ogrencilere gostererek kodlari agiklar. Program kodlarinin agiklanmasinda mobil
robot icin tiim temel hareketlerin ayr1 birer fonksiyon olarak yazildigi vurgulanmalidir.
Ozellikle temel hareket fonksiyonlar1 igerisinde durdurulmasi istenen motorlarin hizlarmnn “0”
yapilarak islemin gergeklestirildigi tizerinde durulmalidir. Egitmen tiim &grencilerin
tasarladiklart mobil robotlarin temel hareketleri dogru sekilde gergeklestirmesi igin yeterli
stireyi vermelidir.

motorRl D1 Al 42| anal
motorR2 D4 43
motorRE DO 44
motorLl Dé
motorL2 DS
motorLE D7

te (motorRE, hiz); A
ite (motorLl, HIGH);

ite (motorL2, LOW);

rite (motorLE, hiz):;

setup() {
e (motorRl, OUTPUT);
= (motoxrR2,
e (motoxLl, ©
e (motoxrL2,

e (motorL2, LOCW);
gWrite (motorLE, hiz):;

d sol(){
italWrite (motorRl, HIGH):;
ite (motorR2, LOW):

yoid loop() {
ileri():

18 delay (2000);

19 dur():

20 delay(2000); o

21 geri(): o2

22 delay (1500); :

23 dur(); i

24 delay (2000);

25 sag();

26 delay (1000);

27 dur():

28 delay (1000);

239 ileri():

d dur(){

italWrite (motorR1l, HIGH):
ite (motorR2, LOW):;
te (motorRE, 0);

ite (motorLl, HIGH):;

delay (2500); 71 italWrite (motorL2, LOW):
31 dur(): 72 gWrite (motorLE, 0);
32 delay (1000); 73}
33 sol(): 74

delay (1000); 7 oid geri(){

dur(): 76 digitalWrite (motorRl, LOW):;

e (motorR2, HIGH):;
te (motorRE, hiz);
ite (motoxrLl, LOW):;
ite (motorL2, HIGH);
te (motoxrLE, hiz);

36 delay (1000);

d ileri(){

Resim 8.4: Gozle-Uygula Etkinligi Ornek Kodu

Dikkat
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Egitmen Arduino IDE igerisinde mobil robotun temel hareketlerinin yazili oldugu
programin kodlarim1  Ogrencilere  gosterirken fonksiyonlarin  belirli  bir gorevi
gerceklestirmek i¢in tasarlanmis kod bloklar1 oldugu ve herhangi bir eylem sonucunda
cagrildiklarinda vyiiriitiilmeye basladiklar1 vurgulanmahdir. Ornek uygulamada da loop
fonksiyonu igerisinde temel hareketleri gerceklestirecek her bir fonksiyonun istenilen
zamanda c¢agirilarak ¢alistirildigi bilgisi 6grenciler ile paylagiimalidir.

1.3 Uygula — Mobil Robotu Kare Seklinde Hareket Ettirme (Ogrenci 1)

Malzeme Listesi |

Deneyap Kart
Baglanti kablolar:
Mobil Robot

Motor Siiriicii Karti

Bu etkinlikteki amag¢ 6grencilerin tasarladiklart mobil robota sabit 100 birim hizinda kare
seklinde bir rotayi ¢izdirmeleridir. Egitmen asagidaki resimde Arduino IDE igerisinde yazilmig
ornek kodu verilen programi dgrencilerden yazmasini isteyecek ve tiim ogrencilerin mobil
robotunun kare seklinde bir rotayr izleyecek sekilde programlanmasi igin yeterli zamani
verecektir. Bu kapsamda egitmen 6grencilerin 6rnek kod tizerindeki bekleme siirelerinde, mobil
robotun tekerlekler ile zemin arasindaki siirtiinme katsayilarini ve motorlarin donme hizlarini
dikkate almalarini hatirlatmali ve 68rencilerin Arudino IDE yaziliminda kendi kod satirlarinda
bu degiskenlere gore diizenleme yapabileceklerini sdylemelidir. Sonug¢ olarak 6grencilerin
mobil robotlart1 kendi kod satirlarindaki diizenlemelerden sonra diizglin bir kare sekli
¢izmelidir.

D1 A | 38 void sag(){
D4 3
Do 0
e motorLl Dé 41
5 € motorL2 D5 42
€ #define motorLE D7 3
7 |int hiz = 200;

d. te (motorRl, HI

te (motoxrR2,
e (motorRE, 0);
te (motorLl, HIGH):;

d.
a
d
d

e (motorL2, LOW):;
hiz);

9 wvoid setup() { &
e (motorRl, OUTPUT): 47 void sol(){
e (motorR2, 48 d
ode (motorLl, T):
ode (motorL2, OUTPUT):

te (motorRl, HIGH):;
49 d i te (motorR2, LOW):

ite (motorRE, hiz):;
te (motorll,
te (motorL2,
e (motorLE,

)i

d loop() {
for(int i=0; i<4; i++){ 54 }

18 ileri();

19 delay (1500); ic

20 dur(): d te (motorRl, HI

2 delay(1500); d te (motoxrR2,

22 sag(): 59 a e (motorRE, 0

23 delay (1000) ; (motorLl, HIGH):

24 dur(): 61 d (motorL2, LCW):
2 e (motorLE, 0);

delay(1500) ; 62| a

(motoxrRl, LOW):
te (motoxrR2,

e (motorLE, hiz); 72|} v

Resim 8.5: Gozle-Uygula Etkinligi Ornek Kodu
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Dikkat

Yukaridaki kod mobil robota yiiklendikten sonra, ara¢ hareket etmezse ve motorlardan ince
bir ses geliyorsa bunun iki sebebi olabilir. Bu problemi ¢6zmek icin asagidaki ihtimaller
dikkate alinmalidir.
e Oncelikle motor siiriiciiyii besleyen 9 V pil bos veya bitmeye yakin olabilir. Bu
durumda pilin degistirilmesi veya sarj edilmesi gereklidir.
e Birdiger ¢ozlim ise 100 olarak tanimlanan “hiz” degiskeninin kod blogunda degerin
artirilarak 200 veya daha farkli bir degerle giincellenerek kodun mobil robata tekrar
yiikelenmesi saglanabilir.

1.4 Uygula- Mobil Robotu Farkli Geometrik Sekillerde Hareket Ettirme

(Ogrenci 2)
Malzeme Listesi

Deneyap Kart
Baglanti kablolar:
Mobil Robot

Motor Siiriicii Karti

Bu etkinlik i¢in egitmen 6grencilere asagidaki dort maddeden bir tanesini atayarak maddede
yazili gérevi yerine getirecek mobil robotun program kodunu yazmalarimi isteyecektir.
e Kenar uzunlugu 40 cm olan bir eskenar iicgen seklinde hareket et, her kosede 1’er
saniye bekle ve sekil tamamlandiginda 5 saniye bekle.
e Kenar uzunlugu 40 cm olan bir besgen seklinde hareket et, her kosede 1’er saniye
bekle ve sekil tamamlandiginda 5 saniye bekle.
e Kenar uzunlugu 40 cm olan bir altigen seklinde hareket et, her kdsede 1’er saniye
bekle ve sekil tamamlandiginda 5 saniye bekle.
e Uzun kenar1 80 cm, kisa kenar1 40 cm olan bir dikdortgen seklinde hareket et, her
kosede 1’er saniye bekle ve sekil tamamlandiginda 5 saniye bekle.

Dikkat

Yukaridaki geometrik sekillere gore hareket edecek mobil robotlarin Arduino IDE program
kodlar1 yazilirken, istenen en uygun 6l¢ekli sekli takip edebilmesi i¢in egitmen 6grencilere;
e Motorlarin donme siirelerini ve hizlarini,
e Tekerleklerin ¢evre uzunluklarini,
e Zemin ile tekerlekler arasindaki siirtiinme derecesini,
e Zemindeki diger faktorleri (egim, engebe vb.)
dikkate alarak program kodlarinda tekrar tekrar degisiklikler yapmalari i¢in uyarilarda
bulunur.

Etkinlik i¢in 6rnek kodlar asagidaki resimlerde goriilmektedir.




#define motorRl D1 A
D4
DO
Dé
D5
D7

motorR2
motorRE
motorLl
motorL2
motorLE
100;

1 o s W N
o
h
Hh
i
3
n

o

void setup() {

e (motorR1l,
ode (motorR2,
yde (motorLl,
pinMode (motoxL2,

OUTPUT) ;
OUTPUT) ;
OUTPUT) ;
OUTPUT) ;

13

void loop() {

17 for (int i=0;

ileri():

delay (2000);

0 dux () ;

1 delay (1000);

< sag():

3 delay (1250);

4 dur():
delay(1000);

}

dur():

delay (5000);

i<3; i++){

0O b
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void ileri(){
digitalWrite (motorRl,
ite (motorR2,

igi

3
3
3
3

oW N

rite (motorxrLl,
te (motorL2,

digitalWrite (motorL2,

46
7

S

o @

void dur(){
digitalWrite (motorR1l,
italWrite (motorR2,

[CINTIRTS

+
[o%
o

Write (motorLl,
ite (motorlL2,

te (motoxrRE, hiz);

analogWrite (motorLE, hiz);

40 void sag(){

41 igitalWrite (motorRl, HIGH):;
42 igitalWrite (motorR2, LOW):;
43 analogWrite (motoxRE, 0);

44 digitalWrite (motorLl, HIGH):;

analogWrite (motoxrLE, hiz);

ite (motorRE, 0);

ite (motoxLE, 0);

HIGH) ;
LOW) ;

HIGH) ;
LOW) ;

LOW) ;

HIGH) ;
LOW) ;

HIGH):
LOW) ;
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motorR2
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motorLE
100;

3

int hiz

OUTPUT) ;
OUTPUT) ;
OUTPUT) ;
OUTPUT) ;

pinMode (motoxR1,
yde (motoxrR2,
de (motoxrll,
e (motoxrL2,

void loop() {
17 foxr (int i=0;
1 ileri();
delay (2000);
20 dur():;

21 delay (1000);
sag();

delay (700);
dur():;

delay (1000);

I
I s W N
-

i<5; i++){

27 dur():
delay (5000);

w W

void ileri(){
digitalWrite (motorR1l,
italWrite (motoxrR2,

italWrite (motorll,
italWrite (motorl2,

e ;s W

3
3
3

void sag(){

a
4

ite (motorRl,
te (motorR2,

S

te (motorlLl,
te (motorL2,

te (motoxRE,
Write (motorxrLl,
alWrite (motorl2,
analogWrite (motorLE,

analogWrite (motorRE, hiz);

analogWrite (motorLE, hiz);

= (motoxRE, 0);

0):

HIGH) ;
LOW) ;

HIGH) ;
LOW) ;

HIGH) ;

LOW) ;

HIGH) ;
LOW) ;

HIGH) ;

LOW) ;
0):

GH) ;
LOW) ;
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void loop()
for (int i=0;
ileri():
delay (2000);
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delay(600);
dur():
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OUTPUT) ;
OUTPUT) ;
OUTPUT) ;
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void ileri(){
digitalW = (motorRl,

e (motorR2,

digitalW
analogWrite (motoxRE,
digitalWrite (motorLl,
digitalWrite (motorL2,
analogWrite (motorLE,

0 void sag(){

digitalW e (motorR1l,

italWrite (motorR2,

di

analogWrite (motorRE,
digitalWrite (motorLl,
digitalWrite (motorL2,
analogWrite (motorlE,

-

void dur(){

italWrite (motoxR1,

igitalWrite (motorR2,

analogWrite (motorRE,

italWrite (motorLl,

digitalWrite (motorL2,
gWrite (motorLE,

HIGH) ;
LOW) ;

hiz);
HIG
LOW) ;

hiz);

HIGH) ;
LOW) ;
0):
HIGH) ;
ow) ;

hiz);

HIGH);
LOW) ;
0):
HIGH) ;
LOW) ;
0):
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I HO8_1_4_U_Mobil_Raobot_Dikdortgen
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void setup() {
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)de (motorR2,
e (motorLl,
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)

void loop() {
for (int i=0;
ileri();
delay (2000);
dur ()
delay (1000) ;
sag();
delay (600);
dur ()
lay (1000) ;

i<é;

dur():
delay(5000);

OUTPUT) ;
OUTPUT) ;
OUTP!
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i++){
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3
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void ileri(){

ite (motoxrRl,
te (motoxR2,
= (motorRE,
e (motoxLl,
rite (motorL2,
ite (motorLE,

digital

te (motorRl,
e (motorR2,
analogWrite (motorRE,
digitalWrite (motorLl,
te (motorL2,
analogWrite (motorLE,

void

dur () {

e (motorR1,
= (motoxR2,
ite (motorRE,
e (motoxLl,
ite (motorL2,
ite (motorLE,

w

HIGH):
LOW) ;
hiz);
HIGH);
LOW) ;
hiz);

HIGH) ;
LOW) ;
Q);
HIGH);
LOW) ;

hiz);

HIGH) ;
LOW) ;
0):
HIGH) ;
LOW) ;
0):
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Dikkat

Yukaridaki kod bloklar1 da mobil robota yiiklendikten sonra, ara¢ hareket etmezse ve
motorlardan ince bir ses geliyorsa bunun iki sebebi olabilir. Bu problemi ¢ézmek icin
asagidaki ihtimaller dikkate alinmalidir.
e Oncelikle motor siiriiciiyii besleyen 9 V pil bos veya bitmeye yakin olabilir. Bu
durumda pilin degistirilmesi veya sarj edilmesi gereklidir.
e Birdiger ¢ozlim ise 100 olarak tanimlanan “hiz” degiskeninin kod blogunda degerin
artirilarak 200 veya daha farkli bir degerle giincellenerek kodun mobil robata tekrar
yiikelenmesi saglanabilir.

1.5 Uygula- Mobil Robotu Daire Seklinde Hareket Ettirme (Ogrenci 1)

Malzeme Listesi

Deneyap Kart
Baglanti kablolar
Mobil Robot

Motor Siiriicii Karti

Bu etkinlikte egitmen Oncelikle 6grenci gruplarina iki motorun déonme hizlarinin birbirinden
farkli ayarlanarak mobil robotun dairesel hareketler ¢izebilecegini agiklar. Bunu da yukarida
calisilmis olan Arduino IDE program kodlarinda yer alan “MotorLE” ve “MotorRE”
degiskenlerinin degerlerini birbirinden farkli yazarak olusturabileceklerini anlatir ve
ogrencilerden mobil robotun yarigap1 40 cm olan bir ¢cember ¢izecek sekilde hareket etmesini
saglayan programin kodlarmi yazmalarmi ister. Ektinlikle ilgili 6rnek kod asagidaki resimde
goriilmektedir.

Dikkat

Mobil robotun dairesel hareketlerde Arduino IDE program kodlar1 yazilirken, istenen en
uygun Olgekli sekli takip edebilmesi i¢in egitmen dgrencilere;

e Motorlarin donme siirelerini ve hizlarini,

e Tekerleklerin ¢evre uzunluklarini,

e Zemin ile tekerlekler arasindaki siirtiinme derecesini,

e Zemindeki diger faktorleri (egim, engebe vb.)
dikkate alarak program kodlarinda tekrar tekrar degisiklikler yapmalari i¢in uyarilarda
bulunur.
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1 #define motorRl D1 A
2 #define motorR2 D4
3 #define motorRE DO
4 #define motorLl Dé

5 #define motorL2 D5
¢ #define motorLE D7
7 int hiz = 100;

9 void setup() {

10 pinMode (motoxrRl, O
e (motoxrR2, O
e (motoxLl,
de (motorL2, C

e (motorRl, HIGH):
ite (motoxrR2, LOW):;
te (motorRE, 125):;
ite (motorxLl, H
ite (motoxrL2, LOCW)
e (motoxLE, 75):;

)

Resim 8.10: Gozle-Uygula Etkinligi Ornek Kodu

1.6 Gozle ve Uygula — Mobil Robotu Deneyap Kart Bluetooth Baglantist ile
Kontrol Etme

Bluetooth kablosuz iletisim modiilleri, Bluetooth SPP (Serial Port Profile) kullanimi ve
kablosuz seri haberlegsme uygulamalari i¢in tasarlanmistir. Deneyap Kart gibi mikro denetleyici
kartlar ile uzaktan yonetilebilir uygulamalar gergeklestirebilmek i¢in kullanilir. Asagidaki
resimlerde de goriilebilecegi iizere hizli prototiplemeye imkan saglamasi, breadboard, Arduino
ve ¢esitli devrelerde rahatca kullanilabilmesi i¢in gerekli pinler devre kart1 sayesinde disariya
alinmastir.

Resim 8.11: Bluetooth Modiilii

Bir¢ok mikro denetleyici kart projelerinde genellikle “HC-05" veya “HC-06" Bluetooth
modiilleri kullanilir. Ancak Deneyap Kart diger bir¢cok mikro denetleyici kartin aksine kendi
tizerinde Bluetooth baglanti 6zelligine sahip olup, Deneyap Kart ile gergeklestirilecek
projelerde ayr1 bir Bluetooth modiilii kullanilmasina gerek yoktur. Buna karsin Deneyap
Atolyelerindeki setlerde HC-06 Bluetooth modiilii bulundugu i¢in asagida bu modiiliin
calismasi1 ve pin baglantilar1 agiklanmastir.

Bu modiillerin genel olarak ozellikleri ayni olmasma ragmen “HC-05" karti kendisine
yonlendirilen kablosuz baglanti isteklerine cevap verebilme 6zelligine sahipken ayni zamanda




8.Boliim: Bluetooth Kontrollii 3 Tekerli Mobil Robot

diger kablosuz cihazlara baglant1 istegi gonderebilir. “HC-06" ise sadece kendisine gonderilen
isteklere cevap verebilir. Daha detayl agiklanacak olursa “HC-05" hem master (yonetici) hem
de slave (kole) 6zelliginde isteklere cevap verebilirken HC-06 sadece slave (kole) olarak islem
goriir. Bluetooth 2.0°1 destekleyen modiiller 2.4 GHz frekansinda haberlesme yapilmasini
saglar ve yaklasik 10 metre haberlesme menziline sahiptir.

Bluetooth modiilii izerinde bulunan RXD, TXD, GND ve VCC giris/¢ikislar1 kullanilacaktir.
Genel olarak Bluetooth modiilii mikro denetleyici kartlarin haberlesme pinleri olan TX ve RX
tizerinden haberlesme saglamaktadir. Burada dikkat edilecek olan nokta uygulamalarda mikro
denetleyici kart iizerinde TX pini ile Bluetooth modiilii iizerindeki RXD; RX pini ile de TXD
girisinin_baglanmasidir. Diger bir ifadeyle veri iletisiminde alic1 ve verici pinleri karsilikli
olarak birbirine ¢apraz baglanmalidir. Bluetooth modiilii {izerindeki VCC girisi mikro
denetleyici kart lizerinde 5 V ile GND ise mikro denetleyici kart iizerindeki GND pinlerinden
biriyle baglanmalidir.

Temel bilgilerden sonra egitmen tasarlanan mobil robot baglanti devresini ve asagidaki
resimlerde goriildiigi gibi robot tizerine yerlestirilmesini 6grencilere gosterir. Ogrencilerden de
kendi mobil robotlari iizerinde bu islemleri gerceklestirmeleri i¢in yeterli siireyi verir.

+ E585460-4121
E4104-L58-1
+ 2000mAh 3.7V

Resim 8.12: Gozle-Uygula Etkinligi Ornek Devre Semast
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Resim 8.13: Gozle-Uygula Etkinligi Ornek Devre Kurulumu

Gerekli baglantilarin yapilmasindan sonra mobil robotun telefon ya da tablet iizerinden
kumanda edilebilmesi i¢in Arduino Bluetooth kontrol uygulamalarindan birinin indirilmesi
gerekecektir. Daha detayl sekilde ifade edilecek olursa; telefon ya da tablet iizerinden belirli
tuslar ile mobil robotun temel hareketleri (ileri, geri, saga don, sola don, hizlanma, hiz azaltma
ve durma) tanimlanacaktir. Bu amag¢ dogrultusunda bu tanimlamanin yapilmasi i¢in etkinlikte
“Arduino Bluetooth Controller” isimli uygulama kullanilacaktir. Telefon ya da tabletlere bu
uygulama indirilmeli ve Bluetooth modiilii ile eslestirme igleminin yapilmasi gerekmektedir.
Program kodunun bilgisayara yliklenmesinden sonra telefon ya da tabletin Bluetooth ayarlarina
girilip kod blogunda tanimlanan “DeneyapKart” isimli Deneyap Kart ile baglanti
gerceklestirilmelidir. Bu asamada sifre istenmesi durumunda “0000” ya da “1234” standart
sifrelerden birinin girilmesi gerekecektir. Sifre girildikten sonra “DeneyapKart” secildikten
sonra asagidaki resimde gorildiigii gibi “Controller Mode” boliimiine tiklanmalidir.

