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KISALTMALAR

Hz : Hertz
MHz : MegaHertz
kQ : KiloOhm

Q : Ohm

uF : Mikrofarad
\/ : Volt

A : Amper

dB : Desibel

dBm : miliWatt karsilig1 desibel
MBps : Saniye basina Megabit (Megabits per Second)
Kbps : Saniye basina Kilobit (Kilobyte per Second)
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OZET

HASTANE ICI YARDIMCI SERViS ROBOTU

Robot, mekanik sistemleri ve bunlarla iliskili kontrol ve algilama sistemleri
ile bilgisayar algoritmalarina bagli olarak gérev alan makinelerdir. Robotlarin esas
amaci insan hayatini kolaylastirmaktir. Hedef dogrultusunda tasiyici yardimci robot
tasarland1i. Tasarlamis olan robot hastanelerde, is merkezlerinde, otellerde,
okullarda kullanilabilecek bi¢imdedir. Cagirildig1 odalara giderek kendisine verilen
esyalar1 diger odalara tagimaktadir. Boylece personeller zamandan kazang saglamis
olurlar. Bunlarin yani sira robotun mekanizmasinda yapilacak degisiklikler ile
agirligi daha fazla olan yiiklerinde taginmasina olanak saglar.

Bu proje gelistirilmeye agiktir. Ornegin robotun mekanizmasinda yapilacak
degisiklikler ile restoranlarda yiyecek- icecek taginmasi, hastanelerde ilag
taginmast, is merkezlerinde evrak tasinmasi saglanabilir.

Projede uzaklik ve engel algilama i¢in IR sensorii, HC-06 Bluetooth modiilii
ve 16F877A mikroislemci kullanilmistir. Bu projede devre kartlart Ares

programinda ¢izilmistir. Yazilimi1 Proton Basic de yazilmistir.

Anahtar Sozciikler: Elektronik, hastane robotu, Proteus, Ares
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ABSTRACT

HOSPITAL ASSISTANT SERVICE ROBOT

Robots, mechanical systems and their associated control and detection
systems are involved with the machine according to the computer algorithms.
Robots main target are making peoples life easier. In the direction of this aim I
designed a carrier helper robot. The robot which | designed can be used in hospitals,
business centers, hotels and schools. It goes to the rooms which it is called and can
carry the good that is given to him to another room, so the staff will be able to save
their time. In addition to these, with the changes will be made in the mechanism of
the robot, it will allow the robot to carry the cargo of more weight.

This project is open to development, for example with the changes in the
mechanism of the robot, it can carry the food and beverages in restaurants, the
medicine in hospitals, and transport the documents in business centers.

IR sensor for distance and obstacle detection, HC-06 Bluetooth module and
16F877A microprocessor are used in this project. In this project the circuit boards

are drawn in the Ares programme. The software is written in Proton Basic.

Keywords: Electronics, hospital robot, Proteus, Ares



1.GIRIS

Karel Capek adl1 Cek yazar yazmis oldugu "Rossum'un Evrensel Robotlar1"
oyununda robot kelimesi ilk kez kullanilmigtir. Bu oyun 1920 yazilmistir. Yazarin
dilinde bu kelime kole anlamindadir. flerleyen zamanda Isaac Asimov teknolojiye
151k tutarak insanlarin bakis agilarini degistirecek sekilde kitaplarinda bu konuya
yer vermistir. Kitaplarinin disinda robotlarla ilgili i kanun 6ne slirmiistiir. Bu
maddeler bir robot, bir insana zarar veremez ya da zarar gormesine seyirci kalamaz,
birinci kuralla ¢elismedigi siirece bir insanin emirlerine uymak zorundadir, birinci

ve ikinci kuralla ¢elismedigi siirece kendi varligini korumakla miikelleftir.

Sekil 1.1: Rossum'un Evrensel Robotu

Gilinimiizde robotlar insanlara hizmet etme amaciyla ortaya ¢ikmustir.
Bunun yani sira verimlilikte 6n planda tutulmustur. Araglarin boyanmasi, agir

esyalarin tasinmasi, Uriinlerin renklerine, boyutlarina gore siniflandirmasi gibi



islemleri de tercih edilmektedirler. Bu islemler bilgisayarda yapilan programlar
sayesinde ¢esitlilik kazanmaktadir. Robotlarin  mekaniginde yapilacak
degisikliklerle daha agir yiiklerin tasinmasina olanak saglanmaktadir.

Seri {iretim yapan isletmelerde robotlarin tercih edilmesi hiz ve verimlilik
saglamustir. Insanlarin robotlara bu konuda ulasabilmesi miimkiin olmadigindan
robot kullanimi yaygin hale gelmistir. Hassas islemlerin yapilmasi gereken
durumlarda da tercih edilmistir. Ornek verilecek olunursa arabalarm boyanmasi,
kaynak yapiminda minik pargalarin birlestirilmesinde vb. seylerde robotlardan
yardim alinmaktadir. Cilinkii insanlara gore daha hassas ve ol¢iim agisindan da
milimetrik ayarlamalar yapabilmektedirler. Boylece daha kaliteli tiriinlerin ortaya
ciktig1 gézlemlenmektedir. Giiniimiizde kullanimlart oldukc¢a yaygilasmaktadir.
Ayrica agir yiiklerin tasinmasinda biiyiik bir giic gerekmesinden dolay: insanlarin
bunu yapabilmesi miimkiin olmayabiliyor. Ve devreye hayati kolaylastirmaya
yardimci olan robotlar giriyor. Kaliteyi diisiirmeden ¢ok sayida pargayi, devamli
caligarak imal edebilir, agir yiikleri tasiyabilir. T1ip alaninda doktorlarin hassaslikla
yapmasi gereken islerde tercih edilebilir. Radyoaktif ortamlarda ¢alismak insanlar
icin zararl olacagindan bu tip yerlerde robotlar ¢alistirilir. Bylece hem insanlarin
sagliginin bozulmasina sebep olabilecek alanlarda insanlarin yerine ¢alisarak insan

sagligini korurlar. Hem de insanlarin is yiikiinii hafifletmelerine yardimci olurlar.

Robotlar artik hayatin her alanmma girmis durumdadir. Bazi insanlar bu
durumun tehlikeli neticeler dogurabilecegine inansalar da onlar olmadan birgok isi
yapmak zor olurdu. Calisma hizi ve yiiksek kaliteli iiretim i¢in pek ¢ok avantaj
saglamaktadirlar ve bu 6zellik yadsinamaz. Calisilan yerdeki sistemde olusan hata
neticesinde yapilan ¢alismalar degistirildiginde, robotlar olusan bu yeni duruma
programi yenilendikten sonra tekrar adapte olabilme 6zelligine sahiptirler (Sari

F.,2017).



1.1 Projenin Amaci

Hastane i¢i yardime1 servis robotu projesi hastanelerde ¢alisan personelin is
verimini arttirmak ve zamandan tasarruf saglanmak i¢in ortaya konulmustur. Buna
ek olarak robotlar hakkinda temel bilgi ve uygulamalari da sunmustur. Robot
Oniinde bulunan sensdrlerden gelen verileri degerlendirerek saga veya sola doniis
yapmaktadir. Verilen komut dogrultusunda hareket ederler gorevleri bittiginde

istasyona donerek yeni komutu beklerler.

1.2 Robotik ve Robot

Verilmis olan bazi gorevler i¢in insanlarin tamamen yerini alabilecegi,
verilen bazi gorevlerde ise insanlara yardimci olabilecek sekilde sistemlerin
hazirlanmasiyla ilgili yapilan ¢aligmalar1 kapsayan bir bilim dalidir.

Robot ise belirlenen algoritmaya, olusturulan mekanik, kontrol, algilama
sistemlerine gore calismakta olan insanlara yardimci makineler olarak
adlandirilmaktadir. Onlar i¢in tasarlanmis olan programlar yeniden tasarlanirsa bu
duruma adapte olabilen ¢ok fonksiyonlu makinelerdir. Oncelikli olarak kendilerine
verilmis olan verileri algilayarak sahip olduklar1 islemci sayesinde bu verileri
degerlendirmelerinin ardindan tepkilerini mekanik yapilariyla gosterirler.

Robotlar ¢evreyi sensorler sayesinde algilayabilmekte bunun kontroliinii
elektronik devreler yardimiyla saglamakta mikroislemci ile alinmis olan kararlari
uygulamaya ge¢cmektedir. Bunu da mekanik yapisiyla goz Oniine sermektedirler

(Sar1 F., 2017).



2. LITERATUR TARAMASI ve TEORIK BiLGILER

2.1 Literatiir Taramasi
2.1.1 Cizgi izleyen Gezgin Bir Robotun incelenmesi ve Gerceklenmesi

Robotun siyah bir zeminde beyaz bir ¢izgiyi takip edebilmesi igin bu ¢izgiyi
algilayabilmesi gerekir. Calismada gergeklenen robot i¢in algilama islemi CNY70
yansimali renk algilayici kullanilarak yapilmistir (Ozdemir Y., Sezgin A.ve Yiiksel

T ., 2017).

2.1.2 Akill Telefonlar Ile Bluetooth Uzerinden Cok Sekmeli iletisim:
Android Platformu I¢cin Bir Coziim

Akillr telefonlar kullanilarak hiicresel aglardan bagimsiz olacak sekilde
haberlesmek icin yeni bir yontem olusturulmaktadir. Bes yliz metre capli bir
kapsama alaninda bes adet cihaz ile farkl topolojiler halinde ger¢ek zamana yakin

stirelerde haberlesme gerceklestirilmistir (Giilbay B., 2017).

2.1.3 Serit Takibi ve Hiz Ayar1 Yapabilen Otonom Robot Araba

Platform {izerine c¢izilmis olan serit takip edilmistir. Yoldaki isaretler
dogrultusunda yoldaki hizin1 ayarlayabilen otonom olarak hareket etmekte olan
robot araba uygulamasi yapilmistir. . HC-SR04 Ultrasonik Algilayici, . TCS3200
Renk Algilayict Karti, HCO5 Bluetooth Modiilii, Arduino Uno Rev3 Karti
kullanilmistir (Doruk A., 2017).



2.1.4 Tlac Servisi Yapan Mobil Hastane Robotu

Projenin amaci hastanedeki hastalara yere konumlandirilan bantlar takip
edilerek ilaglarin hastalara ulastirilmasidir. CNY70 kontrast sensorii, 16F628A

mikroislemci, servo motor kullanilmustir (Ocal S., Ozen F.,2017).

