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OZET

Bu ¢alisma yeni dogan(0-6 ay) kolik bebeklerin uyku diizenlerinin kurulmasma katkida
bulunarak ve bu kisa periyotta ebevenylere daha uzun dinlenebilme siiresi kazandirmak
tizerine kuruludur. Kolik durumu, yeni dogan ve gelisimi normal olan bebeklerde goriiliir.
Ayrica bebeklerde en az ti¢ hafta siireli devam eden huzursuzluk ve aglamalara neden olur.
Bu c¢alisma ile yapilan besik sayesinde bebekler kesintisiz, daha uzun bir uykuya sahip
olmaktadir. Ayrica ¢alismamiz, ebeveynlerin daha iyi dinlenebilmelerini, daha huzurlu bir
aile ortamini saglamalarini ve anne siitiiniin daha verimli hale gelmesini saglamaktadir.
Tasarlanan mekanizma ile besigin temel tasiyicisi olan krank mekanizmasi tasarimi
kurulmustur. Bu mekanizma yardimiyla 2 boyutta hareket edebilme kabiliyetine sahip bir
yapt ortaya ¢ikarilmigtir. Krank mekanizmasi igerisinde kullanilan 2 adet DC motor ile
besigin ileri-geri ve yukari-asagi hareketleri saglanmstir. iki motorun birlikte aktif olmasi
durumunda ise oval hareket elde edilmistir. Bebek besiginin sicaklik ve nem degerlerinin
gbzlenebilmesi amaciyla, dijital sensor olan dht22 sensori kullanilmigtir. Gelen analog bilgi,
dijitale ¢evrilip mikroislemciye aktarilmistir. Calismada iki adet arduino mega kullanilmustir.
Birinci arduino, bebek besiginin yanina eklenmistir. Arduino igerisine besigin hareket
modlari, ortamin sicaklik ve nem degerleri ile bebek sesinin algilanmasi &zellikleri
eklenmistir. Bu bilgiler de lcd ekranda gdsterilmistir. Ikinci arduino ise besikten uzakta bir
alanda ebeveynlerin yanina konulmustur. Mikrofonla algilanan bebek aglama sesinin buzzer
yardimiyla ebeveynlere haber vermesi saglanmistir. Ayni sekilde bebegin agladigi sonucu da
lcd ekranda gosterilmistir.

Calismamizda yapilan krank mekanizmasi ile besik hareket sekilleri ¢ogaltilarak besigin

diger modellerden farkli yanlari ortaya konulmustur. ilerleyen dénemlerde video kamera



ozelligi ile bebekler takip edilebilir. Ayrica bluetooth sheet yardimiyla besik, telefondan
kontrol edilir hale getirilebilir. Bu 6zellikler ile ¢alismamiz ileriki dénemler iginde de

gelistirilmeye agiktir.

Anahtar Kelimeler: DC Motor, arduino, 1s1 ve nem sensori, kolik bebek, buzzer
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ABSTRACT

This study has been arrenged to contribute that newborn (0-6 months) colic infants's sleeping
pattern is established and parents can contain to more relax time in this short period. Colic
position is seen in newborn and normal development babies. Besides this position causes
ongoing uneasiness and crying in babies at least three weeks. Thanks to cradle conducted
babies have uninterrupted and more time sleeping with this study. Also our study provides
that parents can rest better, they provide a more peaceful family environment and human
milk has gotten more fertile. Crank mechanism design that is basis conveyor of cradle was
set up. Structure that has ability to move at two dimensional was revealed by means of this
mechanism. Reciprocating and seesaw motions of cradle was provided with two DC motors
that was used in the crank mechanism. Spiral motion was obtained in the active situation of
two motors. dht22 sensor that is digital sensor on the purpose of observing heat and moisture
rates of baby cradle was used. Coming analog data was transferred to digital and
microprocessor. Two mega arduinoes was used in the study. First arduino was added next to
the baby cradle. Properties such as motion mods of cradle, heat and moisture rates of
environment and detection of baby voice was added. These datas was indicated on the lcd
display. Second arduino was placed next to parents far from cradle. Baby crying volume
detected with microphone provided to inform to parents by means of buzzer. In the same
way baby's crying result was showed on the lcd display.

Different properties of cradle from other models was revealed by raising patterns of
movement of cradle with crank mechanism conducted in our study. Babies can be pursued

with its video camera property in the forthcoming terms. Besides cradle can be rendered



controllable with phone by means of bluetooth sheet. Our study is open to improvement on
the following terms.

Keywords: DC Motor, arduino, heat and humidity sensor, colic baby, buzzer

Vi



TESEKKUR

Bu tezin hazirlanma asamasinda maddi manevi katkilar1 bulunan basta degerli
damgmamm Dr. Ogr. U. Muhammet Serdar BASCIL'a, emeklerinden dolay1 tesekkiir
ederim.

Calisma esnasinda, her tiirli destegini esirgemeyen aileme c¢ok tesekkiir ediyor,

saygilarimi sunuyorum.

vii



Tablo 1.1:
Tablo 2.1:
Tablo 3.1:
Tablo 3.2:
Tablo 3.3:
Tablo 3.4:
Tablo 3.5:
Tablo 6.1:

Tablo 6.2:

TABLOLAR LiSTESI

Sayfa
Ortalama gii¢ i¢in performans degerlendirmesi..........c.ccevcverueennen. 8
Bebekte Siddetli Aglama ve Huzursuzluk Nedenleri..................... 15
Dhtl1 ile Dht22 Sicaklik ve Nem Sensorlerinin Farklari............... 34
nRF24L01 Modiiliiniin Teknik OzelliKleri..........c.cccvovrvvrvererrrnnnne, 35
nRF24L01 Alic1 Verici Entegresi Pin Ozellikleri...............c.......... 36
nRF24L01 Alict Verici Entegresi Mod Se¢imleri...........ceevvreeenee. 37
LCD Ekranin Bacak Baglantilart..........cccccooeiiiiiiiiiicicin, 39
Ticari Tasarim Ornegi ve Hazirlanan Akilli Besik Tasarmmi
Arasindaki Ozellik Karsilastirtlmast...........c.c.oveveeeeeereeeeeeeeeeenennne. 59
Akilli Besik Calismasi Igin Performans Degerlendirmesi.............. 59

viii



Sekil 1.1 :
Sekil 1.2 :
Sekil 1.3 :
Sekil 1.4 :
Sekil 1.5 :
Sekil 1.6 :
Sekil 1.7 :
Sekil 2.1 :
Sekil 2.2 :
Sekil 2.3 :
Sekil 3.1 :
Sekil 3.2 :
Sekil 3.3 :
Sekil 3.4 :
Sekil 3.5 :
Sekil 3.6 :
Sekil 3.7 :
Sekil 3.8:
Sekil 3.9 :

Sekil 3.10:
Sekil 3.11:
Sekil 3.12:
Sekil 3.13 :
Sekil 3.14 :

Sekil 3.15
Sekil 4.1
Sekil 4.2
Sekil 4.3

SEKILLER LISTESI

Rocker Bebek Be§ifi AYart........cccovviiiiieiiiiiiiesicneese e
AZ AlGUAMA......ceiiiiiiieceeeee e
IS1ak SENSOT ...eeieiiiiieiie s
Rezonant Elektrik Be§iSi.....cccevirveeriiiiiiiiiiiiicieceeeeec
Ahsaptan Yapilan Rezonant Elektrik Beigi.........ccoovvviiviiiiicnnnn,
Gri Tonlamal1 Serit ve Dinamik ADC Degeri...........ocoovvviiinnenne.
On Amplifikatdr ve Kenar Yumusatma Devresi..............cc.oveeeeee..
KOITK BEIITHEI. ......cvciiiiiiccce e
Onemli Kolik Nedenleri.......cocovvveruererriercreeeeeeeseeeeeeesesessseesenenes
Kolik Bebeklerde Gozlenen Durumlar.............ccccooeveniieiiiiiiennnn,
Prego 4034 Gaby Ana Kucagl.......cccoovvvviiiiiiiiniiiic i
RedUKtOrIii DC MOLOT......cciiiieiiieiie e
ATAUING MEBGA. ...
Arduino Mega Bacak Baglantilart.............ccooeiiiiiiiiiiiiiiiin,
L298N MOtOr SUITCT. ...veeevvieiiiieiiii et
Rolenin Calisma Prensibi.......c.ccovvveeiiiiiiiiiiiiieesiee e
5V 4 Kanallt Role Karti.......cccoooiiiiiiiiiiiie e
Akim Kontrolii Saglayan ROle.........cccoeviiiiiiiiiiiie
Buzzer D1§ Yapist. ..o
Dht22 D1§ YaPISTeeiireiieieiie i
NRF24L01 Wireless Alic1 Verici Modiilii Pin Baglantilari..................

nRF241.01 Sistem Blok Diyagrami...........cccocoeiiiiniiniiniiiiecnns
LCD Ekran Bacak Baglant1lart............ccooocvvvieiiiiiiniinn,
12V ve 7A Degerinde AKiL........coooveiiniiiiiiiiiiiie e
12V ve 7A Degerinde Adaptor..........c.uveeeeeeeriiniiiineeiein e e
Akilli Besik Devre Tasarimi........cccoveeeiiieriiiieiiiieniee e
Krank-Biyel Mekanizmast I¢ Yapist........ccccoevvievivvieniiierienennne,

Krank Mekanizmasi Baglanti Ve Ag1lari..........cccccovriiiiinnniennenn,



Sekil 4.4

Sekil 4.5 :
Sekil 4.6 :
Sekil 4.7 :
Sekil 5.1 :
Sekil 5.2 :
Sekil 5.3 :
Sekil 5.4 :
Sekil 5.5 :
Sekil 5.6 :
Sekil 5.7 :
Sekil 5.8 :
Sekil 5.9 :
Sekil 5.10:
Sekil 5.11:
Sekil 5.12:
Sekil 5.13:
Sekil 6.1 :

Besigin KUMUIUMU. ...
Besik Kurulumu Baglantilart...........ccoovvvvviviiiiiiiiiiii,
VErIC DEVIESI....ccviiiiiiiiiiii i
ATLCT DEVICSI. .ttt
DC Motorun Baglantilart............eevevveiiiiiiiiiiiiiienee e
Rediiktorlii DC Motorun Krank-Biyel Mekanizmasina Eklenmesi
Motor Siiriicii ve Rolenin Verici Devresinde Kullanilmasi...................

Akt ve Motor Siirticti Baglantist.........cccocevveiiiiininsiieiee e
Kullanilan Devre Elemanlar1 ve Baglantilart..............c.cocoovvvennennnne
Besik Hareket Modlart........o.ooviiiiiiiiiiiiii e
Dht22 Sensoriin Arduino ile Baglantist..........ccocovvviinniiiiicnnnn,
Verici Devresine Mikrofonun EKIENMES...........ccovviviiiiiiiinnnn,
NRF24L01 Wireless Modiiliiniin Arduino ile Baglantisi...........cc..........
Alict Devresinde Bebek Aglama UyariSt.......ccccoevcviiiniiinnneniennn
Besik Ozelliklerinin Lcd Ekranda GOriintiisii..........evevevevevevevevnnne,
LCD Ekranin Arduino ile Baglantist.............eueveeieiiiiiiiiiiiieiiieieieieeeeeee.
Akilli Besik CaliSmast.........covveiiiiiciiiiec e

Konumun Trapezoid Profilli Hiz ve IVMESi...........cccccovevivicnenann,



LCD
PA
DC
Hz
GHz

MHz
KHz
RA
mA
mwW
GND

mV

KISALTMALAR LISTESI
Liquid Crystal Display
Power Amplifier
Direct Current
Hertz
Giga Hertz
Resistors
Mega Hertz
Kilo Hertz
Mikroamper
Mili Amper
Mili Watt
Ground
Volt
Milli Volt
Mikrovolt

Amper

Xi



1. GIRIS

Organizmanin gevreyle iletisiminin degisik siddette uyaranlarla, geri dondiirtilebilir
bicimde gecici, kismi ve periyodik olarak kaybolmasi durumu uyku olarak
tammlanir. Insanlarda uyku ve uyaniklik déngiisii, dongiisel ve homeostatik

etkenlerle diizenlenmektedir [1].

Uyku, saglikli bir yasamin en onemli pargalarindan biridir. Dogumuyla birlikte
insanlarin biiylime, gelisme, dinlenme ve 6grenmesini saglayan, insanlar1 bir sonraki

giine hazirlayan periyottur [2].

Yas ve gelisim diizeyi ile uyku diizenlemesi arasinda paralel bir iliski vardir.
Yenidogan bir bebek 24 saatin 16 saatini uykuda gecirirken, Bu siirecin 8-10
arasindaki kismi1 geceye aittir. Ilerleyen zamanlarda uyku ihtiyaci gittikce azalir. Bir
yasinda bu siire yaklasik 11 saat gece uykusu ve 2 saat de giindiiz uykusu olmak

tizere 13 saate inmistir [3].

Yeni dogan bir bebegin bir yasini gegtikten sonra Ogrenmesi gereken Onemli
aligkanlik uykudur. Bu anlamda da dogru beslenme diizgiin bir uyku i¢in énemli bir
etkendir. Yeteri kadar alinmayan uyku cocuklarda davramig problemlerine yol
acabilir. Cocuk, ebeveyn ve g¢evre ile ilgili cesitli faktdrlerin bebegin uyku gelisimi
tizerinde 6nemli rolii vardir. Bunlar arasinda ailenin sosyoekonomik durumu, egitim
diizeyi, fiziki ¢evre (giiriiltii, aydinlatma, elektronik alet), yatak ve oda paylasima,

uyuma saatleri, uyuma-uyanma periyotlar1 gibi faktorlerde yer almaktadir [4].

Iyi bir uykunun olusmas icin gevresel kosullarin da diizenlenmesi gerekir. Is1, 151k,
ses, elektromanyetik alan gibi ¢evre unsurlariin uykuya etki edebilecegi diistiniiliir.
Cep telefonu, televizyon, bilgisayar vb. aletlerin ¢evreye yaydigi elektromanyetik
alanin biyolojik sistemler ve insanlar iizerinde; uyku bozukluklari, bas agrisi, miyalji
gibi olumsuz etkileri belirtilmistir. Owens ve arkadagslarinin okul ¢agi ¢ocuklarda
yaptiklar1 bir calismada, c¢ocuklarin % 26’sinin uyudugu ortamda televizyon
bulundugu, uyudugu odada televizyon bulunan ¢ocuklarda uykuya dalma ile ilgili ve

genel uyku bozukluklart ile ilgili sorunlarin daha fazla oldugu tespit edilmistir [5].



Biyolojik yapiy1 etkileyen en énemli durumlardan biri uykudur. Bu anlamda asirt
uykusuz  gegen zamanlarda bireyin  bagisiklik  sisteminde, beslenme
metabolizmasinda, Viicudun 1s1 kontroliinde ve diger diizenleyici sistemlerde
bozulma goriilebilecegi bilinir. Konuyla ilgili bilimsel ¢alismalarda 10-14 yas
cocuklarin yaklasik dortte birinde uyku sorunu goriildiigii ve uygun olmayan uyku
aligkanliklar1 sonucundaki yetersiz uyku siiresinin ¢ocuklarda yayginlasarak bir halk
saglig1 sorunu haline geldigi belirtilmektedir. Uyku siiresinin azalmasi ve giindiiz
uyuma ihtiyact ¢ocuklarin fiziki ve psikolojik hayati ile okul basaris1 ve aile

iliskilerini etkileyebilmektedir [6].

Uyku—uyaniklik diizeni ile biliyime ve gelisme arasinda dogrudan bir iligki
bulunmaktadir. Biiylime ve gelisme doneminde c¢ocuklarda uyku bozukluklarinin
goriilme orani artmaktadir. Cin’de 2-12 yas grubu g¢ocuklarin %21.2’inde uyku
bozuklugu tespit edilmisken, Isvicre’deki 5-6 yaslarindaki cocuklarda ise %26.9
oraninda uyku bozuklugu tespit edilmistir. Karacal’in c¢alismasinda da diger
caligmalardaki oranlara yakin olarak ¢ocuklarin %28.9’unda uyku bozuklugu tespit
edilmistir. Bu tespitler toplumlar aras1 farkliliklar olmakla birlikte ¢ocuklarda uyku

bozuklugu konusunda anlamli bir fark olmadigin1 gostermektedir [7].

Bebeklik ve ¢ocukluk caginda goriilen uyku bozukluklar1 baslangicta tedavi
edilmezse, sliregen hale gelip yetiskin donemde de devam edebilir. Bu sebeplerle,
var olan uyku sorunlarinin erken donemde tanimlanip tedavi edilmesi birey ve
toplum saghgi agisindan onemlidir. Anne-babalarin ¢ocuk yetistirme degerleri de
cocuklarmm uyku aliskanlhiklarinin = olusmasinda etkili olmaktadir. Gecenin
baslangicinda yatagi disinda uykuya dalan bebeklerde, siire¢ icerisinde, tekrarlayan
uyanmalar daha sik olmaktadir. Bunun aksine, uyumaya kendi yataginda baslayan

bebeklerin geceleri uyandiklarinda uykuya doniisleri daha kolay olmaktadir [7].

Uyku donemi ve uyku kalitesi, cocuklarin gelisimini etkilemektedir. Uyku diizeni ve
kalitesini etkileyen faktorler arasinda beslenme, beslenmeden sonra bebeklerin yatis
pozisyonlar1 ve uykuya hazirlik déoneminde yapilan davranislar yer alir. Yenidogan
bebekler, giinde ortalama 16-20 saat uyumaktadirlar. Bebeklerin yaslar1 biiylidiikge

uyuma siireleri giderek azalmaktadir. Yeni dogan bebeklerde sirkadiyen ritm heniiz



olmadigindan, bebekler gece-giindiiz farkini algilayamamaktadirlar. Sirkadiyen ritm,
bebek 2-3 aylik oldugunda gelismektedir [8].

Yeni dogan bebekler uykularini alamadiklarinda huzursuzluk, aglama ve daha bir¢ok
etki goriilmektedir. Boyle bir durumda oncelikle bebegin uyku diizeni bozulurken
dolayli yoldan ebeveynler de etkilenmekte ve uykusuz kalmaktadir. Giin igerisinde
harcadiklar1 zamanin igerigi degismekte ve olumsuz olarak etkilenmektedirler. Ayni
sekilde yeni dogan bir bebek i¢in uyku diizeninin bozulmasi ilerleyen dénemlerde
egitim ve sosyal hayatlarin1 da etkilemektedir. Bu yiizden bir birey i¢in uyku

diizeninin bebeklikten itibaren olusturulmas: gerekmektedir.

