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OZET

ACILIP KAPANABILEN CATI SISTEMI

Abdullah Davut DEMIRBILEK

Nigde Omer Halisdemir Universitesi
Miihendislik Fakiiltesi
Mekatronik Miihendisligi Boliimii

Danisman: Dr. Ogr. Uyesi Ilyas Kacar

Giiniimiizdeki teknolojik gelismeler insa edilen yapilarda her gegen giin etkisini
gostermektedir. Artik akilli evler insa edilmekte ve evlerde ¢alisma ofisleri ve konfor her gegen
giin artmaktadir. Bu tezde de akilli ev sistemlerinden agilir ¢atr sistemi yapmak amaglanmaistir.
Arduino IDEO ortaminda derlenen bipolar adim motor kontrol yazilimmin Arduino Uno©
kontrol kart1 yiikklenmesiyle LDR (Light Diode Resistor) sensoriinden alinan 1sik akisindan

dolay1 degisen dirence gore bipolar adim motor dondiiriilmektedir.

Acilir cat1 sistemi i¢in bir prototip laboratuvar ortaminda gerceklestirilmistir. Boylelikle

gokyiizli manzarasi sunabilen bir ¢at1 ile tiim yapilarin gokyiizli manzarasi olabilecektir.

Anahtar Kelimeler : Agilir Cati, Bipolar Adim Motor, LDR Sensorii, Arduino Uno



ONSOZ

Hazirlanilan tez ile genel olarak sosyal iletisime destek saglayan ve gelecegin binalarinda

kullanilmas1 muhtemel bir tasarim sunulmustur.

Ik olarak ilgili alan ve ¢alisgmanmn amacindan bahsedilmis olup konunun &nemi

Ozetlenmektedir.

Daha sonra, Nigde Omer Halisdemir Universitesi tez yazim kurallar1 dikkate alinarak, giris,
literatlir taramasi, biitge hesabi, tasarim ve analizlerinin yapilmasi gibi kisimlar detaylica
aciklanmaktadir. Tezde kullanilan tim yazilim kodlar1 Ek halinde bu belgenin sonuna

eklenmektedir.
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BOLUM 1
1.1 Giris

Giinimiizde ekonomilerdeki dalgalanmalardan dolay: tatil yapmak veya iyi vakit gecirmek
eskiye gore daha zor ve kisitli olmaktadir. Zaman ¢ok dnem kazanmis olmasina karsin tatillerin
neredeyse dortte biri yolda gegmektedir. Bu da evlerin akilli sistemlerle tatil yapilabilecek

yapilar haline doniismesine neden olmaktadir.

Bu proje ile bu akilli sistemlerden agilabilen ¢at1 ile giin icerisinde ev, ofis gibi yapilarda
gokylizli manzarastyla huzurlu bir vakit gegirilmesi ya da kapali futbol sahasi gibi yapilarda

acik havada futbol oynanabilmesi i¢in bir agilabilen ¢at1 prototipi gerceklestirilmistir.

Agcilabilen cat1 1 adet 12V gii¢ kaynagi, 1 adet bipolar adim motor, 1 adet Arduino Uno®©, 1
adet Mx 1508 motor siiriiciisii, 1 adet LDR, 4 makaral1 agilabilen ¢at1 mekanik yapisi,ve 4 adet
misinadan olusmaktadir. Bu sistemin kontrolii Arduino IDE© ortaminda yazilan kontrol
kodunun Arduino Uno©’ya yiiklenmesiyle saglanmaktadir. Sistemin kati tasarimi
SolidWorks© programinda elektronik simiilasyonu Proteus© programinda gergeklestirilmistir.

Tasarlanan sistemin SolidWorks©’teki mekanik kisminin ¢izimi Sekil 1.1 de verilmistir.

