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OZET

Bu projenin amaci, bir ii¢ boyutlu yazicinin eksenlerinin DC (Direct Current) motorlar ile
stiriilebilmesi i¢in, CAD (Computer Aided Design) kati modeline uygun hareket komutlarinin
iiretilebilmesidir. CAD modeli {i¢ boyutludur ve igerisi dolu-bos olabilir. Bu sartlara ve
modelin geometrisine uygun ii¢ boyutlu hareket iiretilmesi gerekmektedir. Bu amagla CAD
modeli sparsing adi verilen katmanlara bolme islemine tabii tutulurlar ve her bir katman

sadece iki boyutlu olarak degerlendirilirse boylece daha kolay isleme yapilmis olur.

Giiniimiizde adim motorlart ile bu islemleri yapan pek ¢ok uygulama mevcuttur. Ancak biz bu
proje kapsaminda adim motorlar1 ile degil de DC motorlar ile bu hareket islemlerini

gerceklestirdik.

Boylece 3 eksenli CNC (Computer Numerical Control) Router’s DC motor ile siirebilmeyi
sagladik ve geribesleme kullanarak eksenleri Encoder ile kontrol ettik ve yerli yazilimi

olusturduk.

Encoder eksikliginden dolay1 sistemimizde iki adet Encoder bulunmaktadir. Bu Encoderlar X
ve Y eksenlerini kontrol etmektedir. Malzeme eksikliginden dolayr Z ekseni kontrol

edilememektedir.

Anahtar Kelimeler: DC motor, CNC, Router, Eksen, Arduino, Arayiiz.
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BOLUM 1

1.1. Giris
(1-SURECIN ANLATIMI)

Tasarlanan sistemin sematik gosterimi Sekil-1 de gosterilmektedir.

ZThusie CNC WAV IDNECH CROUEE T COoMT

Sekil-1.1: Tasarlanan sistemin sematik gdsterimi.

Proje:
e Cnc Router hakkinda 6n bilgi
o Stl sparse ve CAD/CAM konularinda hakimiyet
e Arduino iizerinde G kodlar1 ¢alismas1 ve motor eksenel hareketi
e Motor hiz kontrolii ve P.I.D kontrolcii tasarimi

e Motor konum kontroli

e Cnc Router tlizerinde bu kodlarin islenmesi
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[k asamalarda bu sekilde planlanmustir, fakat Encoder baglantilarindaki aksakliklardan otiirii
yazilimin belli siire ertelenmesi, sparse, G kod konularinin eksik kalmasina neden olmustur.
Ileriki zamanlarda CNC Routerin, kat1 modeli sparce yapida islemesi igin gerekli yazilimim
kodlanmasi ve G kodlarinin tanimlanmasi planlanmaktadir.

Sistem Tablo 1.1 de verilen Elektronik malzemelerden olusmaktadir. Bu malzemeler

Laboratuvar ortaminda bulunan Cnc Router sistemi tizerinde hazir olarak bulunmaktadir.

Tablo 1.1 CNC Router malzemeleri

Parcanin Parcanin Par¢a Parcanin
¢ Par¢anin resmi L are nin ¢ Link
sayisi Ismi . fiyati
adeti
1 Silgeg 3adet |210TL
motoru
2 M10 gijon |3boy |450TL
3 Klavuz mil | 6boy |12TL
4 Lineer adet |26363TL | Link
rulman

11



https://www.aliexpress.com/item/Free-Shipping-4pcs-SC10UU-SCS10UU-Linear-motion-ball-bearings-slide-block-bushing-for-10mm-linear-shaft/32728030674.html

Yatakl

6adet |535TL Link
rulman —_—
1.75 mm 10 1397 TL | Link
matkap ucu B
Saft mili 4 adet |39,96 TL
200mm
kay1s- 1 15,72 TL
kasnak
Lrsmm 367 TL
nozzle
Arduino
NANO 1 435TL ink