2.1.5 3 Serbestlik Dereceli (3R) Bir Robot Manipiilatoriiniin Kontrolii ve
Gériintii Islemeye Dayah Nesne Tasimasi

Projenin amaci insanlarin hayatlarini kolaylastirmak, inan giiciiniin yetersiz
kaldig1 durumlarda insanlara ihtiya¢c duymadan hareket eden bir makine iiretmektir.
Insan duyusuna benzer 6zellikler tasimakta olan sensorler kullanilmasi ile cihazin
islevsel olmasi saglanmaktadir. TQ MAZ2000 robot manipiilatdriiniin ¢alisma uzay1
icerisindeki tanimlanmis olan nesnelerin goriintii islemeden yararlanilmaktadir.
Nesnelerin algilanmasinin ardindan nesneler bulunduklart yerlerden alinarak bir
diger yere tasinmaktadir. Kullanilan kamera sayesinde robot tespit edilen konuma
gitmektedir. Cisimlerin kavranabilmesi amaciyla eklemlerin agilar1 da bu yonde
hesaplanmaktadir. Biitlin bu yapilarin kodlamalar1 C++ ile saglanmaktadir.
Bunlarin yani sira L298 motor siiriicli entegreli kartlar ve Arduino Mega 2560
mikrodenetleyicisi ile yapilmig, yazilimi Arduino IDE ortaminda yazilmistir
(Yavuz E., 2015).

2.1.6 Arduino ve Bluetooth ile Android Telefon Uzerinden Kontrol Edilen
Robot

Projede mobil cihaz ile Bluetooth modiilii baglantis1 saglanan robot

yapilmistir. Robot Android telefonla yonetilmistir. Projenin programlamasi



Arduino ile yapilmistir. L298N Motor siiriicli, Bluetooth modiilii, DC Motor,
Arduino UNO ve baglant1 malzemeleri projede kullanilmistir (Zayif A., 2015).

2.1.7 Bilgisayar Kontrollii Arag

Projenin amaci biiylik sehirlerdeki giivenligin saglanabilmesidir. Bu
nedenle halk icin tehdit unsuru olan bombanin imha uzmanlar tarafindan uzaktan
kumandali ara¢ kullanilarak imha edilmesi i¢in tasarim1 yapilmistir. Boylelikle hem
halkin hem de imha uzmaninin can giivenligi saglanmis olacaktir. Yapimi
saglanmis olan bu proje bilgisayar kontrollii veya Android isletim sistemine sahip
cep telefonlar1 kullanilarak gerekli sensorler ve ekipmanlarin kullanimiyla uzaktan
kontrol edilebilmektedir. Arag dort tekerlekli olup ileri-geri, saga-sola doru hareket
edebilmektedir. Bunlarin yani sira fren sistemi de saglanmis olup batarya ile

calismaktadir (Demirbas S. , Yazic1 Y., 2014).

2.1.8 Giivenli Servis Robotu CoCoA'nin insan Uyumlu Tasarim, Kontrolii ve
Hayata Gegirilmesi

Projenin amaci yapilacak olan islerin otomatik bir bi¢imde yapilmasimin
gerekliligi ve robotlardan yararlanarak bunlarin saglanmak istenmesidir. Insanlarla
uyumlu sekilde calismalarin1 yerine getirecek olan bir robot tasarlanmistir.
Dinamik, kinematik, geometrik modeli agik kaynak yazilimlari kullanilarak
tiiretilmistir. Ters kinematik, kararli tutma, kinematik ulasilabilirlik ve ters
kinematik ulasilabilirlik veri tabanlari kullanilarak, kollar ve tutucular igin
kinematik olarak uygun, ¢arpigsmasiz hareket/tutma planlari, holonomik taban i¢in

ise seyriisefer planlar1 olusturulmustur. Robotun ger¢cek zamanli kontrolii, eklem



yoriingelerini iceren hareket planlarinin, her ekleme ait kapal1 dongii denetleyicilere

beslenmesi ile gerceklestirilmistir (Coruhlu G., 2014).

2.1.9 Endiistriyel Cizgi Takip Eden Robot Cihaz1 Gelistirilmesi

Projede izledigi yol belli olan tiretimin yapildig1 bolge ile kablosuz sekilde
haberlesmenin gerceklestigi ¢izgiyi izleyerek yol alan robot tasarlanmistir.

Endiistriyel anlamda otomasyon sistemlerinde kullanilmas1 amaglanmustir (iren K.,

2013).

2.1.10 Arduino Uzerine Entegre Edilmis Led ve Servo Motorlarin Mobil
Cihaz ile Kablosuz Olarak Kullanimi

Proje RGB LED, Servo Motor, Arduino UNO, Bluetooth modiilii
kullanilmistir. Proje C dilinde yazilmistir. Mobil cihaz yardimiyla led kontrolii
yapilmistir. servo motorlarinda hareketi mobil cihaz ile saglanmistir. Projede
robotlarin, cihazlarin gereksiz kablo ve kullanimi zor olan aletlerden kaginilmasi

amaclanmistir (Kaygusuz G., ve Borekoglu S., 2013).

2.1.11 MSP430G2231 ile Cizgi izleyen Robot

Projede MSP430G2231 mikroislemci degerlendirerek Mosfetler yardimiyla
step motorlar siirlilmiistiir. Beyaz zemine konulmus olan siyah ¢izgi iizerinden
hareket etmektedir. Motor i¢in step motor tercih edilmistir. Assembly programlama
dili kullanilmistir (Oztiirk M. ve Akincioglu U.,2013).



2.1.12 Cizgi Izleyen Robot

Proje robotlarin beyaz zemin lizerine ¢izilmis olan siyah ¢izgiyi takip
edecek sekilde tasarlanmistir. Aracin mekanik kisminda ara¢ kasasina motorlar
monte edilmistir. Algilayicilar ve kontrolii saglayan devre elemanlar1 projenin
elektronik kismidir. Mikroiglemci bu elemanlarin birbirleriyle baglantisimi
olusturmaktadir. DC motor, PIC16F628A mikrodenetleyici, L293D motor siiriicii
entegresi kullanilmistir (Igmez B., Genger S., 2011).

2.1.13 Kablosuz Kontrol Edilebilen Mobil Arastirma Robotu

Robotun iizerinde bulunan kamera aldig1 ses ve video sinyallerini kablosuz
olarak kontrol bilgisayarina aktarimini yapabilmektedir. Robot {izerine yapilacak
eklemeler sayesinde tek amagli olmaktan ¢ikip birkag amaca da hizmet
verebilecektir. Gorlintli aktarimi kablosuz sekilde yapilabilmesinden dolay: insan
hayat1 icin tehlike olusturabilecek yerlerde kesif robotu olarak kullanimi
saglanabilmektedir (Sahin I. ve Yalvag M. 2011).

2.1.14 Dort Eksenli Paketleme Robotu Tasarimi

Projede kolileme yapabilecek sekilde 30 kg agirlik tasiyabilen dort eksenli
bir robot kol tasarlanmistir. Konumlama dogrulunu saglamak i¢in bosluksuz sikloid
rediiktorler ve yiiksek ¢oziiniirliiklii servo motorlar kullanilmigtir bunun yani sira
rediiktor ve motorlardaki zorlanmay1 azaltmak ve optimize etmek icin hidrolik

agirlik dengeleme sistemi tasarlanmistir (Cimen O., 2010).



2.1.15 Bir Ciftli Yapay Sinir Ag1 Kullanan Otonom Mobil Robot
Navigasyonu

Projede navigasyon kullanilarak robotun gidecegi yerler belirlenmistir.
Robot navigasyonu iki ANN konrolciisli tarafindan kontrol edimistir. Engelden
ka¢ma denetleyicisi olarak ta nitelendirilmistir. Sensorlerle engeller algilanmistir.
Girtltili alan da ve giiriiltlisiiz alanda kullanilan algoritmalar karsilagtirilmistir.

Iki ortamda da robot hedefe ulasmustir (Yasin F, 2009).

2.1.16 Gezgin Robotlarin Ciftliklerde Uriin Yeri Belirleme ve Tasima
Islemlerinde Kullanimi

Projenin denetimi ATMEGAS3?2 ile yapilmistir. Hat tizerinde iki tekerlekli
ara¢ dengesini koruyarak ilerleyecek sekilde tasarlanmistir. Tki adet kizil Stesi
sensor tercih edilerek mesafe algilanmistir. Mesafeleri dogru sekilde algilanmasi
saglandigindan dengede kalabilmistir. Denge i¢in PID algoritmasi tercih edilmistir

(Ozdemir D., 2008).

2.1.17 TUG Robotlar:

Hastane igerisinde gorevlilerin verdigi cihazlari, egyalari, evraklar
tasimistir. Tug bulundugu mekanda cevresini akilli arabalarda bulunan lazer
haritalama sistemi ve kameralar ile tarayarak bulmustur. Engel algilama sensorleri
sayesinde karsisina engel ¢iktiginda durup beklemis engel ortadan kalktiginda
ilerlemistir. Robot iki sekilde yapilandirilmistir. Yapilardan birincisinde robot hafif
yiikleri tagmmustir. Ikincisinde ise daha agir esyalar1 tasimistir. Hastanenin

carsaflarinin bulundugu koliyi, hastanenin ¢6p konteynirini, hastane yemeklerini,



laboratuvar tiiplerini vb. pek cok alanda tasima goérevi yapmustir. Kaliforniya

Universitesinin Tip Merkezi’nde kullanilmistir (TUG 2008).

2.1.18 Toyota Firmasi tarafindan Uretilen Hastane Robotu

Japonya’da Nagoya Universite Hastanesi’nde geceleri personel gibi calisan
robot ilag dagitiminda gorev almistir. Bu robot TUG robota benzer ozellikler
tagimigtir. 90 litre kapasiteli ecza dolabina sahip olarak iiretilmistir. Bu proje

hastanedeki is yiikiinii hafifletmek amaciyla iiretilmistir (Toyota 2008).

2.1.19 Hastaneler icin Robot Tabanh Lojistik Sistemi

Bu tiir sistemler, insanlarin bulundugu ortamlarda hareket edebilen mobil
robotlardan olusmaktadir. Uretilen bu robotlar, esya tasimak icin &zel olarak
tasarlanmigtir. Hastane lojik sistemleri, kullanici arayiizleri yapilacak olan
gorevleri, robotun istasyonlarmi igermektedir (Niechwiadowicz K., Zahoor
K.,2008).

2.1.20 Kablosuz Ag Tabanh Gezgin Kesif Robotu: Kasif

Bu calismada kablosuz ag kullanilarak, iizerine kamera monte edilmis
paletli bir gezgin robotun uzaktan kontrolii, klavye yon tuglar1 kullanilarak manuel
olarak ve sanal bir harita lizerinde ¢izilen yol iizerinde gidecek sekilde otomatik
olarak gerceklestirilmistir. Bu gezgin robotun tasarlanmasindaki amag, daha
karmagik gorevleri yerine getirebilecek uygulamalar igin gelistirmeye agik bir
platform olusturmaktir. Gezgin robot platformu, internet {izerinden java uyumlu

cihazlar kullanilarak kontrol edilmesine olanak saglayan kablosuz haberlesme
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arabirimine sahiptir. Bu 0zellik robotun esnek bir yapiya sahip olmasim

saglamaktadir (Celik O., Yigiter E., Sedef H. ,2008).