Bebekler uykularmi yeterince alamazlarsa huzursuzluk, uyaranlara cevapta
yetersizlik, agriya duyarliligin artmasi ve ajitasyon gibi belirtiler goriilmektedir.
Bebegin uyku diizeninin bozulmasi, ailenin de uyku diizenini etkilemektedir. Bu
etkilenmeden dolayi, ailelerin giinliik yasamlarinda degisimler meydana gelmektedir.
Uyku diizeni, ilerleyen yaslarda c¢ocuklarin dikkat diizeyi, okul basarisi, sosyal
gelisim ve fiziksel yeteneklerini etkileyen bir durum oldugu i¢in yeni dogan

doneminden itibaren saglikl1 bir uyku diizeni olusturulmalidir [9].

Calismamizin asil amaci ise daha ¢ok yeni dogan bebekler igerisinde kolik bebekler
tizerine olmaktadir. Kolik bebek, dogumu izleyen ilk {i¢ ayda asir1 aglama bebeklerde
cok sik rastlanan bir yakinmadir. Bebeklerin giin icindeki aglamalari, ilk basta
diizensiz olup aglamalarin 6zellikle aksam saatlerinde arttig1 gézlenmektedir. Normal
aglama, dogumdan itibaren ilk haftalarda baslayip 6-8. haftalara dogru gilinde en
fazla 2- 3 saate kadar ulasan aglamadir. Kolik bebekler ile ilgili ayrintili bilgiler, 2.

boliimde verilecektir [9].

Calismamiz kolik bebeklerin aglamasi iizerine olup onlarin kesintisiz ve daha rahat
bir uyku almalarin1 saglamak {izerine olmustur. Bu alanda ge¢cmisten giiniimiize

bircok calisma yapilmistir.

2014 yilinda Mebin P M Sangeeth Unnikrishnan Afshan K Rahman Athira M 1 Yrd
Vijayalakshmi K tarafindan tasarlanan Akilli Bebek Rocker, galisan ebeveynler icin

biiyiik 6l¢iide rahatlama anlamina geliyor. Bebegin gozetimsiz birakilamayacagi ve



nihai bakima ihtiyaci oldugu gergegi goz oniine alindiginda, sistem dikkat gerektiren

kosullar1 kontrol etmek i¢in donatilmistir [10].

-

Sekil 1.1 : Rocker Bebek Besigi Ayari

Bebek aglamasi, mikrofon preamplifikatdr devresi kullanilarak tespit edilir. Devre,
kondenser mikrofon, direngler 1m386 ses amplifikatorii vs. malzemeler igerir.
Amplifikatoriin -~ ¢ikisi, mikro  denetleyicinin  analog  girisine  beslenir.
Mikrodenetleyici, aglama tespit edildiginde motoru dondiirmek {izere

programlanmistir [10].

R3
0%

c2
| &vi
R1 R2 WouF
n 00K
Cl‘ Q1 c3 |
MIC:A 1 —— e
- 10uF
3 —_—
C_‘

Sekil 1.2 : Ag Algilama
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Sekil 1.3 : Islak Sensor

2015 yilinda Chun-Tang Chao tarafindan hazirlanan g¢alisma, bebek ¢igliklarinin
tanindig1 bir arduino tabanli rezonant besik tasarimi iizerinedir. Bir elektrikli besikte
bebek ¢igliklar1 tanimak igin, ilk problem olan ses veri toplama devresini
tasarlamaktir. Bebek aglamalarim1 edinme kismini ilk olarak tanimlanmis ve bunu
bebek aglamalarini tanimak {izere Onerilen yontem izliyor. Bu konu ana iglemci
olarak bir Arduino UNO kullanan, bebek ¢1glig1 tanima 6zelligine sahip bir rezonant

elektrik besigi tasarimi1 6nermektedir [11].

Sekil 1.4 : Rezonant Elektrik Besigi

Oncelikle bu tasarimda, bir alt yatak sistemi ve bir itme kuvveti, torka olan mesafeyi
arttirmak icin besigin altina yerlestirilir. Itici gii¢ besigin titresimi ile senkronize

oldugunda, maksimum ¢ikis cevabi rezonans prensibine gore elde edilir. Pratik



durumlarda, bir besigin salinim frekansi bebegin agirligina bagh olarak degisecektir,
bu yiizden sabit frekansli bir itici gii¢, miimkiin olan en diisiik gii¢ tiiketimini
saglayamamaktadir. Bunu saglamak icin, sensorlerin yardimina ihtiya¢ duyulur ve
daha sonra kuvvet enerji tasarrufu ve sallanan genligi kontrol etmek icin gereken

stire boyunca siirtilecektir [11].

Gii¢ tiiketimi sorununa ¢k olarak, besik isleminin zamanlamasi da 6nemli bir
konudur. Elektrikli bir besigin her zaman sallanan bir durumda olmasi uygun
degildir. Ciinkii akilli bir elektrik besigi, periyodik olarak durmali ve bebek
aglamalar1 tespit edildiginde bagimsiz olarak sallanmalidir. Yeni dogan bebekler igin
aglama, aclik, uykusuzluk, agr1 vb. ihtiyaglarini ifade etmelerinin birincil yolu olup,
bunlarin hepsi siire ve siklik agisindan farklilik gosterir. Zaman ve frekans
alanlarindaki bu ses Ozellikleri, lineer tahmin katsayilar1 ve sifir gegis hizlar1 gibi
popiiler 6zellik ¢ikarma yontemleri ile akustik analiz igin ¢ikarilabilir. Ek olarak,
temel frekans ( f0), siklikla ses perdesi olarak adlandirilan vokal kodlama titresiminin
ortalama frekansi, akustik analiz i¢in siklikla kullanilir. Bebek aglamasinin
tanimlanmasinim dogrulugunu artirmak igin, destek vektor makinesi veya destek

vektor regresyonu gibi 6grenme yetenekleri olan siniflandiricilar da uygulanir.

Siiresiz bir sistem i¢in, itici glicii bulunan sistemlerin dogal frekansi ile ayni frekansa
sahipse, saf rezonans meydana gelir ve sistem ¢ikisi sonsuzluga ulasir. Bununla
birlikte, gercekte, hava direnci enerji kaybina neden olur; Pratik bir salinim sistemi
tasarim1 i¢in kiigiik bir soniimleme oranmna sahip bir zayiflatilmis sistem

istenmektedir. Basitlestirilmis sarkag¢ sallanma formiilii asagidaki gibidir:
Im0 +20 + mglo=F (1.1)

Burada v , eylemsizlik momentidir, m, sarkacin toplam kiitlesidir, I, salincak aks1 ve
kitle m merkezi  arasindaki  efektif ~ mesafedir, A  sirtinmenin  hiz
faktoriidiir, g yercekimi ve 0 salimm agisidir. Iki siparis sisteminin séniim orani

asagidaki gibi elde edilir:

&= 22 benMm gl----- (1.2)



Hemen hemen tiim sistem parametrelerinin soniim oraninit etkileyecegi

goriilmistiir. Ayrica, rezonans frekansi soniim orani & degistikge degisecektir [11].

2015 yilinda Juing-Shian Chiou tarafindan hazirlanan diger rezonant besik tasarimi
ise ahsaptan yapilmistir. Sekil 1.5'de gosterildigi gibi montaji ve sokiilmesi
kolaydir . itici kuvveti olarak besigin altina bir DC motor monte edilmistir. Besik,
gbvdesinin altina sikica baglandi. Besigi siirmek i¢in motora kiiclik bir tahta cekic
baglanmistir. Bir kizil6tesi yayici ve fototransistoril igeren bir yansitici sensor olan
CNY70, besigin dis gercevesi iizerindeki bir delige yerlestirildi ve salinim agisin

algilamak i¢in uygulanmistir [12].

DC Motor

Drive circuit

Arduino Uno

Wooden hammer linked to the motor

Sekil 1.5 : Ahsaptan Yapilan Rezonant Elektrik Besigi

Gri tonlu serit, besigin arka tarafindadir ve besik ile birlikte sallanir. Serit ilk olarak
70 ~ 230 gri seviyesinde basilmis ve daha sonra seriti algilamak icin CNY 70
kullanilmistir. 0-70 gril seviyeleri CNY 70'in voltaj iiretmesini saglayamadigindan,
bu hassas olmayan bolge kullanilmadi. CNY 70 ile serit arasindaki mesafe yaklagik 2
mm'dir. Yuva degistiginde, CNY 70 karsilik gelen 1s18a duyarl degeri algilayacaktir.
Asagidaki sekil 1.6'da 10 saniye boyunca Arduino UNO tarafindan olciilen gri
tonlamali seridi ve dinamik ADC degerini gostermektedir. Bu degerlerdeki
degisikliklere dayanarak, salinim yonii ve agisi algilanabilir. Kontrol cihazi besige

gerekli zamanlarda itici giicii uygulayacaktir [12].



70

1100

1O e e e ] B e ———L

900 t | 1
800

700

600

s00H -+ -+ H -4

ADC Value (CNY70)

300

200

100

aoo: kil J Y. gt -t - i ,f,‘,';,‘,,,,i.,i,i,f..,,“;,,,,‘,

Time(sec)

230

10

Sekil 1.6 : Gri Tonlamal1 Serit ve Dinamik ADC Degeri

Tablo 1.1'de, {i¢ tasarim yaklasiminin ortalama gilicine dayanan performans

degerlendirmesini  gostermektedir. Riizgarla ¢alisan tasarimin temassiz  olma

avantajina sahip olmasma ragmen, deneyler enerji aktarimi agisindan diisiik

verimlilige sahip oldugunu gosterdi. Ciinkii riizgar enerjisi toplanmasi i¢in bir 6n

cam ideal tasarim degildir. Ayrica, elektrikli fan agik oldugunda, istenen donme

hizina ulagmak ve yeterli gii¢c liretmek zaman alacaktir. Bu ayn1 zamanda salinim

frekansin1 da etkileyecek, boylece rezonans karakteristikleri agik¢a goriilemeyecektir

[12].

Tablo 1.1 Ortalama gii¢ i¢in performans degerlendirmesi.

Tasarim Yaklagimi Voltaj Ortalama Akim Ortalama Giig
1.Riizgarli rezonant besigi tasarimi 12V 1,63 A 19.56 W

2 Motor ve bigaklar rezonant kizag Statik: 0.115 A Statik : 1.035 W
tasartmt oY Dinamik: 0.129 A Dinamik : 1,161 W
3. Ticari tasarim drnegi 7V 0,044 A 0,308 W

Caligmamizda kullanilan motorlara uygulanan gerilim 12V akim 7A olmakla birlikte

84W'lik bir gii¢ elde edilmistir. Elde edilen performansin degerlendirilmesi 6.boliim

de tartisma ve Oneriler kisminda yapilmistir.



Ikinci rezonans besigi tasarimindaki ortalama akim ve gii¢ 6l¢iimii statik ve dinamik
olarak ayrilmistir. Statik Ol¢iimde, gilic aciktir, ancak salimim agis1 sifir olarak
ayarlanir, bu nedenle motor ¢alismaz. CNY 70'in ¢alisma akimi sadece 1 mA'dir, bu
nedenle, gii¢ tiilketimi esas olarak Arduino UNO igindir. Aksine, ticari tasarim
orneginde hicbir mikro denetleyici bulunmadigindan, gii¢ tiikketimi tamamen motorun
calismasi i¢indir. Rezonant besik tasariminin dinamik Ol¢iimiinde, motor sabit bir
donme agisii silirdiirmek i¢in siiriiliir. Deneylere gore, 30 s {izerinde bir 15 °
salinimint siirdiirebilmek icin, yaklasik 19 salinim periyodundan sadece doért motor

stimiilasyona ihtiya¢ duyulmaktadir [12].

Besik tasariminda giiriiltii de 6nemli bir faktordiir. Ticari tasarim 6rneginde, motor
istte yer almaktadir, boylece rulman ile birlestirilmis olan ¢alisma, rahatsiz edici bir
giiriiltii ile sonug¢lanmaktadir. Bununla birlikte, onerilen rezonant besiginde, serbest
salmim sirasinda neredeyse hi¢ ses yoktur. Tahta g¢eki¢ ikinci rezonant kizaginda
bicaga carptiginda, kabul edilebilir bir giiriiltii seviyesine neden olur ve problem,

kiigiik bir tahta ¢ekice yumusak bir ped takilarak daha da gelistirilebilir.

Rezonant devresinde bebek ¢igligini tanimak i¢in, Arduino UNO'nun analog girisine
giden iki sinyal yolu asagidaki sekilde gosterilmistir. Mikrofondan gelen sinyal 20
kazanch bir amplifikatorden gececektir. Boliinmiis besleme sistemi yerine portatif
elektronik ekipman igin uygun olan tek-besleme op-amp devresi teknigi
uygulanmaktadir Ancak ISD1900 gibi On-amplifikatér ve kenar yumusatma

devresini uygulamak i¢in alternatifler de vardir [12].

Mcrophone 1 Vee2Or . i .
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Sekil 1.7 : On Amplifikatér ve Kenar Yumusatma Devresi



Bebek aglamasi tanima, Onerilen rezonant besigin islevselligini arttirmak igin
tasarlanmistir. Ana 6zellik, donanim uygulamasi ile gercek zamanl islemdir. Bu
kosullar altinda, kilit nokta, genis bir veri tabani olusturmak ve karmasik bir egitim
metodolojisi benimsemek yerine, ses 0zelliklerini degerlendirmek i¢in basit ve etkili

kriterler bulunmaktadir [12].

2016 yilinda Basri Kul'un hazirladigi cihaz, bebek aglamaya basladiginda once
aglama seklini tespit ediyor. Buna gore de bebegin hangi durumda oldugunu
hesaplayan cihaz, lizerinden ebeveyne bebegin aciktigi, anne sefkatine ihtiyag
duydugu, uykusu geldigi yoniinde bilgi veriyor. Besigin fonksiyonlarini iyilestirmek,
bebegi rahatlatmak ve 6zellikle bebeklik donemindeki stres seviyesini diisiik tutmak
amaciyla tasarlanan cihaz, ayn1 zamanda bebegin yastigina yerlestirilen bir birim
sayesinde siirekli Olclim yaparak atesi yiikseldiginde de uyari veriyor. Cihaz
sayesinde bebegin a¢ oldugu, anne sefkatine ihtiya¢ duydugu, uykusunun geldigi ya
da konforunun yerinde olmadig: tespit edilebiliyor. Bebegin anne sefkatine ihtiyaci
oldugu taktirde, dnceden cihaza kaydedilmis pispislama ya da ninni seklindeki anne
sesi, bebege dinletiliyor. Mesela, besigin i¢ine bebegin oyuncagi diismiis ve bebege
rahatsizlik veriyordur. Bu da yine bebegin aglama yapisindan tespit edebiliyor. Ag¢lik
durumunda da bebeklerde aglama sekli degisiyor. Bu ses yapisindaki farkliliklar

tespit edilerek, ebeveynler yonlendiriliyor [13].

2016 yilinda Harvep Karp tarafindan gelistirilen Snoo Robo Besigi, yeni anne baba
olanlarin en biiyilk problemlerinden biri olan gecenin ge¢ saatlerinde uyanan
bebekleri i¢in yapildi. Snoo Robo ismindeki akilli besik, ebeveynlere daha fazla
uyku vaat ediyor. Disaridan bakildiginda, modern bir besik gibi duran Snoo Robo
siradan bir yatak olmanin ¢ok daha Otesinde. Tahtadan yapilan ylizeyin altinda
sensorler, mikrofonlar ve hoparlor yer aliyor. Bebek aglamaya bagladiginda, besik
kendi kendine sallantyor. Boylece bebegin yeniden uykuya dalmasi saglaniyor. Karp
bu sistemi gelistirmek icin bes sene harcadi. Gelisim siirecinde MIT ve tasarimci
Yves Béhar ile caligildi. Yatagin tasarimi sayesinde bebekler elektromanyetik

radyasyona maruz kalmiyor [14].

MIT miihendislerinin gelistirdigi sistem c¢evredeki giiriiltiiler ile bebegin aglamasini

ayirt edebiliyor. Aglamanin siddetine gore, yatagin sallanma hizi degisiyor. Aileler
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yatakla baglantili uygulama araciligiyla bebeklerinin durumunu takip edebiliyor.
Aglama uzun siirdiigiinde, durumun uykudan uyanma huysuzlugu olmadig1 ortaya
cikiyor ve ebeveynler gerekli miidahaleleri yapiyor. Bebegin giivenligi igin
onlara yataga o6zel kundagi giydirmek gerekiyor. Boylece bebegin uygunsuz bir
pozisyona donmesi engelleniyor. Sistem ailelerin uykusunun boliinmesine engel olsa

da, bebek ile ebeveyn iliskisinin gelisimini etkileyebilir [14].

Boston Cocuk Hastanesi‘nin basinda yer alan Umakanth Khatwa, miimkiin oldukga
bebekle birebir ilgilenilmesi gerektigini diisiiniiyor. Ancak bu sistemin gecenin geg
saatlerinde uykusu hafifleyen bebegi yeniden uykuya daldirmak icin ideal oldugunu
da dile getiriyor. Geceleri sik stk uyanmaktan sikayet¢i olan ebeveynler, bu akill

besige sahip olabilir [14].

2017 yilinda Ford calisanlarinin tasarladigi ¢alisma bebegini uyutmakta zorlananlar
icin akilli besik tretti. Ford, tasarladigiyla bebeklerin daha kolay uyumasina
yardimci oluyor. Besik igerisinde araba icerisindeki hareketleri, sesi ve 15181 taklit
ederek bebeklerin kisa siirede uyumasini sagliyor. Ebeveynlerde bu sekilde daha az

uykusuz kalmis oluyor [15].

Bu tezin hazirlanmasinda, bu gibi calismalar baslica etken olmustur. Yapilan
calismalar dogrultusunda tasarlanan besik prototipinin krank mekanizmasi
kullanilarak olusturulan hareket modlariyla, besigin sicaklik ve nem degerlerinin
Olciilmesiyle ve bebegin aglama sesinin ebeveynlere lcd ekran iizerinde haber

verilmesi yonleriyle daha uygun olacag diisiiniilmiistiir.

Bolim 2'de, ¢alismamizin yeni dogan bebekler iizerine oldugundan bahsedilmistir.
Bu bebekler icerisinde de ayrintili olarak kolik bebekler incelenmistir. Koligin tanimi
yapilmis, nedenleri belirtilmistir. Calismamizin kolik bebeklere olan faydalar

anlatilarak ebeveynlerin olan yararlar1 gosterilmistir.

Bolim 3'te, calismamizda kullanilan elemanlar anlatilmistir. Hazirlanan krank
mekanizmas1 gosterilmis, besik hareketi i¢in kullanilan motorlardan bahsedilmistir.

Besigin sicaklik ve nem degerlerinin 6l¢iimiinde kullanilan sensor ayrintili olarak
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incelenmistir. Kullandigimiz mikro denetleyici olan arduino mega tanimi yapilmas,

bacak baglantilar1 gésterilmis ve diger kullanim alanlar1 soylenmistir.

