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ARDUINO VE BLUETOOTH KULLANILARAK UZAKTAN KONTROLLÜ 

ROBOT TASARIM,YAZILIM VE UYGULAMASININ YAPILMASI 

ÖZET 

Robotik uygulamalar teknolojinin ilerlemesiyle birlikte günlük hayatta ve endüstriyel 

otomasyonlarda daha yaygın olarak kullanılmaya baĢlamıĢtır. Bu sistemler 

güvenirlilik ve hız açısından hem daha doğru sonuçlar vermekte hem de bu sonuçlara 

daha ekonomik Ģekilde ulaĢılabilmektedir. Robotik uygulamalarda genellikle 

gezginlik kabiliyeti önem kazanır. Bizlerin bugün bile basit olarak 

tanımlayabileceğimiz gezgin robotları önemli kılan Ģey, Ģu an yaptıkları ve 

insanoğlunun yaratıcılığını kullanarak ilerde yapabilecekleri iĢlerdir. Bu projemiz, 

bir araç platformu kullanılarak uzaktan kontrollü elektromekanik bir sistemde, 

android tabanlı bir telefon ile bluetooth üzerinden bir aracın kontrol edilmesidir. 

Teknolojinin ilerlemesiyle birlikte insanların yaĢamlarını kolaylaĢtıran cihazlara 

yönelmesi ve bu cihazların tek elden kontrol edilmesi istendiği gözlemlenmiĢtir. Bu 

kontrol sırasında gereksiz kablo ve kullanımı zor olan aletlerden kaçınılmaktadır. Bu 

nedenle günümüzde yavaĢ yavaĢ bütün cihazların kablosuz cihazlar üzerinden 

kontrolüne geçiĢ yapılmaktadır.Bu projede Arduino UNO R3, HC05 bluetooth 

modülü, L293 motor shield, 12V kuru akü, DC motor ve pleksiglass gövde 

kullanılmıĢtır. Projenin yazılım kısmı ise gömülü yazılım Arduino’nun arayüzü ile, 

android yazılımı ise App Inventor programı ile yazılmıĢtır. Android cihazdan 

gönderilen veriler, HC05 bluetooth modülü üzerinden Arduino UNO’ya 

gönderilmektedir. Arduino ise gelen verilerin gerekli Ģartları sağlaması halinde L293 

Motor Shield’i tetikleyerek motorların gereken yön ve hızda dönmesini 

sağlamaktadır. 
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CONSTRUCTION OF ROBOT CONTROLLED FROM REMOTE BY AN 

ANDROID DEVICE HAVING ARDUINO AND BLUETOOTH 

SUMMARY 

Robotic applications have become more widely used in daily life and industrial 

automation with the advancement of technology. These systems provide more 

accurate results both in terms of reliability and speed and these results can be reached 

more economically. In robotic applications, traveling ability is generally important. 

What makes the traveling robots that we can define as simple today, what is 

important is what they are doing now and what they can do in the future by using the 

creativity of human beings. This project was to control a vehicle on bluetooth via an 

android-based phone in a remote controlled electromechanical system using a vehicle 

platform. Also in this project, Arduino UNO R3, HC05 bluetooth module, L293 

motor shield, 12V dry battery, DC motor and plexiglass body were used. The 

software part of the project was embedded with Arduino's interface and the android 

software was written with the App Inventor program. The data sent from the Android 

device was sent to the Arduino UNO via the HC05 bluetooth module. The Arduino 

triggered the L293 Motor Shield if the incoming data meets the requirements, 

allowing the motors to rotate at the required direction and speed. 
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1. GĠRĠġ 

1.1. Tezin Amacı 

Akıllı telefon uygulamalarında donanım ile telefonun kablosuz olarak haberleĢmesi 

gerekir. Bu çalıĢmada  haberleĢmeyi HC-05 modülü ile gerçekleĢtirdik. Telefon 

uygulaması bluetooth yardımıyla robotu kontrol etmek için gerekli kodları HC-05 

modülü üzerinden arduinoya gönderir. Bu sayede 2 adet DC motora sahip olan robot 

sağ,sol,ileri ve geri yönlerde hareket etmektedir. 

 

 

ġekil 1.1  Uygulama döngüsü 
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1.2. Literatür AraĢtırması 

KARACI ve ERDEMĠR(2017), Bu çalıĢmada arduino kullanılarak gezgin bir robot 

tasarlamıĢlardır. Bu robot insanların ulaĢımının güç olduğu yerlerdeki gaz, sıcaklık, 

nem gibi değiĢkenlerin ölçümlerini gerçekleĢtirmeyi amaçlamıĢtır. Böylelikle bu 

değiĢkenlere bağlı ölümlerin önüne geçilmiĢ olacaktır. Örneğin bir maden kazasında  

ġekil 1.2  AkıĢ diyagramı 
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belirli bir süre geçtikten sonra içeri girmek çok tehlikeli olacaktır. AFAD 

ekiplerinden önce böyle bir robot içeri gönderilerek gaz yoğunluğu değerleri 

ölçülerek hareket edilirse olası ölümlerin önüne  geçilmiĢ olacaktır. Bu uygulamada 

arduino mega, ultrasonik mesafe sensörü, servo motor, motor shield, wifi modülü, dc 

motor, sıcaklık,nem ve gaz sensörleri kullanılmıĢtır. Bu robot için engel algılama 

yazılımı geliĢtirilerek robota gezginlik kabiliyeti kazandırılmıĢtır. Robot mesafe 

sensörü yardımıyla girdiği ortamda çıkıĢı bulup diğer sensörler ortamdaki değiĢken 

verilerini toplamaktadır. Kullanım amacına göre robot üzerine daha fazla sensör 

eklenebileceği belirtilmiĢtir. 

ALBAYRAK ve diğerleri (2014), Bu çalıĢmada telefon tablet gibi android iĢletim 

sistemine sahip cihazların bluetooth ile haberleĢme özelliği üzerinden dc motor 

kontrolü sağlanmıĢtır. Veri alıĢveriĢi kablosuz olarak gerçekleĢtirilmiĢtir. Eskiden bu 

veri alıĢveri radyo frekansı ile sağlanmaktaydı.Fakat günümüzde android cihazların 

yaygın olarak kullanılmasıyla birlikte veri alıĢveriĢi daha kolay istenildiği zaman ve 

yerde gerçekleĢtirilmeye baĢlanmıĢtır. Bluetooth haberleĢme günümüzde daha 

ulaĢılabilir bir teknoloji olmasına rağmen radyo frekansındaki kadar uzak 

mesafelerden veri alıĢ veriĢi sağlayamaz. Fakat radyo frekansına göre daha 

güvenilirdir. Bir de android cihaz ile bluetooth arasında bağlantı kurulurken kullanıcı 

adı ve eĢleĢtirme Ģifresine ihtiyaç vardır. Bu bilgiler olmadan kullanıcı eĢleĢme 

sağlayamaz böylelikle veri alıĢ veriĢini gerçekleĢtiremez. 