2.1.21 internet Uzerinden Mobil Bir Robotun Kontrolii

Projede PIC16F877A, DC motorlar ve bunlar: siiren L298 siiriicii entegresi
kullanilmistir. Bilgisayara yiiklenmis olan bir kontrol programi ile robotun kontrolii
saglanmistir. Kontrol programi, haberlesme kartt1 kullanilmistir. Robotun

hareketleri yapacagi gorevler internet iizerinden saglanmistir (Unlii B., 2007).

?.1.22 Hastaneler icin Servis Robotlari: Bir Hastanedeki Tasima Gorevleri
Icin Vaka Calismasi

Projede hastane i¢i tasima sistemleri arastirllmigtir. Diger robotlar ile
kiyaslanmasi sonucunda hastane i¢i tasimada otonom robotlarin tercih edilmesinin
diger robotlara oranla bu proje i¢in daha oldugu goriilmiistiir. Projeye baslamadan
bir hastane igerisinde giinliik yapilan gorevler incelenmistir. Bispebjerg

Hastanesinde incelemeler yapilmistir (Ozkil A. ve Fan Z., 2006).

2.1.23 Dinamik Cevrelerde Mobile Robot Navigasyonu

Insanlarin  bulundugu ortamlarda onlara hizmet edebilecek robot
tasarlanmistir. Coklu robot sistemi gelistirilmistir. Birden fazla robotun bir arada
uyumlu ¢alismasi diistintilmiistiir. Bunun i¢in koordinatlarin yonetimi saglanmstir.
Kullanilan algoritmalar rota planlamasi yapilmistir. Engel sensorler yardimiyla
algiladiginda durmustur. Boylelikle diger robotlarda da oldugu gibi is yiikiinii
hafifletmistir (Bennewitz M., 2004).
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2.1.24 Cok Yonlii Tekerleklere Sahip Bir Mobil Robotun Tasarimi ve
Modelinin Gergeklestirilmesi

Bu calismada dort tekerlekli bir robot tasarlanmistir. Cok yonlii mobil
robotlar  tekerler sayesinde istenilen dogrultuda istenilen  hareketi
gerceklestirmektedirler. Tekerleklerin etrafinda serbest donen kiiglik silindirik
rulolar yerlestirilmistir. Robotun ileri-geri, saga-sola donlisii saglanmaktadir

(Soygiider S., ALLI H.,2006).

2.1.25 Robot Teknolojisi ve Istif Robotu imalat:

Bu calismada istif robotunun diiz kinematik analizlerinin uygulamasi
yapilmistir. Robot teknolojisi incelenmistir. Robot sanayi hakkinda bilgiler

verilmistir (Atilgan C., 1994).

2.2 Robot Tipleri ve Robotlarin Teknik Elemanlar:

Robotlar:
¢ Kontrol yontemlerine,
e Yeteneklerine,

o Konfigilirasyonlaria gore ayrilmaktadir.

Kontrol yontemlerine gore olan robotlar kendi iglerinde de ayrilmaktadir.
Noktadan noktaya robotlar, siirekli yoriingeli robotlar, kontrollii yoriinge izleyen
robotlardir. Noktadan noktaya robotlar se¢ilen bir notadan diger noktaya aradaki
bir noktada durmayacak sekilde ilerleyebilecek sekilde tasarlanmistir. Maliyeti
diisiik olan robot tipleridir. Siirekli yoriingeli robotlar kendilerine secilen yol

tizerinde Onceden belirlenmis noktada durabilmektedirler. Kontrollii ydriinge
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izleyen robotlar belirlenen yoriinge dogrultusunda kontrol birimlerine bagl olarak
hareket etmektedirler. Aldiklar: veriler islemci ile kontrol edilmektedir. Olusturulan

mekanik sistemleri ile harekete gegebilmektedirler (Adigiizel O., 2015).

Yeteneklerine gore robotlar, ardisil kontrollii makineler, adaptif robotlar,
yapay zekaya sahip robotlar seklinde siniflandirilirlar. Ardisil kontrollii makineler
onceden verilmis olan gorevleri belirlenmis ard arda gelen hareketlere uyacak
sekilde hareket edebilme 6zelligine sahip mekanizmalardir. Bu tip makineye 6rnek
olarak c¢amasir makinesinin yikama ve ardindan gelen durulama islemleri
soylenebilmektedir. Adaptif robotlar geri beslemeli ve kontrolii bilgisayar tarafindan
saglanmakta olan robotlardir. Kontrollii yoriinge izleme 6zelligine sahip olan bu
robotlar ¢evreye tepki verebilmektedirler. Geri besleme sayesinde kendi
yapacaklart iglemlerde degisiklik saglayarak devam edebilmektedirler. Yapay
zekaya sahip robotlar giiniimiizde en yiiksek seviyeye ulastigi one siiriilen robot
tipleridir. Cevreyi, kendilerini algilayarak bu dogrultuda davranislarini
sergilemektedirler.

Alan Turing yapay zekanin basladig: ilk nokta olarak kabul edilmektedir.
Karsisindaki kisinin insan m1 yoksa robot mu oldugunu ¢esitli sorular yonelterek
bulmaya calistig1 bir yapay zeka testidir. Bu testte basariya ulagmig olan Eugene
Goostman isimli yazilimdar.

Gilin gectikce yapay zekaya duyulan merak ve calismalar artmaktadir.
Giiniimiizde de ¢aligmalar devam etmektedir. Kendisini algilayabilen, kararlarini
alip uygulayabilen robotlar lizerinde ¢aligmalar yapilmaktadir.

Yapay zekaya sahip robotlarda hareketli nesneleri tanima, jest ve mimikleri
tanima, c¢evreyi tanima, sesleri ayirt edebilme, yliz tanima iizerinde g¢alismalar

yapilmaktadir (Adigiizel O., 2015).
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Konfigiirasyonlarina gore robotlar
o Kartezyen Robot
. Silindirik Robot

. Revoliit Robot (Kiiresel) olarak siniflandirilirlar.

Kartezyen robot tipinin kol kisimlar1 birbirlerine 90 derecelik ac1
olusturmaktadirlar. Dikdortgen ¢alisma alanlarina sahiptirler. Fabrika tipi yerlerde
yiikleme ve bosaltma islemlerinde tercih edilebilmektedir. Bunun yani sira montaj

islemlerinde de kullanilabilmektedir.

Sekil 2.1: Kartezyen Robot

Silindirik robot kartezyen robot nasil sekli itibariyle dikdortgensel ¢aligma
alanlarina sahip ise bu silindirik robotta sekli itibariyle silindirik ¢aligma alaninda
calismalarin1 gergeklestirmektedir. Esya tagima gibi islerde tercih edilmesinden

tasima kapasitesinin yiiksek oldugu gozlemlenmektedir.

'
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Sekil 2.2: Silindirik Robot
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Revoliit robot (kiiresel) hassas montaj iglemlerinde ve genel amach

kullanilabilir. Yiik tasima kapasitesi yliksektir. Caligma alan1 kiireye benzer.

Sekil 2.3: Kiiresel Robot

Robotlarin  6zellikle insanst robotlarin  olusturulmasinda kullanilan

elemanlar su sekilde siralanabilir:

e Eklemler

e Bilek

e El Ya Da Ug Elemani

e Siirticiiler Ve Siiriicii Mekanizmasi

e Kontrol Mekanizmalari

e Duyargalar

e Arabirimler

Sekil 2.4’te oldugu gibi eklemli robotlar hareketlerin saglanabilmesi i¢in
donel eklemler kullanan robotlardir. Eklemler genel olarak zincir olusturacak
sekilde yapilirlar. Bu sayede bir eklem kendisinden sonra gelecek olan eklemleri

destekleyebilmektedir.
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Sekil 2.4: Eklemler

Bilek robotlarda kolun sonuna monte edilen iki veya ti¢ eklemli yapidir. Tek
birim seklinde yapilandirilmigtir. Robotun eli ile bilek kismi bir birine monte
edilmektedir. El veya ug eleman robotun kolun bitim yeri ayni zamanda bilek bitim
yeridir. Birden fazla ucun bilege monte edilmesiyle robotun cisimleri kavramasi
saglanmaktadir. Sekil 2.5’te robot el yapist gosterilmektedir. Tip alaninda da

siklikla robotik el, bacak gibi protezlere rastlanmaktadir.

Sekil 2.5: Robot El Yapisi

Stirticiiler ve siirlicii mekanizmasi linklerin hareketlerinin saglanabilmesi
amactyla hidrolik motorlar, pnomatik motorlar, hidrolik silindirler, elektrik
motorlarin kullanilmasi tercih edilmektedir. Hareketleri gibi bu mekanizmalarin
hizlar1 ve yonleri de 6nem tasimaktadir. Bu sebepten 6tiirii vites, vida, harmonik

disli gibi mekanizmalarin kullanimiyla yon ve hiz ayar1 saglanabilmektedir.
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Kontrol mekanizmalar1 senkronize sekilde verilen gorevleri yerine
getirebilmeleri buna ek olarak kontrollerinin yapilabilmesi icin gerekli olan
mekanizmalardir. Tiim bu kontroller mikroislemci vasitasiyla saglanabilmektedir.
Cevreden alinan verilerle robot arasindaki baglanti ara birimler sayesinde
gerceklestirilmektedir. Ara birimin kontrolii igin ise bilgisayara ihtiyag
duyulmaktadir. Duyargalar  yakinlik—uzaklik, sicaklik vb.  dlglimlerde
kullanilmaktadir. Arabirimler robotun yapmasi gereken gorevlerin dis gevre ile olan
baglant1 icin arabirim gerekmektedir. Bu sebepten oOtiirii bilgisayar ya da

duyargalardan elektriksel isaretlerin alinmasi gerekmektedir (Giilli A., 2018).

2.3 Robotik Teknolojisi Kullanim Alanlari, Avantajlari, Dezavantajlar:

Robotik teknoloji pek ¢ok alanda yaygin olarak kullanilmaktadir. Bilindigi
lizere hedef insan giiciiniin yeterli gelemedigi yerlerde bireylerin is giiclinii
hafifletmek ve isten elde edilmesi beklenen verimliligi artirmaktir. Kullanim

alanlar1 su sekilde siralanabilir:

e Elektronik - Yazilim Teknolojileri

e lsaret Isleme Devre ve Aygit Teknolojileri

e Algilayici (Sensor) Teknolojileri

e Hesaplama Bilgi Islem Devre ve Aygit Teknolojileri
e Kontrol Teknolojileri

e Modelleme, Simiilasyon ve Analiz Teknolojileri

e Mekanik - Mekatronik Sistem Teknolojileri

o Elektro Mekanik Hareketlendirici Teknolojileri

e Minyatiir Sistem Tasarim ve Entegrasyon Teknolojileri

Malzeme Teknolojileri
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e Plastik Malzeme Teknolojileri
e Akilli Malzeme ve Yap1 Teknolojileri
e Ileri Metal Alasim Teknolojileri

Uretilen robotlarin yapiminda kullanilan elemanlarin ve yazilimlarin
tizerinde yapilacak  degisiklikler sayesinde pek c¢ok farkli alanda
yararlanilabilmektedir.