Sekil 1.1 Prototipin SolidWorks© ¢izimi.
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1.2 Calismanin Amaci

Calismanin amaci, LDR sensoriinden gegen akimin degismesine bagli olarak Arduino Uno©’ya
yiiklenen kod ile catinin otomatik acilip kapanmasi saglanmaktadir. Ancak bu caligma
emsallerine nazaran kullanilan motor sayisinin 1 adet olup daha az olmasi, kontrol kartinin
Arduino©’nun en ucuz siiriimlerinden olan Uno olmasi, bir adet LDR sensoriiniin ortam 151811
algilamak i¢in yeterli olmasi ile daha ekonomik olmaktadir. Prototip i¢in kullanilan MX1508
motor siiriiciisii ile DC(Direct Current) ya da bipolar adim motor siiriilebilmesi sayesinde tek
bir cesit motora bagli kalinmamaktadir. Ayrica sistemin elektronik bdliimiiniin ¢ok yer
kaplamamas1 ve karmagik olmamasi montaj kolayligi saglamaktadir. Sekil 2.1°de

gergeklestirilen prototipin elektronik baglantilart ve mekanik yapisi gosterilmektedir.

Sekil 1.2 Tez kapsaminda gergeklestirilen prototip

14



1.3 Konunun Onemi

Diinya {izerinde hizla artan niifus ile yagam alanlar1 daralmakta ve insa edilen yapilar giderek
kii¢iilmektedir. Japonya gibi gelismis iilkelerde bile kapsiil evlerle de bu soruna bir ¢6ziim
iretilmeye c¢alisilmaktadir. Ekonomik statiileri yiiksek olan insanlarin yasadigi biiyiik
malikaneler bile zaman zaman onlara bunaltic1 gelebilmektedir. Bu ve bu gibi sorunlara bir
¢oziim de bu ¢alisma ile getirilerek temelde huzurun simgesi olan mavi, sar1 ve beyaz renklerini

barindiran gokyiizli manzarasi ile huzurlu bir ortam elde edilmesine katki saglanmuistir.

1.4 Tez i¢in Planlanan is Paketleri ve Gerceklesme Diizeyleri

Tez i¢in planlanan is paketleri ve ig-zaman ¢izelgesi Tablo 1.1°de verilmistir. Planlanan is

paketleri herhangi bir aksaklik olmaksizin basari ile gergeklestirilmistir.

Tablo 1.1°de verilen is-zaman ¢izelgesinde de goriildiigii lizere tezin hayata gecmesi igin ilk
adimlara Eyliil-2017 itibariyle baslanmistir. Malzeme temini literatiir taramasi basladiktan bir
ay sonra baslamis ve aralik ayinda son bulmasi planlanmistir. Ancak siparis verilen motor
stiriicliniin yeni bir siirlicii olmas1 ve farkli bir siirliciiden daha hassas sonuglar alinacagi
kanaatiyle fakli siiriiciiler denenmis fakat istenilen sonug alinamayinca ilk siiriicii kullanilmistir.
Ayni zamanda 2. is paketlerine gegilmistir. Test ¢alismalar1 ve sunum ile de tezimiz son

bulmustur.

Tablo 1.1°deki ig-zaman g¢izelgesinde, yiiriitilecek faaliyetler, bunlara ayrilan siireler ve

adam/giin degerleri de verilmistir.
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Tablo 1.1 Is-Zaman Cizelgesi