HAYIT ve ERGÜN(2018), Ġnsan hayatının en önemli zorunluklarından birisi 

Ģüphesiz sağlıklı olmak. Ġnsanların sağlık ihtiyaçlarını karĢılamak için sağlıkla ilgili 

verilerinin izlenmesi ve görüntülenmesine yönelik teknolojiler geliĢtirilmiĢtir. Bu 

bağlamda,  bireysel sağlık verilerinin kablosuz ağ üzerinden izleme iĢlemleri bu 

çalıĢmanın bir parçasıdır. Bugünlerde kablosuz altyapıya sahip olan mobil cihazlar 

ile insanların bireysel sağlık verilerini her yerde ve her zaman takip etmek 

kaçınılmaz bir durumdur. Bu çalıĢmada açık kaynak mikro kontrole sahip olan 

ardiuno ile glikoz ölçüm cihazını bağlantılı bir Ģekilde çalıĢması sağlanmıĢtır. Bu 

yolla glikoz ölçüm cihazından elde edilen verileri bluetooth kanalı ile mobil cihaza 

transfer eden bir glikoz metre elde edilmiĢtir. Arduino üzerinden verileri okumak, bu 

verileri listelemek ve grafiklerle sunmak için Apache Cordova isimli framework 

kullanılarak yazılım geliĢtirilmiĢtir.  
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Bu framework HTML, Javascript ve CSS teknolojileri ile birlikte kullanılmıĢtır. Glikoz 

ölçüm cihazından alınan veriler mobil cihaz üzerinde yerel bir veri tabanında 

saklanmıĢtır. Bu uygulama ile insanların glikoz değerlerini  kendi kendilerine cep 

telefonlarına aktarmaları ve grafikler yardımıyla onları incelemeleri  hedeflenmiĢtir.   

Bu bağlamda projenin amacı  sağlık göstergelerinin kablosuz ağlar yardımı ile mobil 

cihazlarda grafiklerle desteklenmiĢ sunumunu yapmaktır.  

AKTAġ ve diğerleri (2017), GeliĢen teknoloji ve insansız araçların söz konusu 

olmasıyla birlikte robotların günlük hayatımıza girmesi kaçınılmaz olmuĢtur. Bu 

çalıĢmada mobil robot uygulamasıyla robotların günlük hayatımızda kullanımı 

yaygınlaĢtırılmaya çalıĢılmıĢtır. Kullanıcı isteği ve kullanılacak ortama göre wifi veya 

bluetooth kontrolü ile robot uzaktan kontrol edilmeye çalıĢılmıĢtır. Robotun  gövdesi 

3D yazıcı ile yapılmıĢ ayrıca robota mesafe sensörü eklenerek engelleri algılayıp 

kaçınması sağlanmıĢtır. Üzerine eklenen sıcaklık, nem, gaz sensörleri ile ortamdan 

aldığı verilere uzaktan eriĢim sağlanabilmektedir. Okunan değerlerin nominal değerleri 

geçmesi durumunda kullanıcıya uyarı gönderilerek ortamla ilgili gerekli tedbirlerin 

alınması sağlanmıĢtır. Okunan bu değerlere wifi modülü ile uzaktan eriĢim 

sağlanabilmektedir. 

SURAL, GÜLER(2009), Bu projede mikrodenetleyici ve çevresel birimlerin 

kontrolünde engellere çarpmadan ilerleyen ve engellerin yön bilgilerini bilgisayara 

gönderen robot ve bu bilgilere göre bilgisayarda engel-konum haritasının çizildiği bir 

program tasarlanması amaçlanmıĢtır. Mikrodenetleyici kontrolünde iki adet doğru akım 

motoru ile robotun hareket etmesi sağlanmıĢtır. Robottaki üç adet engel algılayan sensör 

ile robot yaklaĢık 15cm mesafedeki engelleri algılamaktadır. Mikrodenetleyiciye 

yüklenmiĢ algoritma bu bilgileri kullanarak robotun hangi yöne gitmesi gerektiğini 

belirler. Bu bilgiler aynı zamanda mikrodenetleyici belleğinde saklanmaktadır. 

Saklanan bu bilgiler arayüz programı ile harita ortamına aktarılarak görsel olarakta 

görülebilmektedir. 

ÜGEN. ÇAYIROĞLU(2015), Arduino ve ses ile kontrol edilebilen robot tasarlanarak 

günlük hayatımızdaki iĢlerin kolaylaĢtırılması amaçlanmıĢtır. Robot aldığı sesli 

komutları iĢleyerek istenileni yerine getirmektedir. Android telefondaki sesi yazıya 

dönüĢtürme programı ile ses yazıya dönüĢtürülmüĢtür.  
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Yazıya dönüĢen komut bluetooth üzerinden arduinoya aktarılmıĢtır. Arduinoda    

algoritmada karĢılığı olan fonksiyon çalıĢarak robotun hareket etmesi sağlanmıĢtır. 

DEMĠREL(2011), Bu tez çalıĢmasında belirli bir alandaki referans noktalarına göre o 

alanı tarayacak ve istenilen rotayı takip edecek bir robot tasarımı gerçekleĢtirilmiĢtir. 

Robota, daha önceden tarayacağı alan ya da gideceği güzergah hafızasına yüklenir. 

Robot ortamdaki dinamik hareketlerden dolayı bir engelle karĢılaĢtığında bu 

engellerden kaçarak hafızasındaki rotayı takip etmeye devam eder. Robotun konum 

kontrol sistemi robotun gezdiği alanın belli yerlerine konulan yer imleriyle 

sağlanmaktadır. Yer imlerinin konumu kamera ile alınan görüntülerden 

çıkarılmaktadır. Kullanılan yer imi sayısı alanın büyüklüğü ve robotun bunları görme 

açısıyla doğru orantılı olarak belirlenmektedir. Kamera görüntülerinden measfe 

hesabı yapabilmek için yazılım geliĢtirilmiĢtir. Yer imlerinden alınan görüntülerinin 

hangi iĢarete ait olduğu algoritma ile tespit edilmiĢtir. Mesafe ölçümü yer imi 

üzerindeki iĢaretin büyüklüğü ile orantılı olarak yapılmıĢtır. 

ÖZEN, ve diğerleri (2000), Bu çalıĢmada uzaktan kontol edilen gezgin bir robot 

tasarlanması hedeflenmiĢtir. Bu robot operatör tarafından uzakta gönderilen 

komutları gerçekleĢtirmektedir. Kullanıcının bilgisayarda girdiği karmaĢık komutlar 

temel hareket komutlarına dönüĢtürülerek mikrodenetleyiciye gönderilir. 

Mikrodenetleyici bilgisayardan aldığı verileri mekanik sistem için gerekli elektriksel 

iĢaretlere çevirir. Mikrdonetleyici komutları ayırt ederek hareket organlarını 

komutların gerektirdiği Ģekilde hareket ettirir. 

UZUN, ERDOĞAN(2000), Bu projede gezgin robot tasarımı gerçekleĢtirilmiĢtir. 