Controller mode

Switch mode

Dimmer mode

Terminal mode

Resim 8.14: Arduino Bluetooth Controller Baglantist

“Controller Mode” boliimiine girildikten sonra agagidaki resimde de goriildiigii gibi ekranin sag
ist kosesinde yer alan “Ayarlar” simgesine tiklanarak mobil robotun temel hareketleri,
hizlanma, hiz azaltma, saga donme, sola donme ve durma gibi kontrolleri hangi tuslar ile
yapilacagi tanimlanmalidir.
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HC-06 ]

Resim 8.15: Arduino Bluetooth Controller Arayiizii Ayarlart

Bu kapsamda asagidaki resimde de gosterildigi gibi,

Mobil robota sola doniis hareketini yaptirmak tizere “A”;
Mobil robota ileriye gitme hareketini yaptirmak iizere “W”’;
Mobil robota saga doniis hareketini yaptirmak tizere “D”;
Mobil robota geri gitme hareketini yaptirmak tizere “S”;
Mobil robotun hizini arttirmak tizere “K”;

Mobil robotun hizin1 azaltmak {izere “L”;

Mobil robotu durdurmak iizere “O” tuslari tanimlanmalidir.

€ 4 = |
A W
> 0

] «
v 8

A
= L
£ O o

Resim 8.16: Arduino Bluetooth Controller Kisayol Atamalar

Mobil robotun Bluetooth kablosuz iletisim ile kumanda edilmesi i¢in asagidaki resimde
Arduino IDE igerisinde yazilmis 6rnek program kodu verilmistir.
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1 #include "BluetoothSerial.h" A 52 case 'A'://Sol o
2 53 {
3 #define MotorRl D1 4
4 #define D4 55
d DO 56
€ #define MotorLl Dé 7
7 #define MotorL2 D5 te (MotorLl,LOW) ;
¢ #define MotorLE D7 59 digita te (MotorL2, LOW) ;
g €0 analc e (MotoxrLE,hiz);
61 break,
€62 }
12 €3 case 'D'://Sag
13 BluetoothSerial SerialBT; €4 {
14 65 te (MotorR1l,LOW) ;
15 |void setup() { €6 e (MotorR2,LOW) ;
1 in(115200); €7 analol e (MotoxrRE, hiz);
17 .begin ("DeneyapKart"); 68
18 ie (MotorR1l,OUTPUT) ; 69 te (MotorLl, HIGH) ;
ig ie (MotoxrR2, 7 te (MotoxrL2,LOW) ;
20 iz (MotorLl, 71 ite (MotorlE, hiz);
21 pinMode (MotorL2, OUTPUT) ; 72 break;
22|} 73 }
2 74 case 'K'://Hiz Artirma
24 void loop() { 75 {
25 76 if (hiz<255){
26 77 hiz=hiz+5;
27 7 break;
2 75 }
2% switch(veri){ 80 }
30 case 'W'://ileri 81 case 'L'://Hiz Azaltma
31 { g2 {
32 te (MotorRl,HIGH) ; 83 if (hiz>0) {
33 (MotoxrR2, LOW) ; g4 hiz=hiz-5;
34 -ite (MOtorRE,hiz); 85 break;
35 86 }
36 digitalWrite (MotorLl,HIGH); 87 }
37 di (MotorL2, LOW) ; 88 case '0'://Durma
38 an -ite (MotorlE,hiz); 8 {
39 break; 30 dic 1V te (MotorR1l,LOW) ;
A 3 a1 te (MotorR2, LOW) ;
41 case 'S'://geri 92 ite (MotorRE,hiz);
42 { g
43 digitalWrite (MotorRl, ; 94 digitalWrite (MotorLl,LOW);
44 (MotorR2,HIGH) ; 85 i rite (MotorL2,LOW) ;
45 ite (MotorRE, hiz) ; 96 analc ite (MotorLE,hiz);
46 g7 break
47 digitalWrite (MotorLl, LOW); 2! }
48 digita = (MotoxL2, )i " Y
49 e (MotorLE,hiz); 100}
- 101} v
1 } < >

Resim 8.17: Gozle-Uygula Etkinligi Ornek Kodu

Egitmen Arduino IDE igerisinde yazilmis 6rnek kodu yansitarak tiim 6grencilere gostermeli ve
kod igeriklerini aktarmalidir. Program kodu igerisinde yer alan “while” dongiisii icerisinde yer
alan veri degiskeninin sinyal alindig1 slirece programi calistiracagi iizerinde durulmalidir.
Ayrica 0grencilere switch — case yapisinin kullanim durumu da hatirlatilmalidir. Daha sonra
egitmen tiim Ogrencilere tasarlamis olduklar1 mobil robotlar1 Deneyap Kart’in Bluetooth
kablosuz iletisim 6zelligi ile kumanda edebilmeleri i¢in yeterli zaman1 vermelidir.

2. ADIM: TASARLA ve URET

2.1 Mobil Robot Yarisi

Robotik yarigmalar lise 6grencilerinin mezuniyetlerinden once gliniimiiziin kiiresel diizeydeki
zorlu gorevleri i¢in ¢ozliim stratejilerini gelistirme, birlikte calisma ve 6grenme, yaratici fikir
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tasarlama, iliretme ve uygulama gibi becerileri tecriibe etmelerini saglayarak onlari
cesaretlendiren etkinliklerdir. Bu etkinlikte amag¢ 6grencilerin ders kapsaminda gelistirdikleri
mobil robotlar ile diizenlenecek yarigsma i¢in ideal robotu tasarlamak ve Arduino IDE igerisinde
yazilacak program kodlariyla kumanda diizenlemelerini yarista kullanabilmeleridir.

Egitmen Oncelikle mobil robot pistini olusturmali ve yarisma kurallarin1 &grencilere
aktarmalidir. Pist ve yarigsma kurallar1 su sekilde tasarlanabilir:

e Yarisma icin sinif igerisinde ya da derslik koridorunda mobil robotlarin yarigmaya
baslayacagi bir baslangic ve bitis ¢izgisi belirlenmelidir.

e Pist iizerinde mobil robotlarin manevra yapabilmelerini saglayacak sekilde engeller
(¢op kovalar, kutular, cicek saksilar1 vs.) yer almalidir. Ogrencilerin mobil robot
tasarimlar1 gercevesinde engellerin zorluk dereceleri arttirilabilir veya azaltilabilir.

e Yarismaya hazirlanmalar1 ve pist lizerinde deneme siiriisleri yapmalar1 i¢in 6grenci
gruplarina yeterli siire verilmelidir. Bu asamada Ogrencilerin mobil robot
tasarimlarinda ve program kodlarinda degisiklikler yapmalarina izin verilmelidir.

e Yarisma esnasinda mobil robotlarin birbirlerini engelleme haklar1 vardir. Bu siirecte
centilmenlik kurallarina uymalar1 gerektigi 6grencilere hatirlatilmalidir.

e Ders siiresi kapsaminda tiim gruplarin yarisip dereceye girenlerin belirlenebilecegi tek
bir yarig diizenlenebilecegi gibi ilk yarista ilk {ige giren gruplarin mobil robotlar ve
program kodlar1 lizerinde son bir degisiklik yapmalarina izin verilip ikinci ve son bir
yaris da diizenlenebilir.

e Pisti ilk olarak tamamlayan gruplar bitirme derecelerine gore siralanir.

2.2 Tasarla - Mobil Robot Yarisi

Ogrencilerin yarisma igin fiziksel olarak mobil robot tasarimlarinda ve Arduino IDE igerisinde
program kodlarint yazmadan Once “tanimlama” ve “fikir {retme” asamalarimi
gerceklestirmeleri gerekmektedir. Bu iki siire¢ yarisi kazanmak icin 6grenci gruplarinin mobil
robot tasariminda ve program kodlarinda ne gibi degisiklikler yapmalar1 gerektigine yonelik
yaratici ¢oziimler getirmelerini saglayacaktir.

Tanimlama siireci: Ogrencilerin éncelikle ders kapsaminda gelistirdikleri mobil robotun temel
hareketleri gozleyerek yaris pistine uygun sekilde tasarimda ne gibi degisiklikler yapmalari
gerektigini belirlemeleri gerekmektedir. Bu asamada daha dayanikli, hizli ve yarisma icin ideal
bir robot olmasi i¢in eklenecek, cikarilacak veya yerleri degistirilecek parcalar1 ortaya
koymalar1 beklenmektedir. Burada 6grencilerin; mobil robotlarin agirlik merkezi ve denge
ayarlari, tekerlerin siirtinme durumlari, motorlara uygulanacak gii¢ gibi ayarlamalar ile ilgili
tanimlamalar yapmalar1 beklenmektedir. Ayrica ders kapsaminda yazilmis olan Arduino IDE
kodlarinda da yaris icin gerekli degisiklikleri belirlemeleri ve yapacaklari secimleri
tanimlamalar1 istenmektedir.

Fikir iiretme siireci: Bu asamada 6grencilerin yukarida belirlenen mobil robot tasarimini ve
Arduino IDE programina yonelik kod yazim islemlerini nasil gerceklestirilebilecegi ile ilgili
fikir yiiriitmesi gerekir. Ornegin, 6grenciler hem robot tasarimi1 hem de program kodlarinda
asagidakilere benzer fikirler {iretebilir:

e Mobil robotun agirlik merkezini belirleyip fiziksel tasarimda devre elemanlarinin araba
tizerindeki konumlarini degistirme,
e Tekerleklerin donme hizlar1 ve performanslarina dayali olarak yeni tasarim olasiliklari,
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e Her yere donebilen metal tekerlegin araba iizerindeki konumu,

e Mobil robot iizerine agirlik ekleme,

e Eger yaris pistinin bulundugu zemin fazla kaygan ise tekerleklere lastik takma,

e Ders kapsaminda gelistirilen robotun Arduino IDE igerisindeki kodlarindaki
baslangigtaki standart hizi olan 100 degerini degistirme,

e Ders kapsaminda gelistirilen robotun Arduino IDE igerisindeki kodlarindaki hiz artirimi
olan +5 degerini degistirme,

e Ders kapsaminda gelistirilen robotu telefon ya da tablet {izerinden kontrol edecek
tuslara Arduino IDE kodunda yeni fonksiyonlar ekleyerek daha dengeli, hizli ve stabil
hale getirmek.

Ogrencilerin énce tanimladiklar1 ve hakkinda fikir iirettikleri robot tasariminin son halini
vermeleri gerekmektedir. Mobil robotun ideal yaris hizinda ve dayanikliliginda sorunsuz
hareket ettigi test edilmelidir. Sorunlar varsa gozden gecirilip diizeltilmelidir. Sonrasinda ise
programi tamamlay1p, kontrol edip eksiklikleri giderilip, yarisa hazir hale getirilmelidir.

3. ADIM: DEGERLENDIR

Bu asamada hedef, Ogrencilerin 6grenme siirecinde yasadiklar1 ve Ogrendikleri iizerine
diisiinmesini saglamaktir. Bu sayede 6grenciler, problem ¢dzme yetenekleri, dersin konusu ve
kendileri ile ilgili gozlemler yaparak 6grendikleri yeni konular1 ve kendilerini degerlendirmekle
beraber sonraki calismalarini planlamak icin de firsat bulurlar. Ogrencilerden su sorulari
yanitlamalari istenebilir:
e Verilen problemleri tanimlaymiz (problemi kendi climleleri ile ifade etme).
e Verilen gorevleri goz 6nilinde bulundurdugunuzda en ¢ok hangi gorevde zorlandiniz?
e Bu zorluklarn istesinden nasil geldiniz? (Problemin ¢6zlimii i¢in hangi stratejileri
kullandiniz ve neden bu stratejileri segtiniz?)
Yeteri kadar tartisma ortami olusmazsa egitmen asagidaki sorular1 kullanarak tartisma ortami
yaratmaya calisir.
o Dairesel hareket ettirilen mobil robotta, robotun doniisleri gerceklestirebilmek i¢in
neler yaptiniz?
o Yaris i¢in ideal mobil robot tasariminiz i¢in fiziksel hangi degisiklikleri yaptiniz?
Sonuglar1 ne oldu?
o Mobil robot yarisi i¢in Arduino IDE igerisindeki program kodlarinda ve
telefon/tablet i¢in tus diizenlemelerinde ne gibi degisiklikler yaptiniz? Yaris
kapsaminda basarili degisiklikler oldugunu diisiiniiyor musunuz?

e Kullandigimiz yontemler bu sikintilar1 gidermekte basarili oldu mu?

e Grup arkadasinizla anlasmazlia diistiigiiniiz durumlar oldu mu ve bunlarin {istesinden
gelmek i¢in neler yaptiniz?

¢ Grup arkadasimizdan ne/neler 6grendiniz?
Degerlendirme, 6grencileri sikmadan, her bir soru i¢in verilen cevaplar tatmin edici bir
diizeye ulasincaya kadar devam ettirilebilir.
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4. PROJE GELISTIRMEDE EMPATI

Bu Hafta Gerceklestirilecek Etkinlikler: Dersin sonunda egitmen 6grencilerin proje kayit
defterlerinde bu haftaya iliskin ¢6ziilmesi istenen empati bdliimiine ait sorular1 cevaplayip
cevaplamadiklarini kontrol eder. Bu asamada problemi belirlemeden 6nce 6grenci gruplarinin
empati kurma adimin1 gergeklestirip gergeklestirmedikleri kontrol edilmelidir. Proje siireci
sonunda biiyiik emek harcanarak gelistirilecek olan teknolojik ¢oziimiin giinliik hayattaki
problemi ¢6zmesi ve bireylerin hayatlarin1 kolaylastirmasi istendiginden planlanan/6ngoriilen
ortamlardaki ihtiyaglarin ve beklentilerin iyi belirlenmesi ve proje kayit defterine kayit altina
alinmasi 6nemlidir.

Bir Sonraki Haftaya Hazirhik (9. Hafta): Gruplara gelecek hafta i¢in belirledikleri projeler
icin tanimlama adimlarina yonelik proje kayit defterindeki ilgili yerleri doldurarak derse
gelmeleri istenir. Tanimlama adiminda, empati adiminda toplanan bilgiler bir biitiin haline
getirilir. Siire¢ esnasinda ¢ikabilecek problemleri ¢dzebilmek i¢in nelerin yapilmas: gerektigi
ile ilgili fikirler ortaya konur. Cozliime yonelik tasarimlarin ve teknolojik ¢oziimiin belirlenen
hedefleri gerceklestirebilmesi i¢in hangi islemleri yapabilmesi gerektigine yonelik sorularin
cevaplanmasinin 6nemi vurgulanir.
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PROJE KAYIT DEFTERI

o GRUP ADI (Giris Haftas1 — 7. HAFTA)

o PROJE EKIiBI (Giris Haftas1 — 7.HAFTA)

ADI - SOYADI GOREVi

o PROJE iSMi (Empati — 8. HAFTA)

o COZULMESI ISTENEN PROBLEM TANIMI (Empati — 8. HAFTA)

e Problem Ciimlesi: Gelistirilecek ¢oziim ile ne yapilmak isteniyor?

e Qelistirilecek ¢oziimiin kullanilmasi planlanan ortamdaki beklentiler nelerdir?
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o COZUMUN TANIMLANMASI (Tamimlama — 9. HAFTA)

e Hedeflerin gerceklestirilmesi i¢in yapilmasi gerekenler nelerdir?

e Teknolojik ¢oziimiin belirlenen hedefleri gerceklestirebilmesi igin tasarimi nasil
olmalidir?

e Teknolojik ¢oziimiin belirlenen hedefleri gergeklestirebilmesi i¢in hangi
islemleri yapabilmesi gerekmektedir?
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9.Béliim — Cizgi Izleyen Mobil Rehber Robot

On bilgi:

e Oprenciler Deneyap Kart bilesenlerini bilir ve Arduino IDE arayiiziinii kullanabilir.

e Ogrenciler robot kitini kullanarak mobil robot tasarimi yapabilir.

e Ogrenciler basit metin tabanli programlamaya yonelik séz dizimi denetimi, yazimi,
okumasi ve hata ayiklamasi yapabilir.

e Opgrenciler Arduino IDE arayiizii ile degiskenler, if/else, for dongiisii, dizi vb.
yontemleri ile kod yazarak elektronik devre elamanlarin1 yonetebilir.

e Ogrenciler birgok sensérii ve devre elemanini ortak bir proje cercevesinde bir arada
kullanabilir ve ilgili yonergeleri tamamlayabilecek sekilde Arduino IDE programini
yazabilir.

Boliim Kazanimlar:

e Ogrenciler kizildtesi (infrared) sensérlerin calisma prensiplerini bilir.

e Ogrenciler 4°lii ¢izgi izleyen sensor setindeki sensdrlerin ¢alisma prensibini bilir ve
uygulamalarda kullanir.

e Oprenciler 4°lii ¢izgi izleyen sensor seti ile ¢izgi izleyen bir mobil robot tasarimi
yapabilir.

e Ogrenciler 4°1ii ¢izgi izleyen sensor seti ile ¢izgi izleyen bir mobil robotun istenilen
islevleri gerceklestirebilecek sekilde Arduino IDE igerisinde program kodlarini
yazabilir.

e Ogrenciler 4’lii ¢izgi izleyen sensor seti, mobil robot kiti ve LCD ekranlar ile ilgili
gerceklestirilecek bir etkinligin devresini kurabilir ve Arduino IDE programim
yazabilir.

Haftanin Amaci:

Bu haftanin amaci, 6grencilerin kizilotesi (infrared) sensorlerin ¢alisma prensipleri hakkinda
bilgi sahibi olmalarini ve 4’lii ¢izgi izleyen sensor seti ile ¢izgi izleyen bir mobil robot tasarimi
yapabilmelerini saglamaktir. Boylece gerceklestirilen bu uygulamalara LCD ekran ekleyerek
yeni bir etkinlikte kullanabilme becerilerini kazandirmaktir.

Gozle ve Uygula Adimlarinda Kullamilacak Malzemeler:

Malzeme Listesi

Deneyap Kart 12C Entegreli 4x20 LCD Ekran
Breadboard Erkek-Erkek baglanti kablosu
Mobil robot Kkiti Erkek-Disi baglanti kablosu

4’lii cizgi izleyen sensor

Haftanin Islenisi:

Gozle: 4’11 sensor seti hakkinda temel bilgi ve 6zelliklerinin verilmesi.

Uygula: Cizgi izleyen mobil robot tasarimi icin Ornek devrelerin olusturulmas: ve
programlanmasi.

Tasarla: Mobil rehber robot tasarimi

Uret: Mobil rehber robotunun istenilen gorevleri yerine getirebilmek igin devre baglantilarmin
yapilmasi1 ve Arduino IDE igerisinde program kodlarmin yazilmasi.

Degerlendir: Yansitma Etkinligi.
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1. ADIM: GOZLE ve UYGULA

1.1 Gozle ve Uygula — Kizilotesi (Infrared) Sensor

Malzeme Listesi

Deneyap Kart
Baglant1 kablolan
4°lii Cizgi izleyen Sensor Seti

Ultrasonik sensorler gibi kizilotesi (infrared) sensorler de endiistri alaninda gerekli siire¢ ve
kontrol amach islemlerde uzaklik 6l¢iimii icin yaygin sekilde kullanilan sensorlerdendir.
Ozellikle robotik uygulamalarda kizildtesi sensorlerin farkli duyarhilik diizeylerinde 6lgiim
yapabilme 6zelliklerinden yararlanilmaktadir. Ultrasonik sensorlere oranla daha ucuz olmasi
ve hizli tepki vermesi robotik uygulamalarin gelistirilmesinde biiyiik bir katki saglamistir.

Genel olarak ifade edilecek olursa kiziltesi sensorler kizildtesi dalga boyunu kullanarak
calisirlar. Oncelikle igerisindeki lens aracilig1 ile kizilotesi LED tarafindan dar huzmeli 151k
yayilir ve cisimlerden yanstyan 151k, ikinci bir lens araciligiyla konuma duyarli foto algilayici
tarafindan alinir. Bu asamada foto algilayicinin iletkenligi kullanilarak bir gerilim iiretilir ve bu
gerilim ile uzaklik hesaplama islemi gerceklestirilir. Yani sensoriin iginde bulunan LED,
kontrol etmek istedigimiz bilgi ile ayn1 dalga boyuna sahip bir 151n iiretir. Cismin {izerine diisen
ve geri yanstyan kiziltesi 1sinlart bir foto algilayici denetler ve sensor geri donen 1s1n sinyaline
gore algilama isini gerceklestirir. Buradaki 6nemli noktalardan biri kizilotesi sensorlerin
calisma prensiplerinde elde edilen ¢ikis ile uzakligin ters orantili sekilde ¢alismasidir. Diger bir
ifadeyle sensoriin Oniinde yer alan cismin uzakhgi arttikca kizilotesi sensoriin gerilimi
diismektedir. Asagidaki resimde kizil6tesi sensor goriilmektedir.

Resim 9.1: Kizilotesi Sensor

Set igerisinde yer alan 4'lii ¢izgi izleyen sensor seti, lizerinde 4 adet kizil6tesi alict verici modiil
bulunduran ve bu modiiller yardimi zeminin rengindeki koyuluk ve agiklik farkina algilayarak
cizgi bilgisine erigebilen kittir. Set icerisindeki sette bir ¢izgi sensorii bir sayr hiicresinden
olusur ve her hiicre bir gonderen ve bir alicidan olugsmaktadir. Tiim sensorlerin hassasiyet ve
mesafe ayar1 kontrol kart1 tizerinde yer alan potansiyometrelerden yapilabilmektedir.