iP
N

Is Paketi Ady/Tanim

Kimler

Tarafindan

1.1p

1.1 Literatiir Taramasi

Abdullah Davut
DEMIRBILEK

1.2  Benzer Uriinlerin

Incelenmesi

Abdullah Davut
DEMIRBILEK

9110]11

12

1.3 Gelistirilecek
Sisteminin Malzemeler

Listesi

Abdullah Davut
DEMIRBILEK

Malzeme  siparisi  ve

tedarik siireci

Abdullah Davut
DEMIRBILEK

2. 1P

2.1 Acilip kapanabilen gat1
prototipinin mekanik

tasarimi

Abdullah Davut
DEMIRBILEK

2.2 Acilip kapanabilen cat1
prototipinin mekanik

boliminiin imalati

Abdullah Davut
DEMIRBILEK

3.1 Yazilimin

Hazirlanmasi

Abdullah Davut
DEMIRBILEK

3.2 Arduino Uno ile uygun
stirticli arasinda

haberlesmenin saglanmasi

Abdullah Davut
DEMIRBILEK

3.3 Bipolar Adim Motorun

Kalibrasyonu

Abdullah Davut
DEMIRBILEK

4.1p | 3.1p

3.4 Uygulamalar ve

Degerlendirmeler

Abdullah Davut
DEMIRBILEK

16



BOLUM 2

2.1 Literatiir Ozeti

Snow (1996) yetiskin bir insandan daha kisa olan 6n kapis1 ve agilir ¢atis1 olan depolama amagh
kullanilacak bir yap1 tasarlamistir. Yapinin duvarlari ve ¢atist kontrplak veya vinil siding ile
kaplanmis metal ¢erceve elemanlardan olusur. Calisma sonucunda su veya elektrikle agilip
kapanabilen bir c¢atis1 olan bir depolama alani gergeklestirilmistir. Sekil 2.1°de tasarimin

boyutlari, 6n gériiniimii ve hareketi saglayan piston baglantis1 gosterilmistir [1].

LETLY |

8661 '+1 "I

PI 30 6 134§

PO9‘BLL'S

Sekil 2.1 Agilabilir ¢atinin ¢aligma prensibi [1].

Laprise ve Fortin (2009), katlanabilir bir ¢at1 istemi tasarlamislardir. Sistem elektrikle motorlara
gii¢c verilerek kasnaklar ve tekerlekler ile hareket ettirilmistir. Boylelikle acildiginda binanin
yanlarina dogru uzanabilen ve kapandiginda binanin {izerini Ortebilen bir cati sistemi elde
edilmistir. Sekil 2.2°de sistemin 6n goriiniimii ile agik ve kapali halleri birlikte, sekil 2.3 ve
sekil 2.4 ile de agik ve kapali goriiniimleri ayr1 ayr1 gosterilmektedir. Sekil 2.5’te ise ¢atinin

kose katlamasi yakin goriiniim ile ayrintili olarak gosterilmektedir [2].
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Sekil 2.3 Katlanabilir ¢ati sisteminin kapali goriiniimii [2].
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Sekil 2.4 Katlanabilir ¢at1 sisteminin acik goriiniimii [2].
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Sekil 2.5 Katlanabilir ¢at1 sisteminin kdse katlamasi goriiniimii [2].
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Mandal vd. (2014) herhangi bir sistemdeki atiklar1 azaltmak amagli bir sistem gelistirmislerdir.
Bir Arduino Mega© ve Arduino© yazilimi, bir adim motor, bir mikronluk bir siizge¢ ve bir
ivme Olger ile sistemi gergeklestirmislerdir. Sonug¢ olarak %97.3 oraninda atik iriinlerde

azaltma elde ederek faydal atiklarda tasarruf saglamislardir [3].

Kawaguchi vd. (1991) yuvarlak sekilli ve diiz, acilabilir bir gatiya sahip bir yap1
gelistirmiglerdir. Bu yapida catida ikiser boliimden olusan bir kubbe kullanilarak tercihe gore
kubbelerden birisi agilip kapatilmaktadir. Boylelikle hem agilabilir bir ¢atis1 olan bir yap1
gerceklestirilmistir hem de kus bakisinda dort yarim kubbeli ve i¢i goriinebilen yuvarlak bir
yapt tasarlanmistir Sekil 2.6’da sistemin bir biiyiilk arenasina entegre edilmis tasarimi

gosterilmektedir [4].

Juareg ‘s
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Sekil 2.6 Bir ¢ift agilabilir kubbeli arena binasinin goriinimii [4].

Yine Karami vd. (2000) da araglarin st kismimin agilip kapanabilecegi bir sistem
tasarlamiglardir. Araglarin arkasindaki motorlar ile ¢cok sayida panjur bi¢imli kapak parcasini
ileri geri hareket ettirerek araglarin iist kisminin agilip kapanabilmesini saglamislardir. Sonug

olarak istenildiginde giinesli havalarda st kism1 acik olan araglar ile seyahat olanagin1 hayata

20



gecirmislerdir Sekil 2.7°de ¢aligmanin bir aragtaki izometrik goriiniimii aracin list kistmlarinin

her biri numaralandirilarak gosterilmistir [5].