Robotik teknolojisinin avantajlar1  oldugu gibi dezavantajlari da

bulunmaktadir. Avantajlari su sekilde siralanabilir:

e Robotlar 6zellikle sanayi gibi fazla is giicli gerektirmekte olan is alanlarinda
tercih edilerek hem verimliligi arttirabilmekte hem de insanlarin yapmasi
gereken yiikii hafifletebilmektedirler.

e Robotlar daha uzun saatler ¢alisabilme imkanina sahiptirler.

e Teknolojik cihazlarin iiretiminde ve tip alaninda doktorlara yardime1 olacak
sekilde robotlar tercih edilebilmektedirler. Daha milimetrik ¢alismalarda
etkin rol oynayabilmektedirler.

e Insansaghg icin tehlikeli kosullarda 6rnegin maden ocaklarinda ¢alismalar
saglanabilmektedir.

e Oldukca yliksek hassasiyete sahiptirler. Ayrica bir isi defalarca ard arda
yapabilme 6zelligine sahiptirler. Bu asamada {iriin kalitesinin degismeden
korunmasini saglamaktadirlar.

e Robotun mevcut programi tizerinde degisiklik yapilmasi ile farkli islere de
kolaylikla adapte edilebilmektedirler.

e Uzaktan kontrol edilebilme 6zelliklerine sahiptirler
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e (Calisanlara verilen sigorta vb. gibi durumlar olmamasindan dolay: diisiik

maliyette igglicii saglayabilmektedirler.

Robotik teknolojisinde mevcut dezavantajlar su sekilde siralanabilir:

e Pek cok alanda robotlarin daha verimli ve daha uzun siireli ¢alismasi
robotlarin kullanilmakta oldugu is alanlarinda insanlara ihtiyacin azalmasi
ve buna bagli olarak issizlik sorununun ortaya ¢ikmasina sebep
olabilmektedir.

e Robotlarin artmasi buna bagl olarak da sanayinin hizla gelismesi ¢evresel
kirliligin de artmasina yol agmaktadir.

e Isgiiciiniin  ucuzlamasi  nedeniyle issizlik  problemlerine  yol
acabilmektedirler.

e Programlama sorunlarinda istenmeyen zararli sonuglara neden
olabilmektedirler.

e Robotu programlayan kisinin yapacagi en ufak matematiksel hata ile seri
iiretim yapan robotun biitiin {irlinlerine etki edecektir (Endiistri

Otomasyon, 2017).
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3. HASTANE iCi YARDIMCI SERViS ROBOTU PROJE
ASAMALARI

Hastane I¢i Yardimci Servis Robotu, projesinin igerigi ii¢ grup altinda

incelenebilir:
e Devre
e Yazilim
e Mekanik

Devre ¢izimi projenin ilk asamasidir. Yapilacak olan aracin (robotun)
devresi ¢izildi. Malzemeler bu ¢izim dogrultusunda devreye yerlestirildi. Uygun
sekilde lehimlemesi yapildi.

Yazilim kisminda elektronik pargalarin birbirleriyle iletisimi saglandi.
Proton Basic’de yazilimi yapildi. Aracin ilerleyebilmesi igin telefon {izerinden
komutlar verildi. Bu komutlarda aracin gidecegi kirmizi mavi veya yesil yoldan biri
secildi.

Projenin mekanik kismi step motor ve motor miline monte edilmis
pileksiden yapilan tekerleklere baglandi. Bu sekilde arag hareket etti. Biitiin bu

yapilarin tamaminin giicli akiiden saglandi.

3.1 Projede Kullanilan Elemanlar

3.1.1 HC06 Bluetooth Modiilii

Fiyat bakimindan ucuz olan ve kullanimi oldukc¢a pratik olan bu modiil
kablosuz haberlesmeyi saglamaktadir. HCO6 Bluetooth modiil kart1 kablosuz seri
haberlesme uygulamalari i¢in tasarlanmaktadir. Baski devrelerde, breadboardlarda,

Arduino’larda kullanilabilmektedir.
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Modiiliin tizerinde VCC, GND, Rx ve Tx olmak iizerine 4 adet pin
bulunmaktadir. Bu pinlerden VCC ve GND modiilii beslemek i¢in kullanildigi, Tx
ucunun verici u¢ Rx’in ise alic1 ug¢ oldugu bilinmektedir. Calisma gerilimi 3,3V ile
5 V arasindaki gerilim degerlerinde calisabilmektedirler. Bu modiil ve telefona
yiikklenen uygulama arasindaki haberlesme 3,3V gerilim degerinde ¢alismasi
saglanmaktadir. Modiiliin 3,3V degerinde calisirken mikroislemci 5V gerilim
degerinde calismaktadir. Modiil ve mikroislemcinin modiil zarar gérmeden uyumlu
calisabilmesi i¢in gerilim boliicli uygulanir. Voltaj boliicii mikroislemcinin ¢ikis
ucuna uygulanir. Bu sayede istenilen gerilime indirilebilir. A¢ik alanlarda kullanimi
sirasinda 10 metreye kadar kablosuz haberlesmeyi saglayabildigi bilinmektedir.
Bunun yani sira 100 MHz band genisligine ve 2.4 GHz veri hizina sahiptir
(Robotistan, 2017).

Sekil 3.1 : HC06 Bluetooth Modiilii

3.1.2 2*16 Karakter LCD Ekran

LCD, Liquid Crystal Display yani Sivi Kristal Ekran olarak adlandirilmig
olan elektrikle kutuplanan sivinin 15181 tek fazli gecirmesi ve Oniine eklenen bir
kutuplanma filtresi ile gozle goriilebilmesine dayanan goriintii cihazidir. LCD
panelleri mikroislemci ile kontrol edilebilir cihazlardir. Bu projede 2x16
boyutlarindaki tercih edildi. Tek sirali halde 16 pin igeren paneller giiniimiizde

siklikla iiretilmektedir. Pinlerden ilk 14 tanesi kontrollerin saglanabilmesi amaciyla
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geriye kalan iki adet pin arka 1518 ayart i¢in kullanilmaktadir. Bu gostergede
verileri gormek kisa bir siire almaktadir. Bu sebepten oOtlirli yarim saniye ilk

komuttan 6nce bekleme yapilmalidir (Robotistan, 2016).

Sekil 3.2: LCD Ekran

LCD Pinleri Fonksiyonlar:

1) Vss Toprak (Ground)

2) Vce +5V

3) VEE Kontrast

4) RS Register Select

5) RW Read / Write

6) E Enable

7-14) D0 - D7 Data girisleri

15) BL+ Arka panel 15181 pozitif ucu
16) BL - Arka panel 15181 negatif ucu

VEE: LCD panelin kontrasti ayarlanabilir Kontrastin girisine baglanan

direng ile. Kontrast ve direng ters orantili olarak degistigi bilinmektedir. Direng

arttikca kontrast diigmektedir. Azalmasi dogrultusunda ise kontrast yiikselmektedir.
RS: Veri mi yoksa komut mu lcdye gidecek diye belirlemektedir. RS girisi

"0" (ground) durumunda oldugu sirada komut saklayan, +5V oldugundaysa veri

saklayan olarak tercih edilmis olur.
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RW: LCD iizerinde yazma mi yoksa okuma mi isleminin yapilacagini
belirlemektedir. RW girisi topraga baglandigi sirada yani "0" durumundayken LCD
yazma modundadir.

E: Bu u¢ pinler ve lcd arasindaki veri aligverisinin yapilmasini
saglamaktadir. Mikroislemciden veri gonderme esnasinda bu uca pals gonderir.

DO - D7: Data hatt1 olarak bilinmekte olan bu pinler dogrudan
mikroiglemciye baglanmaktadirlar. Veri 4 veya 8 bitlik veri

yolu ile
gonderilmektedirler (Robotistan, 2016).
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Sekil 3.3: PIC ve LCD Baglantis1

3.1.3 16F877A Mikroislemci Ve Kristal

Projede veri alis verisini saglamaktadir. Yazilan kodlar1 yorumlayarak
bunlara gore yapilacaklari diger birimlere aktarmaktadir. Veri alis verisi i¢in giris
ve ¢ikis pinlerine ihtiya¢ duyulmaktadir. Mikroislemcinin 33 pini giris ¢ikis
pinleridir. A portu 6 bit, B,C,D portu 8 bitliktir ve E portu 3 bitliktir. Bilindigi iizere
5 porttan olugsmaktadir. Kullanilan Proton Basic programinda yazilimi olusturuldu.

Burada yazilan kodlara gore islemci gorevleri yerine getirmektedir. Giris ve ¢ikis
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uclarindan elektriksel sinyaller gelir ve bu sinyaller islenmektedir. Alinan sinyallere
gore karar verilmektedir. Alinan sinyallere ve verilere bakilarak matematiksel ve
mantiksal islemler yapilir. Yine bu uglardan dijital sinyaller halinde cevap
alimmaktadir. 5V=lojik 1, OV=lojik 0. Sekil 3.4’de PIC i¢ yapis1 gosterilmektedir.
(Robotik Sistem, 2010)
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Sekil 3.4: PIC 16F877A
3.1.4 7805 Voltaj Regiilatorii

Regiilatdriin gorevi sabit 5V gerilim alinmasini saglamaktir. Ug bacagi olan
devrenin birinci bacagi gerilim girisi, ikinci bacagi toprak son olarak tigiincii bacagi
¢ikis yani 5 Volttur. Giris gerilimi olarak 7-35V tercih edilebilmektedir. 1A ‘e kadar

akimla ¢alisabilmektedir.

LM7805 PINOUT DIAGRAM

ground
GIRIS +(9-12V) CIKIS SV
GiRis - CIKIS -

Sekil 3.5: 7805 Voltaj Regiilatorii
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Entegrede kondansatér kullanimi gelen isarette olusmasi muhtemel
dalgalanmalar1 filtrelemektir. Kondansatér degerinin daha biiyiik segilmesi
durumunda filtrenin kesim frekansinda diisiis gézlemleneceginden DC’ye yakin bir
isaret goriilebilmektedir. Entegrede belli bir siire ¢aligmasinin neticesinde bir
sicaklik olusmaktadir. Sicakliga bagl olarak ta giiriiltii olusmaktadir. Bu sebepten
dolayr 1mF gibi biiyiik degerli kapasiteler kullanimi uygundur (Electrical Circuit,
2017).