9.B6liim: Cizgi izleyen Mobil Rehber Robot

Temel bilgilerden sonra egitmen asagidaki resimde 6rnek devre semasi verilen devreyi kurar
ve Arduino IDE programi yardimiyla 4°1ii ¢izgi izleyen sensor setindeki 3 sensoriin siyah ve
beyaz cizgiler gordiiklerinde “0” ve “1” degerlerini serial port ekranina yazdirilmasi ile
sensorlerin ¢aligma mantigini 6grencilere aktarir. Bu uygulamada her bir sensor (sol, sag ve
orta sensorler) i¢in siyah ¢izgi goren sensorlerin “1” degerini; beyaz ¢izgi goren sensorlerin
ise “0” degerini ekrana yazdirdiklart hatirlatilmalidir. Egitmen daha sonra 6grencilerden ayni
devreyi kurmalarini ve program kodlarin1 yazmalarini ister. Etkinligin 6rnek kodu asagidaki
resimde goriilmektedir.
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Resim 9.2: Gozle-Uygula Etkinligi Ornek Devre Semasi
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1 #define SensorSol A0 A
2 |$¢define SensorOrta Al
¢define SensorSag A2

void setup() {
pinMods (SensorSol, INPUT);
pinModes (SensorOrta, INPUT);
3 pinMode (SensorSag, INPUT);
] Serial.b=gin(115200);
10 Serial.println("Cizgi Sensoru Deneme");
delay(2000);

o e I L B S o)

15 void loop() {

Serial.print (digitalRead (SensorSol));
Serial.print(”,");

Serial.print (digitalR=ad (SensorOrta));
18 Serial.print(”,");

20 Serial.println(digitalRead(SensorSag)):
21 d=lay(300);

Resim 9.3: Gozle-Uygula Etkinligi Ornek Kodu

1.2 Uygula — Cizgi izleyen Mobil Robot (Ogrenci 1)

Malzeme Listesi |

Deneyap Kart

Baglanti kablolar:

#’lii Cizgi Izleyen Sensor Seti
Mobil Robot

Bu etkinlik icin egitmen 6grencilerden gecen hafta kurulumu gergeklestirilen mobil robotun
asagidaki kurallar ¢ergevesinde ¢izgi takibini yapacak devreyi kurmalarin1 ve Arduino IDE
igerisinde programi yazmalarini isteyecektir.

Kurallar:

e Mobil robot baslangicta 125 hizda ilerleyecek,

e Mobil robot sadece ortadaki sensor siyah (sag ve sol sensorler beyaz) ¢izgi gordiigiinde
diiz ilerleyerek siyah cizgide kalmaya devam edecek,

e Mobil robot eger sagdaki sensorde siyah (sol ve ortadaki sensorler beyaz) ¢izgi goriirse
sag taraftaki tekerlek hizi 150’ye cikarak robotun ortadaki sensorde siyah ¢izgiye
donmesi ve diiz gitmesi saglanacak,

e  Mobil robot eger soldaki sensorde siyah (sag ve ortadaki sensorler beyaz) ¢izgi goriirse
sol taraftaki terkerlek hizi 150°ye c¢ikarak robotun ortadaki sensorde siyah c¢izgiye
donmesi ve diiz gitmesi saglanacak,

e Eger her {i¢ sensor de beyaz ¢izgi goriirse mobil robot duracak.
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Etkinlikle ilgili 6rnek devre semas1 ve kod asagidaki resimlerde verilmistir.

26pTug-H
N§L21

+ E585460-4121
E4104-158-1

Resim 9.4: Uygula Etkinligi Ornek Devre Semast

Dikkat

Yukaridaki sekildeki devre kurulup asagidaki kodlar yiiklendikten sonra Cizgi izleyen
Mobil Robot test asgamasinda egitmen dgrencilere beyaz zemin lizerinde siyah ¢izgi bulunan
bir ortam hazirlamalidir. Cizgi Izleyen Mobil Robor hazirlanan beyaz zemindeki siyah
cizgiyl takip etme testinde ortamin 151k diizeyine bagli olarak farkli sonuglar ile
karsilagilabilir. Bu durum setler i¢erisinde bulunan Kizil6tesi Sensor kitinin hassasiyetinden
kaynaklanmaktadir. Egitmen bu gibi durumlar ile karsilasilirsa 6grencilerin farkli 151k
kosullarinda deneme yapmalarini saglayarak daha uygun bir test yiiriitmelerini saglayabilir.
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#define SensorSol A0 A
#define SensorOrta Al
$define SensorSag A2

oW N e

#define motorRl D1
#define motorR2 D4
#define motorRE DO
2 #define motorLl D&
#define motorL2 DS
#define motorLE D7

1o

int hiz = 125;

14 |void setup() {

ode (SensorSol, INPUT):;

ode (SensorOrta, INPUT);

ode (SensorSag, INPUT);
in(115200);

"Cizgi Sensoru Test"):;

23 OUTPUT) ;

24 OUTPUT) ;

25 OUTEL :

26 OUTPUT) ;

27}

2 void loop() {

3

31 Serial.p (digitalRead (SensorSol));

32 Serial.

33 Serial.

34 Serial.

35 Serial.p

36 delay (300);

37

38 if (digitalRead(SensorSol) == 0 && digitalRead(SensorOrta) == 1 && digitalRead(SensorSag) == 0) {
3a ileri():

40 }

41 if (digitalRead(SensorSol) == 0 && digitalRead(SensorOrta) == 0 && digitalRead(SensorSag) == 1) {
42 sag():

43 }

44 if (digitalRead(SensorSol) == 1 && digitalRead(SensorOrta) == 0 && digitalRead(SensorSag) == 0) {
45 sol():

46 }

47 if(digitalRead(SensorSol) == 1 && digitalRead(SensorOrta) == 1 && digitalRead(SensorSag) == 1) {
43 dur():

49 }

50 if (digitalRead (SensorSol) == 0 && digitalRead(SensorOrta) == 0 && digitalRead(SensorSag) == 0) {
51 dur ()

2 }

53}

54

55 void ileri(){

56 digitalWrite (motorRl, HIGH):;

57 i e (motorR2, LOW);

58 ite (motorRE, hiz);

talWrite (motorlLl, HIGH):;
italWrite (motorL2, LOW):
analogWrite (motorLE, hiz);

}
void sag(){

3

€3
64

italWrite (motoxRl, H
te (motorR2, LOW):;
rite (motoxrRE, 125);
e (motorLl, HI
ite (motorL2, LOW):;
analogWrite (motorLE, 150);

o
]

italWri

o

a

g @

}

ite (motorRl, HIGH):
rite (motorR2, LOW):
ite (motoxrRE, 150);
ite (motorLl, HIGH):
rite (motorL2, LOW):;
gWrite (motorLE, 125);

79 void dur(){

80 digitalWrite (motorRl, HIGH);
italWrite (motoxrR2, LOW);
logWrite (motoxRE, 0);

ite (motorLl, HIGH):;
e (motoxL2,
S analogWrite (motorLE,
€

Resim 9.5: Uygula Etkinligi Ornek Kodu
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2. ADIM: TASARLA ve URET

2.1 Tasarla - Miizeler i¢cin Mobil Rehber Robot

Miizeler, zamanla veya insanlarin ilerlemesinden dolay1 ortadan kalkma tehlikesi ile karsi
karsiya kalan eserleri muhafaza etmeye yarayan ve ayni zamanda nesnelerin uzun tarihini
insanlara Ogretecek dinamik kurumlardir. Cagdas anlamda miizeler, koleksiyonunda
barindirdig1 eserlerin anlamini, yararini1 ve degerini kavratarak, bilgisini gelistirme yollarini
Ogreten bir egitim kurumu gorevini tistlenir. Diinyanin pek ¢ok miizesinde engellilerin miizeyi
rahat gezebilecegi ve egitimlere katilabilecegi projeler iiretilmektedir. Bu hedefler
dogrultusunda miizelerde; i¢ mekan tasarimlari, miizeyi ve eserleri tanitan egitim araglari
degismis ve rehberler kullanilmaya baslanmigtir. Bu tiir girisim ve projeler miizelerin hizmet
kalitesini arttirarak engelli bireylerin miizeleri kullanimlarin1 daha kullamigh diizeye
getirilmesini saglamaktadir.

Bu etkinlikte 6grencilerden fiziksel engelli bireylerin miizeleri daha rahat gezebilmelerini
saglayacak ve miizedeki eserler hakkinda bilgi verecek sekilde onlara eslik edecek bir “mobil
rehber robot” tasarlamalar1 istenmektedir. Mobil rehber robot eserler hakkinda engelli
bireylere hem sesli hem de gorsel olarak bilgilendirme yapabilmektedir. Bu tasarla iiret
ekinliginde ise sadece gorsel bilgilendirme yapan mobil rehber robot tasarimi gerceklestirilmesi
istenecektir.

Dikkat

1. Ogrenciler tasarimlarina gegcmeden 6nce egitmen tarafindan segilecek bir miize igin
(6rnegin: Canakkale Troya Miizesi) oradaki 2 oOnemli eserin (6rnegin: Kybele
Heykelcigi ve Polyksena Lahdi) isimleri, donemleri ve 6nemi hakkinda bilgi igeren,
bilgilendirme metni hazirlamalari istenmelidir.

2. Asagida 6rnek Arduino IDE programinda gorsel bilgilendirme i¢in eser isimleri ilgili
yerlerde “1.eser bilgisi ve 2. eser bilgisi” olarak ifade edilmistir. Ogrenciler kendi
tasarimlarinda dosya igerik ve isimlendirme islemlerinde istedikleri tercihi yapabilirler.

3. Ogrenciler tasarimlarina gegmeden once egitmen tarafindan mobil rehber robotun
etkinlik kapsaminda izleyecegi rotayr hazirlamasi gerekmektedir. Yukarida ders
kapsaminda ¢izgi izleyen mobil robot i¢in kullanilan materyal bu bdliime uyarlanabilir.

Tasarlanacak mobil rehber robotun calismaya basladiktan sonra asagidaki islem adimlarini
gerceklestirmesi beklenmektedir.

1. Mobil rehber robot c¢alistifinda fiziksel engelli bireye eslik eder sekilde yiiriiyiis yolu
kenarindaki 6zel pistinde siyah ¢izgiyi takip ederek 125 hizda ilerlemelidir.

2. Mobil rehber robot sadece ii¢ sensor de siyah ¢izgiyi okudugunda (rehberlik edilirken
bilgi verilecek eser siras1 geldiginde) ve beyaz rengi okudugunda (mobil rehber robot
siyah ¢izgiden ¢iktiginda) durmalidir.

3. Hakkinda goriintiilii bilgi verilecek eser ile karsilasildiginda mobil rehber robot i¢in
hazirlanan yolda ii¢ siyah serit olacaktir.
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4. Mobil Rehber Robot ¢alismaya basladiktan sonra fiziksel engelli bireye eslik ederken;
hakkinda goriintiilii bilgi verilecek ilk eser ile karsilasildiginda mobil rehber robot
durmali;

a. LCD ekran ile haberlesme baslamali ve arka plan 15181 agilmali. Daha sonra 1.
eserin bilgisi LCD ekranda gosterilmeli ve yanip sonen imle¢ agilmalidir.

b. Daha sonra LCD ekrandan aktarilacak metin i¢in yeterli bekleme stiresi bittikten
sonra yanip sonen imle¢ kapatilmali, ekran temizlenmeli, LCD ekran ve arka
plan 15181 kapatilmalidir.

c. Daha sonra ise mobil rehber robot 1.5 sn ileriye giderek tekrar siyah ¢izgide
ilerlemeye baglamalidir.

5. Mobil rehber robot ilerlemesini siirdiiriirken hakkinda sesli ve goriintiilii bilgi verilecek
ikinci eser ile karsilasildiginda mobil rehber robot yine durmals;

a. LCD ekran ile haberlesme baslamali ve arka plan 15181 acilmali. Daha sonra 2.
eserin bilgisi LCD ekranda gosterilmeli ve yanip sonen imle¢ agilmalidir.

b. Daha sonra 2. eser i¢in LCD ekranda aktarilacak metin i¢in yeterli bekleme
stiresi bittikten sonra yanip sonen imle¢ kapatilmali, ekran temizlenmeli, imleg
tist sol konuma (0,0) getirilmeli ve ekrana “Giile giile...” yazdirilmalidir.
Sonrasinda da LCD ekran ve arka plan 15181 kapatilmalidir.

2.2 Tasarla - Mobil Rehber Robot Tasarimi

Ogrenciler gecen hafta olusturmus olduklari mobil robotun iizerine kuracaklar1 devreleri
gruplar halinde tartisirlar. Program kodlarinin yaziminda ve algoritmanin olusturulmasinda
egitmen gerekli noktalarda 6grencilere yonlendirici sorular sormali ve dnerilerde bulunmalidir.
Fakat devrenin kurulumu ve programin kodlarini 6grencilere hazir olarak vermemelidir.

Tammlama: Ogrenciler 6ncelikli olarak problemi tanmimlayabilmelidir. Problemi ¢dzmelerine
yardimci olacak asagidaki sorularin cevaplarini kendi aralarinda tartismalidirlar.

o Etkinlik kapsaminda hangi miizeden bilgi verilecek eserler secilmeli ve igerikleri neler
olmal1?

e Mobil rehber robotun metinsel bilgi verecegi i¢in ¢ok fazla modiil ve sensér
kullanilacagindan Deneyap Kart {izerindeki dijital ve anolog pin yerlesimleri nasil
yapilmalidir?

e Deneyap Kart iizerinde ka¢ tane GND ve 5 V pini ¢oklanmalidir?

e Mobil rehber robotun fiziksel tasarimi nasil olmalidir? Farkli devre elemanlar1 ve
sensorler mobil rehber robot iizerinde nasil yerlestirilmelidir?

e Arduino IDE program algoritmasi nasil kurulmalidir? Hangi kiitiiphaneler, nesneler,
fonksiyonlar ve degiskenler kullanilmalidir?

Fikir {iretme: Bu asamada 6grencilerin yukarida belirlenen devre ve Arduino IDE programina
yonelik islemlerin nasil gergeklestirebilecegi ile ilgili fikir yiiriitmesi gerekir. Ornegin,
ogrenciler asagidakilere benzer fikirler tiretebilir:

e Mobil rehber robotun istenilen islevleri gergeklestirebilmesi icin Deneyap Kart
tizerindeki pinlerin ekonomik kullanimi 6nemli olmalidir. LCD ekran i¢in ve ¢izgi
izleyen sensorler i¢in analog pinlerin kullanimi diigiintilmelidir.

e Mobil rehber robotun fiziksel tasariminda ¢izgi takibinde ve durma islemlerinde
sorunsuz ¢alisabilmesi i¢in bazi devre elemanlarinin (6rnegin LCD, breadboard vb.)




9.B6liim: Cizgi izleyen Mobil Rehber Robot

iistte yer almas1 gerekirken bazilarinin (6rnegin kizilotesi sensor kart1 vb.) ise aradaki
katmanda yerlestirilmesi seklinde tercihlerde bulunulabilir.

e Arduino IDE programinda sesli ve goriintiilii bilgi verilecek eserler i¢in verilecek bilgi
miktarina bagl olarak belirlenecek siire géz 6niinde bulundurulmalidir.

e Arduino IDE programinda robotun gerceklestirmesi istenen islemlerden 6zellikle ¢izgi
takibinde if dongii yapist kullanilmali ve eser hakkinda bilgi verilmek istendiginde diger
devre elemanlarina iliskin kodlar yer almalidir. Etkinlikle ilgili 6rnek devre semasi
asagidaki resimde goriilmektedir.

E585460-4121
E4104-L58-1
+ 2000mAh 3.7V

Resim 9.6: Tasarla Etkinligi Ornek Devre Semast

2.3 Uret- Mobil Rehber Robot Tasarimi

Ogrenciler mobil rehber robotunun yonergesini tamamlayabilecek sekilde tasarimlarini
yaptiktan sonra bilgisayar basinda Arduino IDE iizerinde kodlar1 yazarlar. Ogrencilere egitmen
tarafindan etkinliklerini tamamlamak igin yeterli siire verilir. Ozellikle Arduino IDE igerisinde
yazilacak program kodlarinda kodlarin, kiitiiphanelerin, degiskenlerin ve kontrol yapilarinin
kullannrminda ve ¢Ozlim igin algoritmanin olusturulma siirecinde egitmenin rehberligi
ogrencilerin etkinligi gerceklestirmesinde 6nemli olacaktir. Ogrencilerin asagidaki resimde
goriilen programa benzer bir program hazirlamalar1 beklenir.
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1 #define SensorSol A0Q A
2 #define SensorOrta Al
3 #define SensorSag A2
5 #define motorRl D1
€ #define motorR2 D4
7 #define motorRE DO
g #define motorLl Dé
9 #define motorL2 DS
10 #define motorLE D7
12 #include <LiquidCrystal I2C.h>
13 LiguidCrystal I2C 1lcd(0x27, 20, 4):
15 int hiz = 125;
16 int kosul = 0;
18 void setup() {
19 pinMode (SensorSol, INPUT):;
20 Mode (SensoxrOrta, INPUT):
21 pinMode (SensorSag, INPUT):;
22 Serial.begin(115200);
23 Serial.p In("Cizgi Sensoru Test"):;
24 delay (2000);
25
26 pinMode (motorRl, OUTPUT);
27 pinMode (motoxrR2, OUTPUT):
28 ode (motorLl, OUTPUT):
29 j e (motorL2, OUTPUT):;
30}
32 void loop() {
33 Serial.print (digitalRead (SensorSol)):;
34 Serial. (o el B
35 Serial. t (digitalRead (SensoxrOrta));
36 Serial.p = G B
37 Serial.printlin(digitalRead (SensoxrSag)):
38 delay(300);
40 if(digitalRead(SensorSol) == 0 && digitalRead(SensorOrta) == 1 && digitalRead(SensorSag) == 0) {
41 ileri();
42 }
43 if (digitalRead (SensorSol) == 0 && digitalRead(SensorOrta) == 0 && digitalRead(SensorSag) == 1) {
44 sag ()
45 }
46 if (digitalRead (SensorSol) == 1 && digitalRead(SensorOrta) == 0 && digitalRead(SensorSag) == 0) {
47 sol():
48 }
49 if (digitalRead(SensorSol) == 1 && digitalRead(SensorOrta) == 1 && digitalRead(SensorSag) == 1) {
50 dur();
51 kosul=kosul+l;
52 if (kosul==1){
53 lcd.init ()
54 lcd.backlight ()
55 lcd.print ("1. eser bilgisi");
56 nk():
57 v (15000) ;
58
59
62
63
64
€6 }
€7
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68 if(kosul>1){ ~
69 lcd.init ()

lcd.backlight () ;

71 lcd.print ("2. eser bilgisi”™);

72 lcd. nk():;
73 delay (20000);
74 lcd. 1i

75 lcd.cl

7 nt ("Gule Gule...");
78 delay (2000) ;

79 lcd.n
50 delay (2000);
81 lcd.noBacklight ()
82 delay (2000);

3 }

4 }

86 if(digitalRead(SensorSol) == 0 && digitalRead(SensorOrta) == 0 && digitalRead(SensorSag) == 0) {
87 dur():;

8 }

89}

id ileri(){
talw

e (motorRl, HIGH):
e (motorR2, LOW):
g e (motorRE, hiz);
digitalWrite (motorLl, HIGH):
d e (motoxL2, LOW):;
97 analogWrite (motorLE, hiz):;

id sag(){
100 digitalWrite (motorRl, HIGH);
di te (motorR2, LOW):
e (motorRE, 125):;
Write (motorLl, HIGH):;
alWrite (motorL2, LOW):;
analogWrite (motoxrLE, 150);

1 yoid sol () {

digitalWrite (motorRl, HIGH);
e (motoxrR2, LOW):;

e (motoxRE, 150);

e (motorLl, HIGH):
digitalWrite (motorL2, LOW):;

analogWrite (motorLE, 125);

yoid dur(){
digitalWrite (motorRl, HIGH):
talWrite (motorR2, LOW);
118 e (motoxRE, 0):
119 d te (motoxrLl, HIGH):
120 d lWrite (motorL2, LOW):
ogWrite (motorLE, 0);

Resim 9.7: Uret Etkinligi Ornek Kodu

3. ADIM: DEGERLENDIR

Bu asamada hedef, 6grencilerin 6grenme siirecinde yasadiklar1 ve Ogrendikleri iizerine
diistinmesini saglamaktir. Bu sayede 6grenciler, problem ¢6zme yetenekleri, dersin konusu ve
kendileri ile ilgili gézlemler yaparak 6grendikleri yeni konular1 ve kendilerini degerlendirmekle
beraber sonraki calismalarmi planlamak icin de firsat bulurlar. Ogrencilerden su sorulari
yanitlamalari istenebilir:

e Verilen problemleri tanimlaymiz (problemi kendi climleleri ile ifade etme).

e Verilen gorevleri goz dniinde bulundurdugunuzda en ¢ok hangi goérevde zorlandiniz?
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e Bu zorluklarin iistesinden nasil geldiniz? (Problemin ¢6ziimii i¢in hangi stratejileri
kullandiniz ve neden bu stratejileri segtiniz?)