Sekil 2.7 Tavani agilip kapanabilen aracin izometrik goriiniimii [5].

Sekil 2.8”de acilip kapanabilen sistemin panjur hareketleri yine aracin iist kisminin her bir

kismi numaralandirilarak gosterilmistir [5].

ST |

36 39 1M 33 34 3537 38 a

24 |2’

32 i 56789 3

Sekil 2.8 Tavani acilip kapanabilen aracin panjur hareketlerinin yandan goriintimii [5].

21



BOLUM 3

3.1 Arduino© Kodlar:

Sistemin tiim kodlar1 Arduino© programinda yazilmistir. Arduino© programinda yazilan

kodlar ise EK 1 de verilmektedir.

3.2 Kullanilan Materyaller ve Asamalar

3.2.1 Materyaller

3.2.1.1 Arduino Uno©

Tablo 3.1°de bu bitirme tezinde kullanilacak olan malzemelerin listesi, malzeme isimleri ve
sayilar belirtilerek verilmistir.

Tablo 3.1 Agilip Kapanabilen Cati Sistemi
1 Adet Arduino Uno©
1 Adet MX 1508 Motor Siiriicii
1 Adet NEMA17 Bipolar Adim Motor
4 Adet LDR Sensorii
1 Adet 5,5Volt’luk Gii¢ Kaynagi
1 Adet 25*40 cm”2’lik Tahta Diizlem
1 Adet 220 ohm Direg
1 Adet 1 Kohm Direng

Sekil 3.1’de Arduino Uno© kontrol kartinin giris ¢ikis pinleri, kontrol ¢ipi, gii¢ girisi, USB

girisi ve diger kisimlar1 isimleri Tablo 3.2’de listelenmek {izere verilmistir [7].

22



Sekil 3.1 Arduino Uno© Modeli Kisimlari

Tablo 3.2’de Arduino Uno© kontrol kartinin kisimlari Sekil3.1°deki numaralandirmaya gore

listelenmistir [7].

Tablo 3.2 Arduino Uno© Modeli Kisimlari

1 USB Jaki

2 Giig Jaki (7-12 V DC)

3 Mikrodenetleyici ATmega328

4 Haberlesme Cipi

5 16 MHz Kiristal

6 Reset Butonu

7 Gii¢ Ledi

8 TX/RX Ledleri

9 Led

10 Giig Pinleri

11 Analog Girigler

12 TX/RX Pinleri

13 Dijital Giris / Cikis Pinleri (Yaninda ~ Isareti olan
pinler PWM ¢ikis1 olarak kullanilabilir.)

14 Ground ve AREF Pinleri

15 ATmega328 I¢in ICSP

16 USB arayiizii I¢in ICSP
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Tablo 3.3’de Arduino Uno kontrol kartinin ¢alisma gerilimi, mikro denetleyici modeli, besleme

gerilimi, giris ¢ikis pin adetleri ve diger 6zellikleri verilmistir [7].

Tablo 3.3 Arduino Uno Modeli Ozellikleri

Mikro Denetleyici ATmega2560
Calisma Gerilimi +5V DC
Tavsiye Edilen Besleme Gerilimi 7-12VDC
Besleme Gerilimi Limitleri 6-20V

Dijital Giris / Cikis Pinleri

14 tane (6 tanesi PWM c¢ikisini destekler)

Analog Giris Pinleri 6 tane
Giris / Cikis Pini Basina Diisen DC Akim 40 mA
3,3 V Pini i¢in Akim 50 mA

Flash Hafiza 32 KB (0.5 KB bootloader i¢in kullanilir)
SRAM 2 KB

EEPROM 1 KB

Saat Frekans1 16 MHz

3.2.1.2 MX1508 Motor Suriiciisi

Sekil 3.2°de ayn1 anda iki adet DC ve bir adet bipolar adim motor siirebilen MX1508 motor

stiriiclisliniin giris ¢ikis pinleri, besleme girisi gibi 6zellikleri verilmistir.