Robotun mekanik sistemi, diferansiyel sisteme sahip dört tekerlek üzerinde bulunan 

gezgin taban ve bu taban üzerine yerleĢtirilmiĢ beĢ altı eksenli robot kolundan 

meydana gelir. Robot kolu kol hareketinin yanında basit toplama ve yerleĢtirme 

uygulamalarını da yapabilir. Mekanik sistem mikrodenetleyici ile kontrol edilir. RS 

232 radyo modem robot ile bilgisayar arasındaki uzaktan iletiĢimi sağlar. Oransal hız 

denetleyici ile gezgin tabanın hareketi sağlanır. Ultrasonik sensör ile robot önündeki 

engeller algılanır. Mikrodenetleyici içindeki yazılım bilgisayardan gelen komutları 

alarak robotun fiziksel hareketini sağlamaktadır.  

AKÇAKOCA(2017), Bu çalıĢmada eğitim ve araĢtırma amaçlı gezgin robot 

platformu(evarobot) geliĢtirilmiĢtir.  
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Robot üzerindeki çalıĢmaları hızlı uygulayabilmek için robotun mekanik, elektronik 

donanımları ve yazılımı tekrar düzenlenebilir Ģekilde tasarlanmıĢtır. Robot yazılımı 

Robot ĠĢletim Sistemi (ROS) kullanılarak geliĢtirilmiĢtir.  

3B benzetim ortamı Gazebo için robot modeli tasarlanmıĢtır. Ayrıca robotun 

MATLAB üzerinde kontrol edilebilmesi için gerekli kütüphaneler geliĢtirilmiĢtir. 

BADRI(2017), Bu çalıĢmada kamera ve alev sensörleri yardımıyla arduino uno 

tabanlı yangın söndürme robotu tasarlanmıĢtır. Robot yazılımında C dili ve arduino 

IDE kullanılmıĢtır. Sensörlerden gelen bilgiler yorumlanarak verilen karara göre 

robot hareket etmektedir. Robot hareketi sırasında kamera veya sensörün herhangi 

birinden yangın olduğunu tespit ederse mikrodenetleyiciye bilgi gönderir. Robotun 

hareketini sağlamak için mikrodenetleyiciye gelen bilgileri motor sürücüsüne 

gönderir ve motor yangın yerine doğru hareket eder. Belirli bir mesafede durur ve 

yangın söndürme sistemi çalıĢmaya baĢlar. 

GÜLLÜ(2017), Bu tez kapsamında otonom olarak çalıĢan gezen bir robot ile 

bilinmeyen bir ortamın tanımlanması hedeflenmiĢtir. Ortam tanımlandıktan sonra 

seçilen iki nokta arası en kısa yol bulunması için yazılım geliĢtirilmiĢtir. Çizgi 

labirent ortam olarak tanımlanmıĢtır. Ortam keĢfedildikten sonra grafiğe 

dönüĢtürülmüĢtür. Görüntü iĢleme ile labirent yapısı bilgisayara aktarılmıĢtır. Robot 

labirentte seçilen bir noktaya en kısa mesafe bulma algoritmasını kullanarak 

ulaĢmıĢtır. 

DEMĠRBAġ, YAZICI(2014), Bu projede bir robotun uzaktan kumanda ile hareket 

etmesini sağlamak üzere tasarlanmıĢtır. Dört tekerlekli, ileri geri sağ sol harekt 

edebilen, fren sistemi bulunan, uzaktan kumanda edilebilen android iĢletim sistemi 

bulunan cihazlarla kontrol edilebilen bilgisayar kontrollü bir robottur. Üzerine sensör 

takılarak farklı amaçlarla kullanılabilmektedir. 

AYDOĞAN(2016), 5 tane servo motor ile 4 eksen yönünde hareket edebilen robot 

kol tasarlanmıĢtır. Tutucu sayesinde bir malzemeyi bir yerden alıp baĢka bir yere 

taĢıyabilmektedir. Bunun yanı sıra aldığı malzeme ile karıĢtırma iĢlemi de 

yapabilmektedir. Arduino ve bluetooth modülü sayesinde android uygulama 

üzerinden kontrol edilebilmektedir. 

ERDOĞAN, ġĠMġEK, KAPUSIZ(2017), Kamera tarafından algılanıp matlab 

tarafından tanımlanan renge göre malzemenin taĢınması gerektiği yerin açısal 
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değerleri ayarlanıp motoru konumlandırıp hareket ettirmek üzere tasarlanmıĢtır. 

Robot mekaniğinde pleksiglas malzeme ve servo motor diĢlileri kullanılmıĢtır. Atmel 

AVR mikrodenetleyiciye sahip arduino uno kullanılmıĢtır.  

BaĢka bir 8 bit mikrodenetleyici de arduino ile bilgisayar arasındaki USB iletiĢimi 

için kullanılmıĢtır. AVR-Dude yazılımı kodları derleyip mikrodenetleyiciye 

yüklenmesini sağlamıĢtır. Bu projede çeĢitli avantajlarından ötürü Arduino UNO 

kullanılmıĢtır. 
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2.  TEZĠN GENEL YAPISI 

2.1 Arduino 

Arduino çeĢitli sistemlerin tasarlanabildiği açık kaynak kodlu bir platformdur.  

Arduino üzerinde 8 bit ve 32 bit Atmega firmasına ait PIC ile aynı kategoride olan 

mikrodenetleyici bulunur. Bu mikrodenetleyiciler, piyasada çok sıklıkla kullanılan 

PIC, ARM gibi mikrodenetleyicilere alternatif olarak ortaya çıkmıĢ, onlara göre daha 

kolay programlanabilir ve daha geniĢ kütüphane desteği sayesinde kısa kodlarla 

karmaĢık iĢlemleri yapabilmeyi sağlayan bir platformdur. Mikrodenetleyiciler  kendi 

kütüphaneleri sayesinde kolaylıkla programlanabilir olması kullanım açısından 

kolaylık sağlamaktadır. Digital ve analog verileri iĢleyebilen giriĢlere sahiptir. BaĢka 

cihazlardan gelen verileri alıp dıĢarıya ses, ıĢık gibi veriler üretebilir. Arduino’nun ; 

 Arduino uno 

 Arduino mega 

 Arduino nano 

 Arduino Leonardo gibi çeĢitleri vardır. 

Arduino pinlerine rahatça takılıp çıkarılabilen Arduino shield denilen parçaları 

vardır. Arduino geliĢtirme  kartlarıyla uyumlu çalıĢabilen ek donanımlara arduino 

shield denir. RC alıcı verici modülü, ultrasonic mesafe sensörü, SD card modülü gibi 

modüller sayesinde çok sayıda basit kullanım alanı sunmaktadır. 

Arduino özellikleri(Zayif,2015) 

 Atmega mikrodenetleyici 

 Güç regülatörü (3.3V veya 5V gerilim) 

 Adaptör veya USB bağlantıları 

 6 analog 14b digital giriĢ-çıkıĢ 

 16 KB flash bellek 

 3.3V gerilim için 8MHz, 5V gerilim için 16MHz çalıĢma hızı 
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 23 tane I/O pin 

Arduino’nun günümüzde kullanılma sebepleri: 

 Açık kaynak kodlu bir mikrodenetleyici kartıdır. 

 MikroiĢlemci bilgisi gerektirmez. 