Yeteri kadar tartisma ortami olusmazsa egitmen asagidaki sorulari kullanarak tartisma ortami
yaratmaya caligir.
o Cizgi izleyen mobil robot tasariminda robotunuzun siyah ¢izgide ilerlemesi i¢in
Arduino IDE kodunda ne gibi algoritmalar kullandiniz?
o Mobil rehber robot tasariminizda dijital ve analog pinlerin kullaniminda nasil
stratejiler izlediniz?
o Mobil rehber robotun program kodunun algoritmasini olustururken en ¢ok nerede
zorlandiniz? Nasil ¢6ziim {irettiniz?
o Mobil rehber robotun miize igerisinde daha fazla sayida eser hakkinda bilgi
verebilmesi i¢in tasariminizda ne gibi degisiklikler yapmay1 diisiiniirsiiniiz? Neden?
e Kullandigimiz yontemler bu sikintilar1 gidermekte basarili oldu mu?
e Grup arkadasimizla anlagsmazhiga diistiigliniiz durumlar oldu mu ve bunlarin {istesinden
gelmek icin neler yaptiniz?
e Grup arkadasinizdan ne/neler 6grendiniz?
Degerlendirme, 6grencileri sikmadan, her bir soru i¢in verilen cevaplar tatmin edici bir
diizeye ulasincaya kadar devam ettirilebilir.

4. PROJEYI TANIMLIYORUM

Bu Hafta Gergceklestirilecek Etkinlikler: Dersin sonunda egitmen 6grencilerin proje kayit
defterlerinde bu haftaya iligkin tanimlama bdliimiine ait sorular1 cevaplayip cevaplamadiklarini
kontrol eder. Ogrenci gruplarinin empati ¢alismas1 sonras1 gerceklestirdikleri tanimlama
boliimiinde gelistirilecek teknolojik ¢oziimiin belirlenen hedefleri gergeklestirebilmesi i¢in
tasarim1 ve Ozelliklerinin acik sekilde yazilmasi ve belirlenmesi gerekmektedir. Proje kayit
defterindeki tanimlama boliimiinde 6grenci gruplarinin yazdiklari 6zellikler ve tasarima iliskin
ongoriilerin gerceklestirilebilir olmasina dikkat edilmeli ve her grubun ¢ikarimlari ortak sekilde
degerlendirilmelidir.

Ayrica dgrencilere proje kayit defterlerinde son hafta proje sergisi giinii teslim edilecek proje
ayrintilar1 boliimiine “video” kaydi i¢in tiim c¢alismalarinin dijital kayitlarini almalarinin
gerekliligi hatirlatilmalidir.

Bir Sonraki Haftaya Hazirhk (10. Hafta): Gruplara gelecek hafta i¢in belirledikleri projeler
icin fikir iretme adimlarina yonelik proje kayit defterindeki ilgili yerleri doldurarak derse
gelmeleri istenir. Fikir iiretme asamasinda empati ve tanimlama boliimleriyle belirlenen
problem durumu ve problem durumuna iliskin hedeflerin gergeklestirilecek olan 6zelliklere
iligkin tretilecek fikirlerin onemi egitmen tarafindan 6grencilere hatirlatilmalidir.
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PROJE KAYIT DEFTERI

o GRUP ADI (Giris Haftas1 — 7. HAFTA)

o PROJE EKIiBI (Giris Haftas1 — 7.HAFTA)

ADI - SOYADI GOREVi

o PROJE iSMi (Empati — 8. HAFTA)

o COZULMESI ISTENEN PROBLEM TANIMI (Empati — 8. HAFTA)

e Problem Ciimlesi: Gelistirilecek ¢oziim ile ne yapilmak isteniyor?

e Gelistirilecek ¢oziimiin kullanilmasi planlanan ortamdaki beklentiler nelerdir?
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o COZUMUN TANIMLANMASI (Tamimlama — 9. HAFTA)

e Hedeflerin gerceklestirilmesi i¢in yapilmasi gerekenler nelerdir?

e Teknolojik ¢oziimiin belirlenen hedefleri gerceklestirebilmesi igin tasarimi nasil
olmalidir?

e Teknolojik ¢6ziimiin belirlenen hedefleri gerceklestirebilmesi i¢in hangi islemleri
yapabilmesi gerekmektedir?

o COZUM ONERISIi TASLAGI (Fikir Uretme — 10. HAFTA)

e Problem i¢in iiretilen alternatif tasarim ve programlama ¢oziimleri nelerdir?
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e Alternatif tasarim ve programlama ¢dziimiiniin se¢im siireci nasil gerceklestirilmistir?

e Secilen programlama ¢oziimiiniin sematik veya maddeler halinde gosterimi
(algoritmasi) nasildir?
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10.Bolim - Sicaklik, Nem Sensoru ve Wi-Fi
Modiiliiniin Kullanimi

On bilgi:
e Ogrenciler Arduino IDE igerisine kiitiiphane eklemesini ve kullanmasini bilir.
e Ogrenciler direncin ¢aligma prensibini bilir ve akim ile arasindaki iliskiyi aciklayabilir.
e Oprenciler Deneyap Kart bilesenlerini bilir ve Arduino IDE arayiiziinii kullanabilir.

Bolim Kazanimlar:

e Ogrenciler DHT11 sicaklik ve nem sensdriiniin ¢calisma prensibini bilir ve Arduino IDE
tizerinde ortam sicakligini ve nemini 6lgen programi yazabilir.

e Ogrenciler Wi-Fi modiiliiniin ¢alisma prensiplerini ve Arduino IDE iizerinde DHT11
sicaklik ve nem sensoriinii de kullanarak ortam sicakligini ve nemini dlgen programi
yazabilir.

e Ogrenciler Nesnelerin Interneti (IOF) platformuna iiye olabilir ve orada ilgili béliimleri
acip, yonetebilir.

e Ogrenciler dl¢ciimler ile elde ettikleri verileri Nesnelerin interneti (IOF) platformunda
goriintlileyebilir.

e Oprenciler bircok sensorii ve devre elemanimi ortak bir proje cercevesinde bir arada
kullanabilir ve ilgili yonergeleri tamamlayabilecek sekilde Arduino IDE programim
yazabilir.

Haftanin Amacr:

Bu haftanin amaci, 6grencilerin 6ncelikle “DHT11” sicaklik ve nem sensorii ve Wi-Fi modiilii
gibi devre elemanlarinin 6zelliklerini 6grenme ve bu devre elemanlar ile farkli uygulamalar
gerceklestirebilmeleri amacglanmaktadir. Ayrica sensér ve devre elemanlarinin birlikte yer
aldigt ortak etkinlikleri gerceklestirebilmeleri ve programlarimi  yazabilmeleri de
hedeflenmektedir. Bu kapsamda programlamada farkli kiitliphanelerin, nesnelerin, kontrol
yapilarmin ve degiskenlerin uygulamalar igerisindeki kullanimlarini da deneyimlemeleri
hedefler igerisindedir.

Gozle ve Uygula Adimlarinda Kullamilacak Malzemeler:

Malzeme Listesi

Deneyap Kart Mobil robot kiti
Breadboard Erkek-Disi baglanti kablosu
DHT 11 sicakhik ve nem Erkek-Erkek baglanti
sensoril kablosu

Bilgisayar / Tablet
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Haftann Islenisi:

Gozle: DHTI11 sicaklik ve nem sensorii ve Wi-Fi modiilii tanimlarinin yapilmasi ve
ozelliklerinin verilmesi.

Uygula: DHT11, Wi-Fi modiilii, Buzzer, LED ekran, ultrasonik sensor gibi devre elemanlarinin
kullanildig1 6rnek devrelerin olusturulmasi ve programlanmas.

Tasarla: Mobil uzay kesif robotu tasariminin yapilmasi.

Uret: Mobil uzay kesif robotunun istenilen gorevleri yerine getirebilmesi icin devre
baglantilarinin yapilmasi ve Arduino IDE igerisinde program kodlarinin yazilmasi.
Degerlendir: Haftanin icerigi ile ilgili yansitma etkinligi.

1. ADIM: GOZLE ve UYGULA

1.1 Gozle ve Uygula — DHT11 Sicaklik ve Nem Sensorii Kullanimi (Ogrenci 1)

Malzeme Listesi

Deneyap Kart DHT11
Baglanti kablolar Breadboard

DHT11 Sicaklik ve Nem Sensorii

DHT11 sicaklik ve nem sensorii ortamdaki sicaklik ve nem degerlerini 6lgerek dijital sinyal
cikist veren gelismis bir algilayict birimdir. DHTI11 sicaklik ve nem sensorii “+ 2 °C”
hassasiyetle 0-50°C arasinda sicaklik 6l¢ebilmektedir. %20-90 RH arasinda da %35 hata payi ile
nem Olcebilme Ozelligine sahip olan sensor 8 bit mikroiglemciye sahiptir. Bu 6zellikleriyle
DHTI11 hizli ve kaliteli veri transferi gergeklestirerek yiiksek giivenirlikte ve uzun dénem
kullanima uygun bir birimdir. Asagidaki resimde goriilen DHT11 sicaklik ve nem sensoriiniin
VCC, DATA, NC ve GND pinleri bulunmaktadir.

Resim 10.1: DHTI1 Sicaklik ve Nem Sensorii

Egitmen asagidaki resimde goriilen 6rnek devre semasi ile verilen devreyi kurar ve Arduino
IDE programu iizerinden ortam sicakligini ve nemini dlgerek 6grencilere gosterir. Ogrencilere
program kodlarinda “DHT.h” kiitiiphanesinin eklenece8i ve “dhtl1” isimli bir nesnenin
eklenecegi 6zellikle vurgulanir. Egitmen daha sonra 6grencilerden ayni devreyi kurmalarini ve
asagidaki resimde goriilen 6rnek program kodlarini1 yazmalarini ister.
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¢include <DHT.h> A

DHT dhtll (D0, DHT11);
float sicaklik, nem;

1o e W N

7 void setup() {

g Serial.bsgin(115200);
dhtll.begin();
}

DO O

veid loop() {

[ el
2

i
1 oo e

Serial.println(”" Olcumler”);

sicaklik = (float)dhtll.readTemperature();
nem = (flcat)dhtll.readBumidicy():

18 Serial.print("Sicaklik : ");

g Serial.println(sicaklik);

(s

-

20 Serial.print ("Nem e 3 B

21 Serial.println(nem);

22 delay(1000);

23|}

24 (V]

Resim 10.3: Gozle-Uygula Etkinligi Ornek Kodu

1.2 Goézle ve Uygula — Deneyap Kart’m Dahili Wi-Fi Ozelligini Kullanma
(Ogrenci 2)

Malzeme Listesi

Deneyap Kart
Baglant1 kablolari
Breadboard
DHT11
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ESP32-WROVER-E modiilii kullanilarak gelistirilen Deneyap Kart {izerinde dahili Wi-Fi
modiilii bulunmaktadir. Bu 6zelligi sayesinde kablosuz aglara kolaylikla baglanarak veri
paketlerini alip gonderebilmektedir. TCP/IP protokoliinii destekleyen ESP32 ile Nesnelerin
Interneti (IOT) platformunda en ¢ok tercih edilen Wi-Fi modiilii olarak igerisinde 32-bitlik CPU
ve lizerinde yer alan GPIO pinleri ile hem kablosuz aglara baglanmak hem de kablosuz erisim
noktas1 kurmak miimkiindiir.

Deneyap Kart’1 internete baglamadan once; Egitmen ilk olarak kartin Wi-Fi modiiliiniin
calisma mantigimi agiklamak icin Arduino IDE arayliziinde bulunan ornek kodlardan
“UzaktanLedKontrolu” kodunu acarak gerekli aciklamalarda bulunmalidir. Bu uygulamada
Deneyap Kart iizerindeki LED; kablosuz baglanti ile bagka bir cihaz tarafindan (diziistii
bilgisayar, tablet, akilli telefon vb.) uzaktan kablosuz olarak kontrol edilebilecektir. Bu
uygulama i¢in egitmen Ogrencilerden herhangi bir devre kurmadan Deneyap Kartlarim
bilgisayarlarina kablo araciligi ile baglamalarini istedikten sonra Arduino IDE’yi agarak
“Dosya > Ornekler > Deneyap Kart icin drnekler > WiFi > UzaktanLedKontrolu” yolunu
izleyerek asagidaki kodu agmalidir.

Buuygulamada kodlar Denayap Kart’a yliklendikten sonra bagka bir cihaz araciligiyla kablosuz
aglar arasindan “DeneyapKart” ag1 segilerek, kod icerisinde tanimlanan sifre ile Deneyap
Kart’a baglanti saglanmalidir. Baglant1 saglandiktan sonra “Serial Port” ekrani agilarak kart
“Reset” butonu ile yeniden baslatilmali ve Serial Portta g¢ikacak ag adresine (Ornegin
http://192.168.4.1) bir web tarayicisi lizerinden ulagilmalidir. S6z konusu ag adresi agildiginda

sayfada “Ledi YAK” ve “Ledi SONDUR” ifadeleri ile karsilagilacaktir. Bu ifadelere
tiklandiginda Denayp Kart iizerindeki RGB LED’in mavi renkte yandigi ve sedndiigi
gozlemlenebilir. Egitmen asagidaki kodu ogrencilere gestererek Deneyap Kart’in Wi-Fi
ozelliginin internet olmadan kullanilmas: ile ilgili gerekli agiklamalar1 yapmalidir. Asagidaki
ornek kod iizerinde kodlarla ilgili gerekli agiklamalar yan kisimlarinda yer almaktadir.
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' A
6
g #include <WiFi.h>
9 #include <WiFiClient.h>
0 #include <WiFiAP.h>
12 |const char *ssid = "DeneyapKart"; // DeneyapKart Erisim Noktasi (AP) ismi
13 const char *password = "dydkmpvl0"; // DeneyapKart Erisim Noktasi (AP) sifresi
14
15 WiFiServer server(80); // WiFi sunucusu icin class tanimlama
void setup() {
pinMode (LEDB, OUTPUT); // Dahili mavi led cikis olarak ayarlandi
digitalWrite (LEDB, HIGH); // Ledin ilk durumu ayarlandi
20
21 Serial.begin(115200); // Seri haberlesme baslatildi
22 Serial.println();
23 Serial.println("Erisim Noktasi (AP) konfigure ediliyor...");
24
25 WiFi.softAP(ssid, password):; // Cihaz Erisim Noktasi (AP) olarak baslatildi
IPAddress myIP = WiFi.softAPIP():
Serial.print("Erisim noktasi IP adresi: "); // Baglanti IP adresi seri terminale yazdiriliyor
Serial.println{(myIP);
29| server.begin();
30
31 Serial.println("Server baslatildi"™);
32}
34 void loop() {
35 WiFiClient client = server.available(); // Baglanti talepleri dinleniyor
3¢
37 if(client) // Istemci varligi kontrol ediliyor
{
Serial.println("Yeni istemci talebi geldi.");
String currentline = ""; // Istemciden gelen veriyi tutmak icin String degiskeni tanimlaniyor
while (client.connected())
{
if (client.available()) // Istemciden veri kontrolu yapiliyor
{
char ¢ = client.rsad(); // Veri okunuyor
Serial.write(c); // Seri terminale veri yaz
if {(c = '\n'") // "Yeni Satir" karakteri geldi mi
{
if(currentline.lsngth() == 0) // Satirda bulunan veri sayisi sifir mi (istemci talepte bulunmus)
50 { 1
51 client.println("HITP/1.1 200 OK"); // Yanit kodu (e.g. HITP/1.1 200 OK)
52 client.println("Content-type:text/html”); // Istemciye icerik turu ile ilgili bilgi gonderiliyor
53 client.println(); /1l
54
55 client.print("Ledi <a hre "/H\">YRK</a> <br>"); // Icerik gonderiliyor
56 client.print("Ledi <a href=\"/L\">SONDUR</a> <br>"); // Icerik gonderiliyor
57 client.println(); /7
break;
}
else // Satirdaki veri sayisi sifir degilse, satir temizleniyor
{
currentLine = "";
}
}
else if(c != '\r'") // Veri "Satir Basi" harici baska bir karakter mi
{
currentline += c; // Gelen veriyi satir sonuna ekle
}
if (currentLine.endsWith ("GET /H")) // Istemciden gelen talebi kontrol et, "GET /H" va da "GET /L":
{
73 digitalWrite (LEDB, LOW); // GET /H ledi yakar
74 }
75 if (currentline.endsWith ("GET /L"))
3 {
digitalWr (LEDB, HIGH):; // GET /L ledi sondurur
}
}
}
client.stop(); // Yanittan sonra http baglantisi durdurulur ve yeni istemci talebi beklenir
Serial.println("Client Disconnected.”);
}
v

Resim 10.4: Gozle Etkinligi Ornek Kodu
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1.3 Gozle ve Uygula — Deneyap Kart’in Wi-Fi Ozelligi ile Internetten Erisim
(Ogrenci 1)

Bu uygulamada ortam sicakligi ve nemini 6l¢iip “ThingSpeak” yardimiyla elde edilen degerleri
grafik halinde internet iizerinden elde etme etkinligi gerceklestirilecektir. Egitmen asagidaki
resimde Ornegi verilmis olan devreyi kurar ve devre elemanlariin baglantilarint 6grencilere
gosterir.
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Resim 10.5: Gozle-Uygula Etkinligi Ornek Devre Semasi

Daha sonra Nesnelerin Interneti (IoT) platformu kapsaminda 6l¢iimden elde edilecek ve Wi-fi
modiilii ile iletilecek verilerin gorsel olarak gosterilecegi “ThingSpeak” sitesine
(https://www.thingspeak.com) tiyelik adimlar1 gerceklestirilmelidir. Kayit islemleri sonunda
ana sayfada bulunan ve asagidaki resimde goriilen “Channels” béliimiine; daha sonra da “New
Channel” butonuna tiklandiginda yeni bir kanal agma boliimiine giris yapilir.

New Channel

Name

Description

Field 1 Field Label 1

Resim 10.6: ThingsSpaeak loT Platformuna Yeni Cihaz Ekleme

Bu boliimde yeni agilacak kanala “Name” yazan yere Tiirkce karakterler kullanmadan bir isim
verilir ve Field 1 kisminda “Sicaklik”; Field 2 boliimiine ise “Nem” yazildiktan sonra “Save
Channel” butonuna tiklanarak asagidaki resimde goriilen verileri goriintiileyecegimiz kanal
olusturulur.
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Private View Public View Channel Settings API Keys Data Import / Export

Add Visualizations ” Data Export

Channel Stats

Created about a minute ago
Updated less than a minute ago
0 Entries

Field 1 Chart D%

Salon Sicakligi

sicaklik

Date
ThingSpeak.com

Resim 10.7: ThingsSpaeak loT Platformunda Cihaz Bilgilerini Goriintiileme

Yonlendirilen sayfada “Private View” boliimiinde bir 6nceki adimda olusturdugumuz sicaklik
ve nem grafiklerini Field1 ve Field 2 boliimlerinde gorebiliriz. Bu sayfada olusturulan kanal ile
ilgili ayarlar, veri alim1 ve aktarimi gibi islemlerin yapilabilecegi butonlar diginda “API Keys”
isimli daha sonra Arduino IDE kodunda kullanilacak boliim yer almaktadir. Bu sayfanin sol alt
boliimiinde yer alan “API Requests” basligi altindaki “Write a Channel Feed” altindaki link ile
Deneyap Kart’in haberlesmesi saglanacak olup bu API key agilan hesaba 6zel olarak Arduino
IDE kodunda kullanilacaktir.

