IMA Juno’yu Kipirdatmak

IMA Juno denilen ve bluetooth iizerinden kontrol edilebilen agsagidaki 2 tekerli sirin robotun STL dosyasi
ve Arduino kodu kendi sitesinde sunulmaktadir. Tekerleri ve sasisi dahil plastik aksaminin tamami 3
boyutlu yazicidan alinan bu robotun Google Play Store’daki kendi Android uygulamasi bluetooth
eslesmesi yapilmasina ragmen Juno’yu algilamad: ve dolayisiyla ¢alistirmadi.

Bu calismada Juno’yu hareket ettirebilmek i¢in “Arduino ile Bluetooth Kontrollii Araba Uygulamasi”
Juno’ya gore revize edildi. Bluetooth kontrollii araba ile Juno arasindaki donanimsal en biiyiik fark
Juno’da DC motor yerine 360 derecelik servo motor kullanilmasiydi. Bunun i¢in Arduino kodunun servo
motorlara gore tekrardan diizenlenmesi gerekti. Servo motorlarin kullanimu ile ilgili ufak bir aragtirma ile
bilinmesi gereken temel noktalardan bazilari1 sdyle siralanabilir:

e Servo kiitiiphanesi write() fonksiyonu degeri; standart servoda milin donme agisini belirlerken 360
derecelik servoda milin donme hizini belirler.

o write() fonksiyonu degeri 90 ise 360’11k servo hareket etmez.

o write() fonksiyonu degeri 0-90 aras1 ise mil bir yone, 90-180 arasi ise diger yone hareket eder. 0
ve 180 servonun en hizli dondiigl uc degerlerdir.

o Servo.h kiitiiphanesi koda eklendiginde Arduino Uno’da 9. ve 10. pinlerin PWM 6zelligi servo
motorun bu pinlere baglanip baglanmadigina bakilmaksizin pasif hale getirilir.

e FS90R’nin (360’1lik servo) yiiksiiz 4.8V de ¢ektigi akim 100mA iken 6V’da 120mA’dir.

o Servolar fazla akim ¢ekebileceginden bir ve ikiden fazla siirtilmesi gerektiginde ayr1 bir kaynaktan
(Arduino’nun +5V pininden degil) beslenmesi gerekmektedir.

IMA Juno i¢in devre tasarimi agagidaki gibi degistirildi:

fritzinc
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Revize edilmis Arduino kodumuz ise soyledir:
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/*** IMA Juno Alternative ***/
#include <Servo.h>

Servo solServo, sagServo;

/*Servo veri pinleri*/
int solServoPin = 9; //Sol servo motor veri pini
int sagServoPin = 10; //Sad servo motor veri pini

String satir = ""; //Seri porttan okunan satir
int yon = 0; //Gelen ydn verisi

int hiz = 0; //Gelen hiz verisi

int semiColonPos = 0; //Noktali virgtil pozisyonu

int solServoHizi 0; //Sol servo motor hizi
int sagServoHizi = 0; //Sag servo motor hizi

/*Ledler*/

int sollLed = 4;
int sagled = 5;
int arkaSolLed =
int arkaSagled =
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void setup () {

solServo.attach (solServoPin) ;
sagServo.attach (sagServoPin) ;

pinMode (solLed, OUTPUT) ;
pinMode (sagLed, OUTPUT) ;
pinMode (arkaSolLed, OUTPUT) ;
pinMode (arkaSaglLed, OUTPUT) ;

digitalWrite (solled, HIGH);
digitalWrite (saglLed, HIGH);
digitalWrite (arkaSolLed, HIGH);
digitalWrite (arkaSaglLed, HIGH);

Serial.begin(9600) ;

//Zaman asimi suresi appinventor timer siiresi (15ms)
//ile uyumlu hale getiriliyor

Serial.setTimeout (15);

}

void loop() {
if (Serial.available()>0)
{
satir = Serial.readString(); //15ms zaman asimi
/*
* Gonderilen veri Yon;Hiz formatindadir.
* Yén igin: 1-> Saga, 2->Sola, 3->Ileri, 4->Geri,
* Hiz i¢in deder araligi 0..90'dair.