-
Power supply. 2V~10V

Control
signal input

~
-
-
—
—
-——
-—
-

Sekil 3.2 MX1508 Motor Siiriiciisii [8].

A
4! It ]

MOTOR-B MOTOR-A

\r=

Bipolar adim motoru
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Tablo 3.4’te MX 1508 motor siiriiciisiiniin ¢calisma gerilimi araligi, ¢alisma akimi ve diger

ozellikleri listelenmistir [8].

Tablo 3.4 MX1508 Motor Siiriiciisii Ozellikleri

Giris Calisma Gerilimi 2V-10V
Sinyal Giris Gerilimi 18V-7V
Calisma Akimi 1.5A
Maksimum Calisma Akimi1 2.5A

Boyut 24.7*21*7Tmm
Montaj Deligi Cap1 2mm

Uyumlu Motor Cesitleri DC Motor ve Bipolar Adim Motor
Motor A Giris 1 ve Giris 2

Motor B Giris 3 ve Giris 4

Faz Girisi + Kutuplu Giris

Toprak Girisi - Kutuplu Giris

Dijital Sinyal Girisleri

Giris 1, Giris 2,Giris 3, Giris 4

3.2.1.3 Bipolar Adim Motor

Sekil 3.3 Sekilde NEMA-17 bipolar adim motorun 1.8° olan modeli gosterilmektedir [9].

Tablo 3.5’te bu tez kapsaminda kullanilmis olan bipolar adim motorun 6zellikleri verilmistir

[9].
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Tablo 3.5 Tabloda bipolar adim motor 6zellikleri

Calisma Akimi Araligi 1.5A-1.8A
Calisma Gerilimi Araligi 1Vv-4v
Her Adimda Dénme Acist 0.9%-1.8°
0.9%de Motor Basina ideal Calisma Gerilimi | 3.06V
0.9%de Motor Bagina Ideal Anma Akimi 1.7A
0.9%de Motor Bagina Ideal Calisma Akimu 1.5A
1.8%de Motor Basina Ideal Calisma Gerilimi | 2.8V-3.4V
Aralig1

1.8%de Motor Basina Ideal Calisma Akimi1 1.7A
1.8%de Motor Basina ideal Anma Akim1 1.5A
0.9%de Motor Basmna Devir Basma Adim | 400

Sayisi

1.8%de Motor Basma Devir Basma Adim | 200

Sayist

3.2.1.4 LDR Sensorii

Sekil 3. 4’te bir LDR nin ¢alisma prensip semasi verilmistir. Buradan goriilecegi iizere 151k,

algilama eleman iizerine diistiigiinde diren¢ degeri azalmaktadir [11].

METAL FILM
_ CONTACY

Sekil 3.4 LDR Sensoriiniin Calisma Prensibi
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Tablo 3.6’da LDR sensoriiniin maksimum ¢alisma gerilimi, maksimum direnci ve minimum

direnci listelenmistir [11].

Tablo 3.6 LDR Sensoriiniin Ozellikleri

Maksimum Calisma Isis1 | 60°

Maksimum Direnci 1Mohm

Minimum Direnci 1Kohm

3.2.2 Asamalar

3.2.2.1 Asama 1

Bu béliimde temelde Sekil 3.5°te tez prototipi icin gerekli olan elektornik devre semast
gosterilmektedir. Tezin Her asamada oOncelikli olarak devrenin Proteus© programinda
simiilasyonu gerceklestirildi. LDR sensorii iizerine diisen gerilim degeri su sekilde

hesaplanmaktadir:

Isik Akisina Gore Degisen LDR Gerilimi

) . . Isik AKkisina Gore Degisen LDR Direnci
= Gili¢ Kaynag: Gerilimi ( )

(Isik AKkisina Gore Degisen LDR Direnci + (LDR Sensorii Pull Down Direnci))
[10]

L1
L558 WOTOR DRVER

1)

o
=
=
=
IZ!
.Q,

Sekil 3.5 Yapilmasi planlanan sistemin ¢alisma prensibi

27



Arduino IDE© ortaminda bipolar adim motor i¢in gerekli kod ve LDR sensériinden alinan 1s1k
siddeti verileri biitiinlestirilerek bipolar adim motora gore uyarlandi [6]. Bipolar adim motor
icin A4988 motor siiriicii kullanilmaya calisild1 fakat siiriicii girisine giris sinyali gitmesine

ragmen siirliciiden ¢ikis alinamayip ikinci asamaya gegilmistir.