Devre baglantilar1 kurulduktan ve “ThingSpeak™ igerisinde kanal olusturulduktan sonra
Arduino IDE igerisinde yazilmis olan asagidaki resimde goriilen kod 6grencilere gosterilir ve
yazilmis kodlar {zerinde bilgi verilir. “WiFi.h” ve “HTTPClient.h” kiitiiphanesinin
eklenecegi ve kiitiiphane igerisinden yazilacak kodlar hakkinda agiklamalar yapilir. Ayrica bu
asamada kodlarin altindaki tablodaki a¢iklamalar kullanilabilir.
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1 #include <WiFi.h> A
2 |#include "HTTPClient.h"

3 |#include "DHT.h"
B
S

DHET dht_DO0(DO0,DHT11):
float sicaklik;

7 float nem;

% const char* server = "api.thingspeak.com";

10 const char* ssid = "baglanilacak_ag_ismi"; // Wi-Fi olarak baglanilacak ad adi tanimlaniyor

11 const char* password = "baglanilacak_ag_sifresi”; // Baglanilacak agin gifresi tanimlaniyor

12 String apiKey = "thingspeak_adresinden_alinan apiKey"; // thingspeak'de clugturulacak kanala ait apiKey belirtilecek.

14 WiFiClient client;
15 const int httpPort = 80;

void setup() {
dht_DO0.k=gin():
Serial.begin(115200);

Serial.print(ssid);
Serial.print (" kablosuz agina baglaniliyor”™);
WiFi.b=sgin(ssid, password);
while (WiFi.status() != WL_CONNECTED)
{
delay(500);
Serial.print(".");
}
Serial.println();
Serial.println("Kablosuz aga baglanildi'");
Serial.print ("IP adresi: "); Serial.println(WiFi.localIP());

void loop() {

sicaklik = dht_D0.rsadT
Serial.print("Sicaklik:
Serial.println(sicaklik);
nem = dht_DO0.rsadBumidity();
Serial.print("Nem: ");
Serial.println(nem);

w
]

e B W W
S0 - O W

client.connect (server, httpPort);
String data_to_send = apiKey;
data_to_send += "sfieldl=";
data_to_send += String(sicaklik);
data_to_send += "sfield2=";
data_to_send += String(nem);
data_to_send += "\r\n\r\n";

client.print ("POST /update HITP/1.1\n");

client.print("Host: api.thingspeak.com\n”);

client.print ("Connection: close\n");

client.print ("X-THINGSPEAKAPIKEY: " + apiKey + "\n");
client.print("Content-Type: application/x-www-form-urlencoded\n");
client.print("Content-Length: ");
client.print(data_to_send.lsngth());

client.print ("\n\n");

client.print(data_to_send);

delay(1000);

Resim 10.8: Gozle-Uygula Etkinligi Ornek Kodu
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Wi-Fi Kodlarimin Ac¢iklamasi \

const char® ssid Wi-Fi modiiliiniin baglanacagi ag ismi
const char® password Baglanilacak olan ag sifresi
String apiKey ThingSpeak sitesinin api anahtari
WiFi.begin(ssid, password) | Berilenen ag ad1 ve sifre ile kablosuz aga baglaniliyor.
WiFi.status Belirtilen kablosuz aga baglanma durumunu belirler.
WiFiClient client Belirlenen ApiKey’e baglanacak bir istemci tanimlanir.
Yaygin olarak kullanilan internet erisim protokolii http
const int httpPort = 80 i¢cin kullanilan bir baglant1 noktas1i numarasinin
tanimlanmasidir.
. Belirlenen hedefe veri gondermek i¢in baglantinin
client.connect < -
saglanmasini saglar.

2. ADIM: TASARLA ve URET
2.1 Tasarla - Mobil Uzay Kesif Robotu

Kesif robotlari, mevcut ya da yeni kesfedilen gezegenlerin ylizeylerinde gezip, bilgi toplamak
ve bu bilgileri Diinya’ya gondermek amaciyla tasarlanmaktadir. Su ana kadar Ay'a ve Mars'a
pek c¢ok yolculuk yapan bu kesif robotlar1 diger gezegenlerde yasam olup olmadiginin
anlagilmasinda biiyilkk bir rol oynamaktadirlar ve gelecekte de Onemli gorevler
gerceklestireceklerdir. Temel gorev olarak kesif robotlari, arastirma yapacaklari gezegene
indikten sonra gezegenin jeolojisini, iklimini ve yiizeydeki kaya ve toprak formlarimi
toplamakta ve bunlarin analizini yapip yasama dair ipuglar1 bulmaya caligmaktadir.

Bu etkinlikte 6grencilerden yeni kesfedilmis bir gezegene gonderilen ve oradaki yagsam
formlarini inceleyip diinyaya veri olarak gonderecek bir mobil uzay kesif robotu tasarlamalari
istenmektedir. Tasarlanacak robotun ¢alismaya basladiktan sonra su adimlar1 gerceklestirmesi
beklenmektedir:

1. Kesif robotu baslangicta Wi-Fi baglantisi araciligiyla diinya ile baglanti kurar. Bu
asamada robotun sadece aga baglanmas yeterlidir.

2. Kesif robotu durarak oniindeki ultrasonik sensor 90 dereceye kendini konumlandirir.

3. Kesif robotu niinde 20 cm’den yakin bir engel olmadigi durumda ilerlemeye baslar.
Robotun 6niine 20 cm’den daha yakin bir engel ¢iktiginda o6ncelikle durup daha sonra
strastyla, dnce ultrasonik sensor saga, sonra sola donerek uzaklik 6l¢ltimii yaparak eger
uygunsa sag ya da sola donerek engelden kacar. Eger sagda ve solda engel var ise yarim
saniye geriye gider.

4. Engel ve ilerleme silirecinden bagimsiz olarak kesif robotu her 15 saniyede bir durarak
Wi-Fi modiilii araciyla diinya ile baglant1 kurup bulundugu gezegenin o andaki sicaklik
ve nem degerini génderir.

5. Veri gonderim islemi bittikten sonra kesif robotu oniindeki engel durumuna gore 3.
maddedeki sartlar1 kontrol ederek ilerler.
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2.2 Tasarla - Mobil Uzay Kesif Robotu Tasarimi

Ogrenciler gecen haftalarda olusturmus olduklari mobil robotun iizerine kuracaklar1 devreleri
gruplar halinde tartigirlar. Program kodlarinin yaziminda ve algoritmanin olusturulmasinda
egitmen gerekli noktalarda 6grencilere yonlendirici sorular sormali ve onerilerde bulunmalidir.
Fakat devrenin kurulumu ve programin kodlarini 6grencilere hazir olarak vermemelidir.

Tanimlama: Ogrenciler 6ncelikli olarak problemi tanimlayabilmelidir. Problemi ¢dzmelerine
yardimci olacak asagidaki sorularin cevaplarini kendi aralarinda tartismalidir.

e Uzay kesif robotunun fiziksel tasarimi nasil olmalidir? Farkli devre elemanlar1 ve
sensoOrler optimum siiriis ve veri aligverisini saglamak i¢in mobil robot iizerinde nasil
konumlandirilmalidir?

e Kesifrobotu birgok sensoérden olusacagi i¢in devre kurulurken Deneyap Kart tizerindeki
pinlerinin kullanimi nasil saglanmalidir?

e Arduino IDE program algoritmasi nasil kurulmalidir? Hangi kiitiiphaneler ve nesneler
kullanilmalidir?

e Arduino IDE igerisinde hangi fonksiyonlar kullanilabilir?

Fikir iiretme: Bu asamada 6grencilerin yukarida belirlenen devre ve Arduino IDE programina
yonelik islemlerin nasil gerceklestirebilecegi ile ilgili fikir yiriitiilmesi gerekir. Ornegin,
ogrenciler asagidakilere benzer fikirler iiretebilir:

e Kesif robotunun fiziksel tasariminda Deneyap Kart ve diger biiylik devre elemanlari
iistte yer almalidir.

e Hem devre baglantilar1 i¢in hem de Deneyap Kart iizerinde GND, 3.3 V ve 5 V
girislerini ¢ogaltmak i¢in robotun ilizerinde yer alacak sekilde kiigiik breadboard
kullanilmalidir.

e Arduino IDE igerisinde yazilacak programda veri gonderim igleminden sonra robotun
fiziksel hareketinin baslayacagi algoritma igerisinde diistintilmelidir.

o Kesif robotunun engel ile karsilastiginda gerceklestirmesi gerekli adimlar if-else yapisi
ile kontrol edilebilir.

e Kesif robotunun temel hareketlerinde ve ultrasonik sensor ile uzaklik 6l¢limiinde
fonksiyonlarin kullanilmas is giiciinii kisaltacaktir.

2.3 Uret- Mobil Uzay Kesif Robotu Tasarimi

Ogrenciler kesif robotunun ydnergesini tamamlayabilecek sekilde tasarimlarini yaptiktan sonra
bilgisayar basinda Arduino IDE iizerinde kodlar1 yazarlar. Ogrencilere egitmen tarafindan
etkinliklerini tamamlamak igin yeterli siire verilir. Ozellikle Arduino IDE igerisinde yazilacak
program kodlarinda farkli sensorlere ait kodlarin ve kiitiiphanelerin kullaniminda ve ¢6ziim i¢in
algoritmanin  olusturulma  siirecinde egitmenin  rehberligi  Ogrencilerin  etkinligi
gerceklestirmesinde dnemli olacaktir. Ogrencilerin asagidaki resimde goriilen programa benzer
bir program hazirlamalar1 beklenir.
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1 sicaklik
2 Serial.print ("Sicaklik: ");
Serial.

client.

e <WiFi.h>

e "HTTPCl
e "DHT.h"
e "Deneya
e "HCSRO4

motorR1l
motorR2
motorRE
motorLl
motorL2
motorLE

trigPin
echoPin

=507
klik = 0,

ient.h"

p_Servo.h"
-h"

DHT dhtll(D11l,DHT11);
g Servo myservo;

D1
D4

Dé
D5
D7
D12
D13

sure = 0;

saguzaklik=0, soluzaklik=0, ortauzaklik=0;
icaklik;

em;

server = ‘"api.thingspeak.com";
har* ssid = T"baglanilacak_ag_adi";
har* password = "baglanilacak_ag_sifresi";
apiKey = "thingspeak chanel apiKey";

tup () {
11.beg:
ial.be

(

ial.
ial.print
i.be: (s
le (WiFi.
delay (500
Serial.pr

) 'void loop() {

ial.p

= dhtll.

ial.pr

ode (motoxrR2, OUTPL
ode (motoxrLl, OUTPL
de (motorL2, OUT

dhtll.readTem

WiFiClient client;
const int httpPort = 80;

)z
(115200) ;

(ssid)

(" kablosuz agina baglaniliyoxr™):;
sid, password):;

status () != WL_CONNECTED) {

1z

RS, W)y

Serial.println():;

46 Serial.p n ("Kablosuz aga baglanildi 5

47 Serial.print ("IP adresi: "); Serial.pr n (WiFi.
48

49 pinMode (txrigPin, OUTPUT);

50 pinMode (echoPin, INPUT):

51

52 pinMode (motoxrRl, OUTP

myservo.attach (D9) ;

(10)

digitalWrite (txrigPin, LOW):;
sure = p
uzaklik = sure/S8;

Serial.print ("Uzaklik: ");

n (echoPin, H

(uzaklik) ;

n (sicaklik);
idity ()2

ead

Serial.print ("Nem: ");

n (nem) ;

ct (server, httpPort):

String data_to_send = apiKey;
data_to_send
data_to_send
data_to_send
data_to_send
data_to_send

localIP());

A
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87 client.print ("POST /update HTITP/1.1\n");

client.p 1t ("Host: api.thingspeak.com\n"):

1t ("Connection: close\n");

("X-THINGSPEAKAPIKEY: " + apiKey + "\n"):;

1t ("Content-Type: application/x-www-form-urlencoded\n");
at ("Content-Length: ");

client. 1t (data_to_send.l th()):

client. at ("\n\n") ;

client.print (data_to_send);

client.
client.
client.p
client.

delay (1000);

myservo.write (90);
100 delay(50):

ortauzaklik = uzaklik;

104 if (ortauzaklik < 20){
105 durma () ;
delay(500);

myservo.write (5);
delay (1000);
saguzaklik = uzaklik;
delay (500);

myservo.write (180);
delay (1000);
soluzaklik = uzaklik;
delay(500):;

myservo.write (90);
delay (1000);

if (saguzaklik>soluzaklik) {
sagadonus () ;
delay (500) ;

}else if (saguzaklik<soluzaklik){
soladonus () ;

lay(500);

}else if((saguzaklik<=20) || (soluzaklik<=20)){
geri();
delay (2000);
}else {
ileri():
}
3 lelse
134 ileri():
5

void ileri(){

talWrite (motorLl,H
digitalWrite (motorL2,LOW);
ogWrite (motorLE, hiz);

void geri(){

ite (motorRE,hiz);

e (motorLl, LOW) ;
igitalWrite (motorL2, HIGH);

d
d.
ar
d
d
a (motorLE,hiz);

5 void soladonus () {
3 e (motoxR1, HIGH) ;
ite (motorR2, LOW) ;

ite (motorR2, HIGH);
te (motorRE,hiz);

e (motorLl, HIGH) ;
ite (motorL2, LOW) ;
ite (motorLE,hiz);

e (motorRE, LOW) ;
ow) ;

Resim 10.9: Tasarla-Uret Etkinligi Ornek Kodu
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3. ADIM: DEGERLENDIR

Giin sonunda Ogrencilerle halka olusturulur. Kesif robotunda kullanilan sensér ve devre
elamanlarinin isimleri kagitlara yazilir ve tombala oyunu misali 6grencilerden bir kagit
secmeleri istenir:
e Ogrencilerden segilen sensdrlerin ve devre elemanlarinin dzelliklerini anlatmalari ve bu
sensoOrlerin hangi projelerde, nasil kullanilabilecegini agiklamalar istenir.
o Kesif robotu etkinliginde secilen sensorlerin ve devre elemanlarmin Arduino IDE
icerisindeki kod yazimlarinda karsilagilan giigliikler nelerdi?
e Oprencilerden su asamaya kadar 6grenilen tiim sensdrlerin bir arada kullanilabilecegi
proje Onerileri tartigmalart istenir.
e Degerlendirme, ogrencileri stkmadan, her bir soru icin verilen cevaplar tatmin edici bir
duzeye ulasincaya kadar devam ettirilir.

4. PROJEYE YONELIK FIKIiR URETME

Bu Hafta Gerceklestirilecek Etkinlikler: Dersin sonunda egitmen 6grencilerin proje kayit
defterlerinde bu haftaya iliskin fikir iiretme bdlimiine ait sorular1 cevaplayip
cevaplamadiklarini kontrol eder. Ogrenci gruplarinin bu bsliimde yazmis olduklari tasarim ve
programlamaya yonelik gelistirdikleri algoritmalarin ¢6ziime yonelik prototip dncesi dnemli
adim oldugu hatirlatilmali ve gruplarin fikirleri tartisiimalidir. Ozellikle ¢6ziime yonelik olast
secimlerin nasil yapildig1 grup tiyeleri tarafindan egitmene aktarilmalidir.

Ayrica 6grencilere proje kayit defterlerinde son hafta proje sergisi giinii teslim edilecek proje
ayrintilar1 bolimiine “video” kaydi igin tiim g¢aligmalarinin dijital kayitlarini almalarinin
gerekliligi hatirlatilmalidir.

Sonraki Haftalara Hazirhik (11. Hafta): Gruplara gelecek hafta icin belirledikleri projeler
icin prototip gelistirme adiminin gergeklestirilecegi hatirlatilmalidir. Proje kayit defterinde

ilgili yerlerin gelistirilecek prototipin 6zelliklerini igermesinin ve ¢dziimlerine yonelik hedef
kitle degerlendirmelerinin agik¢a yazilmasinin gerekliligi vurgulanmalidir.
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PROJE KAYIT DEFTERI

o GRUP ADI (Giris Haftas1 — 7. HAFTA)

o PROJE EKIiBI (Giris Haftas1 — 7.HAFTA)

ADI - SOYADI GOREVi

o PROJE iSMi (Empati — 8. HAFTA)

o COZULMESI ISTENEN PROBLEM TANIMI (Empati — 8. HAFTA)

e Problem Ciimlesi: Gelistirilecek ¢oziim ile ne yapilmak isteniyor?

e Gelistirilecek ¢oziimiin kullanilmasi planlanan ortamdaki beklentiler nelerdir?




10. Boliim: Sicaklik, Nem Sensorii ve Wi-Fi Modiiliiniin Kullanimi

o COZUMUN TANIMLANMASI (Tamimlama — 9. HAFTA)

e Hedeflerin gerceklestirilmesi i¢in yapilmasi gerekenler nelerdir?

e Teknolojik ¢6ziimiin belirlenen hedefleri gerceklestirebilmesi igin tasarimi nasil
olmalidir?

e Teknolojik ¢oziimiin belirlenen hedefleri gerceklestirebilmesi i¢in hangi islemleri
yapabilmesi gerekmektedir?




10. Boliim: Sicaklik, Nem Sensorii ve Wi-Fi Modiiliiniin Kullanimi

o COZUM ONERISi TASLAGI (Fikir Uretme — 10. HAFTA)

e Problem ic¢in iiretilen alternatif tasarim ve programlama ¢éziimleri nelerdir?

e Alternatif tasarim ve programlama ¢oziimiiniin se¢im siireci nasil gerceklestirilmigtir?

e Secilen programlama ¢ézlimiiniin sematik veya maddeler halinde gosterimi
(algoritmast) nasildir?




10. Boliim: Sicaklik, Nem Sensorii ve Wi-Fi Modiiliiniin Kullanimi

o PROTOTIP GELISTIRME (Prototip Gelistirme — 11. HAFTA)

e QGelistirdiginiz prototip tanimlanmis olan problemin hangi 6zelliklerini ¢6zmektedir?

o Gelistirdiginiz prototip iizerinde degistirmek/¢coziimiiniizde gelistirmek istediginiz
noktalar nelerdir?
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11.Boliim- Sensorler ile IOT Uygulamalarina Giris

On bilgi:

e Oprenciler algoritma mantigim1 ve temel programlama kavramlarini bilir.

e Ogrenciler basit metin tabanli programlamaya yonelik séz dizimi denetimi, yazimi,
okumasi ve hata ayiklamas1 yapabilir.

e Opgrenciler Deneyap Kart’1 tanir ve bunu kullanarak devreleri kurup kodlarinda
diizenleme yapabilirler.

e Ogrenciler Arduino IDE arayiizii ile degiskenler, “if/else, for” dongiisii, dizi vb.
yontemleri ile kod yazarak elektronik devre elamanlarini yonetebilir.

Bolim Kazanimlari

e Tilt, hareket (PIR), yagmur, gaz sensorleri ile “RFID” kart okuyucu ve Keypad devre
elemanlarinin gorevlerini ve ¢alisma prensiplerini bilir.

e Tilt, hareket (PIR), yagmur, gaz sensorleri ile “RFID” kart okuyucu ve Keypad devre
elemanlari ile gelistirilecek uygulamalart Arduino IDE {izerinde programlayabilir.

e Tilt, hareket (PIR), yagmur, gaz sensorleri ile “RFID” kart okuyucu ve Keypad devre
elemanlarini gelistirilecek projelerin devresini kurabilir ve Arduino IDE iizerinde
programlayabilir.

Haftanin Amaci

Bu haftanin amaci, 6grencilerin oncelikle tilt, hareket (PIR), yagmur, gaz sensorleri ile “RFID”
kart okuyucu ve “Keypad” devre elemanlar1 hakkinda bilgi sahibi olmasidir. Ayrica bu hafta
ile 6grencilere yukarida belirtilen sensorlerin ve devre elemanlarinin farkli etkinlikler ve
projelerde kullanilmas1 ile ilgili gerekli yeterliliklerin &grencilere kazandirilmasi
amaglanmaktadir. Bu kapsamda programlamada farkli kontrol yapilari, degisken ve deger
kullanimlar1 konularinin uygulamalar igerisindeki deneyimlemeleri de hedefler icerisindedir.

Gozle ve Uygula Adimlarinda Kullanilacak Malzemeler:

Malzeme Listesi

Deneyap Kart LDR Isik Sensorii
Breadboard I12C Entegreli 2x16 LCD Ekran
Egim (Tilt) Sensorii Kirmuzi1 LED
Gaz Sensorii Buzzer
RC522 RFID NFC Kiti Erkek-Erkek baglanti kablosu
Yagmur Sensorii Erkek-Disi baglanti kablosu
PIR Hareket Sensorii 330 ohm direncg
3x4 Keypad 220 ohm diren¢

Haftanin Islenisi:

Gozle: Tilt, hareket (PIR), yagmur, gaz sensorleri ile RFID kart okuyucu ve Keypad devre
elemanlarinin tanimlarinin yapilmasi ve 6zelliklerinin verilmesi.

Uygula: Tilt, hareket (PIR), yagmur, gaz sensorleri ile RFID kart okuyucu ve Keypad devre
elemanlari ile 6rnek devrelerin olusturulmasi ve programlanmast.
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Tasarla: Tilt, hareket (PIR), yagmur, gaz sensorleri ile RFID kart okuyucu ve Keypad devre
elemanlarim1  kullanarak niikleer santraller icin giivenlik protokolii  tasariminin
gerceklestirilmesi.

Uret: Tilt, hareket (PIR), yagmur, gaz sensorleri ile RFID kart okuyucu ve Keypad devre
elemanlarini kullanarak niikleer santraller i¢in giivenlik protokolii tasariminin gergeklestirilme;
devrelerini olusturma ve Arduino IDE igerisinde program kodlarinin yazilmasi.

Degerlendir: Yansitma Etkinligi.