*/

semiColonPos = satir.indexOf(';"');

yon = satir.substring (0, semiColonPos) .toInt();
hiz = satir.substring(semiColonPos+1) .toInt () ;
solServoHizi = yon == 4 ? 90 - hiz : 90 + hiz;
sagServoHizi = yon == 4 ? 90 + hiz : 90 - hiz;

switch (yon)
{
case 1: //Saga don
solServo.write (solServoHizi) ;
sagServo.write (90);
Serial.print ("Saga déniiyorum") ;

break;

case 2: //Sola doén
solServo.write (90) ;
sagServo.write (sagServoHizi) ;
Serial.print ("Sola déniiyorum") ;

break;

0->Dur
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76 case 3: //Ileri

77 solServo.write(solServoHizi) ;
78 sagServo.write (sagServoHizi) ;
79 Serial.print ("Ileri gidiyorum");
80

81 break;

82 case 4: //Geri

83 solServo.write (solServoHizi) ;
84 sagServo.write (sagServoHizi) ;
85 Serial.print ("Geri gidiyorum") ;
86

87 break;

88 case 0: //Dur

89 solServo.write (90) ;

90 sagServo.write (90) ;

91 Serial.print ("Durdum") ;

92

93 break;

94 }

95

96 ledYak () ;

97 }

98

99 | }

100

101

102 void ledYak ()

103| {

104 switch (yon)

105 {

106 case 1: //Saga doén

107 digitalWrite (solLed, LOW);

108 digitalWrite (sagled, HIGH);

109 digitalWrite (arkaSolLed, LOW);
110 digitalWrite (arkaSaglLed, LOW) ;
111

112 break;

113 case 2: //Sola don

114 digitalWrite (sollLed, HIGH);

115 digitalWrite (saglLed, LOW) ;

116 digitalWrite (arkaSolLed, LOW) ;
117 digitalWrite (arkaSagLed, LOW) ;
118

119 break;

120 case 3: //Ileri

121 digitalWrite (solLed, LOW);

122 digitalWrite (sagLed, LOW) ;

123 digitalWrite (arkaSolLed, LOW) ;
124 digitalWrite (arkaSagLed, LOW) ;
125

126 break;

127 case 4: //Geri

128 digitalWrite (solLed, LOW);

129 digitalWrite (sagled, LOW) ;

130 digitalWrite (arkaSolLed, LOW);
131 digitalWrite (arkaSaglLed, LOW) ;
132

133 break;

134 case 0: //Dur

135 digitalWrite (solLed, LOW) ;

136 digitalWrite (saglLed, LOW) ;

137 digitalWrite (arkaSolLed, HIGH);
138 digitalWrite (arkaSaglLed, HIGH);
139

140 break;

141 }

142 1}

Juno’nun tekerlerinin ikisinin de ayn1 yonde dénmesi i¢in sol ve sag servolarin hiz degerlerinin birbirinin
tersi yonde olacak sekilde hesaplanmis olduguna dikkat edelim.

Android tarafinda ise Appinventor kodunda ¢ok ufak 2 deger degisikligi yapilmistir. Bluetooth kontrollii
arabada analogWrite() i¢in 0-255 arasi hiz degeri gonderilirken Juno’da 0-90 arasi hiz degeri
gonderilmektedir. Ayrica hiz artist 15’ten 5’e disiirlilmiistiir. Bunun haricinde Appinventor Android
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uygulama bilesenleri ve Android uygulamasinin ¢aligmas: “Bluetooth Kontrollii Araba Uygulamasi — 2.
Kisim” ile tamamen aynidir. {lgili yazidan Android uygulamasinin ¢alismasi incelenebilir.

Uygulama arayiizii ve bilesenleri soyledir:

IMA Juno Alternative
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Uygulama goriintiileri:
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Uygulama videosu: Uygulama videosu i¢in buraya tiklayimniz.

APK dosyas1 linki: Dosyay1 indirmek i¢in buraya tiklayiniz.
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