 Kaynak kodlar kullanıcıyla paylaĢılır ve kullanıcı istediği gibi değiĢiklik 

yapma hakkına sahiptir. 

 Programlanması kolaydır. 

 Arduino geliĢtirme ortamı kendi sitesinden ücretsiz olarak temin edilebilir. 

 Birçok çeĢidi ve donanım eklentisi vardır. 

 Zengin kütüphane desteğine sahiptir. 

 

                                        ġekil 2.1 Arduino UNO 

 

2.1.1 Arduino  ile yazılım geliĢtirme 

Arduino programlama dili C ile aynı söz dizimine sahiptir. Processing programlama 

geliĢtirme ortamına dayanır. Processing, resim, etkileĢim yöntemleri ve animasyon 

geliĢtirilebilecek açık kaynak kodlu programlama dili ve ortamıdır. Resim, video ve 

ses gibi çoklu ortam ögesini sorunsuz çalıĢtırıp iĢleyebilir. 

Processing tercih edilme sebepleri: (Zayif,2015) 

 Açık kaynak kodludur ve tüm iĢletim sistemlerinde sorunsuz çalıĢabilir. 
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 GeliĢmiĢ 2D ve 3D kütüphaneleri sayesinde 2D ve 3D görüntüler üzerinde 

hızlı etkileĢim saylayabilir. 

 Uygulama içinden basit bir Ģekilde pdf formatında çıktı alınabilir. 

 100’den fazla kütüphane ile çeĢitli çoklu ortam ögesiyle sorunsuz çalıĢabilir. 

 Web ortamında çalıĢabilir uygulamalar geliĢtirilebilir. 

 YazılmıĢ çok sayıda kaynağa sahiptir. 

 ÖzelleĢtirilmiĢ bir programlama ortamına sahiptir. (Processing Devolepment 

Envorinment) 

Arduino için arka planda Atmega mikrodenetleyicileri için kullanılan derleyici ve 

derlenen programın mikrodenetleyiciye yüklenmesi için kullanılan yazılım 

bulunmaktadır. Ġstenilen program processing tabanlı Arduino Yazılım GeliĢtirme 

Ortamı (IDE) aracılığıyla karta yüklenir. IDE kodları derleyip mikrodenetleyiciye 

yüklenmesini sağlar. 

2.1.2 Arduino IDE 

Arduino kitleri için geliĢtirilmiĢ, kodların yazılmasına, derleme iĢleminin 

yapılmasına ve derlenen kodların arduino’ya yüklenmesine olanak sağlayan yazılım 

geliĢtirme platformudur. Bu iĢlemleri yapabilmek için arduino geliĢtirme ortamında 

kısayollar bulunur. ġekil 2.2’de gösterilmiĢtir. Upload butonu ile derlenen kodlar 

arduino kartına yüklenir. Bu kodların karta aktarımı usb giriĢinden bilgisayar 

bağlanarak gerçekleĢtirilir. Arduino geliĢtiricilerinin yazdığı birçok programa File-

Examples yolunu takip ederek geliĢtirme editor üzerinden ulaĢılabilmektedir. 

 

 

                                                    ġekil 2.2 Arduino IDE 
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Arduino IDE’de C ve C++ dillerinin söz dizimi kullanılmaktadır. Arduino 

baĢlatılırken çağrılan hazırlama fonksiyonu olan setup() değiĢkenleri iliĢkilendirmek 

ve pinleri ayarlamak için kullanılır. Loop() fonksiyonu sonsuz döngü fonksiyonudur. 

Setup() fonksiyonu sonlandıktan sonra çalıĢtırılır ve arduino çalıĢtığı sürece 

çalıĢmaya devam eder. (Zayif,2015) 

2.1.3 Güç 

Arduino Uno bir USB kablosu ile bilgisayar bağlanarak çalıĢtırılabilir ya da harici bir 

güç kaynağından beslenebilir. Harici güç kaynağı bir AC-DC adaptör ya da bir pil / 

batarya olabilir. Adaptörün 2.1 mm jaklı ucunun merkezi pozitif olmalıdır ve 

Arduino Uno 'nun power giriĢine takılmalıdır. Pil veya bataryanın uçları ise power 

konnektörünün GND ve Vin pinlerine bağlanmalıdır.  

 VIN : Arduino Uno kartına harici bir güç kaynağı bağlandığında kullanılan 

voltaj giriĢidir. 

 5V : Bu pin Arduino kartındaki regülatörden 5 V çıkıĢ sağlar. Kart DC power 

jakından (2 numaralı kısım) 7-12 V adaptör ile, USB jakından (1 numaralı 

kısım) 5 V ile ya da VIN pininden 7-12 V ile beslenebilir. 5V ve 3.3V pininden 

voltaj beslemesi regülatörü bertaraf eder ve karta zarar verir. 

 3.3V : Arduino kart üzerindeki regülatörden sağlanan 3,3V çıkıĢıdır. 

Maksimum 50 mA dir. 

 GND : Toprak pinidir. 

 IOREF : Arduino kartlar üzerindeki bu pin, mikrodenetleyicinin çalıĢtığı voltaj 

referansını sağlar. Uygun yapılandırılmıĢ bir shield IOREF pin voltajını okuyabilir 

ve uygun güç kaynaklarını seçebilir ya da 3.3 V ve 5 V ile çalıĢmak için 

çıkıĢlarında gerilim dönüĢtürücülerini etkinleĢtirebilir. 

2.1.4 Bellek 

Arduinolarda üç çeĢit hafıza bulunur: 

Flash: Programların bulunduğu bölüm. 

SRAM (Static Random Access Memory): Program çalıĢtığında değiĢkenlerin 

oluĢtuğu ve gerekli durumlarda değerlerinin değiĢtiği bölümdür. 

http://www.robotiksistem.com/pil_aku_batarya.html
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EEPROM: Yazılımcının uzun süreli değiĢkenleri sakladığı bölümdür. 

SRAM’deki veriler güç kesildiğinde kaybolur fakat Falh ve EEPROM’daki veriler 

ise güç kesildiğinde kaybolmazlar. 

Arduino’da dikkat edilmesi gereken husus Atmega yongasındaki hafıza 

bölümlerinden SRAM belleğin fazla olmasıdır. Yazdığımız programda ekranda 

görünecek yazı gibi fazla değiĢken varsa SRAM bellek fazla olduğunda çabuk 

dolmayacak ve istenilen Ģekilde çalıĢmaya devam edecektir. Aksi durumda program 

arduino’ya yüklendiği halde istediğimiz Ģekilde çalıĢmayabilir. 

2.1.5 GiriĢ ve çıkıĢ 

Arduino üzerindeki 14 adet pin pinmode(), digitalwrite() ve digitalRead() 

fonksiyonlarından birini kullanarak giriĢ veya çıkıĢ olarak kullanılır.1 pin maksimum 

40 mA alır ve 20 ile 50 kOhm arası dirence sahiptir. Bazı pinler ise özel 

fonksiyonlara sahiptirler: 

Seri: 0. ve 1. pinlerdir. USB bağlantı pinleri olarak kullanılırlar. 