3.2.2.2 Asama 2

Bu asamada bipolar adim motor siiriiclisii devreden ¢ikarilip LDR sensorii ve Arduino Uno©
ile 1 LED yakip sondiirme devresi gerceklestirilip olumlu sonug elde edildi. Sekil 3.6 LDR
tizerine yeterli 151k diismediginde sar1 LED’in yanmadigi ve 3 Sekil 3.7’de ise LDR iizerine

yeterli 151k distiigiinde LED’in yandig1 goriilmektedir.

!

sv
~0 o R2
@0 i £ 100R
<TEXT
7
~8
AD ~5
Al § 4
Az|S ~3
A3 2 D1
- A4 >1 LED-YELLOW
e o A5 <0 - TEXT>

Sekil 3.6 LDR iizerine yeterli 151k dismediginde LEDin soniik olmasi durumu.
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Sekil 3.7 LDR iizerine yeterli 1g1k diistiigiinde LEDin sar1 renk olmas1 durumu.

Sekil 3.8’de Proteus© programindaki elektronik devre semasinin pratikte gerceklestirilmesi

gosterilmektedir.

Sekil 3.8 Tasarlanan semanin gergeklestirilmesi
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3.2.2.3 Asama 3

Bu agamada Arduino ile sadece L298 motor siiriiciisiiniin iist versiyonlarindan MX1508 motor
siiriiciisii ve NEMA17 bipolar adim motorun kullanilmasina karar verildi. Sistem Arduino

ornek kodlar1 ile kontrol edildi ve olumlu sonug elde edildi. Dordiincii asamaya gegildi.

3.2.2.4 Asama 4

Bu asamada LDR sensorii de sisteme dahil edildi. Simiilasyonu gerceklestirildi. Fakat Proteus©

kiitliphanesinde MX 1508 siiriiclisii olmadigi i¢in simiilasyonda L298 kullanildi.

Derlenen Arduino© kodu ile simiilasyonda ve gercekte tezde bu asamada basariya ulasildi.
Sekil 3.9 da Arduino Uno©, MX1508 motor siirliciisii bipolar adim motor, gii¢c kaynagi ve
yazilimlarin Arduino Uno©’ya yiiklenmesi i¢in USB baglantisinin pratikte gergeklestirilmesi

gosterilmektedir.

Sekil 3.9 Prototipin mekanik kismi1 disindaki elektronik baglantilar.
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3.2.2.5 Asama 5

Bu asamada motor siirliciisli ¢ok 1sindig1 icin MX 1508 ¢ipine yiiksek 1s1y1 atmosfere aktarmasi
amaciyla sogutucu olarak kanatgiklart olan bir adet A4988 sogutucusu yapistirildi. Motor

siiriiciiniin son hali Sekil 3.10’da gosterilmektedir.

Sekil 3.10 MX1508 {izerinde sogutucu aparati.

3.2.2.6 Asama 6

Prototipin galistirilmasi neticesinde alinan basarili sonuglar ile tez sonuglandirilmistir.

3.3 Tasarim ve Son Hali

Sekil 3.11°de gergeklestirilen prototipin SolidWorks©’te mekanik ve elektronik béliimlerinin

3D ¢izimi verilmistir. Mekanik kisim atdlye ortaminda imal edilmistir.
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Sekil 3.11 Prototipin mekanik ve elektronik boliimlerinin SolidWorks© 3D ¢izimi

Sekil 3.12°de goriildiigii tizere balik misinasi parcalari, LDR sensorii, MX1508 motor siiriicii
ve bipolar adim motorun mekanik boliimleri ve elektronik baglantilart yapilmistir. Sonug olarak
LDR sensorii iizerine diisen 151k miktarina gore motor birbirine zit iki yonde dondiiriilerek

catinin agilip kapanmasi saglanmaistir.