Calismamizda yer alan motorlarin hareketi i¢in kullanilan gii¢c kaynag1 anlatilmistir.
Ayrica besik icerisinde ve ebeveynlerin yaninda bulunan wireless kablosuz alici
verici malzemesi gosterilmistir. Tiim bu Ozelliklerin gosterildigi led ekranda ayni

sekilde boliim igerisinde ele alinmustir.

Boliim 4'te hazirladigimiz akilli besik tasariminin akis diyagrami verilerek bu sekilde
lizerinde ¢aligmamiz incelenmistir. Besigin kurulumundan, yapim asamalarindan ve
hareket Ozelliklerinin nasil verildiginden bahsedilmistir. Her asama, fotograflar ile

gosterilerek ayrintili sekilde anlatilmistir.
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2. KOLIK BEBEK

2.1. Koligin Tanimm

Aglama, bebeklik doneminde diizenleyici bir islev olup bebeklerin cevre ile
iletisimini saglayan bir yoldur. Hayvan ve insan calismalarinda anatomik olarak
degerlendirildiginde; aglamanin subkortikal yapilardan kaynaklandigi gozlenmis,
bebeklerde aglamanin akciger kapasitesini ve motor etkinligi artirdigi ve viicut

sicakligini dengeledigi bildirilmistir [16-17].

Bir bebegin dogumundan itibaren ilk 3 ay icerisinde yiliksek oranda bir aglama
goriiliir. Bu durum yeni dogan ¢ogu bebekte goriilmektedir. Ik basta aglamalarin
belirli bir diizen icinde olmadigi ancak giinlin ilerleyen saatlerinde arttig1
gozlemlenir. Ancak normal seviyelerde bir aglama bebegin dogduktan sonra
sekizinci haftaya dogru giin igerisinde iki ii¢ saati ge¢meyen aglamalardir.
Aglamanin sekli ve gegtigi zaman yeni dogan her bebekte farklilik gdstermektedir.
Dogduktan sonraki siire¢ igerisinde iki haftalik periyotta giinde iki saat, iki ile alt1
haftaya kadar gegen siirede li¢ saat ve ii¢ aylik bir bebek de giin icerisinde ortalama
aglama siiresi bir saattir. Ancak bebeklerin ¢cogunda bu aglama durumlari {i¢c-dort ay

igerisinde azalarak bitmektedir.

Infantil koligin gelisimsel aglama paterninin bir varyanti olabilecegi konusunda
gorisler bulunmakta ve bu klinik durum cesitli sekillerde tanimlanmaktadir. Saglikli
bliyliyen bir bebekte genellikle dogumdan 2 hafta sonra ortaya cikan, giiniin belirli
saatlerinde meydana gelen, 3-4. aya kadar devam eden ve higbir nedene
baglanamayan aglama krizleri infantil kolik olarak adlandirilmaktadir [18]. infantil
kolik; gelisimi normal olan, saglikli 0-3 aylik bebeklerde goriilen, en az ii¢ hafta
siireli, haftada {i¢ giin ve gilinde ii¢ saatten fazla siliren, baska bir nedenle
aciklanamayan huzursuzluk, ajitasyon ve aglamalarin oldugu klinik tablo olarak
tanimlanmaktadir. Fonksiyonel gastrointestinal hastaliklar i¢in belirlenen Roma IlI
kriterlerine gore, dogumdan 4 aya kadar olan bebeklerde belirgin bir neden olmadan
baslayan ve sonlanan irritabilite, huzursuzluk, aglama ndbetlerinin varligi, bu

nobetlerin giinde 3 saat ya da daha uzun siire devam etmesi, en az bir hafta boyunca
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haftada en az 3 giin goriilmesi ve bebekte biiylime geriliginin eslik etmemesi infantil

kolik kriterleri iginde yer almaktadir [19-20].

Infantil kolikli bebeklerde aglama epizodlar: sirasinda gdzlenen gesitli karakteristik
Ozellikler bulunmaktadir. Bu bebeklerde, aglama epizodlarinin genellikle geg
Ogleden sonra ve aksamlari ortaya c¢iktigi gozlenir. Kolikli bebeklerde aglama
genellikle nedensiz ve aniden baslar. Aglama yiiksek sesle ve asir1 sekilde olup
bebek rahatlatilamaz durumdadir ve aglama epizodlar1 birkac¢ saate kadar artabilir..
Bebeklerde asir1 aglamayla birlikte; kizarik ve burusturulmus yiiz, bacaklart karina
cekme, yiizde kizariklik, simsiki kapali ya da ¢ok agik gozler, catili kaslar, direnme,
yumruklar1 sikma ve karinda gerginlik gibi durumlar gozlenebilir. Aglama nobeti,
bebegin tamamen yorulmasiyla birlikte gaz ¢ikarmasi veya bazi olgularda disk: ile

sonlanmaktadir [21].

Kolik nobetleri yeni dogan bebekler i¢inde degisiklik gostermekle birlikte genelde
dogumdan sonraki 2. hafta baglar. Bu durum zaman iginde artarak dort ve sekizinci
haftalarda en yiiksek seviyeye ulasir. Bundan sonraki siirecte ise her gegen hafta
azalarak kaybolur. Yapilan ¢alismalarda; olgularin %90’inda 4. ayin sonunda kolik
belirtilerinin kayboldugu bildirilmistir [22-23]. Aglama, bebeklik doneminde sik
rastlanan semptomlardan oldugundan infantil koligin kesin sikligint belirlemek
zordur. Calismalarda infantil kolik sikligi, %9-40 arasinda bildirilmektedir. Infantil
kolik siklig1 prospektif ¢aligmalarda %3-28, retrospektif caligmalarda ise %8-40
olarak saptanmistir. Poliklinik pratiginde; ii¢ ayin altinda bebegi olan her 6 aileden

birinin bebeginin fazla aglamasi nedeniyle basvurdugu belirlenmistir [24].

KOLIK
BELIRTILERI
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Sekil 2.1 : Kolik Belirtileri
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2.2. Koligin Nedeni

Infantil koligin kesin nedeni bilinmemekle beraber gastrointestinal, ndrogelisimsel ve

psikososyal nedenleri iceren gesitli hipotezler 6ne siirtilmiistiir.

Tablo 2.1 Bebekte Siddetli Aglama ve Huzursuzluk Nedenleri

Nedenler Klinik Durumlar

Gastrointestinal sorunlar Peristaltizm sorunlari, kabizlik, gastro6zofageal

reflii, invajinasyon, herni, pilor stenozu, rektal

fissiir
Kardiyovaskiiler nedenler Aritmi (supraventrikiiler tagikardi), konjestif kalp
yetersizligi
Norolojik nedenler West sendromu, infantil migren

2.2.1. Gastrointestinal Nedenler

Gastrointestinal hastaliginin tespit edilmesi, patogenezinde enterik sinir sistemi
olarak sOylenen hipotezlerin olusmasina neden olmustur. Bu hipotez, fetal periyotta
postnatal periyotta ve fetal donemde gastrointestinal sistemde modifikasyonlar
goriilebilecegi ve beslenme, stres ve enfeksiyonlar gibi durumlarla bu diizenin
degisebilecegi savunulmaktadir. Bu degisikliklerin infantil kolik etiyolojisinde de yer
aldig1 ilerleyen zamanlarda maturasyonla birlikte kolik semptomlarinin kalmayacag:

savunulmustur [25].

2.2.2. Norogelisimsel Nedenler

Yeni dogan bir bebekte disaridan gelen tepkilere karsi onlara engel olan bir
mekanizmanin var oldugu, ilk yedi giinliik siirecten sonra bu engel olan durumun
kalktig1 ve disaridan gelen tepkimelere karsi daha duyarli oldugu sdylenmistir. Bu
durum da bebekte engelleyici sistemin aktif olmamasi kolik hastalifinin ortaya

¢tkmasina neden olmaktadir.

Norogelisimsel olarak arastiricilar tarafindan oOne siiriilen bir diger hipotez de;
bebekteki immatiir norolojik sistem nedeniyle, duyu sinirlerinin barsak

distansiyonuna kars1 duyarlt olmasi, bu durumun uyaranlara kars1 yanitta farkliliklara
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kolik aglamalarinin olusmasidir [26-27].
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Sekil 2.2 : Onemli Kolik Nedenleri

2.2.3. Psikososyal Nedenler

Infantil kolikle ilgili yapilan &nceki galismalarda yorgun olan bir bebegin yalmz
kalmay1 istemesi savunulmus ancak kanitlanamamistir. Yeni dogan bir bebekte
gozlenen kolik durumunun annenin gebelik zamaninda stresli vakit gegirmesinin
etkili olabilecegi de savunulmustur [28]. Ancak kolik bebekler ile ebeveynler
arasindaki bulgular nedeniyle savunulan bu fikirlerin dogru bir neden sonug
iligkisinin zorlugunu gostermektedir. Arastirmacilar biitiin bu fikirlerin tek basina

psikososyal etken olmadigini sdylemektedir [29].

Sonugta yeni dogan bir bebekte gdzlenen kolik durumunun tek bir sebebi olmadigi,
farkli nedenlerin bir arada olabilecegi savunulmus ve %5'inden azi1 i¢in organik bir

neden gozlemlenmektedir [30].
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Sekil 2.3 : Kolik Bebeklerde Gozlenen Durumlar

2.3. Infantil Koligin Ebeveyn ve Uzerine Olan Kisa ve Uzun Doénem Etkileri

Infantil kolikte, aglama periyotlarmin artmast ile bebegin giinliik diizeni bozulabilir.
Infantil kolik bebeklerde gdzlenen bu durum, aym sekilde ailelerinde giinliik
diizenini bozmaktadir. Ozellikle de annelerde emzirme sorunu cikabilir. Bunun
yaninda aile bireyleri igerisinde yorgunluk, 6zgiiven ve konsantrasyon eksikligi,
kaygi gibi sorunlar ortaya ¢ikabilmektedir. Bu durumun ailedeki bireylerde

depresyonlara neden olabilecegi ge¢mis ¢alismalarda goriilmektedir [31].

Gecmis caligmalarda siirekli ve siddetli aglamadan dolayr sarsilmig bebek
sendromunun, ilerleyen donemlerde istismar konusunda tetikleyici oldugu
goriilmiistiir. Yeni dogan bir bebekte ilk alti aya kadar ailelerinin %5.6’sinin
sarsilmig bebek sendromuna sebep olacak hareketleri bebeklerine uyguladiklar

gozlemlenmistir. [32].

Bu konuda son zamanlardaki ¢alismalarda arastirmacilar arasinda farkli fikirler
oldugu goriilmektedir. Kimi arastirmacilar infantil koligin kalici olmadigi belirli
stirelerde gegecegini uzun siirelerde etki etmeyecegini savunurken diger yandan bazi
aragtirmacilar da bebeklerde goriilen kolik durumunun ¢ok daha uzun dénemlerde

bebekleri etkiledigini savunmaktadir [33].
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Kolik durumu gozlenen bebeklerde hayatlarinin ileriki zamanlarinda normal
bebeklere gore bazi hastaliklar1 daha sik yasadiklar1 belirtilmektedir. Bu hastaliklar
icinde allerjik bozukluklar, karin ve bas agrilari, fonksiyonel bagirsak hastaliklari

gelmektedir.

Erken bebeklik zamaninda goriilen olusan agrilarin ilerleyen yaslarda agriya
verdikleri cevaplarda degisiklige neden olmasi ge¢miste goriilen kolik durumun

etkisinden oldugu savunulmaktadir [34-35].

2015 yilinda Indrio ve arkadaslarinin yaptigi, 3000'e yakin hasta tizerinde yapilan bir
caligmada; bebeklik doneminde kolik sorunu yasayan bebeklerde, hayatinin ileriki
zamanlarinda diger normal bebeklik donemi yasayan insanlara gore daha sik
tekrarlayan semptomlarla ve kronik kronik bagirsak hastaligina yakalandig
gozlemlenmistir [36]. Bunun disinda ayni sekilde bebeklik donemlerinde infantil
koligi olanlar ileriki ¢cocukluk donemlerinde egitim hayatlarinda zorluk, uyku sorunu,
kolay ve sik aglamak gibi davraniglarinda devamli olarak sorun ¢iktig1 ¢aligmalarda
gbzlenmistir. Biitiin bu sorunlarin kolik durumunu yasayan bebekler icerisinde alt1 ay

sliresince devam edenlerinde daha da siklikla goriildiigi fark edilmistir [37].

Yeni dogan bebeklerde goriilen infantil koligin, bebegin ilerleyen yaslarinda goriilen
migren sorunuyla da baglantisi olabilecegine dair goriisler mevcuttur. Bas agrilarina
dair bu caligmalarda ICHD-III beta igerisinde kolik durumu migrenle baglantili
olabilecek olan epizodik sendromlar bagligi icerisine alinmistir. Buna karsilik bu bas
agris1 sorununa ¢Oziim olarak migren fenomeninden faydalanabilinecegi Onerileri

gelmeye baglamistir [38-39].

2015 yilinda Gelfand ve arkadaslarinin bu konuda yaptigi calismada migren ve
infantil kolik arasinda yiiksek oranda bir baglant1 oldugu bulunmustur [40].
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3. AKILLI BESIiK TASARIMINI OLUSTURAN ELEMANLAR

3.1. Prego 4034 Gaby Ana Kucagi

Prego 4034 Gaby [41], ana kucagi iginde bircok 6zelliklere sahip bir besiktir. Bunlari

su sekilde siralayabiliriz:
¢ Uyku modu ve oyun modu 6zellikleri bulunmasi ve birbirine doniisebilmesi

e Oynar baghgr bile 360 derece donebilme oOzelligi ile istenilen yoOne

¢evrilebilme
e Ayak kisminda kullanilan sabitleyici plastik ile giivenli bir halde sallanma.
¢ Ana kucagi igerisine yerlestirilen ve iki tarafli kullanilabilen ped
¢ Ana kucagi iist kisminda oyuncaklar.
¢ O kilograma kadar tasima kapasitesi.

e Hazirlanan tasarimi ile devrilme ihtimali distikttr.

Sekil 3.1: Prego 4034 Gaby Ana Kucagi

Ana kucagi seklindeki bu besigin projemizdeki en Onemli katkis1 360 derece

donebilme 6zelligi ile besigin sallanma fonksiyonlarini artirmis olmasidir. Ayrica
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yapilan mekanizma ile ¢ok daha yiiksek kilolardaki bebeklerin bu besikte rahat bir
sekilde yatabilmesini saglamaktadir. Uyku halinde ve uyanik durumda olmasina gore
de besigin pozisyonu degisebilmektedir. Tasarimimiz adina besige verdigimiz

hareketlerin sayisini bu sekilde cok daha fazla sayilara ¢ikarmis olmaktayiz.

3.2. Rediiktorlii DC Motor

Ozellikle arabalarda cam kaldirma motoru olarak siklikla  kullanilmaktadir.
Projemizde besigin kaldirilmasinda kullanilmistir. Agir bir yiikii hareket ettirmek
icin oldukea kullanisli motorlardir. Rahatlikla bir insan1 hareket ettirecek giice sahip
iri diglili motor tlriidiir. Besik sallama projelerinde ve tiim endiistriyel

uygulamalarda basari ile kullanabilir [42].

Sekil 3.2: Rediiktorlii DC Motor

Motor Ozellikleri:

e 12Vta 65Rpmeli ve D L rediiktorlii DC motordur.
e Rediiktor sola dogru gelecek sekildedir.

e Cam kaldirma motoru olarak da kullanilir.

e 750 miliamper degerinde bosta akim ¢ekmektedir.
e Boyuna genisligi 17 cm dir.

e Kalinligi 10 milimetredir.
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e Yiiksek gii¢ gerektiren projeler icin siddetle tavsiye edilmektedir.
e Arazi robotlar1 ve tiim robotik projeleriniz i¢in idealdir.
e Rediiktorii 6zel olarak tasarlanmistir, bu sayede ekstra tork saglayacaktir

e Arabalarda cam kaldirma motoru olarak kullanabilir [43].
3.3. Arduino Mega

Calismada bebek sesinin algilanmasi, ebeveynlere haber verilmesi, sicaklik ile nem
degerlerinin dlglilmesi ve besigin hareket modlar 6zellikleri Arduino Mega igerisine
yazilarak Icd ekranda gosterildi. Arduino igerisine yazilan programlarin onemli
kisimlar1 ¢alismamizin ekler boliimiinde verilmistir. Bu anlamda arduino, kullanimi
kolay yazilim ve donanim sunan agik kaynak kodlu elektronik bir platformdur.
Herkesin kolayca prototip gelistirmesi ve interaktif projeler yapmasi igin
tasarlanmistir. Temelde ATMEL mikrodenetleyicilerini kullanan Arduino platformu,
yillar i¢inde gelisen kiitiiphaneleri ve bu kiitiiphaneleri yazan topluluguyla elektronik
ve programlama alaninda kendini gelistirmek isteyen herkes i¢in kolay ve ulasilabilir

¢ozlimler sunuyor [44].

Arduino agik kaynak kodlu bir platformdur yani Arduino'nun tiim irtinleri, ilgili
yazilimlari, tasarimlart agik¢a herkes ile paylasilmistir. Bu da isteyen herkesin
Arduino iiretmesine imkan saglar ki diinya iistiinde bir ¢ok elektronik sirketi Arduino
klonlarin1 iiretmektedir. Bu durum, kullanicilara bir ¢ok ¢esit ve fiyat arali§i sunmasi

acisindan fayda saglar.

Arduino'nun donanimlari ne kadar popiiler ve kullanish ise yazilimi da bir o kadar
kullanish ve popiilerdir. Arduino yazilim gelistirme platformu (IDE) sadece Arduino
icin degil elektronik piyasasinda bulunan farkli gelistirme/prototip kartlari i¢in dahi
kullanilabilmektedir. Sayisiz kiitiiphaneleri ile istediginiz her tiirlii genisletme karti
icin aradiginiz kiitiiphaneleri bulabilirsiniz. Kiitiiphaneler Arduino yazilim gelistirme

platformu {izerinden sorunsuzca yiiklenebilir [45].

Calismada kullanilan Arduino Mega Atmega2560 tabanli bir mikrodenetleyici
kartidir. Uzerinde 54 dijital giris / ¢ikis pini bulunmaktadir ve bunlardan 151 PWM
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cikist olarak kullanilabilir. 16 analog giris, bir 16 MHz kristal osilator, bir USB
baglantisi, bir gii¢ girisi, bir ICSP baglantis1 ve bir reset butonu bulunmaktadir.

Arduino Mega, UNO i¢in tasarlanmis pek ¢ok genisletme kart1 ile uyumludur.
Bu Arduino Mega 2560 R3 Klon ile Arduino Mega 2560 R3 Klon CH340 Chip
arasindaki temel fark, CH340 Chip'li modelin kullandig1 programlama entegresinin

(USB-Serial doniistiiriicii) CH340 olmasidir [46].