Harici kesmeler: 2. Ve 3. pinlerlerdir. Alçalan ya da yükselen kenarlı bir kesmeyi 

veya düĢük seviyedeki bir kesmeyi tetiklemek için kullanılır. (Zayif,2015) 

PWM: 3,5,6,9,10 ve 11. pinlerdir. 8 bitlik PWM çıkıĢ sağlamak amacıyla 

belirlenmiĢtir. 

SPI: 10,11,12 ve 13. pinlerdir. SPI kütüphanesini kullanarak SPI iletiĢimini 

desteklemek amacıyla kullanılır. (Zayif,2015) 

Reset: Boardın üzerinde bulunan bir grup shield resetleme butonu ekleyerek 

mikrodenetleyiciye reset atmak amacıyla kullanılır. 

2.1.5.1 Digital giriĢ çıkıĢ fonksiyonları 

Arduino’ya gönderilen veya arduino’dan gönderilecek 1 veya 0 bilgisini okumak ya 

da göndermek amacıyla kullanılır. GiriĢ-ÇıkıĢ fonksiyonlarını inceleyecek olursak: 

pinMode(): Pinlerin giriĢ mi çıkıĢ mı olarak kullanılacağını belirler. GiriĢ olarak 

kullanılacaksa INPUT, çıkıĢ olarak kullanılacaksa OUTPUT yazılır. (Zayif,2015) 

pinMODE(7,OUTPUT) 

     pinMODE(9,INPUT) 
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digitalWrite():Digital çıkıĢ olarak belirlenmiĢ pinlere 1 veya 0 değerini vermeyi 

sağlar. 

digitalRead():Digital giriĢ olarak belirlenmiĢ pinlere 1 veya 0 değerini vermeyi 

sağlar. 

2.1.5.2 Analog giriĢ çıkıĢ fonksiyonları 

Arduino üzerindeki mikrodenetleyicide 0-5V arası arası gerilimler 0-1023 arasındaki 

sayılar olarak okunur. Arduino çeĢidine göre analog giriĢ sayıları farklıdır. 

analogRead(pinno) fonksiyonu ile analog giriĢten değer okumayı sağlar. PWM 

tekniği kullanılarak digital yöntemle analog çıkıĢ değeri üreterek analog çıkıĢ 

sağlanır. analogWrite() fonksiyonu ile 0-255 arasında bir değere sahip analog çıkıĢ 

elde edilir. 

En son olarak tüm digital pinlerden analog çıkıĢ elde edilemez. Yanında (≈) iĢareti 

olanlardan analog çıkıĢ elde edilir. 

2.1.6 HaberleĢme 

Arduino, bilgisayarla, baĢka bir arduino ile veya baĢka bir mikrodenetleyici ile 

haberleĢmek için bazı özelliklere sahiptir. Pin0(RX)  ve pin1(TX) digital pinleri ile 

5V seri haberleĢme sağlar. Aynı zamanda board üzerindeki bir arduino shield 

yardımıyla USB üzerinden seri haberleĢme sağlayabilir. 

2.1.6.1 Seri haberleĢme 

Seri haberleĢmede veriler tek hat üzerinden sırayla gönderilir. Daha az veri hattı 

gerektirdiği için daha sık kullanılır.Derlenilen programları arduino’ya yükleme iĢlemi 

sırasında kullanılan USB günümüzde en çok kullanılan seri haberleĢme çeĢididir. 

Arduino üzerinde bulunan UART ismi verilen seri haberleĢme ünitesi    

2 ayrı hattan (RX TX) seri haberleĢme gerçekleĢtirilir. (Zayif,2015) Arduino’nun 

çeĢidine göre haberleĢme üniteleri farklılaĢabilir.   

Seri iletiĢim komutları: 

 begin(): ĠletiĢimi baĢlatır. 

 write(): Binary veri gönderir. 

 read(): Gelen veriyi okur. 
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 readBytes(): Gelen veriyi toplu olarak okur. 

 print(): Veriyi text olarak gönderir. 

 end(): ĠletiĢimi sonlandırır. 

2.1.7 Programlama dili 

Arduino programlamada temel olarak 2 fonksiyon vardır: (Zayif,2015) 

1. setup(): Arduino çalıĢmaya baĢladıktan sonra bu fonksiyon ile pin ayarlama veya 

seri haberleĢmeyi baĢlatma gibi tek seferlik fonksiyonları çalıĢtırır. 

2. loop(): setup() fonksiyonunda hemen sonra çalıĢtırılır ve arduino çalıĢtığı sürece 

çalıĢmaya devam eder. 

Arduino programlama dili büyük küçük harfe duyarlıdır.(Zayif,2015) Verify butonu 

ile arduinoda yazılan programlar derlenir, upload butonu ilede yazılan program 

arduino’ya yüklenir. 

2.2 DC Motor 

Doğru akım elektrik enerjisini mekanik enerjiye çevirir. Zamanla yönü ve Ģiddeti 

değiĢmeyen akıma doğru akım denir. DA motor veya DC (Direct Current ) motor 

olarak adlandırılır. Motorun içindeki sargılara akım uygulandığı zaman sabit 

mıknatıslara zıt yönde oluĢan manyetik kuvvetin etkisi ile hareket etme prensibine 

dayalı olarak çalıĢır. Sargılara uygulanan akımın yönü sabit mıknatısa ters 

manyetik alan oluĢturacak Ģekilde ve sürekli olması gerekir. 

2.2.1 DC motor hız kontrolü 

Motor hızı maksimuma ulaĢmadan enerji kesilirse motor yavaĢlamaya baĢlar. 

Enerji yeterli sıklıkta sürekli kapanıp açılırsa sıfır ile maksimum arasındaki bir 

hızda motor  çalıĢmaya devam eder. PWM yöntemiyle motora belirli sıklıkla 

darbe iĢaretleri gönderilir ve motor belirli bir hızda çalıĢır. Darbe genliği 

değiĢtirilerek motorun hızlı veya yavaĢ çalıĢması sağlanabilir. 
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2.3 L298 Motor Sürücü Entegresi 

Arduino Motor Shield  L298 temelli bir motor sürücü kartıdır. Kart DC motorlar, 

step motorlar gibi çeĢitli yükleri sürmek için tasarlanmıĢtır. Arduino ile iki DC 

motoru sürmeyi ve aynı zamanda  hız ve yön kontrolü yapmayı sağlar.  

Her bir motorun çektiği akımı ölçmeye imkan sağlar. Kartın  kolay kullanılabilmesi 

için  üzerinde 6 adet konnektör vardır. 

Motor shield özellikleri: 

 2 DC motor ya da 1 step motor sürebilir. 

 5-12V arası DC çalıĢma gerilimine sahiptir. 

 Minimun 2A maksimum 4A akıma sahiptir.  

 Durdurma fonksiyonuna sahiptir. 

L298 motor shield güç iliĢkisine bakılırsa L298 motor sürücü entegresinin  lojik ve 

motor beslemesi olmak üzere iki adet güç giriĢi vardır. Motor Shield  harici bir güç 

kaynağından beslenmelidir. Motorlar için gerekli olacak akım USB 'nin akım sınırını 

geçeceği için harici güç beslemesi olarak AC-DC adaptör veya bir batarya kullanılabilir. 