3.1.5 IRFZ44N Mosfet

DC motorlarin gerilimin ters ¢evrilmesini saglayan devreler olarak
nitelendirilmektedir. Yapilacak motor siiriictiniin dc motora uygun akima dayanikli
olmasi gerekmektedir. Mosfetlerin yapist sicakliga ve akima dayanikli elemanlar
olarak bilinmektedir. Bu sebepten otiirii 100 Ampere kadar dayanikli oldugu
bilinmekte olan motor siiriiciilerin yapimlarinda yogunluklu olarak Mosfetler

kullanilmaktadir (Unalmis B. 2010).

- T2

Sekil 3.6: IRFZ44N Esdeger Devresi

3.1.6 Step Motor

Elektriksel palsleri mekanik hareketlere ¢cevrilmesinde rol oynayan aractir.

Step motorlarda rotor ve statoru ¢evreleyen bobinler mevcuttur. Buraya stiriicli
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devre tarafindan sinyal gonderilmektedir. Ortaya ¢ikan elektromanyetik ile motor
kiiciik bir doniis yapmaktadir. Bu sinyalin ardindan bir kez daha gonderilecek olan
sinyal bir sonraki bobine sinyal verilmesi neticesinde olusan elektromanyetik ¢ekim
o bobine dogru gergeklesmektedir ve boylelikle minik hareketlerle donme isleminin
sirdiriilmesi  saglanmaktadir. Bu  donlis  hareketleri adim  olarak

nitelendirilmektedir (Robotik Sistem, 2018).

Step Motorlarin Avantajlar

e Step motorlardaki adimlarinda olusabilecek olan hata sayis1 diger
motorlara oranla diisiiktiir.

e YOn degistirme, durma gibi verilen komutlara kisa siire igerisinde cevap
verebilmektedirler.

e Bilgisayar vb. cihazlarda kontrolleri saglanabilmektedirler.

e Giriste uygulanacak olan palslerin frekanslariyla dogru orantili

sekildedirler. Bundan 6tiirii genis doniis hiz araliklar1 mevcuttur.

Step Motorlarin Dezavantajlar:

e Projeyi yaparken de karsilasiimis olan motorun siirekli titresim
olusturmast  dezavantajdir.  Hiz  degerlerinde  tork  kaybi
gozlemlenmektedir. Bu durumu ortadan kaldirabilmek icin titresime
sebebiyet verecek hiz araliginda calistirilmamasi gerekmektedir.

e Yiiksek hiz seviyelerindeyken kolaylikla kontrol edilemezler.

e Diger motorlarla kiyaslayacak olursak siiriicli devreleri daha karmasik

yapida olabilmektedir (Robotik Sistem, 2018).
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3.1.7 LDR (Light Dependent Resistor), Led

Isiga bagiml direng veya foto direng olarak nitelendirilmektedir. Bir ¢esit
direng olsa da sensor gorevi tstlenebilmektedir. Dis ¢evreden aldiklart veriler
dogrultusunda degisken direng degerleriyle ¢ikis elde ederler. Bu da onlarin bu

sekilde kullanildiginda sensor olarak gorev yaptiginin gostergesidir.

Savdarm: plastikx Beikir (Cae)

/

. N N

NNTSSSSSSSSS
I/’

Rernkii plastik

Beakir
(C2s)

FPHhSO,
Krursun swulfar

7

/

PHESO,
Kirersrerr seelfcet

Sekil 3.7: LDR'nin i¢ Yapisi

Aldig: veriler ve yaptig1 ¢ikislar goz oniine alindiginda {izerine diisen 151k
siddetiyle ters oranti calisma tipine sahiptir. Mevcut diren¢ degerinin azalip
azalmayacaginin 151k siddetine bagli oldugu bilinmektedir. Sahip olduklari
direnglerin gosterecegi deger degisikliklerine bakildiginda optik sensor gorevini de
iistlenebilmektedir. Uzerine diisen 1513 miktarm algilamaktadirlar. Bu miktarmn
neticesinde diisiik seviyedeyse direng artacaktir. Akimin her zaman daha kolay olan
yolu sectigi bilinmektedir. Bundan 6tiirii direncin az oldugu kolay yolu segecektir.
Yani transistoriin oldugu yolu segecektir. Segmesinin ardindan transistor tetiklenir.
Ek olarak anahtarlama 6zelligi aracilifiyla led ilizerinden devreyi tamamlar. Tam
tersi durumun ortaya ¢ikmasi durumunda yani direncin azalmasinda akim ldr
tizerinden akacaktir. Bu durumda transistoriin tetiklemesi olmaz. Led yanmaz.
Aydinlik, karanlik nokta ayarinin saglanabilmesi amaciyla potansiyometre veya

10k direncte tercih edilebilmektedir. Hayatin her alaninda bu devre elemanina
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rastlanabilmektedir. Ornegin sokaktaki lambalar, kumanda sistemleri. Bunun yani

stra optik sensor olarak projelerde de tercih edilebilmektedir (Sadik B. 2011).

1
1
1
A »
e B Isik
Aycdiniik siddeti

Sekil 3.8: LDR Tablosunun Gérseli

Serit led 12V gerilimde ¢alismasina uygun akimi sinirlayabilecek direncglere
sahiptir. Renkleri kirmiz1 yesil ve mavi 1s1k yayabilmekte olan ii¢ adet ledin ayni
paket igerisinde yer aldigi halidir. Farkli oranlarda mevcut bu {i¢ rengin
karistirilmasiyla gozlerin algilayabilecegi biitiin renkleri olusturabilmektedir. Serit
led tek renk veya RGB tipinde olabilmektedir. Bu tamamen seritte kullanilan LED
tipi ile alakalidir. Adreslenebilir led kullanilirsa serit iizerinde yer almakta olan
ledlerin rengini ayrica parlakliginin ayarlamasini ayr1 ayr1 yapilabilmektedir. Serit
led hangi uzunlukta kullanilacaksa o boyuta gore kesilebilmektedir (Robotistan,
2017).

Sekil 3.9: Serit Led

28



3.1.8 Degisken Direngler, Pot ve Trimpot

Akim ve gerilim ayarlayici olarak kullanilabilmekte olan direng tipidir. Bu
direng tipinin hareket etme Ozelligine sahip olan ortak ug¢ sayesinde direng
degerlerinde degisiklik ortaya koymaktadir. Oncelikli olarak diren¢ kenar ucuna
degdirilir. Neticesinde okunan deger ile direngteki deger kiyaslamaya alinacaktir.
Birinci prob direncin orta, ikincisi ise kenar uglar1 ard arda temas ettirilirken direng
ayar1 degistirilmektedir. Bu sirada okunan degerin degisip degismedigine
bakilmaktadir. Dayanikli direng denilebilmesi i¢in degismesinin gerekli oldugu
bilinmelidir. Bu tip direngler reosta olarak adlandirilmaktadirlar. Bu direng yiiksek
gerilim ve yiiksek akima dayanikli yapidadirlar. Akim ve gerilim ayarlar1 yapmak
amaciyla kullanilmaktadirlar. Pot potansiyometrenin direng¢ degeri, dairesel bir
bicimde doniisii saglanabilmekte olan mil ya da yatay sekilde hareket edebilen
siirgii ile degistirilmektedir. Ug bacaga sahiptirler. Sabit direng birinci ve iigiincii
bacaklar arasinda bulunmaktadirlar. Ortada yer alan ug ise birinci ve {i¢lincii uglar
arasinda hareket gdstermektedirler. Iki ug arasinda ters orant: mevcuttur. Bu birinci
ucla ortadaki arasi diren¢ degerinin azalmasina karsin ii¢lincii ug ile arast direng
artig gostermektedirler. Trimpot LDR kalibrasyonunda kullanilmaktadir (Robotik
Sistem,2018).
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Sekil 3.10: Pot Sekil 3.11: Trimpot
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3.1.9 BC337 Transistor

Iki adet PNP diyodunun bir araya gelmesi neticesinde olusmus olan devre
elemanidir. Bu devre elemanina giris degeri uygulandiginda uygulanmakta olan
sinyali yiikseltmektedir. Akimda ve gerilimde kazang saglar. Yapis1 bakimindan
yar1 iletkendir. Devrede anahtarlama elemani olarak kullanilmas1 miimkiindiir. ki
tipi mevceuttur bu yapilarin. Bunlar bipolar ve unipolardir. Bipolar transistérler NPN
ve PNP olarak iki tiptir. Bu transistor ti¢ adet kutba sahiptir. E,B,C olarak sembolize
edilirler. Akim tasiyicilarin harekete basladig1 yer emiter olarak adlandirilmistir.
Transistoriin ¢aligmasini etkilemekte olan bolgeye de beyz denilmektedir. Akim

tagtyicilarinin  toplanmis oldugu yer kollektor olarak nitelendirilmektedirler

(Robotik Sistem, 2018).

Transistorlerin Yapisi ve Calismasi

Ug yan iletkeni NPN veyahut PNP seklinde yerlestirilmesi sonucunda
olusmaktadir. Akim gegirebilir sekle gelebilmesi B kutbunun tetiklenmesi
esnasinda C ve E arasinda diren¢ degerinin azalmasiyla saglanacag: bilinmektedir.
B kutbuna uygulanmakta olan akimin miktar1 ile C ve E arasindan gegen akim

birbirlerine baglantili oldugu bilinmektedir (Robotik Sistem, 2018).

'E:i] Ernmitter

FrE Collector e Collector
Emnitter Ermither

Sekil 3.12: PNP ve NPN

30



3.1.10 CNY70

Isigin yansima Ozelligine dayanmakta olan sensore fotoelektrik sensor
olarak nitelendirilmistir.

Yapisinda bulunan emitter 151k kaynagi olarak kullanilmaya yaramaktadir.
Yansiyan 15181 alan (receiver) ve alinmis olan sinyali islemeye yarayan bunlara ek
olarak da almis oldugu sinyali kuvvetlendiren sonucunda da ¢ikis sunan elektronik
sistem olarak tanimlanabilmektedir. Isik kaynagi tizerinde ayarlamalarin yapilacagi
yani 151k kaynaginin yogunlugu tizerinde degisiklik yapabilen bir sistem mevcuttur.
Isik kaynagi uygulama tiplerine gore degismektedir. Isik kaynaklari frekans degeri
5-50 kHz araligindakilerde anahtarlama yaparak c¢alismalarini siirdiiriirler.

Kizilotesi 151k ya da gozle goriilebilir led kaynaklar kullanilabilmektedirler.

Sekil 3.13: CNY70

Sistemin alicis1 ve vericisi bagimsizdir. Bu birimler karsilikli olarak
yerlestirilebilmektedirler. Vericide mevcut olan 151k aliciya dogru ayarlanmaktadir.

Eger bir cisim 151k arasina gececek olursa sensor tarafindan algilanacaktir.