8
g
|
_

Sekil 3.3: Arduino Mega
Arduino Mega 2560 R3 Klon Ozellikleri

Mikrodenetleyici: ATmega2560

Calisma voltaji: 5V

Giris voltaj1 (6nerilen): 7-12V

Giris voltaj1 (limit degerler): 6-20V

Dijital I/ O Pinleri: 54 (bunlardan 151 PWM ¢ikis1 saglamaktadir)
PWM Dijital I/O Pinleri: 15

Analog Giris Pinleri: 16

I/O Pin Basina DC akim: 20 mA

3.3V Pin DC akimi: 50 mA

Flash Bellek: 256 KB (ATmega2560) 8 KB bootloader tarafindan kullanilir
SRAM: 8 KB (ATmega2560)

EEPROM: 4 KB (ATmega2560)

Saat Hiz1: 16 MHz

Uzunluk: 101.52 mm
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Genislik: 53.3 mm
Agirlik: 37 g

3.3.1. Arduino Mega 2560 Gii¢ Ozellikleri

Arduino Mega 2560 bir USB kablosu ile bilgisayara baglanarak calistirilabilir ya da
harici bir gii¢c kaynagindan beslenebilir. Harici gii¢c kaynagi bir AC-DC adaptor ya da
bir pil / batarya olabilir. Adaptoriin 2.1 mm jakli ucunun merkezi pozitif olmalidir ve
Arduino Mega 2560'm power girisine takilmalidir. Pil veya bataryanin uglar ise

power konnektoriiniin GND ve Vin pinlerine baglanmalidir [47].

Arduino Mega 2560 6 V - 20 V araliginda bir harici gii¢ kaynagi ile beslenebilir.
Ancak 7 V altinda bir beslenme yapildiginda 5 V pini 5 V'tan daha disiik ¢ikis
verebilir ve kart kararsiz galigabilir. 12 V iizerinde bir voltaj beslenmesi yapilmasi
durumunda ise regiilator fazla 1siabilir ve karta zarar verebilir. Bu nedenle tavsiye

edilen beslenme gerilimi 7 V - 12 V araliginda olmaktadir [48].

VIN : Arduino Mega 2560 kartina harici bir gli¢ kaynagi baglandiginda kullanilan

voltaj girisidir.

5 V : Bu pin Arduino kartindaki regiilatorden 5 V c¢ikis saglar. Kart DC power
jakindan 7 - 12 V adaptor ile USB jakindan 5 V ile ya da VIN pininden 7 - 12 V
beslenebilir. 5 V ve 3.3 V pininden boltaj beslenmesi regiilatorii bertaraf eder ve

karta zarar verir.

3.3 V : Arduino kart {izerindeki regiilatdrden saglanan 3.3 V ¢ikigidir. Maksimum 50
mA dir.

GND : Toprak pinidir.

IOREF : Arduino kartlar iizerindeki bu pin, mikrodenetleyicinin calistigi voltaj
referansini saglar. Uygun yapilandirilmis bir shield IOREF pin voltaj okuyabilir ve
uygun gii¢ kaynaklarini segebilir ya da 3.3 V ve 5 V ile ¢alismak i¢in ¢ikislarinda

gerilim dondstiiriiciilerini etkinlestirebilir [49].
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3.3.2. Arduino Mega Giris ve Cikislar

Arduino Mega 2560'ta bulunan 54 tane dijital giris / ¢ikis pininin tamami,
pinMode(), digitalWrite() ve digitalRead() fonksiyonlar ile giris ya da ¢ikis olarak
kullanilabilir. Bu pinler 5 V ile ¢alisir. Her pin maksimum 40 mA ¢ekebilir ya da
saglayabilir ve 20-50 Kohm dahili pull - up direngleri vardir. Ayrica bazi pinlerin

0zel fonksiyonlar1 vardir.
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Sekil 3.4 : Arduino Mega Bacak Baglantilari
SERI: 0 (RX) ve 1 (TX); Serial 1: 19 (RX) ve 18 (TX); Serial 2: 17 (RX) ve 16
(TX); Serial 3: 15 (RX) ve 14 (TX). Seri data almak (RX) ve gondermek (TX) i¢in
kullanilir. 0 and 1 pinleri aym1 zamanda ATmegal6U2 USB-to-TTL seri
entegresinin(bkz. bir tist baslik) alakali pinlerine baghdir.
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HARICI KESME: 2 (interrupt 0), 3 (interrupt 1), 18 (interrupt 5), 19 (interrupt 4), 20
(interrupt 3), and 21 (interrupt 2). Bu pinler harici kesmeler i¢in kullanilir, diisen
kenar, yiikselen kenar kesmeleri, interrupt on change  kesmeleri
gibi...attachInterrupt() fonksiyonunun kullanilarak hangi interruptin ne sekilde

kullanilacagr belirtilir.
PWM: 0 to 13. 8-bit PWM c¢ikis verir. analogWrite() fonksiyonu kullanilir.

SPI: 50 (MISO), 51 (MOSI), 52 (SCK), 53 (SS).Bu pinler SPI kiitiiphanesi
kullanilarak SPI iletisim kurulmasii saglar. SPI pinleri ayni zamanda ICSP

headerdan da kullanilir.

LED: 13. 13 nolu pinde bir LED bulunmaktadir. Cikis High edildiginde LED yanar,
LOW edildiginde soner.

TWI: 20 (SDA) and 21 (SCL). Wire kiitiiphanesi kullanilarak TWI iletisim
saglayabilir.

Mega2560’1n her biri 10 bit ¢oziiniirliikte 16 analog girisi bulunur. Default olarak 0-
5V araliginda calisirlar ama AREF pini ve analogReference() fonksiyonuyla referans

gerilim aralig1 degistirilebilir.

AREF : Analog girisler i¢in referans voltajidir. AnalogReference() fonksiyonu ile

kullanilir.

RESET : Mikrodenetleyici resetlemek igindir. Genellikle shield itizerindeki reset
botuno eklemek i¢in kullanilir [50].

3.3.3. Arduino Mega Haberlesme

Arduino Mega 2560 bir bilgisayara ile baska bir Arduino ile ya da diger
mikrodenetleyiciler ile haberlesme icin c¢esitli imkanlar sunar. ATmega 2560
mikrodenetleyicisi TTL (5V) seri haberlesme i¢in 4 donanimsal UART'a sahiptir.
Kart lizerindeki ATmega 16U2 seri haberlesmeyi USB iizerinden kanalize eder ve
bilgisayardaki yazilima sanal bir com portu olarak goriiniir. 16U2 standart USB com

stiriciilerini kullanir ve harici siiriicli gerektirmez. Ancak Windows'ta bir inf dosyas1
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gereklidir. Kart tizerindeki RX ve TX ledleri USB'den seri ¢ipe ve USB'den

bilgisayarlara veri giderken yanip soner.

SoftwareSerial kiitiiphanesi Arduino Mega 2560"'1n digital pinlerinden herhangi biri
tizerinden seri haberlesmeye imkan saglar. Ayrica ATmega2560 TWI ve SPI
haberlesmelerini de destekler [51].

3.3.4. Arduino Programlama ve USB Asir1 Akim Korumasi

Arduino Mega 2560 iizerindeki ATmega 2560 mikrodenetleyicisine dnceden bir
bootloader yiiklenmistir. Bu bootloader sayesinde Arduino'yu programlamak igin
harici bir programlayict donanima ihtiyag olmaz. Orijinal STKS500 programini
kullanarak haberlesir. Ayrica Arduino ISP kullanarak Arduino'nun bootloaderini

devre dis1 birakabilir ve mikrodenetleyeciyi ICSP pini lizerinden programlanabilir.

Arduino Mega 2560, bilgisayarin USB portunu asir1 akim ve kisa devreden koruyan
resetlenebilir bir c¢oklu sigortast bulunur. Cogu bilgisayarin portlar i¢in kendi
korumalar1 olmasina ragmen bu sigorta ekstra bir koruma katmani saglar. Eger USB
portuna 500 mA'den fazla bir yilik binerse, sigorta otomatik olarak baglantiyr kisa

devre veya asir1 akim durumu ortadan kalkana kadar keser [52].

3.4. L298N DC Step Motor Siiriiciisii

Besik igerisinde iki adet 12V DC motor kullanildi. Bu motorlar siirebilmek adina
L298N DC Step Motor Siiriiciileri kullanildi. L298N DC Step Motor Siiriicii 4.8V-
46V arasindaki iki motoru siirmek igin hazirlanmis bir motor siiriicii kartidir. iki

kanalli bu motor siiriicii kanal bagina 2A akim vermektedir.

Kart iizerinde L298N motor siiriicli entegresi kullanilmistir. Sumo, mini sumo, ¢izgi

izleyen robotlarda ve ¢ok ¢esitli motor kontrol uygulamalarinda kullanilabilir.

Birbirinden bagimsiz olarak iki ayr1 motoru kontrol edebilir. Kanal bagina 2A akim
verebilmektedir. Uzerinde dahili regiilatorii vardir. Yiiksek sicaklik ve kisa devre
korumasi vardir. Motor doniis yoniine gére yanan ledler vardir. Kart iizerinde dahili

sogutucu vardir. Akim okuma (current sense) pinleri disa verilmis haldedir [53].
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Sekil 3.5 : L298N Motor Siirticii

Boyutlart: 57mm x 43mm

Agirlik: 29gr

Pin Baglantilar:

ENA: Sol motor kanalin1 aktif etme pini
ENB: Sag motor kanalin1 aktif etme pini
IN1: Sol motor 1. girisi

IN2: Sol motor 2. girisi

IN3: Sag motor 1. girisi

IN4: Sag motor 2. girisi

OUT1: Sol motor 1. ¢ikisi

OUT2: Sol motor 2. ¢ikist

OUT3: Sag motor 1. ¢ikisi

OUT4: Sag motor 2. ¢ikisi

GND: Toprak baglantisi

VS: Besleme voltaj girisi(4.8V-46V)
VSS: Kart besleme girisi (6V-12V)
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3.5. Role Kart1

Devrede kullandigimiz diger bir eleman ise rolelerdir. Calismamizda motor siiriicii
ile birlikte bir adet 4 kanall1 5V role karti, iki adet de 12V réle kullanilmistir. Réleler
[54] icerisinden bir akim gegtigi zaman aktif hale gelen elektromanyetik elemandir.
Diisiik degerli bir akimla yiiksek gliclerdeki alicilari anahtarlamak i¢in kullanilir.
Roleler bir¢ok alicityr ayni anda anahtarlama o6zelligine sahiptir. Bu 6zellikleri
sayesinde ayni amagcla kullanilan diger tristor ve triyaklardan daha &nde
goriilmektedir.

Kullanilan rélelerin bazi olumsuz yanlari da vardir. Calismalarinin mekanik
olmasindan dolay1 ariza ¢ikma ihtimalleri diger elemanlara gore ¢cok daha fazladir.
Role icerisindeki kontak kisimlar1 kullanim esnasinda stirekli olarak birlesip ayrildigi
icin elektrik atlamalar1 goriilebilir ve bu ylizden kontaklar oksitlenebilir.

Kullanilan réleler ayn1 zaman igerisinde farkli frekansta ve dalgada anahtarlama
yapma ozelligine sahiptir. Elektromanyetik olarak ¢alisir. Ustiinden akim ge¢mesiyle
aktif olurlar [55-56]. Roleler devrelerin kullanilamadigi yerlerde bolgelerde ¢ok daha
onemli hale gelirler. Réle yerine kullanilabilecek olan tristor ve triyak elektronik
malzemeleri gittikge kullanigh hale gelmesiyle rdlelerin istiindekileri azalmaya
baslamistir.

Kullanilan bir réle devre igerisinde bobini aktif hale getirdiginde, bobin bir miknatis
gibi caligarak, hareketli kismi1 ¢ekip sabit kisma degmesine yardimer olur. Bu sekilde
ayarlanan devre pasif konuma gelir. Roleyi kullandigimiz yerde herhangi bir
elektrikli alet olabilir. Devredeki bobine verilen enerji bitirildiginde hareketli

kisimdaki kontak yeniden eski haline gelir [57].

Bobin Yay

Yay Kuvvet
Yonu

Sabit Kontak — Hareketli Kontak

Bobin'*Kuvvet
Yoniu

Sekil 3.6 : Rolenin Calisma Prensibi
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Kullanilan motorlarda, sicak ve nem sensorlerinde anahtarlama gorevinde ise 5V 4
kanal  réle  kartt  kullamlmistir.  Role  Kartlari,  proje  gelistirme
platformlarinda(Arduino, Raspberry Pi, LattePanda vb) kullanilmak {iizere
tasarlanmigtir. Boylelikle kablo karmasasi ve lehimleme ihtiyaci olmadan rahat
calisma olanag saglar. 5V ve 12V calisma secenekleriyle normal ve SSR Roleler

kontrol edilebilir [58].

Sekil 3.7 : 5V 4 Kanall1 Réle Karti

Devrede kullanilan diger bir réle ise 12 V'la galisan ve 7A'e kadar akim g¢ekebilen
rolelerdir. Bu roleler de elektriksel yontemlerle kontrol edilebilen mekanik
anahtarlama tinitesidir. Role bobini ve kontaktorler olmak iizere iki ana bdliimden
olusur. Uzerinden akim gecen rdle bobini manyetik alan olusturur ve kontaklar:

ceker. Boylece role kontaklart konum degistirmis olur.

Telekom uygulamalarinda, gaz dedektor devrelerinde, RF kontrol uygulamalarinda,
Infrared kontrol uygulamalarinda, kii¢iik hacimli devrelerde (ciklet role) vb

calismalarda tercih edilen devre elemanlarindandir.

5V, 9V, 12V, 24V, 48V, 220V ¢alisma gerilimlerinde, 1A-40A arasi yiik akimlarimin

kontroliinde kullanilir. Tekli ve ¢oklu kontak ¢ikis imkanlart mevcuttur [59].

Calismamizda 12V'luk 2 adet role kullanilmistir. Kullanim amaci ¢alismamizdaki
12V 7A'lik akiiniin motor siirlicliye zarar vermeden kullanilan réleler ile kontrol

edilmesini saglamistir.
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Sekil 3.8 : Akim Kontrolii Saglayan Role
3.6. Buzzer

Ebeveynlerin yaninda bulunan verici devresinde kullandigimiz buzzer, verilen
voltaja gore farkl ses sinyalleri saglayan bir cihazdir. Maliyetleri az, liretimi basit ve
cok hafif yapida olmalarindan dolayr kullanim alanm1 ¢ok genistir. Hirsiz alarmlari,
araclarda uyar1 veren ¢ogu sistem bazi zil sisleri yani kisaca uyar1 almak korunmak,
ayrim yapmak amacl her yerde kullanabiliriz. Devreli ve devresiz olmak iizere 2

farkli tipi vardir [60].

Buzzer, cesitli sinyaller alir ve buna cevaben ses yayar. Ses liretmek i¢in gesitli

araglar kullanilabilir: elektromanyetik, elektronik, mekanik.

Calisma mantigi: Ik &nce buzzer direng ve transistor kullanarak input pinine gelen
dc voltu salimm sinyalline gevirir. Indiktér bobini kullanarak sinyal biiyiitiiliir.
Piezzo seramik diske yiiksek gerilim uygulandiginda radyal yonde mekanik olarak
genisleme ve daralmaya sebep olur. Bu da icerisindeki metal plakanin ters yonde
biikiilmesine neden olur. Metal plakanin siirekli olarak zit yonde biikiilmesi ve

biiziilmesi sonucu buzzer havada ses dalgalari {iretir [61].

Buzzer enerjiyi bir yolla alir ve onu akustik enerjisine ¢evirir. Baz1 buzzerlar kendi
devrelerine sahiptir ve onlar giicii direkt olarak cihazin giic kaynagindan alir. Diger
yandan bazi buzzerlar ise olas1 sebeke kesintisinde calismaya devam etmesi i¢in pilli
olabilir. Baz1 buzzerlar ise tehlikeli seviyede gerilime sahip giic kaynaklarinin

izerinde bulunur ve sebeke yerine tehlikeli gerilim hattindan beslenerek ¢alisir.
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Sekil 3.9 : Buzzer Dis Yapisi

4 ¢esit buzzer vardir :

1- Manyetik Buzzer : Sesi bobin yardimu ile yayar. Elektrik akisi bobini aktif hale

getirir ve ses olusturur.

2- Elektromanyetik Buzzer : Kendi i¢indeki tasarami birgok parcayi birlestirir. Bu
¢esidi digerlerinden ayiran yonii, akim alete dogru giderken temas noktas1 aktif olur.

Eski tip ev zilleri elektromekaniktir. Fakat giiniimiizde pek kullanimi kalmamustir.

3- Mekanik Buzzer : Mekanik buzzerlarda elektrik akimi yerine sikica sarilmis

yaylar kullanilir ki; bu sayede mekanik enerji sese ¢evrilmis olur.

4- Piezo Buzzer : Diisiik maliyeti ve yiiksek performansi sebebi ile ¢ok popiilerdir.
Elektrik akimina gore farkli tipler verebilen bir ¢esit buzzerdir. Bu sayede ayni

buzzerdan farkli zamanlarda farkli tonlarda sesler alinabilir [62].

3.7. DHT?22 Sicaklik ve Nem Sensoru

Sicaklik-nem degerlerini 6lgmek i¢in dht22 kullanilmistir. DHT22 sicaklik ve nem
algilayic1 kalibre edilmis dijital sinyal ¢ikisi veren gelismis bir sensor birimidir.
Yiiksek giivenilirliktedir ve uzun donem ¢alismalarda dengelidir. DHT22, iizerinde 8
bitlik mikrodenetleyici bulunmaktadir ve iiriin kisa tepki siiresine sahiptir. DHT22 1s1
ve nem sensorii hassas kalibrasyona sahiptir ve kalibrasyon katsayist OTP hafizada
bir cesit program iizerinde saklanmistir. Uriin algilama sirasinda hafizada sakli olan

bu katsayiya bagvurur.
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-40 ile 80 derece arasinda +/- 1 derece hata payi ile sicaklik 6lgen birim, 0-100% RH
arasinda +/- 5 % RH hata pay1 ile nem o6l¢iimii yapabilmektedir. Sensor 6l¢tiimii
olarak sensoriin data toplama periyodundan kaynakli olarak 2 saniyelik periyotlarla
Ol¢iim sonuglar1 alinabilmektedir. DHT22, diger DHT modellerine gore boyutu
olarak bir miktar daha biiyiiktiir. Kii¢iik boyutlari, diisiik enerji gereksinimi, ve genis
iletim mesafesi ile tim zor uygulamalarda kullanilabilir. Ayrica ayni hizada

siralanmis bacaklar baglantiyr kolaylastirir [63].
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Sekil 3.10 : Dht22 D1s Yapist

DHT?22 Sicaklik ve Nem Sensorii - Genel Ozellikler

e Yiiksek kesinlik

o Kapasitif tip

e Tam Menzil sicaklik telafisi

® Bagil nem ve sicaklik 6l¢iimii

e Kalibre edilmis dijital sinyal

e Olagantistli uzun dénem stablite

e Harici komponente gerek duymaz
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e 100 metreye kadar yiiksek iletim mesafesi

e Diisiik giic sarfiyati

DHT?22 Sicaklik ve Nem Sensorii - Teknik Ozellikler

® Beslenme voltaji : 3.3-6V DC

e (Cikis sinyali : tek hatta dijital sinyal

e Olcme eleman: : Polimer kondansatdr

® (Calisma menzili : Nem 0-100 % RH; Sicaklik: -40-80 Celcius

® Dogruluk : Nem +-2% RH (Max+-5%RH); Scaiklik <+-0.5 Celcius

® (Coziintirlik : Nem 0.1 %RH; Sicaklik 0.1 Celcius

e Tekrar edilebilirlik: Nem +-1%RH; sICAKLIK +- 0.2 Celcius

e Nem histerezisi : +- 0.3 %RH

e Uzun donem stablitesi : +-%RH/y1l

Calismada dht11 degil de neden 6zellikle dht22 kullanildig: tabloda gosterilmistir.