Alterrnatif  güç bağlantısı,  Vin ve GND klemensleri üzerinden de yapılabilir. 

Arduino Motor Shield’in bağlandığı arduino’un zarar görmemesi için 7 - 12 V 

aralığında bir harici güç beslemesi kullanılmalıdır. Arduino Motor Shield bu aralık 

dıĢında bir voltajda kullanılacaksa,  Motor Shield ile birlikte kullanılan Arduino  

kartının çalıĢma limitlerinin altında olacağından Arduino düzgün çalıĢmaz.Arduino 

Motor Shield’in düzgün çalıĢabilmesi için arduinodan bağımsız bir kaynaktan 

beslenmesi gerekir. 

L298 motor shield giriĢ ve çıkıĢları ise A ve B olmak üzere iki ayrı kanala sahiptir. Bu 

kanallardan herbiri motoru sürmek veya ölçmek için 4 Arduino pini kullanır. Toplamda 

shield üzerinde kullanılan 8 pin vardır. ġekil 2.3’te görülmektedir. Her bir kanal ayrı 

olarak 2 DC motor sürmek için kullanılabilir.Arduino Motor Shield pin tablosu 

aĢağıdaki gibidir: 

Fonksiyon Kanal A Kanal B 

Yön D12 D13 

PWM D3 D11 

Fren D9 D8 

Akım ölçümü A0 A1 
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Motor ve güç bağlantısı için kullanılan, analog giriĢ için, A2 ve A3'e bağlı beyaz 

konnektörler ,Pwm çıkıĢı için, D5 ve D6'ya bağlı turuncu konnektörler, I2C (TWI) 

pinleri, biri giriĢ biri çıkıĢ için kullanılan 4 beyaz konnektör motor shield üzerinde 

bulunan diğer soket ve klemenslerdir. 

DC motorların bağlantıları için motor uçları kart üzerindeki Kanal A ve Kanal B 

klemenslerine bağlanır. Böylelikle yön pinleri HIGH ve LOW yapılarak motor yönü 

belirlenir, PWM pinleri ile de motor hızı kontrol edilebilir. Fren ise A ve B pinleri 

HIGH yapıldığında DC motorun hızı frenlenmiĢ olur. DC motorların çektiği akım 

ilgili pinlerinden ölçülebilir. Her bir kanal üzerindeki akıma orantılı Ģekilde A0 ve 

A1 pinleri üzerinden analogRead() fonksiyonu ile voltaj ölçülebilir.Arduino UNO ve 

Mega ile uyumludur. 

 

2.4 HC-05 Bluetooth Modülü 

Kablosuz seri haberleĢme uygulamalarında kullanılmak için tasarlanmıĢtır. Standart 

pin yapısı sayesinde istenilen farklı ortamlarda kolaylıkla kontrol edilebilir. 2.4 GHz 

frekansında haberleĢme imkanı sağlar ve açık alanlarda 10m mesafeye kadar 

haberleĢme yapabilir. Master ve slave olarak kullanım imkanı sağlar. 

Özellikleri: (Zayif,2015) 

 Bluetooth 2.0 destekler. 

 2.4 GHz frekans 

 50 mA akım 

 1.8-3.6V çalıĢma gerilimi 

 ≤+4 dBm çıkıĢ gücü 

 ≤-80 dBm hassasiyet 

 1MBps/1MBps senkronize hızı 

              ġekil 2.3  L293D 
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 2.1 MBps/160 KBps asenkronize hızı 

 26.9 x 13 x 2.2 mm boyut 

Bluetooth modülünde bilinmesi gereken 4 bacak bağlantısı vardır. Vcc, Gnd, RX ve 

TX'dir. Vcc (+) giriĢi ve Gnd(-) giriĢidir. ġekil 2.4’de gösterilmiĢtir. 3.3V'luk bir 

besleme yapıyoruz. TX (iletilen değer) bacağı Arduino tarafından transmit edilecek 

değeri göndermek için kullanılır. Arduino'dan baĢka bir cihaza komut veya mesaj bu 

yoldan iletilir. Ġletilen değer metin(text) bir değerdir. KarĢı tarafta bunu metin olarak 

okur ve iĢlem yapar. RX(alınan veri) baĢka bir bluetootlu cihazdan gelen mesajı 

okumak için kullanılır. Arduino buradan okuduğu mesaja göre iĢlemlerini 

gerçekleĢtirir. Bağlantı Ģekli ise Arduino kartın üzerinde bulunan 0.pin RX'i 

bluetooth modülünün üzerinde bulunan TX bacağına ve kartın üzerinde bulunan 1. 

pin TX bacağını ise modüldeki RX bacağına bağlayarak ġekil 2.5’de gösterildiği gibi 

haberleĢmeyi sağlıyoruz.  

 

 
 

 

 

 

ġekil 2.4  HC-05 Bluetooth modül 
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ġekil 2.5  HC-05 Bluetooth modül arduino  

                             bağlantı Ģeması  (Zayif,2015) 
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3.  ROBOT TASARIMI  VE  YAZILIMI 

3.1 Robot Yapımında  Kullanılan Malzemeler ve Montajı 

Bu çalıĢmada Arduino UNO kullanılmıĢtır ġekiĢ 3.1’de gösterilmiĢtir. .Arduinonun 

13 tane digital portundan 2 ve 13 numaralı portları hariç diğer digital portları motor 

shield tarafından kullanılmaktadır. Bundan dolayı 2 ve 13 numaralı portları HC-05 

bluetooth modülü ile haberleĢme yapabilmek amacıyla kullanılmıĢtır. 2 numaralı port 

RX olarak belirlenip HC-05 modülünden gelen bilgileri almak için kullanılmıĢtır. 13 

numaralı port ise TX olarak belirlenip HC-05 modülüne bilgi göndermek amacıyla 

kullanılmıĢtır. Bunun dıĢındaki 6 adet analog giriĢ/çıkıĢ portundan 0,1 ve 2 numaralı 

portlar digital çıkıĢ portu olarak tasarlanmıĢtır. 0 numaralı porta buzzer elemanı 

bağlanarak robotun kornası, 1 numaralı porta ön ledler bağlanarak robotun ön farları, 

2 numaralı porta ise arka ledler bağlanarak robotun arka farları tasarlanmıĢtır. 

 

 
 

 

Bluetooth modülü ġekil 3.2’de gösterilmiĢtir. Bluetooth modülünün RX ve TX  

portlarına arduino bağlantısında bahsedilen arduinonun 2(RX) ve 13(TX) numaralı 

portları Bluetooth modülünün RX ve TX portlarına çapraz olarak bağlanmıĢtır. Yani 

ġekil 3.1  Arduino UNO 
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arduinonun RX olarak tanımlanan 2 numaralı portu HC-05 modülünün TX portuna, 

arduinonun TX olarak tanımlanan portu HC-05 modülünün RX portuna bağlanmıĢtır. 