CNY70 Kontrast Sensériin Ozellikleri
e Bu sensoriin bir adet fotodiyot ve bir adet fototransistor icerdigi

bilinmektedir.950 nm dalga boyunda bir 151k yayan fotodiyottur.
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Fototransistoriin B ucu IR’nin zemine ¢arpip yansima durumu sonucunda
tetiklenmis olur.

e Bunun sonucunda siyah ve beyaz zeminlerde IR 1s181n geri yansimasi farkl
olacagindan siyah renkli ve beyaz renkli zemin ayirt edilmesi saglanmis
olur.

e Analog sinyaller iretilmektedir. Analog sinyallerin mikroislemcide
islenmesi amaciyla bu sinyaller 74HC14 Schmitt Triger c¢evirici

kullanilarak dijital sinyallere ¢evrilmektedirler. (Robotik Sistem, 2018)

3.1.11 IR Sensorii

IR alic1 ve verici iki tiip seklinde yapidan olusmustur. Verici tiipler IR
bandinda belli frekansta 151k verdikleri bilinmektedirler. Bu 15181n karsisina engel
konulmas1 durumunda 151k engele carpacak ardindan yansiyacaktir. Bu durum
sensOr tarafindan algilanmaktadir. Neticesinde sinyal ortaya ¢ikmaktadir. Bu islenir
endikator 15181in1n yandig1 gozlemlenir. Potansiyometre yardimiyla algilayabildigi
uzaklik ayarlanabilmektedir. 2-30 cm’lik mesafede kullanilir, ¢alisma gerilim
araligl ise 3.3V-5V arasindaki degerlerdedir. Bu sensoriin kullanimi oldukga
kolaydir. Robot uygulamalarinda yaygin olarak engelleri  gormede
kullanilmaktadirlar. Engelle karsi karsiya gelme durumlarinda duran veya yon
degistiren ara¢ uygulamalarinda tercih edilmektedirler.

Karsisina engel geldiginde kartta bulunmakta olan 151k yanar. Cikis
kisminda ise low sinyal seviyesi devamli yanmaktadir. Potansiyometrenin saat
yoniinde dondiiriilmesi sonucunda algilama mesafesi artacaktir. Bunu tam tersi
sekilde dondiiriilmesi neticesinde ise azalmaktadir. Yiizeyi yansitma ozelligi
tagimaktadirlar. Sensoriin kullanimi sirasinda mesafe 6nemli bir faktordiir. Siyah

zeminde engelin algilanma mesafesi oldukca diisiiktiir. Beyaz zemin ise bunun tam
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tersidir. Yani daha uzaktaki engeli algilayabilme 6zelligine sahip olmaktadirlar.

Mikroislemciye sensor dijital ¢ikisi direkt baglanmaktadir (Otomasyon Dergisi,

2018).

Cikis 5V bir roleyi dogrudan siirebilme 6zelligine sahiptirler;

Baglanti sekli: VCC-VCC; GND-GND-OUT-10

Komparator olarak LM393 kullanilmaktadir.

Bu modiil 3-5V DC iiretmekte olan gii¢ kaynagiyla beslenebilmektedir.
Besleme verilmesi durumunda kirmizi led yanacaktir.

Sabit montaj yapilabilmektedirler.

Kart boyutlari: 3.2 cm * 1.4 cm’dir. (Elektronik Ticaret, 2018)

Sekil 3.14: IR Sensor

3.1.12 Klemens, TK10, AKii

Elektrik iletim kablolarimin birbirlerine baglanmasini saglayan parca.

Iletken olan i¢ kisimlari ise piringten veya nikelden yapilmaktadir. Cok kiigiik

boyuttan, ¢ok biiylik boyutlara ulasan klemenslerin de oldugu bilinmektedir.

Kablolarin kalinliklarina oranla klemens boyutlar1 goz oniinde bulundurularak

secilmelidirler.
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Bu projenin yapiminda 6’11 ve 2’li klemensler kullanilmigtir. Sekil 3.15 ve

Sekil 3.16’te kullanilan klemensler gosterilmistir (Yilmaz T., 2015).

>® o

Sekil 3.15: 6'h Klemens Sekil 3.16: 2'li Klemens

Devrenin agilip kapanmasini saglamak icin sekil 3.17°deki anahtar
kullanilir. Ak ile anahtar birbirine baglanir. Bu projede sekil 3.18°de ki kuru
bakimsiz akii ile TK 10 anahtar tercih edilmistir.

Kuru bakimsiz akii kolay sarj edilebilir 6zellige sahip olup maliyeti diisiiktiir.
Anahtar acildiginda akiiden enerji ¢ekilir. Boylece ara¢ calismasi saglanmig olur

(Pil Sitesi,2017).

TEMSILI RESIM

Sekil 3.17: Devre Anahtari Sekil 3.18: Akii
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3.2 Projenin Yapim Asamalari

Ara¢ kartinin devresi Ares programinda ¢izilmis ve Sekil 3.19’da

gosterilmistir.

Sekil 3.19: Arac Karti Ares Cizimi

Devreye uygun sekilde kart kesilmistir. Kart kesiminde olusan tozlar
sentetik tinerle temizlenmistir. Kart kurumaya birakildi. Kuruyan kartin iizerine
aydinger kagid1 konulmustur. Ve ¢izimler kartlara gececek sekilde {itii ayar1 hassas
konumunda olacak sekilde iistiine aydinger kagidi sabitlenmis olan kartin
sogumasinin ardindan icerisinde bir kase ¢esme suyu bulunmakta olan kabin igine
birakilarak kagidin devreden ayrilmasi beklenmistir. Kagit devreden ayrilabilecek
sekilde olunca devre suyun iginden ¢ikarildi. Kagittan ayrildiktan sonra sicak su,
tuz ruhu ve perhidrol bulunmakta olan kabin igerisine kart konularak devre
sekillerinin belirginlesmesi beklendi. Devre sekli bu karisimin iginde devre

goriinene kadar beklendikten sonra kart ¢ikarildi, peceteyle iizerinde kalan sividan
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arindirildi. Kurutulan kart {izerine matkap ile delikler acildi. Cikarildiktan sonra

Sekil 3.20°deki halini ald1.

Sekil 3.20: Ara¢ Karti1 Baski Devre

Ara¢ karti ve CNY70’in bulundugu kart ayni program {izerinde
tasarlanmistir. Devre ¢izimlerinin ardindan devre elemanlari ¢izime uygun sekilde
yerlestirilip gerekli baglantilar1 yapilmistir. Projenin baglantilar1 yapildiktan sonra
projenin yazilimi Proton Basic ile yapilmistir. Yazilimi ekler bdliimiinde
bulunmaktadir. Sekil 3.21°de robotlarin verileri algilamasi i¢in kullanilan CNY70

gosterilmistir.

Sekil 3.21: CNY70 Ares Cizimi
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Devre icin gerekli olan elemanlarin yerlestirilmesinin ardindan aracin
hareketinin saglayacak olan tekerlekler silikon tabancasiyla ara¢ sasesine
yerlestirildi. Sekil 3.22 ve Sekil 3.23’de hastane i¢i yardimci servis robotu
projesinin son hali goriilmektedir. Arac ¢izgileri izleyerek verilen komut

dogrultusunda gitmesi gereken bdlgeye gitmektedir.

Sekil 3.23: Projenin Son Hali
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3.3 Karsilastirmah Analiz

Yapilan bu c¢alisma literatiirdeki bir tasarim projesi ile kiyaslanmistir.

Hastane i¢i yardimci servis robotu ¢alismasinda step motor kullanilmistir. Aracin

gidecegi zemin i¢in kirmizi, mavi ve yesil bantlar tercih edilmistir. Literatiirdeki

calismada DC motor ve siyah zemin iizerine beyaz ¢izgi takibi tercih edilmistir. Bu

iki caligma karsilastirildiginda DC motorun step motora oranla daha hizli hareket

ettigi saptanmustir. Step motorlarin adim hesabinin daha kolay yapilmasiyla bu

caligsmada tercih edilmistir. Tablo 3.1’de olumlu ve olumsuz yonleri belirgin sekilde

ifade edilmektedir.

Tablo 3.1: Calismamn Bir Literatiir Ornegi ile Kiyaslanmasi

Arduino Ve Bluetooth ile
Kontrol Edilen Robot

(Tasarim Projesi, Zayif A.
2015)

Hastane I¢i Yardimei Servis
Robotu

(Yiiksek Lisans Tezi, Sengiin
B.,2018)

Olumlu Yonleri

Arduinoda
mikrodenetleyicinin
programlamasi oldukca
kolaydir. Projenin maliyeti
distiktir.

Kullanildig1 alanlarda zamandan
kazang saglanmaktadir. Prototip
haldeki bu robotun maliyeti
diistiktiir.

Olumsuz Yonleri

Komut degistirilirken adim
hesabinin zor uygulanmasi.

Step motorun ¢ok sesli calismasi
ve hizinin yavas olmasi
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4.SONUCLAR VE ONERILER

Hastane i¢i yardime1 servis robotu projesi zamandan kazang saglanarak is
yiikiinli hafifletmek amaciyla yola ¢ikmistir. Bu amag¢ dogrultusunda giintimiize
kadar ortaya konulan benzer ¢alismalar incelenmistir. Bu incelemeler sirasinda

TUG robotundan esinlenilmistir.

Hastanelerde kullanilmakta olan TUG robotunun tizerinde farkli agirliklara
sahip esyalarin, ilaglarin, yemek tepsilerinin, hasta ¢arsaflarinin, ¢op kutularinin
tasindigr gozlemlenmistir. Yurtdisinda kullanilmakta olan bu robot merkezi bir
sistemle yonetilmektedir. Hastane i¢i harita sistemi sayesinde verilen komutlar
yerine getirmektedir. Literatiir taramalarinin ardindan projenin amacina uygun

olacak sekilde kullanilacak malzemeler secilmistir.

Hastane i¢i yardimci servis robotu disaridan aldigi veriye uygun tepkiyi
olusturan devreler, Bluetooth ile devre kontrolii saglanan donanim ve yazilimla
gerceklestirilmistir. Projede devre kartlarinin ¢izimleri Ares, yazilimlari Proton
Basic ile yapilmistir. Beyaz zemin iizerine yapistirilan kirmizi, mavi ve yesil
bantlarin renk kodlar1 dikkate alinarak robotun gidecegi yonler belirlenmistir.
Komut verildiginde {lizerine konulan evrag: yerine teslim edip 30 saniye bekleyip
istasyona geri donmesi saglanmistir. Bu istasyonlar siyah bantlar olarak
tanimlanmistir. Projede engel algilama icin IR sensorii kullanilmistir. Robot engeli
algiladiginda durmus engel kalktiginda yoluna devam etmistir. Komutlar Android

telefona yiiklenen Bluetooth Electronics adli uygulamadan verilmistir.