1. ADIM: GOZLE ve UYGULA

1.1 Gozle ve Uygula — Egim (Tilt) Sensérii (Ogrenci 1)

Malzeme Listesi

Deneyap Kart Tilt (Egim) Sensorii
Breadboard Buzzer

Baglanti kablolar Kirmizi LED

220 ohm diren¢

Tilt sensorii (egim anahtari) egimin yoniinii tespit etmek i¢in kullanilan basit ve kullanish bir
sensordiir. Bu sensorler diisiik maliyetli ve diisiik giic tiikketimlidirler. Basit yapilar1 nedeniyle
oyuncaklar ve basit uygulamalarda siklikla tercih edilirler. Deneyap Kart ve Arduino basta
olmak tizere bircok mikrodenetleyici platformu ile kullanilabilmektedir. Dijital ¢ikis veren bir

sensordiir. Cogunlukla “civa anahtarlar1”, “tilt anahtarlar1” ya da “doner top sensorleri” olarak
adlandirilirlar. Asagidaki resimde tilt sensorii ve i¢ yapisi goriilmektedir.

o B g

Resim 11.1: Tilt Sensérii ve I¢ Yapist

Tilt sensorleri genellikle i¢i oyuk silindirik sekillerde olurlar. Silindirik olmayan sekilleri de
vardir. Bu oyugun i¢inde serbest hareket eden iletken bir madde bulunur. Bu madde bir civa
damlas1 veya donen bir top olabilir. Oyugun bir ucunda iki adet iletkenden olusan kutuplar
bulunur. Sensor dik hale geldiginde icindeki kii¢iik bilye ciftleri birbirleri ile temas ederek
sensordeki iki ug arasindaki iletimi saglayarak devrenin tamamlanmasini saglar. Bu sekilde 3.3
V’luk dijital sinyal mikrodenetleyiciye ulasir ve sensoriin dik durumda oldugu bilgisi alinmig
olur. Sensor egildiginde yani yatay hale geldiginde ise iletken hareketli maddeler u¢ kisimdan
uzaklagarak iki iletkenden ayrilirlar ve akimin gegmemesine sebep olurlar. Sensor i¢indeki
bilye ¢ok hareketli oldugu icin yatay konumlandirmadan ziyade acili veya dikey halde
kullanilmasi 6nerilmektedir.
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Egitmen Tilt (egim) sensoriinii, calisma prensibini ve yapisini d6grencilere tanittiktan sonra;
Ogrencilerle beraber Tilt (egim) sensoriinii kullanarak bir egim alarm devresi kurarak ve buna
uygun kodu yazacaklar1 gozle ve uygula etkinligine devam edeceklerdir. Bu etkinlikte egim
sensOrii dikey konumdan egik konuma getirildiginde sesli ve 1siklt uyar1 veren bir sistem
olusturulacaktir. Sensoriin takildigi zemin egik duruma gectiginde devreye baglanan buzzer ve
LED 1 saniye yanip 0,5 saniye sénen bir dongii ile uyar1 verecektir. Etkinlikle ilgili 6rnek devre
semasi asagidaki resimde goriilmektedir.
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Resim 11.2: Gozle-Uygula Etkinligi Ornek Devre Semasi

Yukaridaki devreyi egitmen once kendisi kurar ve sonrasinda devrenin ¢alisma mantigini
ogrencilere aktararak onlarin da ayn1 devreyi kurmalarini saglar. Egitmen 6grencilerin kendi
devrelerini kurmalar1 icin yeterli siireyi verir. Bu siirecte 6grencileri gozlemler, gerektiginde
ogrencilerin devreyi kurmalarina yardimer olur.

Devre kurulumu tamamlandiktan sonra asagidaki resimde ornegi verilen kodlar ile devrede
sensOr egildiginde 1 saniye yanan 0,5 saniye sonen bir dongii ile alarm veren bir egim sensor
uygulamasi tamamlanmis olur. Egitmen ogrencilerin de kendi kod bloklarini yazmalarini
saglar. Burada egitmen tarafindan kodlarin 6grencilere direk yansitilmasi yerine, 6grencilerin
kendi bilgi ve becerileri ile uygun kod satirlarin1 yazmalar1 saglanmalidir. Egitmen gerekli
noktalarda 6grencilere direk ¢6ziimii vermeden yardimci olabilir. Son olarak yazilan kod
satirlar1 Deneyap Kart’a yliklenerek egim alarmi uygulamasinin sorunsuz bir sekilde calistig
kontrol edilir.
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1 #define egim sensor DO A
2 #define buzzer_pin D1
3 #define kirmizi LED D4

void setup() {
pinMode (egim_sensor, INPUT);
pinMode (buzzer_pin, OUTPUT);
pinMode (kirmizi LED, OUTEUT);

11 woid loop() {
12 int deger = digitalRead(egim sensor);

13 if (deger == LOW){

14 digitalWrite (buzzer_pin, HIGH);
15 digitalWrite(kirmizi_ LED, HIGH);
1g delay(1000);

17 digitalWrite (buzzer_pin, LOW);
18 digitalWrite(kirmizi_ LED, LOW);
19 delay(500);

20 }

21 else{

22 digitalWrite (buzzer_pin, LOW);
23 digitalWrite(kirmizi LED, LOW);
24 }

25|}

Resim 11.3: Gozle-Uygula Etkinligi Ornek Kodu

Dikkat

Bu Gozle ve Uygula etkinligi Deneyap Kart {izerindeki dahili IMU kullanilarak Egim
(Tilt) Sensorii kullanilmadan da gergeklestirilebilir. Ancak Ogrencilerin farkli devre
elemanlarini tanimalarina ve projelerinde mikrodenetleyici karttan farkli konumlarda da
egim sensoriinii de kullanabilmelerine olanak saglamak ic¢in etkinlikte Egim (Tilt)
sensoriiniin kullanilmasi tercih edilmistir. Egitmenler Deneyap Kart {izerinde dahili IMU
bulundugu bilgisini 6grencilerle ileterek; 6rnek uygulamalar1 6grencilere Gozle ve Uygula
etkinligi olarak gerceklestirebilirler.

1.2 Gézle ve Uygula — Hareket (PIR) Sensorii (Ogrenci 2)

Malzeme Listesi

Deneyap Kart
Breadboard

Hareket (PIR) Sensorii
Baglanti kablolari
Kirmuz1 LED

220 ohm diren¢

Giliniimiizde apartmanlarin merdiven bosluklarindaki harekete duyarli aydinlatmalarda,
giivenlik sistemlerinde ve garaj kapilarinda siklikla karsilastigimiz Hareket (PIR) sensorlerinin
bir tiirii olan “HC-SR501 Hareket Sensorii” (PIR - Passive Infra-Red) diisiik gii¢ tiikketimli
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ve diigiik maliyetli, olduk¢a saglam, genis bir lens yelpazesine sahip bir elektronik devre
elemanidir. Sensoriin isimlendirilmesinde kullanilan PIR ismi Passive Infra-Red (Pasif
Kizilotesi) kelimelerinin kisaltmasindan olusmaktadir. Isminden de anlasilacagi gibi sensdr
kiziltesi dalgalarla ¢alismaktadir. PIR sensorii termal enerjiye duyarl kizilotesi sinyallerle
ortamdaki 1s1 farkini algilar ve canli bir cisim hareket ettiginde 1s1 farkindan dolay1 hareketi
belirler. Asagidaki resimde PIR sensorii giiriilmektedir.

Resim 11.4: PIR Sensorii

PIR hareket sensorleri; Pyro elektrik sensér ve kizildtesi sinyalleri pyro elektrik sensore
odaklayan Fresnel (vakin plan) Lens adi verilen 6zel bir lens olmak iizere iki ana boliimden
olusur. Fresnel lens sayesinde ortamdaki nesnelerden gelen i1sinlar sensoriin odaklanmasini
saglar. Ortamda bir dalga degisimi oldugunda sensor algilama islemi gerceklestirir. PIR hareket
sensorleri glic girisi (VCC), toprak hatti (GND) ve dijital ¢ikis (DATA/OUT) pinleri
aracilifiyla Deneyap Kart’larina baglanirlar. Asagidaki resimde PIR sensorii ayak yapisi ve
ayarlar1 goriilmektedir.

Hassasiyet
Ayari

Resim 11.5: PIR Sensorii Ayak Yapist ve Ayarlart

Ayrica PIR Hareket sensoriiniin ilizerinde hassasiyet ve zaman ayarlarinin yapilabilecegi iki
adet potansiyometre bulunmaktadir. Hassasiyet ayari ile hareketin algilanabilecegi maksimum
mesafeyi ayarlar. Bu ayarlama ile 3 metre ile 7 metre arasinda hareketin algilanacagi mesafe
ayarlanabilir. Zaman ayar1 ile ise ¢ikis sinyalinin hareketin algilanmasindan sonra HIGH
kalacagi zamani belirler. 3 saniye ile 300 saniye arasinda bir ayarlama yapilabilir.




11.Bé6liim Sensorler ile IOT Uygulamalarina Giris

Egitmen PIR (hareket) sensoriinii, calisma prensibini ve yapisini 6grencilere tanittiktan sonra;
Ogrencilerle beraber PIR (hareket) sensoriinii kullanarak harekete duyarli bir otomatik kapi
devresi kuracak ve buna uygun kodu yazacaklari1 gozle ve uygula etkinligine devam edecektir.

Bu etkinlikte hareket sensorii kullanilarak herhangi bir nesne algilanmadiginda servo motora
bagli kapinin yatay konumda (kapali) kalacagi ve Serial ekranda “Kimse yok...” mesajinin
yazdirilacag; hareket sensorii bir nesne/hareket algiladiginda ise servo motora bagli kapinin
dikey konumda (acik) olacagi ve Serial ekranda “Birisi var...” mesajimin yazdirilacagi bir
sistem olusturulacaktir. Kapinin her harekette kapali ve agik kalacagi siire ise 2,5 saniye olarak
ayarlanmalidir. Etkinlikle ilgili 6rnek devre semasi asagidaki resimde goriilmektedir.

it
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Resim 11.6: Gozle-Uygula Etkinligi Ornek Devre Semasi

Yukaridaki devreyi egitmen once kendisi kurar ve sonrasinda devrenin ¢alisma mantigini
ogrencilere aktararak onlarin da ayni devreyi kurmalarin1 saglar. Egitmen 6grencilerin kendi
devrelerini kurmalar1 icin yeterli siireyi verir. Bu siirecte 6grencileri gozlemler, gerektiginde
ogrencilerin devreyi kurmalarina yardimer olur.

Devre kurulumu tamamlandiktan sonra asagidaki resimde ornegi verilen kodlar ile devrede
sensOr hareket algiladiginda kapinin agilacagi ve 2,5 saniye siire boyunca hareket algilanmazsa
kapinin kapanacagi bir sistem tamamlanmig olur. Egitmen 6grencilerin kendi kod bloklarini
yazmalarini saglar. Burada egitmen tarafindan kodlarin 6grencilere direk yansitilmasi yerine,
ogrencilerin kendi bilgi ve becerileri ile uygun kod satirlarini yazmalari saglanmalidir. Egitmen
gerekli noktalarda 6grencilere direk ¢oziimii vermeden yardimci olabilir. Son olarak yazilan
kod satirlar1 Deneyap Kart’larina yiiklenerek harekete duyarli otomatik kapi uygulamasinin
sorunsuz bir sekilde calistig1 kontrol edilir.
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1 #include <Deneyap_Servo.h> A

3 #define PIR pin DO

4 #define servo_pin D1
5

€

€ int hareket;
g Servo kapi;

10 void setup() {

11 Serial.begin(115200);

12 kapi.attach(servo_pin);
13 pinMode (PIR pin, INPUT);
}

void loop() {

18 hareket = digitalRead(PIR pin);

if (hareket == HIGH) {
kapi.write (120);
Serial.printin("Birisi var..."):;
delay (2500);

}

else{
kapi.write (50);
Serial.println("Kimse yok..."):;
delay (2500);

}
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Resim 11.7: Gozle-Uygula Etkinligi Ornek Kodu

Dikkat

PIR Hareket Sensorii lizerindeki baglant1 pinlerinin isimleri sensor lizerindeki Fresnel lensi
cikarilarak goriilebilir.

Ayrica, PIR Hareket Sensorii iizerindeki hassasiyet ve zaman ayar potansiyometreleri ile
sistemin dogru ¢alismasi i¢in gerekli ayarlamalar yapilmalidir.

1.3 Gozle ve Uygula — RFID Kart Okuyucu ile Elektronik Kap1 Kilidi Olusturma
(Ogrenci 1)

Malzeme Listesi

Deneyeap Kart

Breadboard

Baglant1 kablolar

RFID Kiti (Okuyucu, Kart ve Anahtarhk)
Servo Motor
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“Radio Frequency Identification” — Radyo Frekansi Tanimlama (RFID) teknolojisi
giinimiizde elektronik kapilarda, toplu tasima biletlerinde, isyeri ve okul girislerindeki
turnikelerde siklikla karsimiza c¢ikmaktadir. Radyo dalgalarinin  kullanildigi  RFID
teknolojilerinde verileri kisa mesafelerde aktarmak i¢in elektromanyetik alanlar kullanilir.
RFID teknolojileri ile kisileri tanimlamak, tanimli olmayan kisilerin depo gibi yerlere girmesini
engellemek, giris — ¢ikis saatlerini kayit altinda tutmak gibi birgok islem gerceklestirilebilir.
Deneyap Kart ile RFID kitlerini kullanarak kap kilidi, bir ortamda bulunan kisi say1s1 bilgisinin
alinmasi, bilgisayar oturum kilidi, alarm sistemi gibi projeler yapilabilmektedir. Deneyap
setlerinde “RC522 RFID Kiti” (Okuyucu, kart ve anahtarlik) bulunmaktadir. Bu kart okuyucu
modiilii Deneyap Kart, Arduino ve Raspberry Pi gibi birgok mikrodenetleyici ile sorunsuz bir
sekilde calisabilmektedir. RFID sistemi iki ana bilesenden olusur. Bunlar asagidaki resimde
goriildiigli gibi sorgulayict (okuyucu) olarak bilinen bir Alici-Verici devre pargast ve
tanimlanacak bir nesneye bagl bir aktarici (kart veya anahtarlik) olarak siralanabilir.

@ RFID-RC522 @

Resim 11.8: RC522 RFID Kiti

RFID okuyucu, bir Radyo Frekansi modiilii ve yiiksek frekansl elektromanyetik alan iireten bir
antenden olusur. RFID kart veya anahtarlik ise aslinda pasif bir RFID cihazdir. Enerjisiz
calismasina en olanak taniyan 6zelligi bilgiyi depolayan ve isleyen bir mikrogip ve bir sinyal
almak ve iletmek i¢in bir anten icermesidir. “RC522 RFID” modiilii 13,56 MHz NFC Kart ve
13,56 MHz NFC anahtarlik ile yakin algilama 6zelligi kullanilarak mikrodenetleyiciye bagli
birgok elektronik devre elamani kontrol edilebilir. RFID okuyucu, maksimum 10Mbps veri
hizina sahip 4 pinli Seri Cevresel Arabirim ( SPI) iizerinden bir mikro denetleyici ile iletisim
kurabilir. Ayrica I2C ve UART protokolleri iizerinden de iletisimi destekler.

R(C522 RFID Kart Okuyucu Ozellikleri:

e Giris Voltaji :33V

e Frekans : 13,56 MHz

e Baglant1 Sekli : SPI, I12C, UART
e Mak. Calisma Akim1 : 13-26 mA

e Okuma Araligi :5cm
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RFID kitlerinde bulunan her kart ve anahtarlik nesnelerinin kendilerine ait UID isimli bir
numarast vardir. Okuyucumuza kartimizi veya anahtarligimizi yaklastirdigimizda bu numara
okunarak iglem yapilir. Bu numara, her nesne i¢in farklidir. RFID kart okuyucular1 bu
nesnelerdeki kart numaralarini elektromanyetik alanlar1 kullanarak kisa mesafelerde okur ve bu
numaray1 mikrodenetleyiciye aktararak gerekli karsilagtirmalarin yapilmasi sonucu istenen
islemlerin yapilip yapilmamasini saglar.

Dikkat

RC522 RFID kart okuyucunun Arduino IDE arayliziinde calisabilmesi icin giincel
kiitiiphanesinin Arduino IDE’ye eklenmesi gerekmektedir. Daha 6nceki derslerde cesitli
elektronik devre elemanlarinin kiitiiphanesinin Arduino IDE arayiiziine eklenmesi anlatildig:
gibi, RC522 RFID kit i¢in MFRC522 Kkiitiiphanesi arayiizden veya internetten bulunarak
eklenmelidir.

Internetten indirilen MFRC522 kiitiiphanesini asagidaki siralamay1 takip ederek Arduino
IDE’ye ekleyebilirsiniz.
o Taslak>library ekle>.ZIP Kitapligi Ekle>ZIP dosyasini bilgisayarda indirdiginiz
yeri segme>Ag¢

Asagidaki tabloda RFID kart okuyucu iizerindeki pinlerin gorevleri ve Deneyap Kart iizerinde
hangi pinlere baglanmasi gerektigi ile ilgili bilgilere yer verilmistir. Egitmen bunlari
uygulamaya gecildiginde 6grencilere aciklamalarda bulunarak aktarabilir.

RC522 RFID - Deneyap Kart Pin Baglanti Semasi

RC522 RFID Pini  islevi Deneyap Kart Pini
SDA Sinyal girisi D10 (SDA)

SCK SPI seri saat D5 (SCK)

MOSI SPI girisi D7 (MOSI)

MISO SPI ¢ikisi D6 (MISO)

IRQ Kesme -

GND Toprak Hatt1 GND

RST Sifirlama / Kapatma D4

33V Enerji / Glig 33V

Dikkat

RC522 RFID kiti 3,3 V ile calisir. Bu sebeple daha yiiksek voltaj vermemeniz gerekir.
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Asagidaki resimde kitin ayak baglantilar1 gériilmektedir.

Pin D10
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Resim 11.9: RC522 RFID Kiti Ayak Baglantilart
Bu etkinlikte RFID okuyucuya kart veya anahtarlik okutuldugunda;

e cger yetki verilmis numaraya sahip kart veya anahtarlik ise servo motora bagli kapinin
acilacagi ve Serial ekranda “Kapi agiliyor...” mesajinin yanisira kart veya anahtarlik
numarasinin da yazdirilacagi,

e cger okutulan kart veya anahtarlik yetki verilmemis kart veya anahtarlik ise servo
motora bagli kapinin kapali konumda kalmaya devam edecegi ve Serial ekranda “!!!
Yanlis Kart !!!” mesajinin altinda kart veya anahtarlik numarasinin da yazdirilacagi bir
sistem olusturulacaktir.

Dogru kart veya anahtarlik okutulduktan sonra kap1 5 saniye siire ile agik kalmali ve bu siire
sonunda otomatik olarak kapanmalidir. Ayrica her kart okutulduktan sonra 1 saniye
beklemeden baska bir kart okunmamalidir. Etkinlikle ilgili 6rnek devre semasi asagidaki
resimde goriilmektedir.




11.Bé6liim Sensorler ile IOT Uygulamalarina Giris

® oyay @

B
3

L B B B B R B O B B B R A
U B I O I
.

m
“
-l
el
m
“
“
=
=)

3
I.'Q"".'..

it

Resim 11.10: Gézle-Uygula Etkinligi Ornek Devre Semast

Yukaridaki devreyi egitmen once kendisi kurar ve sonrasinda devrenin ¢alisma mantigini
Ogrencilere aktararak onlarin da ayni devreyi kurmalarimi saglar. Egitmen 6grencilerin kendi
devrelerini kurmalar1 icin yeterli siireyi verir. Bu siirecte 6grencileri gozlemler, gerektiginde
ogrencilerin devreyi kurmalaria yardimeci olur.

Devre kurulumu tamamlandiktan sonra asagida resimde 6rnegi verilen kodlar ile dogru kart
veya anahtarlik okutuldugunda kapinin agilacagi ve 5 saniye siire sonunda kapinin otomatik
olarak kapanacagi bir sistem tamamlanmig olur. Egitmen 6grencilerin de kendi kod bloklarini
yazmalarim saglar. Burada egitmen tarafindan kodlarin 6grencilere direk yansitilmasi yerine,
ogrencilerin kendi bilgi ve becerileri ile uygun kod satirlarini yazmalari saglanmalidir. Egitmen
gerekli noktalarda 6grencilere direk ¢ozliimili vermeden yardimci olabilir. Son olarak yazilan
kod satirlar1 Deneyap Kart’larina yiiklenerek RFID Kart veya anahtarlik ile otomatik kap1
uygulamasinin sorunsuz bir sekilde ¢alistig1 kontrol edilir.
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1 #include <MFRC522.h> //RFID okuyucu ki anesini ekliyoruz. A
2 #include <Deneyap_Servo.h> //Sexvo motor kiitiiphanesini ekliyoruz.

3 #include <SPI.h> //SPI haberlegme kiitiiphanesini ekliyoruz.

5 #define RST pin D4 //RFID okuyucunun Reset pinini D4 pinine tanimliyoruz.

€ #define SS_pin D10 //RFID okuyucunun SDA pinini D10 pinine tanimliyoruz.

7 |#define Sexrvo_pin DO //Sexrvo motorun veri pinini DO pinine tanimliyoruz.

Kendi kart numaranizi yaziniz.