Sekil 3.12 Yapimi gergeklestirilen prototipin son hali.
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BOLUM 4
Tez galismasi kapsaminda amacimiz kaliteli fakat daha uygun maliyet oldugu ig¢in materyaller
yabanci sermayeli sirketlerden satin alinmis olup satin alinan {iriinler ve fiyatlar1 Tablo 4.’de

belirtilmektedir.

Tablo 4.1 Biitge Plan1

Temin Edilecek Uriinler Miktari Fiyat(TL) Toplam Biit¢e(TL)
Arduino Uno 1 adet 17,4738 TL
Bipolar Adim Motor 1 adet 53,7830 TL
MX1508 Motor Siirticii 1 adet 2,5870 TL
LDR Sensori 20 adet 5,0833 TL 119,4533 TL
Jumper Kablo Erkek 40 adet 4,6294 TL
Jumper Kablo Disi 40 adet 4.8564 TL
Balik Misinasi 1 Adet 14,2080 TL
Kauguk Makara 4 adet 16,8324 TL
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BOLUM 5

5.1 Sonug¢

Bu tezde LDR’den alinan gerilimler ile orantili olarak bipolar adim motora donme hareketi
veren akilli bir sistem, Arduino IDEO programinda yazilan yazilimlarla olusturulmustur.
Mekanik aksamda parcalar laboratuvar ortaminda iiretilmis olup, LDR sensoriiniin analizi
Arduino IDE© ortaminda yapilarak sonuglara karsilik bipolar adim motor donme hareketlerini
tiireten yazilim kodlanmistir. Tiim pargalarin montajinin yapilmasiyla acilip kapanabilen cat1

prototipi tamamlanmuistir.

5.1.1 fleride Yapilmasi Planlanan Cahismalar

Bu tez calismasi kapsaminda hedeflenen is paketleri basari ile gergeklestirilmistir. Ancak
sistemin ticari hale gelebilmesi igin daha hizli sonu¢ vermesi ve ergonomik bir yapiya sahip

olmasi1 gerekmektedir. Bu nedenle bu tez ¢alismasinin devami niteligindeki ileriki ¢aligmalarda

plastik kisim yerine 4 kontra plak pargasinin kullanilmasi planlanmaktadir
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EKLER:

EK 1. Sadece LDR Sensorii ve LEDIi devre nin .arduino© kodlari

int Idr = AQ;
unsigned int IdrDeger =0 ;

void setup() {
pinMode(13, OUTPUT);

Serial.begin(9600);

void loop() {
IdrDeger = analogRead(ldr);
if(IdrDeger<200)
digitalWrite(13,HIGH);
else
digitalWrite(13,LOW);
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EK 2 LDR Sensorii Motor Siiriicii ve Bipolar Adim Motora Ait Devre i¢i Arduino Kodu

#include <Stepper.h>

const int stepsPerRevolution = 200; // change this to fit the number of steps per revolution

/[ for your motor

const int LDR_Pin = AQ;
int kontrol=1;

inti;

/[ initialize the stepper library on pins 8 through 11.:
Stepper myStepper(stepsPerRevolution, 8, 9, 10, 11);

void setup() {
pinMode(8, OUTPUT);
pinMode(9, OUTPUT);
pinMode(10, OUTPUT);
pinMode(11, OUTPUT);

/I set the speed at 60 rpm:
myStepper.setSpeed(60);
// initialize the serial port:
Serial.begin(9600);

void loop() {

// read the sensor value:

int LDRReading = analogRead(LDR_Pin);

/I step one revolution in one direction:

Serial.printin(LDRReading);

if (LDRReading<=5 && kontrol==1) {
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for (i= 0; i<=1; i++)

{
Serial.printIn(“clockwise");
myStepper.step(stepsPerRevolution/8);
delay(500);

kontrol=2;

ky

}
else if (LDRReading>=5 && kontrol==2) {

for (i= 0; i<=1; i++)

{
/I step one revolution in the other direction:
Serial.printIn("counterclockwise™);
myStepper.step(-stepsPerRevolution/8);
delay(500);

kontrol=1;}

}
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