Literatiirde bu g¢alismanin amaci ile aym1 olan fakat projede kullanilan

malzemeler ve yazilimlar olarak farkli pek ¢ok ¢esidi mevcuttur. Devre tasarlamada
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Ares programi diger programlara oranla daha pratik olmasindan dolay1 tercih
edilmistir. Buna ek olarak, PCB kartindaki devre elemanlarmmin lehimlenmesi,
Arduinoda yapilan kablolamadan daha saglam oldugundan tercih edilmistir. Bu
calismada step motor kullanilmis ve robotun her hareketi adim hesabiyla

yapilmistir. Boylece komut degisiminde kolaylik saglanmistir.

Bu prototip ¢alismada pileksi taban kullanilmistir. Pileksi taban yerine daha
saglam materyaller ve daha gii¢lii motorlarin kullanilmasi ile daha agir esyalarin
taginmas1 saglanabilir. Sadece hastanelerde degil fabrikalarda da bu robot
gelistirilip kullanimi miimkiindiir. Kapali alanlarda GPS modiilii, aracin birbirlerine
yakin olan noktalar1 ayirt etmede tam olarak etkili olamayacagindan tercih
edilmemistir. Bu sebepten bantlari takip edecek sekilde bir sistem tercih edilmistir.
GPS kullanilamamas1 ve step motorlarin titresim olusturmasindan dolay1 zorluklar
yasanmistir. Bunlara ek olarak zeminde yer almakta olan renk kodlamalarinin
algilanmasinda zorluklar yasanmistir. Ug farkli yere prototip aracin gitmesi
hedeflendiginden siyah beyaz zemin tercih edilmemistir. Renkli bant yerine siyah

beyaz bant tercih edilerek renk algilamasinda kolaylik saglanabilir.

Giiniimiizde robot ¢aligmalarina yonelim oldukga artmustir. Insan giiciiniin
yetersiz kalacagi yerlerde, zamandan tasarruf etmek istenildiginde ve verimlilik
beklenildiginde robotlar tercih edilmektedir. Bu baglamda bu ¢alisma

gelistirilmeye acik olup, yapilacak caligsmalara katki saglayacagi diistiniilmektedir.
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6.EKLER

EK1: Arac¢ Proje Yazilim

Ihkkkhkhkkhkkhkhkkhkhkhkkhhkhhhkkhhkhikhkkhhkhkihkkhihkkihhkihkihihkkihkhihkiihkkihhihkiihkkihhihkiik

* Name :UNTITLED.BAS

* Author : [select VIEW...EDITOR OPTIONS]

* Notice : Copyright (c) 2015 [select VIEW...EDITOR OPTIONS]
* . All Rights Reserved

* Date :18.04.2015

* Version : 1.0

* Notes :

L SR O

ThkhkkkhhkhkArAhkrArAAkrAAhkrrAhkrrrAhkrrAhkrrAhkrrAhkArAhkArAhkrkrhkhkihkhkihkhkihhkihhkihkhihikiiiikx

Device 16F877A

Xtal 4
Include "modedefs.bas"
All_Digital = TRUE

TRISB =0
TRISC=0
TRISD =0

Declare Adin_Res 8
Declare Adin_Tad FRC
Declare Adin_Stime 50

LCD_DTPin = PORTB.4
LCD_RSPin = PORTB.2
LCD_ENPin = PORTB.3
LCD_Interface =4  '4-bit arayiiz

LCD _Lines=2
LCD _Type=0
Dim A As Byte
Dim B As Byte
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Dim C As Byte

Dim D As Byte

Dim E As Byte

Dim F As Byte

Dim i As Byte

Dim z As Byte

Dim GELEN As Byte
Dim R As Byte

Dim M As Byte

Dim KARGO As Bit
Dim MASA As Byte

Output PORTD
Low PORTD

Input PORTE.1

Output PORTE.O
Output PORTB.0
Output PORTB.1

Low PORTE.O

Low PORTB.0
Low PORTB.1

Symbol KIRMIZI = PORTB.0
Symbol MAVI = PORTB.1
Symbol YESIL = PORTE.O

Print At 1,1," BETUL SENGUN "
Print At 2,1, EVRAK ARACI "

DelayMS 2000

Cls



z=230

i=0

MASA =0

KARGO =0

R=0

M =10

Print At1,1," ARAC HAZIR "

Print At 2,1,"GOREV BEKLENiYOR"

GoTo BEKLE
BEKLE:

If MASA >0 And E > 250 Then

z=z-1

EndlIf

If z=0 Then

z=30

SerOut PORTC.7,T9600,["*NR0G0B0",13]
SerOut PORTC.7,T9600,["*NR0G0B0",13]
Fori=0To 15

PORTD =%00011000

DelayMS 5

PORTD =%00100100

DelayMS 5

PORTD =%01000010

DelayMS 5

PORTD =%10000001

DelayMS 5

Next

Fori=0To 25
PORTD =%10001000
DelayMS 5

PORTD =%01000100
DelayMS 5
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PORTD =%00100010
DelayMS 5

PORTD =%00010001
DelayMS 5

Next

Fori=0To 255
PORTD =%10000001
GoSub ADC

PORTD =%01000010
GoSub ADC

PORTD =%00100100
GoSub ADC

PORTD =%00011000
GoSub ADC
IfR=30rR=20rR=1Then
MASA =0

R=0

GoTo MERKEZ
EndlIf

Next

EndIf

E=ADIn7

If E <250 Then

Cls

PrintAt1,1," DOLU "

SerOut PORTC.7,T9600,["*ER255G0B0",13]
SerOut PORTC.7,T9600,["*ER255G0B0",13]
KARGO =1

EndlIf

If E> 250 Then

Cls

Print At1,1," BOS "

SerOut PORTC.7,T9600,["*ER0G255B0",13]
SerOut PORTC.7,T9600,["*ER0G255B0",13]
KARGO =0

EndIf
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Print At 2,1,Dec3 z

Serln PORTC.6,T9600,100,BEKLE,[GELEN]
If GELEN =48 And MASA =0 Then

SerOut PORTC.7,T9600,["*NR0G0B0",13]
SerOut PORTC.7,T9600,["*NR0G0B0",13]
Fori=0To 255

PORTD =%10000001

GoSub ADC

PORTD =%01000010

GoSub ADC

PORTD =%00100100

GoSub ADC

PORTD =%00011000

GoSub ADC

If R=3Then

MASA =0

R=0

GoTo MAVIMASA

EndIf

Next

PORTD =%00000000

Print At 1,1," ARACI MERKEZE "

Print At 2,1,"! YERLESTIRIN ! "

SerOut PORTC.7,T9600,["ARAC SIFIR NOKTASINDA BASLATILMADI.
SIFIR NOKTASI YERLESTIRIP TEKRAR DENEY: N 1! "/13]
GoTo BEKLE

EndIf

If GELEN =49 And MASA =0 Then
SerOut PORTC.7,T9600,["*NR0G0B0",13]
SerOut PORTC.7,T9600,["*NR0G0B0",13]
Fori=0To 255

PORTD =%210000001

GoSub ADC

PORTD =%01000010

GoSub ADC

PORTD =%00100100

GoSub ADC

PORTD =%00011000
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GoSub ADC

If R=2Then

MASA =0

R=0

GoTo YESILMASA

EndIf

Next

PORTD =%00000000

Print At1,1," ARACI MERKEZE "

Print At 2,1,"! YERLESTIRIN !'"

SerOut PORTC.7,T9600,["ARAC SIFIR NOKTASINDA BASLATILMADI.
SIFIR NOKTASI YERLESTIRiIP TEKRAR DENEY: N !l "13]
GoTo BEKLE

EndlIf

If GELEN =50 And MASA =0 Then
SerOut PORTC.7,T9600,["*NR0OG0B0",13]
SerOut PORTC.7,T9600,["*NR0OG0B0",13]
Fori=0To 255

PORTD =%210000001

GoSub ADC

PORTD =%01000010

GoSub ADC

PORTD =%00100100

GoSub ADC

PORTD =%00011000

GoSub ADC

If R=1Then

MASA =0

R=0

GoTo KIRMIZIMASA

EndlIf

Next

PORTD =%00000000

Print At 1,1," ARACI MERKEZE "

Print At 2,1,"! YERLESTIRIN !'"

SerOut PORTC.7,T9600,["ARAC SIFIR NOKTASINDA BASLATILMADI.
SIFIR NOKTASI YERLESTIRiIP TEKRAR DENEY:IN !l "/13]
GoTo BEKLE

EndIf
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If GELEN =48 And MASA >0 Then
z=30

SerOut PORTC.7,T9600,["*NROG0B0",13]
SerOut PORTC.7,T9600,["*NR0G0B0",13]
Fori=0To 15

PORTD =%00011000

DelayMS 5

PORTD =%00100100

DelayMS 5

PORTD =%01000010

DelayMS 5

PORTD =%10000001

DelayMS 5

Next

Fori=0To 25
PORTD =%210001000
DelayMS 5

PORTD =%01000100
DelayMS 5

PORTD =%00100010
DelayMS 5

PORTD =%00010001
DelayMS 5

Next

Fori=0To 255
PORTD =%210000001
GoSub ADC

PORTD =%01000010
GoSub ADC

PORTD =%00100100
GoSub ADC

PORTD =%00011000
GoSub ADC
IfR=30rR=20rR=1Then
MASA =0

R=0
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M=1

GoTo MERKEZ
EndIf

Next

EndIf

If GELEN =49 And MASA >0 Then
z=30

SerOut PORTC.7,T9600,["*NR0OG0B0",13]
SerOut PORTC.7,T9600,["*NR0G0B0",13]
Fori=0To 15

PORTD =%00011000

DelayMS 5

PORTD =%00100100

DelayMS 5

PORTD =%01000010

DelayMS 5

PORTD =%10000001

DelayMS 5

Next

Fori=0To 25
PORTD =%210001000
DelayMS 5

PORTD =%01000100
DelayMS 5

PORTD =%00100010
DelayMS 5

PORTD =%00010001
DelayMS 5

Next

Fori=0To 255
PORTD =%10000001
GoSub ADC

PORTD =%01000010
GoSub ADC
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PORTD =%00100100
GoSub ADC

PORTD =%00011000
GoSub ADC
IfR=30rR=20rR=1Then
MASA =0

R=0

M=2

GoTo MERKEZ
EndlIf

Next

EndlIf

If GELEN =50 And MASA >0 Then
z=30

SerOut PORTC.7,T9600,["*NR0G0B0",13]
SerOut PORTC.7,T9600,["*NR0G0B0",13]
Fori=0To 15

PORTD =%00011000

DelayMS 5

PORTD =%00100100

DelayMS 5

PORTD =%01000010

DelayMS 5

PORTD =%210000001

DelayMS 5

Next

Fori=0To 25
PORTD =%210001000
DelayMS 5

PORTD =%01000100
DelayMS 5

PORTD =%00100010
DelayMS 5

PORTD =%00010001
DelayMS 5

Next
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Fori=0To 255
PORTD =%10000001
GoSub ADC