Servo kapi;
MFRC522 rfid(SS pin, /RST pin);
1 byte ID[4]

//Sexvo motoru 'kapi' adinda bir nesne olarak tanimliyoruz.
//RFID okuyucuyu 'rfid'adinda bir nesne olarak tanimliyoruz.
//Kapiyl acacak dodru kartin numarasini byte tiirtinde 'ID' dizisine tanimliyoruz.

oid setup() {

kapi.attach(Serxvo_pin); //Servo motorumuzu attach komutu ile ilgili pine atiyoruz.

//Serial monitdrde kart numaralarini gorebilmemiz icin haberlegmeyi baglatiyoruz.
//Deneyap kart ile RFID kart okuyucu arasinda SPI haberlegmeyi baglatiyoruz.
//RFID okuyucuyu baglatiyoruz.

void loop() {
if('rfid.P IsNewCardPresent ()) //RFID okuyucuya kart veya anahtarlik gdsterilmediginde programin baga donmesini sagliyoruz.
return;
if(!'xfid.P ReadCardSerial()) //RFID okuyucu okuma yapmadidinda programin baga dénmesini sagliyoruz.
return;
if(rfid.uid.uidByte[0] ==ID[0] &s& //RFID okuyucuya okutulan kart veya anahtarligin numarasini kontrol ediyoruz.

rfid.uid.uidByte[l] ==ID[1] &&
rfid.uid.uidByte[2] ==ID[2] &&
rfid.uid.uidByte[3] ==ID[3]){

Serial. n("Kapi aciliyor..."): //EGer dogru kart okutuldu ise Serial Monitdre "Kapi agiliyor..." yazisini yazdiriyoruz.
ekranayazdir(); //Ckunan kart veya anahtarlidin numarasini agadida tanimlanan 'ekranayazdir' fonksiyonu ile yazdiriyoruz.
kapi.write (180); //Kapi isimli servo motorumuzu 180 dereceye getirerek kapimizi acgiyoruz.
delay (5000); //Kapiyil 5 saniye siire ile agik bekletiyoruz.
kapi.write(0); //Kapi isimli servo motorumuzu O dereceye alarak kapimizi tekrar kapatiyoruz.
Serial.pr 1in("Kapi kapaniyor..."); //Serial monitére "Kapi kapaniyor..." yazdiriyoruz.
delay(1000); //Yeni bir kart okunmadan 1 saniye beklenmesini sagliyoruz.
}
else{
Serial.pri ("!!! Yanlis Kart !!!"); //E§er dogru kart okutulmadi ise Serial Monitdre "!!! Yanlig Kart !!!" yazisini yazdiriyoruz.
ekranayazdir(): //Okunan kart veya anahtarlidin numarasini 'ekranayazdir' fonksiyonu ile yazdiriyoruz.
}
41 rfid.PICC HaltA(): //RFID okuyucuyu yeni kart okuyana kadar durduruyoruz.
42}
oid ekranayazdir(){ //'ekranayazdir' fonsiyonumuzu olugturuyoruz.
Serial. t("ID Numarasi : "); //Serial monitdre "ID Numarasi : " yazdiriyoruz.
; i<4; i++)d //Anahtarlik veya kartin numarasini 4 bdlim olarak yazdirmak igin dongi olugturuyoruz.
1t (rfid.uid.uidByte[i]); //Bnahtarlik veya kartin her bl 4 yazdiriyoruz.

e *)o //Hexr bolim arasina bir karakter bogluk birakiyoruz.

 § Gl B //Hexr kart okumasindan sonra bir alt satira gecilmesini sadliyoruz.

Resim 11.11: Gézle-Uygula Etkinligi Ornek Kodu

Dikkat

Dogru kart veya anahtarlik numarasinin belirlenebilmesi i¢in oncelikle kod satirlarinda
karsilastirma i¢in dogru numara “0,0,0,0” yazilabilir. Sonrasinda dogru kabul edilecek kart
veya anahtarlik RFID okuyucuya yaklastirilarak Serial Monitérden numarasina bakilarak kod
satirlarindaki karsilastirma yapilan numara dogru kart veya anahtarligin numarasi yazilarak
giincellenmelidir.

1.4 Gozle ve Uygula — Keypad Kullanimi (Ogrenci 2)

Malzeme Listesi

Deneyap Kart
Breadboard
Baglanti kablolar:
4x3 Keypad
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Sifre ile ¢alisan bircok iiriin ve teknolojide keypad (tus takimi) kullanilmaktadir. Ozellikle
giinimiizde kurumlarin ve apartmanlarin otomatik kapilarinin sifre ile agilmasinda sifrenin
kullanicilar tarafindan sistemlere girilmesinde tus takimlari kullanilmaktadir. Ayrica sistemlere
numerik bilgi girisi yapmak gerektiginde de kullanilmaktadirlar.

Deneyap Kart gibi mikro denetleyiciler ile kullanilan tus takimlarindan en ¢ok asagidaki
resimlerde goriilen 4 satir “- 4” siitundan olusan 16 tuslu (4x4) ve 4 satir “— 3” siitundan olusan
12 tuslu (4x3) membran ¢esitleri projelerde tercih edilmektedir. Membran tus takimlar1 ¢ogu
proje icin idealdir. Ciinkii incedirler ve arka kisimlarindaki yapiskanli ylizey sayesinde birgok
yere adapte edilebilirler. Deneyap Atolyeleri setlerinde 4x3 tus takimi1 bulundugundan dolay1
burada 4x3 tus takiminin yapisi ve kullanimi anlatilacaktir. Ancak 4x4 tus takiminin yapisinda
ve kullaniminda ¢ok biiyiik farkliliklar bulunmamaktadir.

Resim 11.12: 4x3 ve 4x4 Tus Takimlar

4x3 tus takimlan tizerinde “0-9” rakamlarinin yaninda “*” ve” #7 karakterleri de yer
almaktadir. Asagidaki gorselde 4x3 tus takiminin igyapist gosterilmektedir. Satirlar icin 4
pinden gelen sinyal, siitunlar i¢in ayrilan 3 pine aktarilma kombinasyonuna gore ¢aligmaktadir.
Ornegin asagidaki resimde Satir 1 pininden génderilen sinyal 1 numarali tusa basildiginda
Stitun 1 numarali pinden mikrodenetleyiciye ulasacaktir ve 1 numarali tusa basildigi
mikrodenetleyici tarafindan algilanmis olacaktir.
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Resim 11.13: 4x3 Tug Takiminin I¢ Yapisi

Keypad devre elamani Deneyap Kart mikrodenetleyicisine her satir ve her siitun i¢in ayrilmis
toplam 7 pin ile baglanmaktadir. Bu pinlerin sirasiyla soldan ilk 4 tanesi satirlar igin
baglanirken, yine sirasi ile geri kalan 3 tanesi siitunlar i¢in baglanmaktadir. Asagidaki resimde
4*3 ve 7 pinli tus takiminin igyapis1 goriilmektedir.

1234 567

Resim 11.14: 4x3 ve 7 Pinli Tus Takimimn I¢ Yapisi
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4x3 Keypad Pinleri

1 DO Satir 1
2 D1 Satir 2
3 D4 Satir 3
4 D5 Satir 4
5 D6 Siitun 1
6 D7 Siitun 2
7 D9 Siitun 3

Bu uygulamada tug takimimin ¢alisma mantiginin kavranabilmesi i¢in tus takiminda basilan
tusun degerinin “Serial Monitdrde™ goriilebilecegi basit bir kod yazilacaktir. Oncelikle egitmen
yukaridaki pin eslestirmelerine gore tus takimint Denayap Kart’a baglamalidir. Bunun igin
ornek devre semasi asagidaki resimde verilmistir.

Resim 11.15: Gozle-Uygula Etkinligi Ornek Devre Semasi

Yukaridaki devreyi egitmen once kendisi kurar ve sonrasinda devrenin ¢alisma mantigini
ogrencilere aktararak onlarin da ayni devreyi kurmalarini saglar. Egitmen 6grencilerin kendi
devrelerini kurmalar1 icin yeterli siireyi verir. Bu siirecte 6grencileri gdzlemler, gerektiginde
ogrencilerin devreyi kurmalarina yardimer olur.

Devre kurulumu tamamlandiktan sonra asagidaki resimde 6rnegi verilen kodlar ile devrede tus
takimindan herhangi bir tusa basildiginda Serial Monitérde numaranin goériinecegi program
tamamlanmis olur. Ancak, Deneyap Kart ile keypad kullanimi i¢in ayrica bir kiitiiphane
kullanmamiz gerekmektedir. Keypad kiitiiphanesi Deneyap Kart kiitiiphane klasoriine
eklenmelidir. Burada tus takimu ile ilgili kiitiiphanenin 6grenciler tarafindan indirilip, kod
satirlarinin i1lk kismina eklenmesini saglar. Egitmen ogrencilerin de kendi kod satirlarini
yazmalarmi saglar. Egitmen tarafindan kodlarin Ogrencilere direk yansitilmasi yerine,
ogrencilerin kendi bilgi ve becerileri ile uygun kod satirlarini yazmalar1 saglanmalidir. Egitmen
gerekli noktalarda 6grencilere direk ¢oziimii vermeden yardimci olabilir. Son olarak yazilan
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kod satirlar1 Deneyap Kart’larina yiiklenerek tus takimi uygulamasinin sorunsuz bir sekilde
calistig1 kontrol edilir.

-

#include <Keypad.h> A

w N

const byte satir = 4;
4 const byte sutun = 3;

char tus;

char tuslar[satir] [sutun] = {
{'11,'2','3'},

g {r41,'5','6"},

10 {'7', '8, 9"},

11 (A0, '8}

121};

oo

=]

4 byte satir_pinleri[satir]
te sutun_pinleri[sutun]

{b0, D1, D4, DS};
{D&, D7, D9};

Iwn

19 void setup(){
Serial.begin(115200);
21|}

1
1
1
17 Keypad tus_takimi = Keypad(makeKeymap(tuslar), satir_pinleri, sutun_pinleri, satir, sutun );
1
4

23 void loop(){
tus = tus_takimi.getKey():

if (tus){
2 Serial.println(tus);

Resim 11.16: Gézle-Uygula Etkinligi Ornek Kodu

1.5 Gozle ve Uygula — Su Seviyesi/Yagmur Sensérii Kullanimi (Ogrenci 1)

Malzeme Listesi |

Deneyap Kart Su seviyesi/Yagmur sensorii
Baglanti kablolar: Breadboard
330 ohm direncg Buzzer

Yagmur Sensorii

Bu sensor s1g su seviyelerinde ve yagmurlu ortamlarda kullanilan bir sensordiir. Farklr tiirleri
bulunmasina karsin Deneyap setlerinde yer alan sensér 40 mm su seviyesine kadar 6lglim
yapabilmektedir. Bunu gergeklestirmek i¢in {izerinde yer alan paralel olarak yerlestirilmis
iletken hatlardan faydalanir, bu iletken hatlara su temas ettikge iletkenligi degismektedir. Bu
iletken hatlardan elde edilen veriyi kullanarak sensor ¢ikiglarina O ile 1023 arasinda analog ¢ikis
vermektedir. Set igerisinde yer alan yagmur sensoriiniin 3 pini bulunmaktadir. Bunlardan biri
GND ve 3.3 V girigleriyken, S pini analog data ¢ikis pinidir. Asagidaki resimde yagmur sensorii
gorilmektedir.
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Resim 11.17: Yagmur Sensorii

Bu gozle uygula etkinliginde egitmen G6grencilerle beraber su seviyesi/yagmur sensoriinil
kullanarak bir yagmur alarm devresi kuracak ve buna uygun kodu yazacaktir. Burada devreyi
kurmak i¢in gerekli olan devre elemanlar1 ve sensor yukarida belirtilmistir.

Bu devrede amacimiz yagmur seviyesi belirli bir esik degerini gectiginde buzzerin alarm
vermesidir. Egitmen 6grencilerle beraber board iizerine asagida verilen devreyi kurar, sensor
ve caligma prensibi hakkinda bilgi verir. Devrenin ¢alisma mantigin1 6grencilere anlatir,
gerekirse ogrencilere devreyi kurmalart konusunda yardimer olur. Etkinlikle ilgili 6rnek sema
asagidaki resimde goriilmektedir.

4ISS3¥dS3

Resim 11.18: Gézle-Uygula Etkinligi Ornek Devre Semast

Egitmen devre kurulumu tamamlandiktan sonra devrenin ¢alismasi icin asagidaki resimde
verilen kodu yazar ve kod ile ilgili agiklamalar yapar. Ardindan bu kodu 6grencilerin yazmasini
ister ve Deneyap Kart’larina yliklemelerini ister. Gerektiginde 6grencilere yardimer olur.
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1 #define sensorPin A0 A
2 |#¢define buzzerPin DO

3 int yagmurSeviyesi = 100;

4 int deger;

€ void setup() {
pinMode (buzzerPin, OUTPUT);
Serial.begin(115200);

1 wvoid loop() {

2 deger = analcgRead(sensorPin);
13 Serial.println(deger);

4 if (deger > yagmurSeviyesi){

15 digitalWrite (buzzerPin, HIGH);
G delay(100);

17 digitalWrite (buzzerPin, LOW);
18 d=lay(100);

a

L
m

1se{
digitalWrite (buzzerPin, LOW);

Resim 11.19: Gézle-Uygula Etkinligi Ornek Kodu

1.6 Gozle ve Uygula — Gaz Sensérii Kullanimi (Ogrenci 2)

Malzeme Listesi \

Deneyap Kart MQ-2 Gaz Sensorii
Baglanti kablolar: Breadboard
330 ohm direncg Buzzer

Gaz Sensorii (MQ-2)

Bu sensor breadboard lizerine yerlestirilmeye uygun olmadigi i¢in bir kart iizerine yerlestirilmis
halde kullanilir. MQ-2’nin gériiniimii asagidaki resimde goriildiigii gibidir. Bu sensor ucan ve
yanici gaz ¢esitlerinin (Ipg, alkol, propan, hidrojen, metan, karbonmonoksit ve duman da dahil)
konsantrasyonlarini algilamak i¢in kullanilir. MQ serisinde pekcok farkli sensor tipi vardir ve
bunlar farkli gazlarin, farkli konsantrasyon araliklarinda seviyesini 6lgmek i¢in kullanilir.

Resim 11.20: MQ-2 Gaz Sensorii
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MQ-2’nin tek basina breadboarda baglantis1 yapilamadigi igin bir kart {izerinden baglantilarinin
gerceklestirilecegini belirtmistik. Kart tizerinde VCC ve GND pinleri disinda, dijital ve analog
¢tkis alabilecegimiz 2 pin daha vardir. Analog ¢ikista ortamdaki gaz orani arttikca, analog ¢ikis
voltaji artacaktir (0 V — 3.3 V arasinda bir deger alir). Dijital ¢ikisin esik degeri ise bu kart
lizerine yerlestirilmis ayarli potansiyometre ile belirlenebilmektedir. Bu ¢ikisin kalibre edilmesi
icin ise sensor board tizerinde bagliyken belirli bir miktar gaza maruz birakilarak, kirmizi LED
yanana kadar potansiyometre ile ayarlama yapilmaktadir. Hassasiyeti deneyerek
belirlenmektedir. Asagidaki resimde MQ-2 gaz sensoriiniin pin baglantilar1 gériilmektedir.

vcc
GND

Dijital Cikig
Analog Cikis

Resim 11.21: MQ-2 Gaz Sensorii Pin Baglantilar

Bu gozle uygula etkinliginde egitmen 6grencilerle beraber MQ-2 gaz sensoriinii kullanarak bir
gaz alarm devresi kuracak ve buna uygun kodu yazacaktir. Burada devreyi kurmak i¢in gerekli
olan devre elemanlar1 ve sensor yukarida belirtilmistir.

Bu devrede amacimiz gaz seviyesi normalken yesil LED’in yanmasi, belirli bir esik degerini
gectiginde buzzerin alarm vermesi ve kirmizi LED’in yanmasidir. Ayrica biitiin bu siire¢
igerisinde 100 ms aralikla serial monitor ekraninda Analog sensorden gelen degerin goriilmesi
gerekmektedir. Egitmen 6grencilerle beraber board iizerine asagidaki resimde verilen devreyi
kurar, sensor ve ¢aligma prensibi hakkinda bilgi verir. Devrenin ¢alisma mantiin1 6grencilere
anlatir, gerekirse 6grencilere devreyi kurmalar1 konusunda yardimer olur.

4ISS3¥dS3

Resim 11.22: Gézle-Uygula Etkinligi Ornek Devre Semast

Egitmen devre kurulumu tamamlandiktan sonra devrenin ¢alismasi i¢in asagidaki resimde
verilen kodu yazar ve kod ile ilgili agiklamalar yapar. Ardindan bu kodu 6grencilerin yazmasint
ister ve Deneyap Kart’larina yliklemelerini ister. Gerektiginde 6grencilere yardimci olur.
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1 #define KLED DO A
2 $define YLED D1

3 #define buzzer D4

4 #define gaz_sensor A0

¢ int gaz_seviye = 1750;
7 int analog_signal;

% void setup() {

10 pinMode (KLED, OUTPUT);
131 pinMode (YLED, CUTPUT);
12 pinMode (buzzer, OUTPUT);
13 Serial.b=gin(115200);

17 |void loop{) {

18 analog_signal = analogRead(gaz_sensor);

19 Serial.print("Gaz sensdrinden gelen deder: ");
20 Serial.println(analog_signal);

22 if (analog_signal > gaz_seviye) {
23 digitalWrite (KLED, HIGH);
24 digitalWrite (YLED, LOW);
2 digitalWrite (buzzer, HIGH);
2 }

2 else{

28 digitalWrite (KLED, LOW);

29 digitalWrite (YLED, HIGH);
digitalWrite (buzzer, LCOW):

31| '}
32 delay(100);

Resim 11.23: Gozle-Uygula Etkinligi Ornek Kodu
2. ADIM: TASARLA ve URET
2.1 Tasarla- Niikleer Santraller i¢cin Kaza Simiilasyonu ve Gilivenlik Protokolii

Niikleer santrallerde, niikleer maddelerin ¢evreye birakilmamasini ve ayni zamanda niikleer
reaksiyon sonucunda olusan 1sinin her durumda reaktorden alinmasini garantiye alacak sekilde
bircok giivenlik dnlemi alinmistir. Niikleer gii¢ santrallerinde fisyon islemi sonucunda biiyiik
miktarlarda radyoaktivite ortaya ¢iktig1 i¢in, meydana gelebilecek herhangi bir kaza durumunda
diger niikleer tesislerde olusabilecek kazalardan daha biiyiik hasar olusturacak potansiyele
sahiptir. Ornegin 11 Mart 2011 tarihinde meydana gelen 9.0 biiyiikliigiindeki deprem ve onu
takip eden tsunami sonucu, niikleer santral tarihinin en biiylik ikinci kazasi1 Japonya'nin
Fukushima sehrinde meydana gelmistir. Kaza ile ilgili
https://www.afad.gov.tr/kbrn/fukushima-daiichi-nukleer-santral-kazasi  sitesinde = detayh
bilgiler elde edilebilir. Kaza siirecleri incelenecek olursa farkli sebeplerden dolayr giivenlik
Onlemlerinin etkisiz hale geldigi goriilebilmektedir.

Niikleer santrallerde kazalarin Oniine gecebilmek icin tasarlanmis giivenlik sistemleri ile
radyoaktivitenin serbest kalmasin1 engelleyen bir¢ok bariyerler ve protokoller mevcuttur. Bu
etkinlikte 6grencilerden bir niikleer santral i¢in tanimlanmis giivenlik protokolii ¢er¢evesinde
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kademeli olarak ilerleyecek bir kaza simiilasyonu ve simiilasyona yonelik olarak da olasi
giivenlik Onlemlerini tasarlamalar1 istenmektedir. Bes madde halinde tasarlanacak olan
giivenlik protokolii ve dnlemlerin sira ile su adimlari igermesi beklenmektedir:

1. Kaza simiilasyonun ayni Fukushima’da oldugu gibi bir deprem ile basgladig,

e Depremin tilt sensoriiniin hareket ettirilmesiyle basladigi varsayilacaktir ve
depremin algilanmasi1 ile birlikte kirmizi bir LED’in yanip sonmesi
gerekmektedir. Depremsel aktivite yokken bu LED yanmayacaktir.

2. Kaza simiilasyonunun 2. evresinde reaktorlerin gaz salinimina basladig,

e (Gaz sensoriine gaz verilmesi ile sensoriin devreye girip buzzer ile uyar1 sinyali
vermesi gerekmektedir.

3. Kaza simiilasyonunun 3. evresinde Fukushima’daki kazada oldugu gibi disaridan ya da
iceriden tehlikeli boliimlere su veya yagmur suyunun dolmaya basladig,

e Yagmur sensoriiniin devreye girip Buzzer ile bir 6nceki maddeden farkli bir
uyar1 sinyali vermesi gerekmektedir.

4. Simiilasyonun 4. evresinde giivenlik protokoliine dayanarak artik niikleer santral
igerisindeki personelin tahliyesinin basladigi,

e RFID kullanarak 6zel korumali acil ¢ikis kapilarin bir servo motor ile
acilmasinin saglanmasi gerekmektedir.