Burada dikkat edilmesi gereken konu Ģudur: Arduino 5V  HC-05 modülü ise 3.3V 

gerilim ile çalıĢmaktadır. Arduinonun 13(TX) numaralı portundan gelen 5V gerilim 

HC-05 modülne zarar verebileceği için gerilim bölücü devre kullanılarak bu gerilim 

3.3V’a düĢürülmüĢtür. AĢağıda gerilim bölücü devre açıklanmıĢtır. 

 
 

 

 

 

 

 

   =  +  +            =330+330+330= 990Ω 

  =   .I       5=990.I         I=0,005A 

      +  ).I            =660.0,005       =3.3V 

Motor shield devresi 4 adet DC ve 2 adet servo motoru kontrol edebilme imkanı 

sağlar. Motor shield ġekil 3.3’de gösterilmiĢtir. Motor shield’in 2 numaralı portu ile 

sol tekerlek, 4 numaralı portu ile sağ tekerlek kontrol edilmiĢtir. Motor shield’i 

arduino ile programlayabilmek için AFMotor.h kütüphanesi yazılıma eklenmiĢtir.  

 

ġekil 3.2  HC-05 Bluetooth modül 
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Bu kütüphanedeki setSpeed(ĠNT) fonksiyonu motorun hızını kontrol edebilmek 

için, run(FORWARD) fonksiyonu motorun ileri hareketini sağlamak için, 

run(BACKFORWARD) fonksiyonu motorun geri hareketini sağlamak için, 

run(RELEASE) fonksiyonu ise motoru durmak için kullanılmıĢtır. 

 

 
 

 

Tekerlekler robotun hareketini sağlamak amacıyla kullanılmıĢtır.ġekil 3.4   ve    

ġekil 3.5’de gösterilmiĢtir. Maliyet ve sürtünme göz önünde bulundurularak en 

uygun tekerlekler seçilmiĢtir. Güç sarfiyatını en aza indirmek ve robotun yönünü 

belirlemek amacıyla sarhoĢ tekerlek kullanılmıĢtır. Böylece ayrı bir elektrik 

motoruna ihtiyaç duyulmadan motora yön verme kabiliyeti kazandırılmıĢtır. 

 

 
 

 

2 adet kablo DC motora lehimlendi. Bu kabloların uçları motor shield’in 2 numaralı 

ve 4 numaralı portlarına bağlantısı yapıldı. Bu sayede tekerleklere hareket kabiliyeti 

kazandırıldı. Daha sonra DC motor pleksiglassa monte edilerek tekerleklerin 

takılacağı yerler tasarlandı. ġekil 3.6 ve ġekil 3.7’de gösterilmiĢtir. 

 

ġekil 3.3  L293D Motor Shield 

ġekil 3.4  Tekerlekler ġekil 3.5 SarhoĢ  tekerlek 
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Bu projede 13cmx6.5cm delikli plaket kullanılarak projenin elektronik anakartı 

tasarlanmıĢtır. Devre Ģeması bir önceki bölümde açıkça belirtilmiĢtir. ġekil 3.8’de 

gösterilmiĢtir. 

 

 
 

 

Son olarak robotun tüm elemanları pleksiglass gövde üzerine ve birbirine monte 

edilerek robot tasarlanmıĢtır. ġekil 3.9 ve ġekil 3.10’da gösterilmiĢtir. 

 

 

ġekil 3.6  DC motor tekerlek  

                 bağlantıları 

ġekil 3.7  DC motor pleksiglass  

                bağlantısı 

ġekil 3.8  Devre bağlantıları 

ġekil 3.9  Robot üstten görünüm 

 

ġekil 3.10  Robot yandan görünüm 
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3.2 Yazılımda Tanımlanan DeğiĢkenler ve  Fonksiyonlar 

 L298 motor sürücü entegresi için geliĢtirilmiĢ AFMotor.h  kütüphanesi eklendi. 

Bu kütüphaneye ait setSpeed ve  run fonksiyonları kullanılmıĢtır. setSpeed 

fonksiyonu motorun dönüĢ hızını belirlemek için, run fonksiyonu ise motorun 

ileri, geri hareketini ve durmasını sağlamak için kullanıldı.  

 Bilgisayar ile arduino arasındaki seri haberleĢmeyi sağlamak için SoftSerial.h 

kütüphanesi eklendi. Bu kütüphanedeki fonksiyonlar kullanılarak arduino 

üzerindeki veriler bilgisayar ekranından takip edilebilmektedir. 

 hc05(2,13)  değiĢkeni tanımlanarak RX ve TX port numaraları belirlendi. 

 HC-05 modülünden gelen verileri tutmak için bdata değiĢkeni tanımlandı. 

 Motorların hız değerlerini kontrol etmek için sağ_hiz, sol_hiz ve hiz_kes 

değiĢkenleri tanımlanarak bu değiĢkenlere değer atandı. 

 Buzzer elemanının kontrolü için korna değiĢkeni tanımlandı. Ġlk değerine false 

atanarak robotun ilk çalıĢır durumunda buzzer pasif hale getirildi. 

 Dörtlü far kontrolü için dortluKont, of ve af değiĢkenleri tanımlandı. Ilk 

durumda sıfır değeri atanarak ledlerin sönük durumda olması tasarlandı. 

 Ön ledler ve arka ledlerin ayrı ayrı yanıp sönmesinin sağlanması için onfar ve 

arkafar değiĢkenleri atandı. Ġlk durum değerleri sıfır belirlenerek sönük durumda 

olmaları tasarlandı. 

 Dörtlü far kontrolünde yanıp sönme arasındaki zamanın kontrolü için yz, ez 

değiĢkenleri tanımlandı. 

 ileri_git fonksiyonu tanımlanarak iki motorunda aynı hızla ileri yönde hareketi 

sağlandı. 

 geri_git fonksiyonu tanımlanarak iki motorunda aynı hızla geri yönde hareketi 

sağlandı. 

 dur fonksiyonu tanımlanarak motorun durması sağlandı. 

 dortlu fonksiyonu ile dört ledin bir saniye aralıklarla yanıp sönmesi sağlandı. 

 Serial.begin fonksiyonu ile bilgisayarla arduino arasındaki seri haberleĢmeyi 

baĢlattık. 

 hc05.begin fonksiyonu ile HC-05 modülü ile arduino arasındaki haberleĢmeyi 

baĢlattık. 
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 bdata değiĢkeninde tutulan değerler doğrultusunda motorun yön ve hareket 

kontrolü sağlandı. 

 Mili saniye cinsinden arduinonun çalıĢma zamanını döndüren millis 

fonksiyonu kullanıldı. 