PORTD =%01000010
GoSub ADC

PORTD =%00100100
GoSub ADC

PORTD =%00011000
GoSub ADC
IfR=30rR=20rR=1Then
MASA =0

R=0

M=3

GoTo MERKEZ
EndIf

Next

EndIf

GoTo BEKLE

KIRMIZIMASA:
D=ADIn6

If D <100 Then
PORTD =%00000000
GoTo KIRMIZIMASA
EndIf

E=ADIn7

If E> 250 And KARGO =1 Then
PORTD =%00000000
GoTo EVRAKDUSTU
EndlIf

Low KIRMIZI

High MAVI

Low YESIL

DelayMS 5
A=ADIn0
B=ADIn1
C=ADIn2

If C>99 Then



PORTD =%210000000
DelayMS 5

PORTD =%01000000
DelayMS 5

PORTD =%00100000
DelayMS 5

PORTD =%00010000
GoTo KIRMIZIMASA
EndIf

If A>99 Then
PORTD =%00001000
DelayMS 5

PORTD =%00000100
DelayMS 5

PORTD =%00000010
DelayMS 5

PORTD =%00000001
GoTo KIRMIZIMASA
EndIf

If B <50 Then

PORTD =%00000000

MASA =1

SerOut PORTC.7,T9600,["KIRMIZI MASAYA GELDi",13]
SerOut PORTC.7,T9600,["*NR255G0B0",13]
SerOut PORTC.7,T9600,["*SV100",13]
SerOut PORTC.7,T9600,["*NR255G0B0",13]
SerOut PORTC.7,T9600,["*SV100",13]

Low KIRMIZI

Low MAVI

Low YESIL

GoTo BEKLE

EndlIf

PORTD =%210001000
DelayMS 5
PORTD =%01000100
DelayMS 5
PORTD =%00100010
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DelayMS 5
PORTD =%00010001

GoTo KIRMIZIMASA
MAVIMASA:
D=ADIn6

If D <100 Then
PORTD =%00000000
GoTo MAVIMASA
EndlIf

E=ADIn7

If E > 250 Then
PORTD =%00000000
GoTo EVRAKDUSTU
EndIf

Low KIRMIZI

High MAVI

Low YESIL
DelayMS 5
A=ADIn0
B=ADIn1
C=ADIn2

If C>99 Then
PORTD =%210000000
DelayMS 5

PORTD =%01000000
DelayMS 5

PORTD =%00100000
DelayMS 5

PORTD =%00010000
GoTo MAVIMASA
EndlIf

If A>99 Then
PORTD =%00001000
DelayMS 5

PORTD =%00000100
DelayMS 5

PORTD =%00000010
DelayMS 5
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PORTD =%00000001
GoTo MAVIMASA
EndIf

If B <50 Then

PORTD =%00000000

MASA =2

SerOut PORTC.7,T9600,["MAViI MASAYA GELDi",13]
SerOut PORTC.7,T9600,["*NR0OG0B255",13]
SerOut PORTC.7,T9600,["*SV100",13]
SerOut PORTC.7,T9600,["*NR0OG0B255",13]
SerOut PORTC.7,T9600,["*SV100",13]

Low KIRMIZI

Low MAVI

Low YESIL

GoTo BEKLE

EndIf

PORTD =%210001000
DelayMS 5
PORTD =%01000100
DelayMS 5
PORTD =%00100010
DelayMS 5
PORTD =%00010001

GoTo MAVIMASA

YESILMASA:
D=ADIn6

If D <100 Then
PORTD =%00000000
GoTo YESILMASA
EndIf

E=ADIn7

If E > 250 Then
PORTD =%00000000
GoTo EVRAKDUSTU
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EndIf

Low KIRMIZI

High MAVI

Low YESIL
DelayMS 5
A=ADIn0
B=ADIn1
C=ADIn2

If C>99 Then
PORTD =%10000000
DelayMS 5

PORTD =%01000000
DelayMS 5

PORTD =%00100000
DelayMS 5

PORTD =%00010000
GoTo YESILMASA
EndIf

If A>99 Then
PORTD =%00001000
DelayMS 5

PORTD =%00000100
DelayMS 5

PORTD =%00000010
DelayMS 5

PORTD =%00000001
GoTo YESILMASA
EndIf

If B<50 Then

PORTD =%00000000

MASA =3

SerOut PORTC.7,T9600,["YESIiL MASAYA GELDI",13]
SerOut PORTC.7,T9600,["*NR0G255B0",13]

SerOut PORTC.7,T9600,["*SV100",13]

SerOut PORTC.7,T9600,["*NR0G255B0",13]

SerOut PORTC.7,T9600,["*SV100",13]

Low KIRMIZI

Low MAVI
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Low YESIL
GoTo BEKLE
EndIf

PORTD =%210001000
DelayMS 5
PORTD =%01000100
DelayMS 5
PORTD =%00100010
DelayMS 5
PORTD =%00010001

GoTo YESILMASA

ADC:

High KIRMIZI
Low MAVI
Low YESIL
DelayMS 8
A=ADIn1
Low KIRMIZI
High MAVI
Low YESIL
DelayMS 8
B=ADIn1
Low KIRMIZI
Low MAVI
High YESIL
DelayMS 8
C=ADIn1

IfA>(B+20)AndA>(C+20)AndA<130And A>60 Then
R=1
EndIf

IfFC>(A+5)AndC>(B+5)AndC <100 And C>60 Then
R=2
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EndIf

IfB>(A+5)AndB>(C+5)AndB<100And B > 60 Then
R=3
EndlIf

Return

EVRAKDUSTU:

SerOut PORTC.7,T9600,["*ER255G0B0",13]
DelayMS 30

SerOut PORTC.7,T9600,["*SV100",13]
DelayMS 30

SerOut PORTC.7,T9600,["*ER0G0B255",13]
DelayMS 30

SerOut PORTC.7,T9600,["*SV50",13]
DelayMS 30

GoTo EVRAKDUSTU

MERKEZ:
D=ADIn6

If D <100 Then
PORTD =%00000000
GoTo MERKEZ
EndIf

E=ADIn7

If E > 250 And KARGO =1 Then
PORTD =%00000000

GoTo EVRAKDUSTU

EndIf

Low KIRMIZI

High MAVI

Low YESIL

DelayMS 5

A=ADIn0
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B=ADIn1
C=ADIn2

If C>99 Then
PORTD =%10000000
DelayMS 5

PORTD =%01000000
DelayMS 5

PORTD =%00100000
DelayMS 5

PORTD =%00010000
GoTo MERKEZ
EndIf

If A>99 Then
PORTD =%00001000
DelayMS 5

PORTD =%00000100
DelayMS 5

PORTD =%00000010
DelayMS 5

PORTD =%00000001
GoTo MERKEZ
EndIf

If B<50 And M =0 Then
PORTD =%00000000
SerOut PORTC.7,T9600,["MERKEZE GELDIi",13]
SerOut PORTC.7,T9600,["*NR0G0B0",13]
SerOut PORTC.7,T9600,["*SV100",13]
SerOut PORTC.7,T9600,["*NR0G0B0",13]
SerOut PORTC.7,T9600,["*SV100",13]
Fori=0To 30
PORTD =%10001000
DelayMS 5
PORTD =%01000100
DelayMS 5
PORTD =%00100010
DelayMS 5
PORTD =%00010001
DelayMS 5
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Next

Low KIRMIZI

Low MAVI

Low YESIL

GoTo BEKLE
EndIf

If B<50And M >0 Then
PORTD =%00000000
Fori=0To 30
PORTD =%10001000
DelayMS 5
PORTD =%01000100
DelayMS 5
PORTD =%00100010
DelayMS 5
PORTD =%00010001
DelayMS 5
Next
Low KIRMIZI
Low MAVI
Low YESIL
If M=1Then

SerOut PORTC.7,T9600,["*NR0G0B0",13]
SerOut PORTC.7,T9600,["*NR0G0B0",13]
Fori=0To 255
PORTD =%10000001
GoSub ADC
PORTD =%01000010
GoSub ADC
PORTD =%00100100
GoSub ADC
PORTD =%00011000
GoSub ADC
If R=1Then
MASA =0
R=0
M=0
GoTo KIRMIZIMASA
EndIf
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Next
EndlIf
If M =2 Then
SerOut PORTC.7,T9600,["*NR0G0B0",13]
SerOut PORTC.7,T9600,["*NR0G0B0",13]
Fori=0To 255
PORTD =%10000001
GoSub ADC
PORTD =%01000010
GoSub ADC
PORTD =%00100100
GoSub ADC
PORTD =%00011000
GoSub ADC
If R=2Then
MASA =0
R=0
M=0
GoTo YESILMASA
EndlIf
Next
EndlIf
If M =3 Then
SerOut PORTC.7,T9600,["*NR0G0B0",13]
SerOut PORTC.7,T9600,["*NR0G0B0",13]
Fori=0To 255
PORTD =%10000001
GoSub ADC
PORTD =%01000010
GoSub ADC
PORTD =%00100100
GoSub ADC
PORTD =%00011000
GoSub ADC
If R=3Then
MASA =0
R=0
M=0
GoTo MAVIMASA
EndIf
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Next
EndIf
EndIf

PORTD =%210001000
DelayMS 5

PORTD =%01000100
DelayMS 5

PORTD =%00100010
DelayMS 5

PORTD =%00010001
GoTo MERKEZ

End
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EK 2: Kullanilan Elemanlar ve Maliyetleri

Tablo 6.1: Kullamlan Elemanlar ve Maliyetleri

KULLANILAN MALZEMELER ADET MALIYET
HCO06 Bluetooth Modiil 1|26 TL
2*16 Karakter Standart Lcd Ekran 1/10 TL
16F877A Mikroislemci 1{11TL
4 MHz Kristal 1(1TL
7805 Voltaj Regiilatorii 1(1.4TL
IRFZ44N 8|1.6 TL
Step Motor 2|45 TL
LDR 6|1 TL
RGB Serit Led 1{0.50 TL
Trimpot 3[/0.10 TL
Trimmer Potansiyometre 1(0.10 TL
BC337 Transistor 3/0.15TL
CNY70 Sensor 1|7 TL
IR Sensor 1|5TL
6'l Klemens 2(1.3TL
2'li Klemens 1{0.40 TL
TK10 Anahtar 1/4.5TL
1 Kiloohm 11(0.01 TL
10 Kiloohm 3|0.01 TL
100 ohm 1(0.01 TL
330 ohm 1/0.01TL
4.7 Kiloohm 1(0.01 TL
100 Mikrofarad 1(0.12 TL
220 Mikrofarad 1(0.23 TL
12 V- 7.0Ah Aki 125 TL
Jumper Kablo 2(10TL
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