Tablo 3.1: Dhtl1 Ile Dht22 Sicaklik ve Nem Sensorlerinin Farklar

DHT11 DHT22
Calisma Gerilimi 3-5v 3-5v
Maksimum Akim: 2.5mA 2.5mA

Sicaklik Olgiimii:

0-50 derece +- 2 hassasiyet

40-125 derece +- 0.5 hassasiyet

Nem Ol¢iimii :

5% dogrulukla %20-80

5% dogrulukla %0-100

Ornekleme Oran :

1 Hz (1 sn)

0.5 Hz (2 sn)
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3.8. NRF24L.01 Wireless Alic1 Verici Modiilii

NRF24L01 kablosuz modiil, diisik gli¢ tiiketimli bir modiil olan ve 2,4 GHz
frekansinda kablosuz haberlesme yapilmasini saglayan modiildiir.
NRF24L01 SPI arabirimini desteklemektedir. Modiiliin pcb ve harici antenli modeli
mevcuttur. Pcb modellerde menzil 250 metreyken harici antenli modelinde menzil

1000 metreye kadar ¢ikabiliyor.

Modiil projelerin sekline gore c¢ift yonlii haberlesme yaptirmak i¢in hem alict hem
verici olarak kullanilabilir. Bu modiiliin kullanimi1 kolay ve menzili gayet iyi

durumdadir. Diisiik gii¢ tiiketimi ve 2.4 Ghz frekans da calismasi avantajlarindan
biridir [64-65].

Sekil 3.11: NRF24L01 Wireless Alict Verici Modiilii Pin Baglantilari

Modiil Kablosuz haberlesme yaparken modiillerden birini alict digeri ise verici
olarak ayarlanmalidir. Istenirse projenin durumuna gore bir modiil hem alict hem de
verici olarak da kullanilabilmektedir. Modiiliin alict veya verici durumunda olmasi

kablo baglantilarini degistirmez. Bu baglantilar tiim durumlar i¢in aynidir.

nRF241.01, diinya genelinde lisans gerektirmeyen 2.4GHz ISM bandinda calisan tek
¢ipli RF alici-verici modiiliidiir. Son derece diisiik glic harcamaktadir ve RX / TX
tepe akimlari 14mA’den daha diisiiktiir. Besleme araligi 1.9V ile 3.6V arasindadir.
nRF24L01 RF modilii, RF sentezleyici ile tam entegredir ve Enhanced
ShockBurst™ donanim protokolii hizlandiricisin1 igerir. nRF24L01, SPI ile
yapilandirilir ve isletilir. 34 nRF24L01°de GFSK modiilasyonunu kullanmaktadir.
Besleme voltaji tipik olarak 3.3 volttur. Havadaki veri iletim hiz1 250Kbps, 1Mbps
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ve 2Mbps’dir. 126 adet RF kanali mevcuttur. Tablo 3.2°de nRF24L01 modiiliiniin
genel teknik 6zellikleri verilmektedir [66].

Tablo 3.2: nRF24L01 Modiiliiniin Teknik Ozellikleri

Radyo 2.4 - 2.4835 GHz ISM band1 kullanimi
- GFSK Modiilasyonu

- 126 RF haberlesme kanal

- 0.25, 1, 2 Mbps veri iletim hiz1

- Ortak RX ve TX pinleri

Verici Programlanabilir LNA kazanci
- Programlanabilir 0, -6, -12 veya-18dBm ¢ikis giicii
- 0 dBm ¢ikis giiciinde 11.3mA akim ¢cekmektedir.

Alici - Entegre kanal filtreleri

-2 Mbps de 12,3 mA

- 2 Mbps de -82 dBm duyarlilik

- 1 Mbps de -85 dBm duyarlilik

- 250 Kbps de -94 dBm duyarlilik

RF Sentezleyici - Tam entegre sentezleyici - + 60ppm 16MHz kristal
ShockBurst Protokol - 1 ila 32 bayt aras1 dinamik yiik uzunluk - Otomatik paket isleme
Gii¢ yonetimi Entegre voltaj regiilatorii - 1.9 V-3.6V besleme araligi

NRF24L01 ayarlanabilir LNA kazanci ile ¢ikis giicli seviyesine gore kisa ve orta
mesafedeki uygulamalarda sistem optimizasyonu yapilabilmesine katki saglar.
Ornegin; yakm mesafede yiiksek giigte veri iletimi yapmak, verici modiiliin fazla
akim ¢ekmesine sebep olacaktir. Kisa mesafelerde haberlesmek icin verici modiiliin
yiiksek giicte RF c¢ikis1 yapmasina gerek olmayacagindan, LNA kazanci ayarlanip,
cikis giicii disiiriilecektir ve dolayisiyla verici modiiliin daha az akim tiiketmesi
saglanacaktir. Sekil 3.14.” de nRF24L01 radyo frekans alic1 verici modiiliiniin sistem

blok diyagrami goriilmektedir [67].
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Sekil 3.12: nRF24L01 Sistem Blok Diyagrami
Tablo 3.3: nRF24L01 Alict Verici Entegresi Pin Ozellikleri
PIN# PIN ACIKLAMASI | PIN FONKSIYONU
ACIKLAMA
1 CE Dijital Giris “Chip Enable” Alic1 veya verici
modu aktif eder
2 CSN Dijital Giris SPI Cipini Se¢me Girisi
3 SCK Dijital Giris SPI Clock Sinyal Girisi
4 MOSI Dijital Giris SPI Slave Data girisi
5 MISO Dijital Cikis SPI Slave Data ¢ikisi
6 IRQ Dijital Cikis Maskelenebilir kesme pini
7 VDD Giig Giris Beslemesil.9v ,3.6v
8 VSS Giig Toprak (0V)
9 XC2 Analog Cikis Kristal Pin 2
10 XC1 Analog Giris Kristal Pin 1
11 VDD_PA Gii¢ Cikist Giig Kaynagi Cikisi (1.8V)
Dahili nRF24L01 Giig
Amplifikatorii icin
12 ANT1 RF Anten 1
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13 ANT2 RF Anten 2
14 VSS Gii¢ Toprak (0V)
15 VDD Giig Giris Beslemesi 1.9v, 3.6v
16 IREF Analog Giris Referans Akimi. Topraga 22kQ
direng ile baglanir
17 VSS Gii¢ Toprak (0V)
18 VDD Giig Giris Beslemesi 1.9 v, 3.6v
19 DVDD Gig Cikist Dekuplaj amacl dahili dijital
besleme ¢ikisi
20 VSS Giig Toprak (0V)
Tablo 3.4: nRF24L01 Alic1 Verici Entegresi Mod Segimleri
MOD PWR_UP PRIM_RX FIFO Durumu
Kaydedicisi Kaydedicisi
Alict Modu LOJIK 1 LOJIK 1 LOJIK 1 -
Verici Modu-1 LOJIK 1 LOJIK O LOJIK 1 Veri TX FIFO’dadir. TX
FIFO her diizeyde
bosaltilir
Verici Modu-2 LOJIK 1 LOJIK O Minimum
Yiikselen Veri TX FIFO’dadir
Bekleme Modu-1 LOJIK 1 LOJIK 0 LOJIK 1 TX FIFO Bos
Bekleme Modu-2 LOJIK 1 - LOJIK 0 Devam eden paket
gonderimi yok
Gii¢c Kesme LOJIK O - -
Modiiliiniin  ¢alisma modlart  yapilandirilmas:  yukaridaki  Tablo 3.4.’de

gosterilmektedir. Verici Modu-1° de CE ucu lojik ‘1’ yapilirsa TX FIFO bosaltilir ve

onay paketi ile yeniden iletilenler atilir. iletim oldugu siirece TX FIFO doludur. CE
ucu lojik ‘1’ oldugunda TX FIFO bos ise NRF24L01 bekleme-11 moduna girer. Bu

modda bir iletim paketi i¢in CSN ucu lojik ‘1’ yapildiktan sonra TX FIFO igin bir
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paket yiikleme en kisa siirede baslatilir. Verici Modu-2’de CE’yi en az 10us i¢in lojik
‘1’ seviyesinde tutar. Bu bir veri paketi aktarilmasia olanak saglar. Bu normal
calisma modudur. Paketin iletilmesinden sonra nRF24L.01 bekleme -1 moduna girer.
nRF24L01 RF alic1 verici entegresi, ¢aligma sirasinda dnemli anahtarlama siirelerine
sahiptir ve bu siireler yazilimda dikkate alinmalidir. Zamanlama bilgisi modlar

arasindaki gegisler ve CE ucunun zamanlamasi ile ilgilidir [66].

3.9. LCD Ekran

LCD kelimesinin a¢ilimi1 Liquid Crystal Display'dir. Sivi kristal ekran 6n kismina
eklenen kutuplama filtresiyle goriilebilmesi ve gelen elektrikle sivinin 15181 tek fazli

gecirmesi ilkesine baglidir.

Liquid Crystal Display'lardaki sivi kristaller madde yapisina ve sicakliga gore
liyotropik ve termotropik fazlarda olabilirler. Termotropik fazla sivi kristallerin bir
alt grubu olan nematik likit kristallerin, kivrik nematikler adi verilen cesidi
uygulanan akimin gerilimine bagli olarak diiz konuma yani kivrik olmayan nematik
haline gelir. Nematik siv1 kristaller, LCD'lerin yapilmasini miimkiin kilan s1v1 kristal
fazidir. LCD'lerin yapilmasi i¢in siv1 kristallerin molekiil dizilimi elektrik akimi ile
degistirilebilmeli ve elektrigi ileten bir yapiya sahip olunmali, 151k polarize

edilebilmeli, s1v1 kristaller polarize edilmis 15181 gecirebilmelidir. [68].

Sekil 3.13 : LCD Ekran Bacak Baglantilar

Calisma da kullandigimiz LCD ekranimizdaki pin sayist 16 tanedir. Bu pinler
calisma icerisinde kullanacagimiz ekrana gore her iki yonde de olabilir. Istisnai
durumlarda bazen arka tarafinda 15181 bulunmazsa pin sayisi 14'e diisebilmektedir. 14

Arada eksilen 15 ve 16. pinler, lcd ekranin aydinlatmasinda kullanilmaktadir.
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Tablo 3.5: LCD Ekranin Bacak Baglantilari

LCD Pin Sembol Baglanti
1 Vss GND
2 Vdd +5V
3 Vo Kontrast ayar1
4 RS Register segme pini
5 R/W Data read/write pini
6 E Enable pini
7 DBO Data Bus 0
8 DB1 Data Bus 1
9 DB2 Data Bus 2
10 DB3 Data Bus 3
11 DB4 Data Bus 4
12 DB5 Data Bus 5
13 DB6 Data Bus 6
14 DB7 Data Bus 7
15 A LED arka 151k +5V

3.10. Gii¢ Kaynag

Tasarimimizda gii¢ kaynagi olarak 12V 7A degerinde akii kullanilmistir. Agirlhig: 1,7
kilogram, uzunlugu 151 mm olan akiiniin terminal tipi F1'dir. Yiizdiirme sarj1
sartlarinda 10 yillik tasarim Omrii -15 dereceden 60 dereceye genis ¢alisma sicakligi
vardir. Yiizdirme ve dongilisel calistirma igin dengeli bir tasarimi vardir.
Kendiliginden diisiik desarj seviyesi ve uzun raf omrii vardir. Dikey ve yatay
konumda kullanilabilir. Uygulama alanlar1 igerisinde alarm ve giivenlik sistemleri,
telekomiinikasyon ve otomatik kontrol cihazlari, sinyalizasyon sistemleri, tibbi

cihazlar, tartim sistemleri, elektrikli aletler, acil gii¢ sistemleri basta gelmektedir
[69].
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Sekil 3.14 : 12V ve 7A Degerinde Akii

Tasarimimizda giic kaynagi olarak akii kullanilmaktadir. Ancak akiiniin besik
icerisinde devamli olarak kullanilabilmesi i¢in de sarj olmasi gerekmektedir. Akt
sarjin1 saglamak adma 12V ve 7A degerinde adaptdr kullanilmistir. Adaptor,

dayanikli plastik gévdeye sahiptir. Asir1 akim ve yiiksek gerilim korumast mevcuttur
[70].

Sekil 3.15 : 12V ve 7A Degerinde Adaptor
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4. TASARLANAN AKILLI BESIK SiSTEMi

Tasarimimizin temeli krank mekanizmasi {iizerine kurulu olmaktadir. Krank
mekanizmalarmin icrasi i¢in 360 derecelik dongii hareketini, iki adet 12V 65Rpm ve
70kg-cm tork {iretebilen rediiktdrlii DC motorlar [43] saglamaktadir. Bu motorlarin
kontrolii, 4,8-24V araliginda iki motoru siirmek icin tasarlanmis ve kanal bagina 2A
besleme kabiliyetine sahip olup, yiiksek sicaklik ve kisa devre korumasi bulunan

L298N DC motor siiriicti kart1 [53] yardimiyla saglanmistir.

Tasarimizin mikrodenetleyici olarak Arduino Mega kullanilmigtir. Arduino Mega,
caligmanin karar mekanizmasini olusturan denetleyici kart1 olarak gorev yapar. Bu
kart, kullanim1 kolay yazilim ve donanim sunan agik kaynak kodlu elektronik bir
platformdur. Atmega2560 temelli bir mikroislemci sunan tasarimda, en fazla 40mA
¢ekebilen yada saglayabilen 54 adet dijital giris/cikis pini bulunmakla birlikte, 15
PWM cikisi, 16 analog giris, 4 UART haberlesme ucu, 16Mhz kristal, usb soketi,
giic soketi, ICSP konnektdrii ve reset tusu bulunur. Usb kablosu yardimi ile kolayca

bilgisayara baglanabilmekte ve adaptor veya pil ile galistirilabilmektedir [47].

Motorlarin karank mekanizmalar1 ile birlestirilmesi sonucunda ti¢ fakli salinim modu
olusturulmustur. Birinci mod, birinci krank mekanizmasima bagli olan birinci
motorun ¢alistirildigr durumda besigin saga-sola salinim yapabildigi hareketi, ikinci
mod ikinci krank mekanizmasina bagli olan ikinci motorun calistirildigi durumda
besigin yukari-asagi salimim yapabildigi hareketi ve karistk mod ise her iki
mekanizmaya bagli olan iki motorunda ayni anda aymi yada farkli hizlarda
dondiikleri durumda olusturulmus olan salinim hareketlerini ifade etmektedir. Bu
modlarin se¢imi, sistemin baglatilmasi durumunda kullanici tarafindan butonlar

yardimi ile belirlenmektedir.

Tasarlanan akilli besik prototipinin akis diyagrami Sekil 4.1°de gosterildigi gibi

olusturulmustur.
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Manuel
Baglat
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Bebek Besigin Bebek Ebeveyn

Bebek 18 Hala o
Salinima o az

Var Agliyor B

m1? Baslamasi mu? (Buzzer)

Yatagin
Nemi

Yatak

—— Uvku Modu Sicakligt
y Uygun Uygun \ 4
Aralikta Aralikta

m1? m1?

Ebeveynlerinin
| | Midahale
Etmesi

Sekil 4.1 : Akilli Besik Devre Tasarimi

Sistemin ¢aligmaya baglamast manuel sekilde ayarlanmaktadir. Herhangi bir agirlik
bulunmadiginda sistem uyku modunda yani beklemede kalmakta olup, agirlik
algilandig1 durumunda sistem bir sonraki denetlemeye yonelmektedir. Bu kisimda

bebegin aglayip aglamadigi, denetleyici kart1 ile uyumlu olarak g¢alisabilen, lizerinde
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kapasitif bir mikrofonun yer aldigi, 5V ile calisabilen ve analog portlardan farkli
hassasiyetlerde ¢ikis imkani sunabilen [62] ses sensorii ile algilanir. Bebegin
agladiginin tespit edilmesi durumunda belli bir bekleme siiresi sonunda aglama
devam ediyorsa ebeveynlere kablosuz iletim iizerinden ikinci bir denetleyicide
bulunan sesli ikaz haberi gondermektedir. Eger, bekleme siiresi icerisinde aglama
sesi kesilmigse bekleme moduna donecektir. Ayrica aglayan bebegin tekrar uyku
haline gegebilmesi i¢in besigin hareket modlar1 ¢alistirilmaktadir. Bu hareketler ileri-

geri, asagi-yukar1 ve oval hareket olmak iizere ti¢ moddan olusmaktadir.

Ek olarak, bebek var ve aglamiyor ise besik sicak ve nem degerleri DHT22
iriintinden alinan veriler ile siirekli olarak 6l¢iilmektedir. Bu {irlin sayesinde, O ile
%100 nem aralifinda +%?2 6l¢tim hassasiyeti ile nem degerinin dlgiilmesi ve -40C°
ile 80C° araliginda +90,5C° hassasiyet ile de sicaklik degerlerinin 6l¢iilebilmesi
saglanmaktadir [63]. Sistemin ¢alisma anindaki tiim ¢iktilari, denetleyici karti ile
uyumlu olarak g¢alisan 4 satir ve 20 siitundan olusan LCD ekran iizerinden de anlik

olarak gosterilmektedir [68].