5. Kaza simiilasyonunun son evresinde ise niikleer santral acil ¢ikis koridorlar1 igerisinde
hicbir personelin kalmamasi igin,

e PIR sensoriiniin hareketli bir nesne yoksa senaryo geregi tiim sistemin
durdurulmasi/kapatilmas1  gerekmektedir. Bunun i¢inde Deneyap Kart
araciligiyla bir LED yakilarak tesisin glivenli sekilde kapatildigr gosterilir.

2.2 Tasarla — Niikleer Santraller i¢in Giivenlik Protokolii Tasarimi

Bu asamada Ogrenciler ders kapsaminda ve daha Onceki haftalarda ogrendikleri devre
elemanlarin1  kullanarak giivenlik protokolii tasarimini gergeklestireceklerdir. Program
kodlarimin yaziminda ve algoritmanin olusturulmasinda egitmen gerekli noktalarda 6grencilere
yonlendirici sorular sormali ve 6nerilerde bulunmalidir. Fakat devrenin kurulumu ve programin
kodlarin1 6grencilere hazir olarak vermemelidir.

Tanimlama: Ogrenciler éncelikli olarak problemi tanimlayabilmelidir. Problemi ¢dzmelerine
yardimci olacak asagidaki sorularin cevaplarini kendi aralarinda tartigmalidirlar.

e Qivenlik protokoliinii igerek sekilde devrenin kurulumunda kullanilacak pin’lerin
breadboard {izerindeki yerlesimleri ve konumlandirilmalart nasil olmalidir?

e Program algoritmasi nasil kurulmalidir? Bu algoritmada bes adimda gerceklestirilecek
olan adimlar kodlar i¢erisinde nasil yer almalidir?

e Arduino IDE igerisinde hangi karar yapilar1 kullanilmalidir? Neden?

Fikir {iretme: Bu asamada 6grencilerin yukarida belirlenen devre ve Arduino IDE programina
yonelik islemlerin nasil gerceklestirebilecegi ile ilgili fikir yiiriitmesi gerekir. Ornegin,
ogrenciler asagidakilere benzer fikirler tiretebilir:

e Giivenlik protokolii sira ile gerceklestirilecek bes adimdan olustugu igin fiziksel
tasarimda kullanilacak sensorlerin breadboard {izerinde uygun sekilde yerlestirilmesi
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gerekmektedir. Ozellikle yagmur ve gaz sensoriiniin aktif durumda kullanilabilmesi igin
fiziksel olarak erisilebilir sekilde konumlandirilmalidir.

e Hem devre baglantilar1 icin hem de Deneyap Kart iizerinde GND, 3.3 V ve 5.5 V
girislerini ¢ogaltmak ve bazi devre elemanlarinin fiziksel yerlesimlerinin diistiniilmesi
gerekmektedir. Ornegin gaz ve yagmur sensdriiniin calisabilecek sekilde; RFID ve
keypad’in  kullanilabilecek sekilde breadboard iizerinde konumlandirilmasi
gerekmektedir.

e Arduino IDE igerisinde yazilacak programin algoritmasi kontrol yapilarinin kaza
simiilasyonuna uygun sekilde cevap verebilecek sekilde tasarlanmasi gerekmektedir.
Bu tasarimin farkli sekillerde yazilabilecek olmasi fikir iiretimi agsamasinda 6grenciler
i¢cin 6nemli asamalardan biridir.

2.3 Uret- Niikleer Santraller i¢in Giivenlik Protokolii Tasarimi

Ogrenciler bir niikleer santral igin éngdriilen kaza simiilasyonuna uygun sekilde gelistirecekleri
giivenlik protokolii tasarimlarint yaptiktan sonra bilgisayar basinda Arduino IDE {izerinde
kodlar1 yazarlar. Ogrencilere egitmen tarafindan etkinliklerini tamamlamak igin yeterli siire
verilir. Ozellikle Arduino IDE igerisinde yazilacak program kodlarinda farkli sensérlere ait
kodlarin ve ¢6ziim i¢in algoritmanin olusturulma siirecinde egitmenin rehberligi 6grencilerin
etkinligi gerceklestirmesinde Onemli olacaktir. Etkinlik i¢in 6rnek kod asagidaki resimde
verilmistir.
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1 #include <SPI.h> ~ €62 int YagmurAnalogDeger = analogRead (yagmur):;
2 #include <MFRC522.h> €3 Serial. t ("Yagmur sensdrden gelen deder: "):
3 #include <Deneyap Servo.h> 64 Serial.println (YagmurAnalogDeger):;

if (YagmurAnalogDeger > YagmurSensorSeviye) {
digitalWrite (buzzer,HIGH);
delay (100);
digitalWrite (buzzer,LOW):
delay (100);

w

#define egim sensor D9
#define depremLed D13
#define acilCikisLed D12
#define gazLed D8
#define sistemKapaliled D15
#define buzzer D1

11 #define duman Al

#define yagmur AO
#define SS_PIN D10
#define RST_PIN D4
#define Servo PIN D14

16 #define PIR_PIN DO

™

-

9

Serial.print ("Kart UID: ");
for(int i=0; i<4; i++){

Serial.print (rfid.uid.uidByte[i]):
Serial.print (" ");
}
Serial.prin

|-
[T S U S

(") ;

17 if (rfid.uid.uidByte[0] == ID[0] &&
12 int DumanSensorSeviye = 1300; rfid.uid.uidByte[l] == ID[1l] &&
19 int YagmurSensorSeviye = 100; rfid.uid.uidByte[2] == ID[2] &&
20 int deger; rfid.uid.uidByte[3] == ID[3] )
21 int hareket; {

3 Servo kapi;
4 MFRC522 rfid(S5_PIN, RST_PIN);
5 byte ID[4] = {185,5,123,137};

kapi.write (180);

digitalWrite (acilCikisLed, HIGH):
talWrite (buzzer, HIGH):
av(5000) ;

digit rite (buzzer, LOCW);

28 |void setup() { kapi.write (0);
28 Serial.begin(115200); S0 digitalWrite (acilCikisLed, LOW):;
30 SPI.begin(). g delay (1000);
31 (egim sensor, INFUT); 92
32 ode (depremLed, CUTPUT) ; a3 hareket = digitalRead(PIR PIN):;
33 ode (acilCikisLed, OUTPUT) ; 94 Serial.print ("Hareket durumu: ");
34 ode (gazLed, OUTPUT) ; g5 Serial.println (hareket):
35 e (sistemKapalilLed, OUTPUT) ; 96 if (hareket == HIGH){
36 ode (buzzer, OUTPUT) ; digitalWrite (sistemKapaliLed, LCW)
37 Mode (duman, INPUT) ; delay(1000);
38 pinMode (PIR_PIN, INPUT): }else
39 rfid.PCD_Init(): {
40 kapi.attach (Sexvo_PIN); digitalWrite (sistemKapaliLed, HIGH) ;
41 kapi.write (0); delay (10000);
42 |} }
43
44 void loop() {
45
48 delay (2500); italWrite (buzzer, HIGH):
47 deger = digitalRead(egim sensor); ay(1000);
43 if (deger == LOW){ digitalWrite (buzzer, LOW):;
49 digitalWrite (depremLed, HIGH) ; digitalWrite (acilCikisLed, LCW):
50 delay (1000); delay (1000);
51 digitalWrite (depremLed, LOW) ; }
52 delay (1000); }else{
53 digitalWrite (buzzer,HIGH);
54 int DumanAnalogSensor = analogRead (duman); delay(1000);
55 Serial.print ("Duman sensdrden gelen deder: "): }
56 Serial.p 1n (Duman&nalogSensor) ; }
57 if (DumanAnalogSensor > DumanSensoxrSeviye){ else
58 digitalWrite (gazLed, HIGH):; {
59 Write (buzzer, HIGH):; digitalWrite (gazLed, LOW):;
60 delay(1000); digitalWrite (buzzer,LOW):
61 delay(1000) ;
}
}elsed{

digitalWrite (depremLed, LOW) ;
delay(100);

Vv

Resim 11.24: Tasarla-Uret Etkinligi Ornek Kodu
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3. ADIM: DEGERLENDIR

Gun sonunda o6grencilerle halka olusturulur. Niikleer santraller i¢in giivenlik protokolii
tasariminda kullanilan sensor ve devre elamanlarinin isimleri kagitlara yazilir ve tombala oyunu
misali 6grencilerden bir kagit segmeleri istenir:

e Ogrencilerden segilen sensdrlerin ve devre elemanlarinin dzelliklerini anlatmalari ve bu
sensoOrlerin bagka hangi projelerde, nasil kullanilabilecegini agiklamalari istenir.

e Niikleer santraller i¢in giivenlik protokolii etkinliginde segilen sensdrlerin ve devre
elemanlarinin Arduino IDE igerisindeki kod yazimlarinda karsilasilan giigliikler
nelerdi?

e Ogrencilerden su asamaya kadar dgrenilen tiim sensérlerin bir arada kullanilabilecegi
proje Onerileri tartismalar istenir.

e Degerlendirme, ogrencileri stkmadan, her bir soru icin verilen cevaplar tatmin edici bir
duZzeye ulasincaya kadar devam ettirilir.

4. PROJEYE YONELIK PROTOTIP GELISTIRME

Bu Hafta Gergceklestirilecek Etkinlikler: Dersin sonunda egitmen 6grencilerin proje kayit
defterlerinde bu haftaya iliskin prototip gelistirme boliimiine ait sorulart cevaplayip
cevaplamadiklarini kontrol eder. Ogrenci gruplarinin bu béliimde yazmis olduklari tasarim ve
programlamaya yonelik gelistirdikleri algoritmalarin ¢oziime yonelik test etme 6ncesi 6nemli
adim oldugu hatirlatilmali ve gruplarin fikirleri tartisiimalidir. Ozellikle ¢oziime ydnelik olast
secimlerin nasil yapildig1 grup tiyeleri tarafindan egitmene aktarilmalidir.

Ayrica 6grencilere proje kayit defterlerinde son hafta proje sergisi giinii teslim edilecek proje
ayrintilar1 boliimiine “video” kaydr i¢in tim g¢aligmalarinin dijital kayitlarini almalarinin
gerekliligi hatirlatilmalidir.

Sonraki Haftalara Hazirhk (12. - 13. Haftalar): Gruplara gelecek iki hafta siiresince
gelistirdikleri prototipleri test etme adimimin gergeklestirilecegi hatirlatilmalidir. Ozellikle
gelistirdikleri prototipin test islemi sonrasi tanimlanan problemi c¢ozebilme becerisinin
sonuglarinin dogru sekilde irdelenmesinin gerekecegi dnemlidir. Proje sergisi dncesi proje kayit
defterinin son boliimlerinin de doldurulmasinin gerektigi 6grencilere aktarilmalidir.
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PROJE KAYIT DEFTERI

o GRUP ADI (Giris Haftas1 — 7. HAFTA)

o PROJE EKIBI (Giris Haftas1 — 7.JHAFTA)

ADI - SOYADI GOREVI

o PROJE ISMI (Empati — 8. HAFTA)

o COZULMESI ISTENEN PROBLEM TANIMI (Empati — 8. HAFTA)

e Problem Ciimlesi: Gelistirilecek ¢6ziim ile ne yapilmak isteniyor?

e Gelistirilecek ¢ozlimiin kullanilmasi planlanan ortamdaki ihtiyaglar nelerdir?
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o COZUMUN TANIMLANMASI (Tamimlama — 9. HAFTA)

e Hedeflerin gerceklestirilmesi i¢in yapilmasi gerekenler nelerdir?

e Teknolojik ¢oziimiin belirlenen hedefleri gergeklestirebilmesi igin tasarimi nasil
olmalidir?

e Teknolojik ¢oziimiin belirlenen hedefleri gerceklestirebilmesi i¢in hangi islemleri
yapabilmesi gerekmektedir?
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o COZUM ONERISi TASLAGI (Fikir Uretme — 10. HAFTA)

e Problem ic¢in iiretilen alternatif tasarim ve programlama ¢éziimleri nelerdir?

e Alternatif tasarim ve programlama ¢oziimiiniin se¢im siireci nasil gerceklestirilmigtir?

e Secilen programlama ¢ézlimiiniin sematik veya maddeler halinde gosterimi
(algoritmast) nasildir?
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o PROTOTIP GELISTIRME (Prototip Gelistirme — 11. HAFTA)

e QGelistirdiginiz prototip tanimlanmis olan problemin hangi 6zelliklerini ¢6zmektedir?

o Gelistirdiginiz prototip iizerinde degistirmek/¢coziimiiniizde gelistirmek istediginiz
noktalar nelerdir?

o TEST ETME (Test Etme — 12. HAFTA)

e Gelistirdiginiz Deneyap Kart tabanli teknolojik ¢oziimiiniize yonelik olarak hedef
kitlenin degerlendirmesi nasil oldu?

o Gelistirdiginiz Deneyap Kart tabanli teknolojik ¢6ziimiiniizii hedef kitlenin kullanmasi
ile hangi sorunlar ile karsilasildi1?
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e QGelistirdiginiz Deneyap Kart tabanli teknolojik ¢oziimiiniiziin hedef kitle kullanimi
sonrast tanimlamis oldugunuz problemi ¢dzebilme basarist nedir?
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12.Bolim — Projeyi Test Etme

Bu Hafta Gerceklestirilecek Etkinlikler: Dersin sonunda egitmen 6grencilerin proje kayit
defterlerinde bu haftaya iligskin test etme bdliimiine ait sorular1 cevaplayip cevaplamadiklarini
kontrol eder. Bu agamada 6grencilerin gerceklestirdikleri islemlerin ¢6ziime yonelik 6nemli
adimlar oldugu hatirlanmalidir. Bu kapsamda test isleminin uygulanacagi hedef kitlenin
gelistirilmis olan teknolojik ¢oziime yoOnelik degerlendirmeleri ve yorumlart proje kayit
defterine islenip islenmedigi kontrol edilmelidir.

Sonraki Haftalara Hazirhk (13. Hafta): Gruplara gelecek hafta derse gelirken test etme
boliimii icin tiim test islemlerinin tamamlanmasi ve proje kayit defterinde ilgili alanlarin
doldurulmasi1 gerektigi 6grencilere hatirlatilmalidir. Ayrica gelecek hafta tiim proje siiresince
kayit altina almig olduklar1 videoyu diizenleyerek proje kayit defterine diger bolimler ile
birlikte eklemeleri gerektigi vurgulanmalidir. Ozellikle haftaya proje kayit defterinin bitmis ve
son halinin teslim edilecegi hatirlatilmalidir.
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PROJE KAYIT DEFTERI

o GRUP ADI (Giris Haftas1 — 7. HAFTA)

o PROJE EKIiBI (Giris Haftas1 — 7.HAFTA)

ADI - SOYADI GOREVi

o PROJE iSMi (Empati — 8. HAFTA)

o COZULMESI ISTENEN PROBLEM TANIMI (Empati — 8. HAFTA)

e Problem Ciimlesi: Gelistirilecek ¢ozlim ile ne yapilmak isteniyor?

e Gelistirilecek ¢ozlimiin kullanilmasi planlanan ortamdaki ihtiyaglar nelerdir?
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o COZUMUN TANIMLANMASI (Tamimlama — 9. HAFTA)

e Hedeflerin gerceklestirilmesi i¢in yapilmasi gerekenler nelerdir?

e Teknolojik ¢oziimiin belirlenen hedefleri gergeklestirebilmesi ic¢in tasarimi nasil
olmalidir?

e Teknolojik ¢ozlimiin belirlenen hedefleri gergeklestirebilmesi i¢in hangi islemleri
yapabilmesi gerekmektedir?
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o COZUM ONERISi TASLAGI (Fikir Uretme — 10. HAFTA)

e Problem ic¢in iiretilen alternatif tasarim ve programlama ¢éziimleri nelerdir?

e Alternatif tasarim ve programlama ¢oziimiiniin se¢im siireci nasil gerceklestirilmistir?

e Secilen programlama ¢Oziimiiniin sematik veya maddeler halinde gosterimi
(algoritmast) nasildir?
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o PROTOTIP GELISTIRME (Prototip Gelistirme — 11. HAFTA)

e QGelistirdiginiz prototip tanimlanmis olan problemin hangi 6zelliklerini ¢6zmektedir?

o Gelistirdiginiz prototip lizerinde degistirmek/¢oziimiiniizde gelistirmek istediginiz
noktalar nelerdir?

o TEST ETME (Test Etme — 12. HAFTA)

o Gelistirdiginiz Deneyap Kart tabanli teknolojik ¢oziimiiniize yonelik olarak hedef
kitlenin degerlendirmesi nasil oldu?

o Gelistirdiginiz Deneyap Kart tabanl teknolojik ¢oziimiiniizii hedef kitlenin kullanmas1
ile hangi sorunlar ile karsilasildi1?
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e QGelistirdiginiz Deneyap Kart tabanli teknolojik ¢ozlimiiniiziin hedef kitle kullanimi
sonrast tanimlamis oldugunuz problemi ¢dzebilme basarist nedir?

o PROJEDE KULLANDIGINIZ DEVRE ELEMANLARI VE DiGER KAYNAKLAR
(13. HAFTA)

e Gelistirdiginiz Deneyap Kart tabanl teknolojik ¢oziimiiniizde size set ile verilen devre
elemanlarindan, sensorlerden, modiillerden vb. hangilerini kullandiniz?

e QGelistirdiginiz Deneyap Kart tabanli teknolojik ¢oziimiiniizde yararlandiginiz basili ve
gorsel kaynaklar nelerdir?
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o PROJENIN AYRINTILARI (13. HAFTA)

e QGelistirdiginiz Deneyap Kart tabanli teknolojik ¢Ozlimiinliziin yapim asamalarini
asagidaki boliimde fotograflar ile anlatmaniz beklenmektedir. Grup calismalariniz,
devre cizimleriniz, kod yazim asamalariniz, aktarmak istediginiz notlar vb. yani proje
gelistirme siirecinizi ayrintil sekilde yaziniz.

e Proje stirecinizi 6zetleyen ve ¢dzlime ulasma asamalarinizi gosteren video linkinizi
yaziniz.
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13.Boliim — Proje Defterinin Teslim Edilmesi

PROJE KAYIT DEFTERI
o GRUP ADI
o PROJE EKIiBIi
ADI - SOYADI GOREVI

o PROJE iSMi

o COZULMESI ISTENEN PROBLEM TANIMI

e Problem Ciimlesi: Gelistirilecek ¢oziim ile ne yapilmak isteniyor?
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e Gelistirilecek ¢oziimiin kullanilmasi planlanan ortamdaki ihtiyaglar nelerdir?

o COZUMUN TANIMLANMASI

e Hedeflerin gergeklestirilmesi i¢in yapilmasi gerekenler nelerdir?

e Teknolojik ¢oziimiin belirlenen hedefleri gerceklestirebilmesi i¢in tasarimi nasil
olmalidir?
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e Teknolojik ¢ozlimiin belirlenen hedefleri gerceklestirebilmesi i¢cin hangi islemleri
yapabilmesi gerekmektedir?

o COZUM ONERISi TASLAGI

e Problem igin iiretilen alternatif tasarim ve programlama ¢éziimleri nelerdir?

e Alternatif tasarim ve programlama ¢dziimiiniin se¢im siireci nasil gerceklestirilmistir?
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e Secilen programlama ¢Oziimiiniin sematik veya maddeler halinde gosterimi
(algoritmasi) nasildir?

PROTOTIP GELISTIRME

e QGelistirdiginiz prototip tanimlanmis olan problemin hangi 6zelliklerini ¢6zmektedir?

e Gelistirdiginiz prototip iizerinde degistirmek/¢oziimiiniizde gelistirmek istediginiz
noktalar nelerdir?

o TEST ETME

e QGelistirdiginiz Deneyap Kart tabanli teknolojik ¢6ziimiinlize yonelik olarak hedef
kitlenin degerlendirmesi nasil oldu?
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e QGelistirdiginiz Deneyap Kart tabanli teknolojik ¢6zlimiiniizii hedef kitlenin kullanmasi
ile hangi sorunlar ile karsilasildi1?

o Gelistirdiginiz Deneyap Kart tabanli teknolojik ¢oziimiiniiziin hedef kitle kullanimi
sonras1 tanimlamis oldugunuz problemi ¢ézebilme basarisi nedir?

e Gelistirdiginiz Deneyap Kart tabanl teknolojik ¢oziimiiniizde size set ile verilen devre
elemanlarindan, sensorlerden, modiillerden vb. hangilerini kullandiniz?

e Gelistirdiginiz Deneyap Kart tabanli teknolojik ¢6ziimiinlizde yararlandiginiz basili ve
gorsel kaynaklar nelerdir?
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o PROJENIN AYRINTILARI

e QGelistirdiginiz Deneyap Kart tabanli teknolojik ¢Ozlimiinliziin yapim asamalarini
asagidaki boliimde fotograflar ile anlatmaniz beklenmektedir. Grup calismalariniz,
devre cizimleriniz, kod yazim asamalariniz, aktarmak istediginiz notlar vb. yani proje
gelistirme siirecinizi ayrintil sekilde yaziniz.

e Proje siirecinizi 6zetleyen ve ¢ozliime ulasma asamalarinizi gosteren video linkinizi
yaziniz.
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