ÇalıĢmanın tüm kodlarına ekler kısmından ulaĢılabilmektedir. 
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4.  SONUÇ VE ÖNERĠLER                                                    

 

 Bu çalıĢmada, uzaktan kontrollü elektromekanik bir sistemde,  android tabanlı bir 

telefon ile bluetooth üzerinden bir aracın kontrol edilmesi sağlanmıĢtır. Bu  kapsamda  

bluetooth kontrollü gezgin bir robot tasarlanmıĢtır. Bu gezgin robot; DC motor, arduino 

yazılımı, servo motor kontrolü, dc motor sürücü entegre devresi gibi alt sistemlerden 

oluĢmaktadır. Ardunio ile  bluetoth kontrollü robot tasarım projesi iki aĢamadan 

oluĢmuĢtur. Donanım kısmı; servo motorlar, sensör ve dc motor, yazılım kısmı ise; 

android cihazdan verilen talimatlara göre belirlenen algoritmalara karĢılık vermesi için 

arduinonun yazılımının yazılması olarak ayrılmıĢtır. Tasarlanan robotun ana iĢlevi Ģöyle 

açıklanabilir: Bluetooth kontrollü  robot sahip olduğu bluetooth modülü ile android 

cihazdan verilen talimatlara göre yönünü belirleyip hareketini sağlayacaktır. Tasarlanan 

çok fonksiyonlu robota kullanıcının istediği yönde hareket sağlanabilmektedir. Bunların 

yanısıra bu aracın üzerine özel olarak programlanan bir telefon yerleĢtirilerek, sayesinde 

anlık konum bildirme iĢlemi veya kamera yerleĢtirilerek anlık izleme iĢlemi 

gerçekleĢtirilebilir.  Bu durumda sistem biraz geliĢtirilerek uzaktan kontrollü aracın 

istenmeyen kiĢileri bulması ve imha etme özelliği geliĢtirilebilir.Yapılan çalıĢma  

Bilgisayar Kontrollü Gezgin Robot Uygulaması (Özen,2000) ile karĢılaĢtırıldığında bu 

çalıĢmada veri aktarımı RS232 portu üzerinden kablo ile sağlanmaktadır. Halbuki  

bizim çalıĢmamızda veri aktarımı bluetooth ile sağlanmakta ve bunun bir çok avantajı 

bulunmaktadır. Bluetooth ile veri aktarımı otomatik ve devamlı olduğundan kablo ile 

haberleĢmeye göre veriler sürekli güncellenmektedir ve kablo karmaĢası 

bulunmamaktadır. Kablo ile veri aktarımı yapılan çalıĢmada kablo arızalandığında 

kabloyu değiĢtirmek gerekecektir. Bluetooth ile haberleĢmede buna ihtiyaç yoktur. 

Bluetooth böylelikle kablo maliyetini de ortadan kaldırmıĢtır. Farklı cihazlara bağlantı 

yapılırken ekstra kabloya ihtiyaç olacaktır.Bluetooth haberleĢme robotun maliyetini de 

azaltmıĢtır. Diğer öenmli kriter ise veri aktarım hızıdır. Bluetooth veri aktarım hızı en 

fazla 721 Kbps’dır. Bu hız seri arabirimden 8 kat daha fazladır. Böylece robot ve cihaz 

arasında daha hızlı bir veri akıĢı sağlanmıĢ olur. 
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 Bu çalıĢmanın bir sonraki aĢaması olarak robota ultrasonic mesafe sensörü 

takılarak istenilen cisimlerin mesafelerinin algılanması sağlanabilir. Evlerimizdeki 

doğalgaz kaçakları, fabrikalardaki zehirli kimyasal gazların sızması gibi insan 

hayatını tehlikeye sokabilecek durumlarda robota gaz sensörü eklenerek ortamdaki 

gaz yoğunluğu ölçülüp ona göre müdahale edilebilir. Olağanüstü yangınlar gibi  

insanların olaylara müdahale etmesinin hayati riskler içerdiği durumlarda gezgin 

robotların uzaktan kumanda edilmesi sağlanarak istenilen verilere ulaĢılabilir. Yani 

robota gezginlik kabiliyetinin yanında yangın söndürme sistemi eklenerek insanların 

giremeyeceği kadar tehlikeli veya dar yerlerde daha küçük boyutlara sahip robotlar 

içeri girerek yangına müdahale etme Ģansına sahip olurlar. 
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EKLER 

EKA.1 : Kodlar 

AF_DCMotor  mRight(2); 

AF_DCMotor  mLeft(4); 

char bdata,k; 

int sag_hiz=255; 

int sol_hiz=255; 

int hiz_kes=200; 

bool korna=false; 

bool dortluKont=0, of=0, af=0; // dörtlü far kontrolü 

bool onfar=0, arkafar=0; // far kontrolü 

int yz,ez=0; 

void ileri_git(int l_hiz,int r_hiz){ 

mRight.setSpeed(r_hiz); 

mLeft.setSpeed(l_hiz); 

mRight.run(FORWARD); 

mLeft.run(FORWARD); 

} 

void geri_git(int l_hiz,int r_hiz){ 

mRight.setSpeed(r_hiz); 

mLeft.setSpeed(l_hiz); 

mRight.run(BACKWARD); 

mLeft.run(BACKWARD); 



  

32 

} 

void dur(){ 

mRight.run(RELEASE); 

mLeft.run(RELEASE); 

} 

 

void dortlu(){ 

yz=millis(); 

if(yz-ez>1000){ 

if (of==1 && af==1){ 

digitalWrite(A1,LOW); 

digitalWrite(A2,LOW); 

of=0; 

af=0; 

} 

else{ 

digitalWrite(A1,HIGH); 

digitalWrite(A2,HIGH); 

of=1; 

af=1; 

}   

ez=yz; 

} 

  

} 
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void setup() { 

Serial.begin(9600); 

hc05.begin(9600); 

pinMode(A0,OUTPUT); // Korna kontrolü 

pinMode(A1,OUTPUT); // ON FAR 

pinMode(A2,OUTPUT); // ARKA FAR 

} 

void loop() { 

if (hc05.available()){ 

bdata=hc05.read(); 

} 

if(bdata=='F'){ 

hiz_kes=0; 

ileri_git(sol_hiz,sag_hiz); 

} 

else if(bdata=='B'){ 

geri_git(sol_hiz,sag_hiz); 

} 

else if(bdata=='G' || bdata=='L') { 

ileri_git(sol_hiz,hiz_kes); 

} 

else if(bdata=='I' || bdata=='R') { 

ileri_git(hiz_kes ,sag_hiz); 

} 

else if(bdata=='H' || bdata=='L') { 

geri_git(sol_hiz,hiz_kes); 
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} 

else if(bdata=='J' || bdata=='R') { 

geri_git(hiz_kes ,sag_hiz); 

} 

else dur(); 

  if(bdata=='V'){korna=true;} 

else if (bdata=='v'){korna=false;} 

if (korna==true){digitalWrite(A0,HIGH);}     

else {digitalWrite(A0,LOW);} 

  if(bdata=='X'){dortluKont=true;} 

else if(bdata=='x'){dortluKont=false;} 

if (bdata=='W'){onfar=true;} 

else if(bdata=='w'){onfar=false;} 

if (bdata=='U'){arkafar=true;} 

else if(bdata=='u'){arkafar=false;} 

  if (dortluKont==true){ 

dortlu(); 

} 

else{ 

digitalWrite(A1,LOW); 

digitalWrite(A2,LOW); 

if(onfar==true){digitalWrite(A1,HIGH);} 

else {digitalWrite(A1,LOW);} 

if(arkafar==true){digitalWrite(A2,HIGH);} 

else {digitalWrite(A2,LOW);} 

} } 
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