4.1. Krank Mekanizmasi

Tasarlanan prototip besik siteminin temelini olusturan salinim hareketlerinin
uretilmesinde ve degistirilmesinde ayni iki mekanizmanin birbiri iistiine monte
edilmesiyle olusturulan krank mekanizmasi kullanilmistir. Bu mekanizma, pistona
sabit ivme kuvvetinin uygulandig1 bir besleme sistemidir. Krank mekanizmasinda
temel amag, yapilacak olan 6teleme hareketini bir donme hareketine doniistiirmek ve
ayni sekilde bu amagla kullanilabildigi gibi donme hareketini Gteleme hareketine
doniistiirmek icinde kullanilir. Krankin tam bir donerek verilen giici 6teleme
hareketine cevirmesi i¢in Sekil 4.2°de gosterildigi gibi krankin en kisa biiyiikliikte
olmasi ve ¢ eksantrikliginin krank ile biyel genisliklerinin farkindan az olmalidir. Bu
mekanizmaya donme hareketini saglamak amaciyla kullanilan rediiktorli DC
motorlar monte edilmis ve tasarlanan besigin iki boyutlu hareket edebilmesi

saglanmistir [71].
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Sekil 4.2: Krank-Biyel Mekanizmasi i¢ Yapist

Olusturulan krank mekanizmasinin baglantt ve agilar1 sekil 4.4'de oldugu
gosterilmistir. Mekanizma icerisinde biyeller pistonla, krank milini mafsalli olarak
birbirine baglar. Pistondan aldig1 yanmis gaz basincini krank miline iletir. Pistonun
yanmig gaz basinci etkisiyle silindirde yaptigi diiz hareketi, krank milinde, siireli
(dairesel) hareket haline dénlismesine yardim eder. Biyeller, biyel ayagindan, piston

pimi yardimui ile pistona; biyel basindan, krank mili biyel muylusuna baglanir [72].

Sekil 4.3 : Krank Mekanizmasi Baglant1 ve Agilart

DC motorlar bu sekilde anlatildigi gibi krank-biyel mekanizmasi igerisine
eklenmistir. Motorlardan birincisi besigin rayli sistem tiizerinde ileri-geri hareketini
yapmasini saglarken, ikinci motor yukari-asagi yondeki hareketini gergeklestirmistir.
Her iki motorun ayni anda aktif olmas1 durumunda ise besige oval hareket olmak
lizere ii¢lincli hareket 6zelligi kazandirilmistir. Bu sekilde besigimiz ii¢ farkli modda

calisabilmektedir.
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4.2. Bebek Besiginin Kurulumu

Besigin kurulumu krank mekanizmasi istiine yapilmigtir. Kullanilan krankin kollari,
krank milinin genisligini artirillmak gerekirse krank kolunun kalinligi da ayn1 sekilde
artirthr. Krank kollarmin agirlik merkezinin donme yoniine olabildigince yakin
olmalidir.

Besigin kurulumunda zemine sert kalin bir kalin sunta, besigin iistiine ise hafif ince
bir sunta yerlestirildi. Dort adet demir ¢ubuk kullanildi ve ikiserli halde ¢apraz halde
demir bilyelerle birlestirildi. Zeminde birbirine ge¢meli sekilde iki adet rayli sistem

hazirlandi. Sallantiy1 kesmesi i¢inse demir gubuklarda kendi aralarinda birlestirildi

ve aralarina yay eklendi.

Sekil 4.4 : Besigin Kurulumu

Oncelikle iki cm kalinhiginda sert bir sunta zemin konuldu. Uzerine aym yodne
bakacak sekilde besige ileri-geri hareketinin verilebilmesi igin iki adet ray sistemi
yapildi. Bu raylarin iizerine asagi-yukar1 hareketini verebilmek amaciyla birbirine
gecmeli olarak 90 derece aci1 yapacak sekilde ikinci ray sistemi ilave edilerek
sabitlendi.
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Sekil 4.5: Besik Kurulumu Baglantilar

Yapilan ray sisteminin {izerine gapraz sekilde yerlestirilmis demir gubuklar baglandi.
Cubuklarin tizerine ise bebek yataginin yetistirilebilmesi amaciyla hafif diiz bir sunta
ayarlanarak tizerine eklendi. Motorlar c¢alistirildiginda besigin  savrulmamasi
amaciyla demir cubuklar birbirlerine baglandi. Besigin salimm hareketlerinin
saglanmasi, motorlarin siiriilmesi ve modlara ayrilmasi, bebek sesinin algilanmasi,
ebeveynlere haber verilmesi ve besik 6zelliklerinin lcd ekranda gosterilmesi 5. kisim

olan uygulama ve sonug boliimiinde ayrintili sekilde gosterilmistir.
Motorlarin yerlestirilmesinde temel amag besigin hareket yonleri baz alinmstir.

4.3. Hazirlanan Alic1 ve Verici Devreleri

i1} k)/’(ge__tj;;:{*_i—',—-————
1l = ﬂ———n ———
PN | )-Q“'v ——

Sekil 4.6: Verici Devresi
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Besigin yanina eklenen alict devresidir. Bakir plaket {izerine hazirlanan devre
bebegin aglama sesinin algilanmasi, motorlarin striilmesi, sicaklik ve nem
degerlerinin Glgiismesi ayrica tim bu sonucglarin Icd ekranda gosterilmesini
saglamaktadir. Devrede kullanilan NFR24L01 + 2.4 Ghz Wireless Alict Verici
Modiilii ile arduinoya kablosuz sekilde bebegin aglamasi, sicaklik nem gibi verilerin

gonderilmesini saglamaktadir. Verici devresi sekil 4.7'de gosterilmistir.

Sekil 4.7: Alic1 Devresi

Ebeveynlerin yaninda bulunan ise alici devresidir. Bebegin aglama sesinin aileye
bildirilmesini ve bu sonucunda lcd ekranda gosterilmesini saglamaktadir. Ayni
sekilde bu devre i¢erisinde de kullanilan NFR24L01 + 2.4 Ghz Wireless Alic1 Verici
Modiilii ile arduino igerisine verilerin kablosuz sekilde gonderimini saglamistir. Alict

devresi sekil 4.8'de gosterilmistir.
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5. UYGULAMA ve SONUC

5.1. Besik Salinim Hareketlerinin Saglanmasi

Calismada iki adet 12V'da 65 Rpme sahip L rediiktérlii DC motor kullanilmistir.
Bu metal rediiktorlic DC motor 12V ile ¢alismakla beraber bosta ¢ektigi akim 750
mA'dir. Besigi ve icerisindeki bebegi kaldirmak {izere yiiksek giic gerektiren bir
calisma oldugu i¢in cam kaldirma motorlar: tercih edilmistir. Motorlar 4. boliimde

anlatilan krank mekanizmasi ile baglanmis ve salinim hareketleri gerceklestirilmistir.

Mekanizma igerisine 2 adet rediiktorlii DC motor yerlestirildi. Birinci motor sag sol
hareketi yapabilmesi i¢in mekanizmanin igerisine koyuldu. Hareket kolunun bir ucu
sac malzeme ile sunta iizerine yerlestirilirken diger kolu ise eksantrik malzeme ile
motora gegirildi. Eksantrik kismi besigin ne kadar mesafe hareket yapmasi
isteniyorsa o boyutta sekillendirildi. Sonrasinda kullanilan bilyeler ile motor hareket
koluna sabitlendi. Bu sekilde besigin sarsilmasi engellenmis oldu. Sekil 5.1'de motor

baglantilar1 gosterilmistir.

Sekil 5.1: DC Motorun Baglantilari
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Ikinci motor da yukar1 asagi hareketi verebilmesi igin mekanizmanin digina
yerlestirildi ve ayn1 sekilde hareket kolunun bir ucu suntaya diger motora baglandi.
Yine besigi en tepe olarak ne kadar yliksege kaldirmak istiyorsak o mesafe de

eksantrik malzemeye sekil verildi ve bilyeler ile rediiktorlii motorumuza sabitlendi.

Sekil 5.2 de ikinci motorun baglantilar1 gosterilmistir.

Sekil 5.2: Rediiktorlii DC Motorun Krank-Biyel Mekanizmasina Eklenmesi

5.2. Motorlarin Siiriilmesi ve Modlara Ayrilmasi

Besik igerisinde iki adet 12V DC motor kullanildi. Bu motorlar siirebilmek adina
L298N DC Step Motor Siiriiciileri kullanildi. L298N motor siiriicii 4.8 ve 46 volt
degerindeki iki farkli motoru siirmek i¢in hazirlanmistir. Iki adet kanali bulunur. Ve

her kanala maksimum 2A degerinde akim verilebilmektedir [53].

Sekil 5.3 : Motor Siiriicii ve Rolenin Verici Devresinde Kullanilmasi
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Kullanilan cam kaldirma motorlar1 yiiksek giicte olmasi dolayisiyla motorlari
kaldirabilmek i¢in 12V ve 7A degerinde akii kullanilmistir. Ancak motor
stirticiilerimizin kanallart 2A amper akim verdigi igin siiriiciimiizi bu aki ile
calistirmak zarar gormesine neden olacaktir. Bu nedenle gelen enerjiyi iizerine
¢ekebilmesi adina iki adet 12V 7A lik roleler kullanilmistir. Bu sekilde motor
stirticiiye gidecek olan 7 amperlik yiiksek akimi, oncelikli olarak rélemiz iizerine
cekmistir. Motor siiriici lizerindeki iki adet c¢ikisimizda rolelere baglanmistir. Bu

sekilde motorlar1 ¢alistirmak i¢in kullanilan akiiniin i¢inden gelen akimin siiriicii ile

baglantisi kesilmis, kullanilan rélelerin kontrolii altina girmistir.

Sekil 5.4 : Akii ve Motor Siiriicti Baglantist

Kullanilan akiiniin sarj olabilmesi i¢in 12V 1A degerinde bir adaptor kullanilmistir.
Bu sekilde bebek besiginin daima calisir durumda olmasi saglanmistir. Motor
siriicimiiziin motor kanallar1 disinda 12V'luk kismi ve toprak girisi i¢inde 12V
7A'lik baska bir adaptor kullanilmistir. Kullanilan tiim bu malzemeler Sekil 5.3

icerisinde gosterilmistir.
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Sekil 5.5 : Kullanilan Devre Elemanlari1 ve Baglantilari

Calismamizda mekanizmamiz, genis sunta {izerine yapilmistir. Suntanin tizerindeKi
mekanizmadan kalan bosluga devre malzemeleri yerlestirilmistir. Ebeveynlerin lcd
ekran tizerindeki goriintliye rahatca ulasabilmesi ve tuslarla besige miidahele
edebilmesi adina en dis kismina verici devresi konmustur. Yapilan siirgii ile
ebeveynler  devreyi  istedigi  sekilde, kendilerine  yaklastirp  tekrar
yerlestirebileceklerdir. Kullanilan motor siiriicii ve rdleler ise verici devresinin
yanina sabitlenmistir. Besige enerjiyi veren akii ve akiiniin sarj olmasi i¢in gerekli
olan adaptor ise kablolar1 kisaltabilmek adina mekanizmamiz ile verici devresinin
arasina matkap ile sabitlenmistir. Bu sekilde herhangi bir malzemenin besik

icerisinde diisme ve kopma ihtimalleri ortadan kaldirilmistir.

Kullanilan Arduino Mega igerisine yazilan program sonucunda tuslar yardimiyla
motor siiriiciiniin iki girisinden istedigimiz kanali aktif hale getirebilmekteyiz. Buna
gdre de besik modlara ayrilmistir. Ilk giris aktif oldugunda ileri-geri modu, ikinci
motor girisi aktif oldugunda yukari-asagi modu, iki giris birden aktif oldugunda ise
oval hareket yani karigitk mod yapilmis olmaktadir. Hangi modun calisir durumda

oldugu da LCD ekranda gdsterilmistir.

Besigimiz de kullandigimiz tus takimmmin Ozellikleri su sekildedir. Besik
calistirlldiginda besik aktif olmakta ve ana ekran goriinmektedir. Menii programi
acilmasi i¢in ikili basim 6zelligi kullamilmistir. Sag kisimda yer alan iki tusa aym

anda basildiginda besikte menii ¢ubugu karsimiza cikacaktir. Menlimiiz bes ana

51



parcadan olugmaktadir. Yine ikinci ve tiglincii sirada yer alan siyah ve beyaz butonlar
ileri ve geri gorevini almaktadir. Ugiincii siradaki tus, meniide ileri giderken ikinci
siradaki tus geri getirmektedir. Meniide istedigimiz yere girmek iginse birinci
siradaki tusu giris tusu olarak kullanmaktayiz. Menii igerisinde istedigimiz segenege
girdigimizde yine hareket modlarin1 secerken ikinci ve tgiincii siradaki ileri-geri
tuslarini kullanmakta ve en son sectigimiz modu ¢alistirmak i¢in birinci siradaki girig
tusunu kullanmaktayiz. Meniiniin diger 6zellikleri i¢in sicaklik ve nem kalibresinde
aynit sekilde yine ileri geri tuslarim1 kullanmaktayiz. Son segenek olan ¢ikisa
geldigimizde birinci siradaki giris tusuna bastigimizda meniide oldugumuz kisimdan

c¢ikarak ana ekrana donmektedir.

Sekil 5.6 : Besik Hareket Modlar1

5.3. Bebek Besiginin Sicaklik ve Nem Degerlerinin Ol¢iilmesi

Sicaklik-nem degerlerini  dlgmek i¢in dht22 kullanilmistir. Verici devresine
yerlestirilen sensor, besik ortamindaki degerleri algilamaktadir. Kullanilan dht22 ile
sicaklik nem sensoriiniin algiladig1 degerler lcd ekranda gosterilmektedir. Gosterilen
degeler ebeveynlerin yaninda bulunan alici devresinde bulunan ekranda da aym
sekilde bulunmaktadir. Bu sekilde degerlerin uygun aralikta olup olmadigini
ebeveynler de yanlarinda bulunan alict devresinden &grenebileceklerdir.
Kullandigimiz sensor, arduino ve lcd ekranin 6rnek anlaminda baglantilar sekil

3.8'de gosterilmistir.
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Sekil 5.7: Dht22 Sensoriin Arduino ile Baglantisi

5.4. Bebek Sesinin Algilanmasi ve Ebeveynlere Haber Verilmesi

Bebek aglama sesi mikrofon ile algilandi. Verici devresine eklenen mikrofon

uzatilarak bebegin yakinina yerlestirilmistir. Sekil 5.5'de mikrofonun devreye

baglantisi gosterilmistir.

Sekil 5.8: Verici Devresine Mikrofonun Eklenmesi

Buzzer yardimi ile ebeveynlere haber verilmesi saglandi. Bu islemler i¢in iki adet
arduino mega kullanildi. Birinci arduino bebek besiginin yanina eklendi.
Mikrofondan gelen ses dalgalar1 algilanarak arduinoya igerisinde belirlenen siireye
gore sesin 10 saniye boyunca araliksiz devam etmesi halinde, ebeveynlerin yaninda

bulunan ikinci arduinoya NRF24L01 ile bilgi gonderildi. NRF24L01 Wireless Alict

53



Verici Modiilii ile kullandigimiz mikrodenetleyici olan arduino mega arasindaki

baglant1 sekil 3.13'de gdsterilmistir.

1.GND 2.3W=
B2 | CSR
S5.SCK &Moo=l
F == s.Int

Sekil 5.9: NRF24L01 Wireless Modiiliiniin Arduino ile Baglantisi

Ikinci devre iizerinde bulunan buzzerdan gelen ses ile gerekli uyari, ebeveynlere
verildi. Ayn1 sekilde lcd ekran {izerinde uyar1 yazisi verildi. Alinan goriintii sekil

5.6'da gosterilmistir.

Sekil 5.10: Alic1 Devresinde Bebek Aglama Uyarisi

5.5. Besik Ozelliklerinin LCD Ekranda Gosterilmesi

Sekil 5.11: Besik Ozelliklerinin Lcd Ekranda Gériintiisii
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Besik igerisine eklenen hareket modlari, sicaklik-nem degerlerinin gosterilmesi ve bebek
sesinin algilanarak ebeveynlere iletilmesi islemlerinin tamami lcd ekran da gosterildi. 16x2
karakterli bu lcd ekran paralel port {izerinden kullanilir. Gerekli biitiin pinleri ekranin sol
iistiinde olan bu ve mavi arka aydinlatmasi olan bu lcd ekran arduino ve benzeri prototip

gelistirme Kartlari ile kolaylikla kullanilabilir. Kullanilan Icd ekran ile arduino arasindaki

bacak baglantilar1 sekil 3.16 da gosterilmistir.

ARDIUNO ILE 2*16
LCD EKRAN KULLANIMI

Sekil 5.12 : LCD Ekranin Arduino ile Baglantisi

Sonug olarak, akilli besik uygulamalari literatiirde ele alinan ve ilgi ¢eken bir konu
baslig1 olmustur. Bu konudaki calismalarin en belirgin 6zellikleri, gece yolculugu
simiilasyonu sunan besikler, kendi kendine sallanan besikler ve bebek aglamasini

tanima sistemi tasarimlar1 gelmektedir.

Bazi1 bebekler, yataga birakildiklar1 gibi uykuya gecisi kendileri yapabilirken, bazilar
yardimla uyuyabilir. Bunun sebebi, yetiskinlerin yataga girer girmez derin uykuya
gecme aligkanliklar1 varken bebeklerin 6nce hafif uyku devresine, oradan derin uyku
asamasina gecebilir olmalaridir. Bu ylizden de bebeklerin agladiklarinda kisa siirede
kendiliginden tekrar uyuma ihtimalleri diisiiniilerek uyandiktan sonra hemen degil de
bir siire beklendikten sonra anne babaya haber verilmesi saglanmistir. Bu ¢alisma ile
ebeveynler bebekleri her agladigi zaman degil de sadece uzun stireli aglamalarinda
haberdar olacaktir. Bu durumda, 6zellikle calisan aileler icin biiyiik 6l¢iide rahatlama

anlamina gelmektedir.

Calisgmamizin ilk 6zelligi, besigimizin farkli hareket modlarina sahip olmasidir. Bu
anlamda, oncelikle krank mekanizmasi hazirlanarak iki adet motor ile besigin

hareketleri saglanmistir. Birinci motor ileri-geri hareketini saglarken ikinci motor
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yukari-asag1 hareketini gerceklestirmistir. ki motor birden aktif oldugunda ise oval
hareket gerceklesmis ve ti¢ farkli mod saglanmistir. Modlarin degistirilmesi arduino
icerisine yazilan program ile analog halde tuslar araciligiyla degistirilebilmektedir.

Hangi modda calistig1 lcd ekranda gosterilmektedir.

Calismamizin ikinci Ozelligi, besigin sicaklik ve nem degerlerinin Ol¢iilmesidir.
Bebegin uygun ortamlarda kalip kalmadigini gérmek amaciyla sicaklik ve nem
degerlerine bakilmigtir. Bu anlamda dht22 sensorii kullanilmigtir. Arduino mega

igerisine yazilan program ile 6l¢iilen degerler led ekranda gosterilmistir.

Calismamizin ii¢linci ve son Ozelligi ise bebek agladiginda ebeveynlere haber
verilmesidir. Oncelikle besigin yanina mikrofon eklenerek bebegin aglama sesi
algilanmigtir. Besige eklenmis olan birinci arduino igerisine yazilmis olan program
ile algilanan ses 10 saniye siiresince devam ettigi taktirde ebeveynlerin yaninda
bulunan ikinci arduinoya NRF24L01 wireless modiilii ile gonderilmistir. Alict
devresinde bulunan buzzerdan ¢ikan ikaz sesi ile ebeveynlere bebegin agladig bilgisi
verilmigtir. Alict devresine eklenen lcd ekranda bebegin agladigi bilgisi

goriilmektedir.

Sekil 5.13: a) Uyku Modu b) Oyun Modu
c) Oynar baslik 90 derecede ve besik tepe noktasinda

d) Oynar baglik 270 derecede ve besik algak noktada
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Akilli besik caligmasinin ¢esitli konumlardaki hali, sekil 5.13'da gosterilmistir.
Fotograf igerisinde sekil 5.13.a'da besik, uyku modunda stabil halinde
bulunmaktadir. 5.13.b'de besigin ana kucagi kismimin oyun modu adi altinda dikey
konuma getirilebildigine dikkat ¢ekilmistir. 5.13.c'de besik mekanizmasinin en tepen
noktast gosterilmistir. Ayrica ana kucagi kisminin 360 derece oynar baslikli
Ozelligini gosterebilmek adina 90 derece oynatilmistir. Son olarak, 5.13.d
fotografinda besik mekanizmasin en algak noktas1 gosterilmis ve oynar bashkli kismi

270 derece hareket ettirilmistir.

Calisma sonucunda, bebeklerin uyku diizeni kurmalar1 saglanmis ve uyku kaliteleri
artirnlmigtir. Aglamalar1 en kisa siirede saptanacak ve anne babalar uyandirilmadan
tekrardan uykuya dalmalari, saglanmaya ¢alisilmistir. Bu durum, sosyal anlamda
yeni bebegi olan bircok aileye miikemmel derece de bir katki saglamistir. Calisma
sonunda, anne ve bebeklerinin uyku diizenleri kurulmus olup, annelerin daha kaliteli
ve daha bol miktarda siit tiretebilmeleri ger¢eklesmistir. Bu durum da bebeklerin kisa
slirede anne siitlinden kesilmesini engelleyecektir. Daha faydali olan anne siitiinii en

verimli sekilde almasini saglamistir.

Diinya genelinde, belli 6lciilerde gerceklestirilirken tamamen yerli yapimi olacak bu
calisma ile iilkemize ekonomik anlamda da katki saglamistir. Bir bebegin aglamasi,
uyumasl, hastalanmasi ve en rahat ortaminda yasamini devam ettirmesi gibi bircok
sorunu vardir. Bunlar ne kadar en aza indirilmeye calisilsa da her zaman iizerine
konulabilecek ve tamamen bitmeyecek bir konudur. Calisma, bebeklerle ilgili bu tiir
sorunlart en aza indirmistir. Ancak diinya tizerinde yeni bebekler var oldugu siirece
yeni teknolojiler de gelistirilip kullanilacak ve bu calismalarin her zaman devami
gelecektir. Bu yonden de calismamiz, yeni dogan bebeklerin sorunlarinin daha da
azalmasinmi saglayacak, minimum seviyeye ulasmasi i¢inde gelistirilebilecek bir

yapiya sahip olacagindan yeni projelerin 6niinii agmis olacaktir.

Bu konuda en 6nemli 6rnek olarak salinim hareketleri belirli oranda degisecek olan
besiklerin daha farkli sekillere girmesi, saglanabilmistir. Besiklerin hangi salinim
hareketini yaptiklart sirada bebeklerin daha fazla uykuya daldiklar1 bulunarak

bebeklerin en dogru yoldan en kisa siirede uykuya dalmalari saglanmaktadir.
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6. TARTISMA VE ONERILER

Bu ¢alismamiz, yeni dogan bebeklerin ve 6zellikle kolik bebeklerin aglama
sorunlarini en aza indirebilmek amaciyla tasarlanmistir. Ebeveynlerin bebekleriyle
daha iyi ilgilenebilmesi i¢in dncelikle onlarin enerjisini yiiksek tutmak
gerekmektedir. Bu anlamda, tasarlanan besigin bir¢ok alanda ailelere yardimi
dokunacaktir. Hareket modlar1 sayesinde, bebekler daha kisa siirede uyuyacak, besik
sicaklig1 ve nemi otomatik olarak Olciilerek gosterilecek ve ebeveynleri en cok
rahatlatacak olan kisim ise bebek agladiginda besik 10 saniyelik bir siire kadar

bekletildikten sonra aileye haber verilmesidir.

Gecmis caligmalar igerisinde, akilli bebek rocker tasariminda bebek aglamasi
preamplifikator devresi ile tespit edilmistir. Devrede, kondenser mikrofon, Im386 ses
amplifikatori kullanilmistir. Chun-Tang Chao'nun rezonant besik tasarimi da bebek
cigligr tanima iizerinedir. Ahsaptan yapilmis besik icerisine ana islemci olarak
arduino uno kullanilmistir. Hareketlerinde arduino uno kullanilmistir. Bir kizil6tesi
yayicl ve fototransistorii igeren bir yansitict sensor olan CNY70 salinim agisini
algilamak i¢in kullanilmistir. Snoo Robo besiginde ise tahtadan yapilan yiizeyin
altinda sensorler, mikrofonlar ve hoparldr yer almaktadir. Kendi kendine sallanma

ozelligi saglanmigtir.

Gecmis caligmalar igerisinde, ahsaptan hazirlanan rezonant elektrik besigi ile
calismamiz olan akilli besik prototipi tablo 6.1'da kiyaslanmistir. Tabloda da
goriildiigli  lizere, ¢aligmamizin diger besik tiirline gore birgok avantaj
bulunmaktadir. Oncelikle, besigin DC rediiktorli cam kaldirma motorlar
kullanilarak sesin minimuma indirilmesi saglanmis ve bebegin en sessiz ortamda
uyumasi saglanmistir. Calistirilan besigin ticari tasarim Orneginde daima hareketli
durumda iken, bizim ¢aligmamizda kullanilan mikrodenetleyicilere yazilan program
ile birlikte besigin ¢alismasina ve hareket modlarina ebeveynler karar vermektedir.
Bu sekilde motorda tiiketilen gii¢ de diger tasarimlara gore ¢cok daha az olmaktadir.
Besik igerisindeki programlarin c¢alismasi da ticari tasarimlarda cok daha zor
gerceklesirken, bizim g¢alismamizda kullanilan butonlar ile ebeveynler tarafindan

kolaylikla saglanabilmektedir.
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Tablo 6.1. Ticari tasarim 6rnegi ve hazirlanan akilli besik tasarimi arasindaki 6zellik

karsilastirilmasi.
Ticari Tasarim Ornegi Akilli Begik Calismamiz
Motorda Tiiketilen Gii¢ Yiksek Diisiik
Manuel Caligma Zor Kolay

Motorun Calismasi

Siirekli doner

Bebek Agladigi zaman doner

Besik Giiriiltiisii

Yiiksek

Diistik

Ayn1 sekilde, gecmis calismalar igerisinde hazirlanan ticari tasarimlar ile
hazirladigimiz akilli besik prototipinin performans degerlendirilmesi yapildiginda,
yakin voltaj degerlerinde olmakla birlikte bizim ¢alismamizda daha yiiksek akimlar
kullanilarak ¢ok daha verimli ve yiliksek giigte performanslar elde edilmistir. Bu
sekilde, besigin cok daha yiliksek agirliklar1 daha rahat bir sekilde tasimasi
saglanmistir. Bizim c¢alismamizda kullanilan motorlar, arduino mega ve motor
stiriiciiler i¢in farkli gerilimler uygulanmistir. Elde edilen performanslar tablo 6.1'de

gosterilmistir.

Tablo 6.2 Akilli Besik Calismast igin Performans Degerlendirmesi

Tasarim Yaklagimi Voltaj Ortalama Akim Ortalama Giig

1. Besik igerisinde
hazirlanan motor 12V 2A 24 W
surticl
2. Ebeveynler igin
hazirlanan ikaz 12V 0,85 A 10,2 W
arduinosu
3. Besik hareketini

12V 75A 0 W
saglayan motorlar
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Biitiin bu tasarimlar igerisinde, bizim ¢aligmamizda krank mekanizmasi kullanilarak
iki boyutlu hareketler saglanmistir. Kendi kendine sallanma 06zelligine sahip olan
besige arduino mega ile farkli modlar eklenmistir. Besik igerisinde, yiiksek glicte
kaynaklar kullanilarak besik salinim hareketlerinin savrulma ve yavaslama olmadan
en uygun hareketleri yapmasi saglanmistir. Bunun yaninda, sicaklik ve nem degerleri
dht 22 sensorii ile Olgiilerek lcd ekranda gosterilmistir. Calismamizin  diger
tasarimlardan farkli bir diger yani ise ebeveynlere ikaz sesi gonderilmesidir.
Ebeveynler, ev igerisinde farkli bir odada bulunmalarina ragmen besikten gelen
aglama sesinden haberdar olacaktir. Ayni sekilde, yine sonu¢ lcd ekranda

gosterilmektedir.

Bu c¢alismalarin yapim asamasinda, bazi sorunlarla karsilasildi ve birgoguna
¢ozlimler getirildi. Besik igerisine eklenen motorlardan gelen sesler, bebekleri
rahatsiz edecek boyutlardayken daha yiiksek giigte ve devirde motorlar kullanilarak

sesin minimuma indirilmesi saglandi.

Diger bir sorunumuz, verici devresindeki mikrofonun bebege uzak kalmasiydi. Bu
sorun ise besik igerisinden dolandirilarak eklenen iletim kablolariyla hem besige en

yakin seviyeye getirildi hem de bebegi rahatsiz etmeden ulastirildi.

Besik igerisinde kullanilan cam kaldirma motorlari, yiiksek performans sagladiklari
i¢cin motorlara uygun giicte akii kullanildi. Ancak akiiden gelen yiliksek amper, motor
stirlicii devresinin ¢ikislaria zarar vermekte ve kullanilmaz hale getirmekteydi. Bu
durumu engellemek adina, 2 adet role kullanilarak akiiden gelen yiiksek amperi
stiriiclinlin ¢ikiglarina degil de rdle tlizerine ¢ekmis olduk. Ayrica siiriiciiye gelen en
ufak yliksek akim, siiriicliyli 1sindirirken igerisine daha yiiksek boyutta sogutucu
eklenerek 1sinma sorunu da ortadan kaldirilmis oldu. Biitiin bu sorunlar disinda,

besik i¢in eklenebilecek diger 6zellikler ve oneriler de su sekildedir:

1. Akilli besik ¢alismamizin salinim hareketlerinin minimum diizeyde sallant1 ve
carpma saglamasi i¢in trapezoid hiz profillini kullanabiliriz. Bu kapsamda hiz profilli
bir yoriinge uygulamasinda baslangi¢ pozisyonu g; ile maksimum hiza ulasildigi
pozisyon g. noktasi arasindaki zaman iyi se¢ilmelidir. Segilen hizin biiyiikligii bu ara

noktalarda manipiilatore sarsintiy1 hissettirmeyecek bir deger tizerinde olmamalidir.
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Sekil 6.1'de trapezoidal hiz profilli yoriinge gosterilmistir. Goriilecegi gibi hem
baslangi¢ hem de final hiz degerleri sifir. Yoriingenin ortalama degeri qm=(qs+0;i)/2
‘in her iki tarafida simetrik bir yap1 gostermektedir. §,, ivme degeri de hizin
yiikselen ve algalan bolgelerinde ayni genlik degerine sahiptir. Parabolik par¢canin

ucundaki hiz lineer par¢anin sabit hizina esit olmak zorundadir.

—+
b

tm  Ifle

— 1 T 05—
=05 L : 0
& 0 | = [sn] 03 [s]
0 0.5 i 1.5 2 0 05 1 15 2
1 1
£0 i 0
m§_1 i i [sn] 9 [sn]
o 05 1 5 2 0 05 1 15 2
2 — T 2
Eo L | 0 |
2 W | |
= : ! [sn] 5 [sn]
- -
0 05 1 15 2 0 05 1 15 2
[s] [s]
Sekil 6.1 : Konumun Trapezoid profilli hiz ve ivmesi
qmaxtC:qm _qc (61)
tm _tc

Hiz ifadesi §(0)=0 alinarak qc noktas1 bulunur. qc noktasi, sabit ivmeli t. zamaninda

parabolik parcanin ucundaki eklem degigskeni tarafindan belirlenen degerdir.

Boylece;

gc=qi+ %q'maxtc2 else edilir. (6.2)
(6.2) denklemi (6.1) ile birlestirilerek;

8, T2 G tite+0r-0i=0 elde edilir. (6.3)

61



Genellikle g, 0zel bir degerdir, verilen tf, qi ve qf den dolay1 tc nin ¢dziimii;

tc<=tf/2 olarak (6.3) formuliinden hesaplanir.

2 ..
tc:t_f_l\/tf qmax_4(qf_q|) (64)
2 2

U e

Daha sonra ivme sabit bir deger alir;

4a; —ai
tf

x| 2 (6.5)
0. 1vmesi esitlik isareti ile (6.5) deki formiile karsilik gelmesi icin segildiginde
sonucta elde edilen yoriinge higcbir sekilde sabit hizli par¢a 6zelligi gostermez.
Sadece artan-ivme ve eksilen-ivme pargalari tiggen yapiya sahiptir.

Qi, gr ve t; verilir boylece ortalama gecis hizi, denklem (6.5) yoriingeyle birlikte
istikrarli bir ivme elde edilmesini saglar. Daha sonra t; (6.4) formiiliinden hesaplanir.

Ve asagidaki polinominal denklemler olusturulur.

si+%qmaxt2 0o<t<t,
qt)=< s, +§,,t.(t-t.) t,<t<t -t (6.6)
S¢ ;qmax c(t ) tf_tc<tStf

Sekil (6.1)’deki grafik tizerinde gosterilen degiskenler qi=0, q=2, t=2 ve |4,|=1.5

yiiklenmesiyle elde edilen hareket zaman kanunun sunumunu gdstermektedir.

Parabolik parcadaki hizin tanimlanmasi sadece trapezoidal hiz profilli yoriingeleri
belirlemenin tek yolu degildir. Diger taraftan q; gr ve t; sabit degerli hiz egrisini de
tanimlayabilir.

|Qf _Qi|

t;

2|Qf _qi|

C (6.7)

<[l | <

0.=0 . tc oldugundan denklem 5.3 den t. ¢ekilerek;

62



_qi _qf +qmaxtf b

t= ulunur. (6.8)
0 rmex
Ve ivme ise;
q 2
Uex = e bulunur. (6.9)
qi _qf +qmaxtf

Denklem (6.8) ve (6.9) den elde edilen t; ve , denklem (6.6) de gosterilen polinom

dizileri Uretilir [73].

2. Besige eklenecek video kamera sistemi ile ebeveynlerin bebeklerini daha ayrintili
gozlemlemesi saglanabilir. Bu sekilde, evin diger odasindan bebeklerini rahatlikla

gozlemleyebilirler.

3. Bluetooth sistemi ile telefonlar1 kumanda haline getirerek besiklerin 6zelliklerini
telefondan yonlendirilmesi saglanabilir. Ayn1 sekilde, bu 6zellikle de ebeveynlerin is

yiikiiniin azaltilmasi i¢in biiyiik avantaj saglanacaktir.

4. Besiklere eklenecek ¢esitli melodi sesleri ile agladiginda bebeklere eslik edecek
sarkilar, ebeveynleri uyandirmadan ¢ok daha kisa siirede bebeklerin uyumasini

saglayabilir.

Calismamiza bunlar gibi daha bircok 6zellik eklenebilir. Diinyaya her zaman yeni
bebekler geldigi siirece, bu c¢alisma da gelistirilmeye daima acik olacaktir.
Teknolojinin gelismesi 1s18inda, besikler her adimda daha teknik donanima sahip
olabilirler. Bu anlamda, bebeklerin en rahat uykuyu almasini saglamak ve bu esnada
ebeveynlerin olabildigince rahata kavusmasini, dinlenmesini saglamak en 6nemli

unsurlardir.

Bu bahsedilen oOneriler, ilerleyen zamanlarda daha da gelistirilerek besigin yapim

asamalarinda daha diisiik maliyetli malzemeler ile de gergeklestirilebilir.

63



KAYNAKLAR

1. H. Kaynak, "Uyku Uyuyamamak mi? Uyanamamak mi?," 1. Baski. Istanbul,
Dogan Yaymcilik, 19-30,1998.

2. Z. Abdulkadiroglu, F.Bayramoglu, N. Ilhan, "Uyku ve uyku bozukluklar1," Genel
T1ip Dergisi, 7(3):161-166, 1997.

3. D. Shaffer, "Pediatric Psychopharmacology," Ceviri: Gokalp P, Sayin U, Baral 1.
Pediatrik Psikofarmoloji, Istanbul, Bilissel ve Teknik Yaymlari, 207-229,1993.

4. S. Karacal, "Konya Ilinde Yasayan 0-17 Yas Grubu Cocuklarda Uyku
Bozukluklarinin Siklig1," Selguk Universitesi Meram Tip Fakiiltesi Cocuk Saghg ve
Hastaliklar1 Anabilim Dali. Uzmanlik Tezi, Konya: Selguk Universitesi, 2010.

5. RD. Seze, P. Fabro-Peray, L. Miro "GSM radiocellular telephones do not disturb
the secretion of antepituitary hormones in humans,” Bioelectromagnetics, 19: 271-
278,1998.

6. D. Gozal, KL. Gozal, "Neurocognitive and behavioral morbidity in children with

sleep disorders,” Current Opinion in Pulmonary Medicine, 13: 505-509,2007.

7. T. Tirkbay, T. S6hmen, "Cocuklar ve ergenlerde uyku bozukluklari," Tiirkiye
Klinikleri Psikiyatrisi, 2: 86 90,2001.

8. N. Ustabas, D. Gozen, "Yenidogan bebeklerin beslenme sonrasi yatis pozisyonu
ve uyku siiresi arasindaki iliski," Hemsirelikte Egitim ve Arastirma Dergisi, 8: 21-

27,2011.
9. N. Evliyaoglu, "Saglam cocuk izlemi," Tiirk Pediatri Arsivi, 4: 6-10,2007.

10. Intelligent Baby  Rocker, (2014). [Online]. Web Erisim:
http://www.intructables.com/id/INTELLIGENT-BABY-ROCKER/

11. CT. Chao, CW. Wang, JS. Chiou ve CJ. Wang, "An Arduino-Based Resonant
Cradle Design with Infant Cries Recognition, Sensors," 15: 18934-18949(SCl),2015.

64



12. An Arduino-Based Resonant Cradle Design with Infant Cries Recognition,
(2015). [Online]. Web Erisim:
https://www.ncbi.nlm.nih.gov/pmc/articles/PMC4570353/?report=classic#B11-
sensors-15-18934.

13. Bursa'da "Akilli besik" Bebegin Neden Agladigini Bildiriyor, (2016). [Online].
Web  Erisim: http://www.bursadabugun.com/haber/bursa-da-akilli-besik-bebegin-
neden-agladigini-bildiriyor.

14. Anne Babalarin Gece Uyanma Derdine Son Veren Besik, (2016). [Online]. Web

Erisim: http://www.log.com.tr/anne-babalarin-gece-uyanma-derdine-son-veren-
besik/

15. Ford Arabada Hissi Veren Akilli Besik Uretti, (2017). [Online]. Web Erisim:
http://www.haberturk.com/ekonomi/teknoloji/haber/1459311-ford-akilli-besik-
uretti

16. JD. Newman, "Neural circuits underlying crying and cry responding in
mammals,” Behavioral Brain Resarch, 182:155- 165,2007.

17. H. Hiscock, B.Jordan, "Problem crying in infancy,” Med J Aust, 181:507-
512,2004.

18. DR. Fleisher, "Infant colic,” In: Faure C et al. editors. Pediatric
Neurogastroenterology: Gastrointestinal Motility and Functional Disorders in
Children, Clinical Gastroenterology, DOI 10.1007/978-1-60761-709- 9 31, New
York: Springer Science Business Media; p: 347-354,2013.

19. P. Milla, PE. Hyman, M. Benninga et al., "Infant colic,” Functional
gastrointestinal disorders-Rome Ill. McLean, VA: Degnon Associates, Inc.; p. 699—
7703,2006.

20. MA. Wessel, JC. Cobb, EB. Jackson et al., "Paroxysmal fussing in infancy,
sometimes called colic,” Pediatrics, 14:421-435,1954.

21. S. Akhnikh, AC. Engelberts, BE. van Sleuwen et al., "The excessively crying
infant: etiology and treatment,” Pediatric Annals, 43:e69-e75,2014.

65



22. AC. Engler, T. Etzioni, G. Pillar, "Sleep and Colic," In: Sheldon SH, Kryger MH,
Ferber R, Gozal D editors. Principles and Practice of Pediatric Sleep Medicine 2nd
ed. New York: Elsevier Saunders, p. 77-82,2014.

23. RG. Heine, "Gastroesophageal reflux disease, colic and constipation in infants
with food allergy," Curr Opin Aller Clin Immunol, 6:220-222,2006.

24. PLBJ. Lucassen, WJ. Assendelft, JT. van Eijk, et al., "Systematic review of the
occurrence of infantile colic in the community,” Arch Dis Child, 84:398-403,2001.

25. AJ. Burns, N. Thapar, "Developmental and postnatal changes in the enteric
nervous system,” J Pediatr Gastroenterol Nutr, 57(Suppl 1):S4-8,2013.

26. R. Ha-Vinh Leuchter, A. Darque, PS. Hiippi, "Brain maturation, early sensory
processing and infant colic,” J Pediatr Gastroenterol Nutr, 57(Suppl 1):518-25,2013.

27. 1. Milidou, C. Sondergaard, M. Sondergaard Jensen, et al., "Gestational age,
small for gestational age, and infantile colic,” Paediatr Perinat Epidemiol, 28:138-
145,2014.

28. CA. Canivet, PO Ostergren, AS. Rosen, et al., "Infantile colic and the role of trait
anxiety during pregnancy in relation to psychosocial and socioeconomic factors,"
Scand J Public Health, 33:26-34,2005.

29. E. Kurth, HP. Kennedy, E. Spichiger, et al., "Crying babies, tired mothers: What
do we know?," A systematic review. Midwifery, 27:187-1,2011.

30. F. Kaley, V. Reid, EG. Flynn, "The psychology of infant colic: a review of
current research,” Infant Mental Health J, 32: 526-541,2011.

31. T.Vik, V.Grote, J.Escribano, European Childhood Obesity Trial Study Group, et
al., "Infantile colic, prolonged crying and maternal postnatal depression,” Acta
Paediatr, 98:1344-1348,2009.

32. SA. Reijneveld, MF. van der Wal, E. Brugman, et al., "Infant crying and abuse,"
Lancet, 364:1340-1342,2004.

66



33. TJ. Clifford, MK. Campbell, KN. Speechley et al., "Sequelae of infant colic:
evidence of transient infant distress and absence of lasting effects on maternal mental
health," Arch Pediatr Adolesc Med, 156: 1183-8,2002.

34. F. Indrio, A. Di Mauro, G. Riezzo, et al. "Infantile colic, regurgitation, and
constipation: an early traumatic insult in the development of functional
gastrointestinal disorders in children?,” Eur J Pediatr, 174:841-842,2015.

35. C. Di Lorenzo, "Impact of early life events on pediatric functional
gastrointestinal disorders," J Pediatr Gastroenterol Nutr 57(Suppl 1):S15-8,2013.

36. D. Wolke, P. Rizzo, S. Woods, "Persistent infant crying and hyperactivity
problems in middle childhood," Pediatrics, 109: 1054—-1060,2002.

37. MR. Rao, RA. Brenner, EF. Schisterman, et al., "Long term cognitive
development in children with prolonged crying,” Arch Dis Child Fetal Neonat Ed,
89:989-992,2004.

38. F. Savino, S. Benetti, S. Ceratto, "Infantile colic: from symptoms to diagnosis - A

practical approach,” J Symptoms and Signs, 2:248-252,2013.

39. AA. Gelfand, "Infant Colic,” Semin Pediatr Neurol 10.1016/j.spen.2015.08.003
DOI: http://dx.doi.org/10.1016/j.spen.2015.08.003.

40. AA. Gelfand, PJ. Goadshy, IE. Allen, "The relationship between migraine and

infant colic: A systematic review and meta-analysis," Cephalalgia, 35:63-72,2015.

41. Prego 4034 Gaby Ana Kucagi (2018). [Online]. Web Erigim:
http://www.pregobaby.com.tr/

42. Cam kaldirma motoru 12 V 110 Rpm, (2018). [Online]. Web Erigim:
www.robotzadecom/Cam-Kaldirma-Motoru-12V-110Rpm,PR-1601.html

43. 12 V 65 Rpm L Rediiktiirlii DC Cam Kaldirma Motoru, (2018). [Online]. Web
Erigim: www.fldepo.com/12V-65-Rpm-L-Redukturlu-DC-Cam-Kaldirma-
Motoru,PR-2338.htmi

67



44, The Journal of Graduate School of Natural and Applied Sciences of Mehmet
Akif Ersoy University Special Issue 1: 127-133,2017.

45. R. Bachnak, "Teaching microcontrollers with hands-on hardware experiments,”

Journal of Computing Sciences in Colleges archive, 20(4), 207-213,2005.

46. H. Chaya, "An embedded systems course using the OOPic microcontroller,”
Proc. of the 2002 ASEE Annual Conference, Montreal,2002.

47. F. Demir, F. Duran, Mayis. 6th International Advanced Technologies
Symposium (IATS’11), Elaz1g,2011.

48. M. Engin, D. Engin, "Mikroislemciler Dersi Laboratuvari i¢in yeni Deney Seti
Tasarimi," CBU Soma Meslek Yiiksekokulu Teknik Bilimler Dergisi, 2(8), 35-
44,2007.

49. M. Ozcan, H. Giinay, "Mikrodenetleyici Gelistirme Seti Tasarim ve
Uygulamalar1," Selguk Universitesi ISSN 1302/6178 Journal of Technical-Online
Teknik Bilimler Meslek Yiiksekokulu, 8(3), 307,2009.

50. E. Ozdemirci, M. Karhan, "Nisan Modiiler Denetleyici Uygulama Setinin
Gergeklestirilmesi. 3. Ulusal Meslek Yiiksekokullart Sosyal ve Teknik Bilimler
Kongresi, Aydin,2016.

51. H-S. Juang, K-Y. Lum, “Design and Control of a Two-Wheel Self-Balancing
Robot using the Arduino Microcontroller Board”, 10th IEEE International
Conference on Control and Automation (ICCA) Hangzhou, China, June 12-14, 634-
639, 2013.

52. J.Sarik, I. Kymissis, “Lab kits using the Arduino prototyping platform”, in IEEE
Frontiers in Education Conference, Washington, 1-5, October 27 — 30, 2010.

53. V. Badescu, "Simple and Accurate Model for the Ground Heat Exchanger of a
Passive House," Renewable Energy, 32, SF: 845-855,2007.

68



54. Role nedir? (2009). [Online]. Web Erisim:

www.robotiksistem.com/role_nedir_cesitleri_ozellikleri.html
55. HA. Yavuz, "Kagak akim koruma salterleri," EMO, Elektrik Miihendisligi, s.24

56. HM. Kim, SH. Park, JH. Song and JS. Kim, "Robust position control of
electro—hydraulic actuator systems using the adaptive back—stepping control
scheme," Proceedings of the Institution of Mechanical Engineers. Part I: Journal of
Systems and Control Engineering, 224(6), 737—-746,2010.

57. K. Mazlumi, HA. Abyaneh, “Relay Coordination and Protection Failure Effects
On Reliability Indices In an Interconnected Sub-Transmission System” Electric
Power Systems Research, Science Direct Elsevier, 79: 1011-1017,2009.

58. S. Akbaba, "Harmoniklerin Dijital Asir1 Akim Roleleri Uzerine Etkisinin
Incelenmesi," Yiiksek Lisans Tezi, YTU Fen Bilimleri Enstitiisii, Istanbul,2008.

59. PM. Donohue, SM. Islam, “The Effect of Non-Sinusoidal Current Waveforms on
Electro-Mechanical & Solid State Overcurrent Relay Operation”, IEEE Industry
Applications Society Annual Meeting, Housten, 4-8 October 20009.

60. Buzzer nedir, nasil ¢alisir, ni¢in kullanilir, ka¢ c¢esit buzzer vardir (2015).
[Online]. Web Erisim: www.sinancanbayrak.com/buzzer-nedir-nasil-calisir-nicin-

kullanilir-kac-cesit-buzzer-vardir/
61. M. Giines, I. Cayiroglu, Fen ve Teknoloji Bilgi Paylasimi, Say1:3-2015.

62. MR. Bai, RL. Chen, CY. Chuang, CS. Yu & HL. Hsieh, "Optimal Design of
Resonant Piezoelectric Buzzer from a Perspective of Vibration-Absorber Theory," J.
Acoust. Soc. Am., Vol.122, No.3, pp. 1568-1580, 2007.

63. AS. Morris,  “Measurement and  instrumentation  principles,”

ButterworthHeinemann, Third Edition, pp:87-88, 2001.

64. Arduino Ile NRF24L01 Rf Modiil Kullanimi (2016). [Online]. Web Erisim:

https://www.robimek.com/arduino-ile-nrf24101-rf-modul-kullanimi/

69



65. N. Semiconductor, "nRF24L01 Single Chip 2.4 Ghz Transceiver,” NORWAY,
2007.

66. P. Zhang, “Wireless Sensor System For Monitoring And Control”, Vaasa, March
20, 2014.

67. "nRF24L01 Single Chip 2.4GHz Transceiver," Product Specification v2.0, July
2007.

68. M. Giines, 1. Cayiroglu, Fen ve Teknoloji Bilgi Paylasimi, Say1:(3-20)

69. 6 th International Advanced Technologies Symposium (IATS’11), Elazig,
Turkey, 16-18 May 2011.

70. Adaptor 12V 7A (2018) [Online]. Web Erigim:
https://www.tamguvenlik.com.tr/urunler/dahua-cctv-security/adaptor-12-volt-7-

amper

71.  Krank-Biyel = Mekanizmasi, (2018).  [Online]. = Web  Erisim
http://ocw.metu.edu.tr/file.php/65/ch7/7-2.htm

72. M. Sanigecili, 1., Akgal, 1. D. “Krank-Biyel Mekanizmasinda Agik Kuvvet
Kontrolii,” Miihendis ve Makina, cilt 57, say1 675, s. 20-29, 2016.

73.  Trepezoidal move  profile  (2016). [Online]. Web  Erigim:

https://www.linearmotiontips.com/how-to-calculate-velocity/

70



EKLER

Ek-1 Hazirlanan Ahci Devrenin Baski Devre Sekilleri

Bl

F)

o
2
3
a
5
8
L
[}
El

|

8 8 &6 & =

s e e s e e e e

ALICI DEVRE

71



Ek-2 Hazirlanan Verici Devrenin Baski Devre Sekilleri

VERTICT DEVRE

UTERTTT DEUVRE

72



- - [-1-]-] O—
co © © pomn
° o000 ooon

[-1-]
o 54

00000000 0ODOOCOO DOopDOCOGE

L

A : _

an CEELEELE
OooonooooooOnonoaonononn
=]
(=]

oo DOODCOOC 0OOCOOCD ©oOooca@ogcoomo

-3 Baski Devre Icerisindeki Atlamalar

oo on onn..no QOEE popppo _ 7
g o o o o DOpoEa

o ooooo
o@n o OO o, OO o OB Cm—C
.._... uo

(-] ]
° p@g ° @@ ° @@

000000000000000000
000000000000000000

O—C—C on
aopoonoooanoonann
O————C)

oonooE anaopn e ° o
Op Oe—

73

Ek



Ek-4 Baski Devre Icerisindeki Elemanlar

S L3I

-l 1 [

FH4n30 IDTHEN

0
|
i
|
= =g =
_%__ﬂ Hu_un__lﬂ___unl“_._ﬂ__w_n
w@ﬂ | _
b




| ﬁ

jP—E

o || et ITﬁ.ﬂl

b
_
‘=3

N =

"""Illl!lllll!ll“Ul Il

/
§-

ﬂﬂﬂllﬁﬂ\

Oﬂﬂllnai goocopoee oooese




Ek-5 Alc1 Devresi Bilgi Kodu
IHINITIHIH11/IBEBEK. AGLAMA UY ARISI//ITTHTITTITTITITTIIIIII

void setup()
{ pinMode(buzzer,OUTPUT);,
/I pinMode(buzzerled, OUTPUT);
Icd.begin(20,4);

Icd.clear();

Icd.setCursor(2,0);

Icd.print("Smart Baby Cradle™);
Icd.setCursor(6,1);

Icd.print("Ali AKYOL");
Icd.setCursor(2,2);

Icd.print("Bozok University");

delay(2000);

myRadio.begin();

myRadio.setChannel(115);

myRadio.setPALevel(RF24_PA_MAX);

myRadio.setDataRate( RF24_250KBPS ) ;

myRadio.openReadingPipe(1, addresses[0]);

myRadio.startListening(); }
void loop()
{ if (myRadio.available())

{ while (myRadio.available())

{ myRadio.read( &data, sizeof(data) ); }
if(data.mesaj == 123){
Icd.clear();

Icd.setCursor(3,1);
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lcd.print("BEBEK AGLIYORI!!I™);

tone(buzzer,1000);
delay(500);
noTone(buzzer);
delay(500); }

else

{ lcd.clear();
Icd.setCursor(0,1);
lcd.print("1SI: ")
Icd.setCursor(4,1);
Icd.print(data.derecerf);
Icd.setCursor(11,1);
lcd.print("NEM: ")
Icd.setCursor(15,1);

Icd.print(data.nemrf);
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Ek-6 Verici Devresi Bilgi Kodu

NI IMOTOR HAREKETLER//11HTIHTHHTTITITITIT

if(hareket == 0){
digitalWrite(enA,255);
digitalWrite(in1,LOW);,
digitalWrite(in2, LOW);,
digitalWrite(enB,255);
digitalWrite(in3,LOW);
digitalWrite(in4,LOW); }
if(hareket == 1){
digitalWrite(enA,255);
digitalWrite(in1,HIGH);
digitalWrite(in2, LOW);,
digitalWrite(enB,255);
digitalWrite(in3,LOW);
digitalWrite(in4,LOW); }
if(hareket == 2){
digitalWrite(enA,255);
digitalWrite(in1,LOW);
digitalWrite(in2,LOW);
digitalWrite(enB,255);
digitalWrite(in3,HIGH);
digitalWrite(in4,LOW); }
if(hareket == 3){
digitalWrite(enA,255);
digitalWrite(in1,HIGH);
digitalWrite(in2, LOW);
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digitalWrite(enB,255);
digitalWrite(in3,HIGH);
digitalWrite(in4,LOW); }
HHHTTTHTTITTTIIMOTOR MODLARVIIHTHTITTTTTTIHTTTITHTTTIIT
if(mode == 'M"){
asagi = digitalRead(asagiPin);
yukari = digitalRead(yukariPin);
ok = digitalRead(okPin);
delay(50);
Icd.clear();
Icd.home();
lcd.print("HAREKET MODU");
Icd.setCursor(0,1);
Icd.print("1-SAG-SOL MOD");
Icd.setCursor(0,2);
lcd.print("2-YUKARI-ASAGI MOD");
Icd.setCursor(0,3);
Icd.print("3-KARISIK MOD");
if(asagi == LOW)
{ hareket = hareket - 1; }
if(yukari == LOW)
{ hareket = hareket + 1; }
if(hareket > 3) {hareket = 0;}
if(hareket < 0) {hareket = 3;}
Icd.setCursor(13,0);
Icd.print(hareket);
Icd.print(" ");
if(ok == LOW)
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{ lcd.clear();

EEPROM.write(24, hareket);

mode ='C’;

delay(50);

} delay(500); } }
IITHTIHII1ISICAKLIK. VE NEM DEGERLER////1111HHT1HH1H11H1111]
if(menu == 0)
{ if(dereceayar == 0) { dereceayar = 37,5;};
Icd.setCursor(0, 1);
led.print("SICAKLIK: ™);
if(asagi == LOW)
{ dereceayar = dereceayar - 1; }
if(yukari == LOW)
{ dereceayar = dereceayar +1; }
if(dereceayar <= 15)
{ dereceayar =15 }
if(dereceayar > 45)
{ dereceayar = 45; }
if(ok '= HIGH)
{ while(ok = HIGH)
{ ok =digitalRead(okPin); }
menu = 1;
Icd.clear();

EEPROM.write(54, dereceayar); }
Icd.print(dereceayar);
Icd.print(" C");
Icd.setCursor(0, 4);
Icd.print("SONRAKI ICIN OK");}
if(menu == 1)
{ lcd.setCursor(0, 1);
lcd.print("NEM : ");
if(nemayar == 0) { nemayar = 50;};
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if(asagi == LOW)
{ nemayar = nemayar - 1; }
if(yukari == LOW)

{ nemayar = nemayar + 1; }
if(nemayar <= 40)

{ nemayar = 40;}
if(nemayar > 85)

{ nemayar = 85;}
Icd.print(nemayar);
Icd.print(" %");
Icd.setCursor(0, 4);

lcd.print("SONRAKI ICIN OK™);

if(ok '= HIGH)

{ if(ok '=HIGH)

{ while(ok !'= HIGH)

{ ok = digitalRead(okPin);
Icd.noBlink(); }

mode = 'C’;

menu = 0;

Icd.clear();
EEPROM.write(34, nemayar);
EEPROM.write(30, mode); } }}
delay(500);
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