Shield



https://www.aliexpress.com/item/4pcs-10mm-KP000-kirksite-bearing-insert-bearing-shaft-support-Spherical-roller-zinc-alloy-mounted-bearings-pillow/32372172298.html
https://www.aliexpress.com/store/product/10-Pcs-1-75mm-drill-bit-PCB-Micro-drill-woodworking-dremel-drill-electric-mini-drill/1836126_32779930805.html
https://www.aliexpress.com/item/Sale-10pcs-GT2-Timing-Pulley-20teeth-Bore-6-35mm-1-4-fit-for-GT2-belt-Width/32226562320.html
https://www.aliexpress.com/item/10pc-lot-GT2-200-2GT-6-length-200mm-width-6mm-teeth-100-for-3d-printer-200/32808209102.html
https://www.aliexpress.com/store/product/3D-printer-E3D-V6-V5-J-Head-brass-nozzle-extruder-nozzles-0-2-0-25-0/1736565_32455919356.html
https://www.aliexpress.com/store/product/Free-shipping-10pcs-lot-ard-uino-Nano-Expansion-board-NANO-IO-Shield-V1-O-Simple-extension/1314203_32416404762.html

Arduino

1 denetleyicisi

1 7,004 TL Link

-arduino
uno
-conroler
-LCD 1 paket | 89,39 TL in
-endstop
-stepper
driver

12

=

-Somun
-Pul 20 adet | 10 TL
-Vida

13

Digli 1adet |8.33TL in

14 kasnag1 -

=

1.2. Cahilsmanin Amaci

Diinya tizerinde bircok 3 eksenli yazicilar yapilmistir. Yapilan 3 eksenli yazicilar step motor
ile caligmaktadir. Step motor pulse tlireten kendi konumunu algilayabilen bir motor tiirtidiir.
Fakat sistem eksenlerinde kaymalar oldugu zaman step motor kaymalari algilayamamaktadir
ve bulundugu konumu dogru kabul etmektedir. Step motor ayrica piyasada pahali olarak

satilmaktadir.

13


https://www.aliexpress.com/item/For-arduino-Nano-3-0-Atmel-ATmega328-Mini-USB-Board-with-USB-Cable-Free-Shipping/591964167.html
https://www.aliexpress.com/store/product/CNC-3D-Printer-Kit-for-Arduino-Mega-2560-R3-RAMPS-1-4-Controller-LCD-12864-6/1738188_32573508504.html
https://www.aliexpress.com/item/3D-printer-accessorie-2GT-20-tooth-Idle-pulley-20-teeth-Gear-Bore-3mm-for-GT2-belt/32810969449.html?spm=2114.40010208.4.64.dC2pL7

Bu sebeplerden otiirii daha ucuz olan DC motor kullanilmis ve geribesleme kontrolii

yapilabilen Artimli (Incremental) Encoder ile DC motor kontrol edilmistir.

1.3. Proje icin Planlanan is Paketleri ve Gerceklesme Diizeyleri
Proje igin planlanan is paketleri ve is-zaman ¢izelgesi Tablo 1. de verilmistir.
Planlanan is paketleri herhangi bir aksaklik olmaksizin basari ile gerceklestirilmistir.

Tablo 1.2 de verilen ig-zaman ¢izelgesinde de goriildiigii lizere projenin hayata gegmesi igin

ilk adimlara Eyliil-2017 itibariyle baglanmistir.

Prototip olarak hazirlanmig bir kod iizerinde calisma, literatiir taramasindan 1 ay sonra

baslamistir ve gelistirilmistir.

Cnc Router i¢in arduinoda yazilmis kodlar incelenmistir fakat arduino i¢in hazirlanmig

kiitiiphaneler step motor kontrollii oldugundan gelistirmemize yardimci olmamustir.

Prototip olarak bulunan kod flizerinde gelistirmeler yapilmis ve C# {lizerinden arayiiz

tasarlanmistir.

Kasim — Aralik aylarindan itibaren rapor yazilmaya baslanmis ve tezin ilk adimlar1 atilmigstir.

14



Tablo 1.2 Is - Zaman Cizelgesi

Proje Alan)
Literatdr Taramas
protofpin exlentive geltiimes

(ncrouter icn zrcuinoda yazimis kodlarn incelenmes
Belirl Algorftmalamn Olusturimsive kodlanmaya basianmes
Kodlamaninamemlanmas v kontrold

Raporun Hazrianmas

sunum

Ekim

Kasim

Aralk

Ocak

Subat

Mart

Nisan

Mays

Haziran

15



BOLUM 2

2.1. LITERATUR CALISMASI

Hallahan (2013) SparceArray sinifinin SparceArray.h kiitliphanesinde tanimli oldugunu,
SparceArray komutu sayesinde ¢ok biiyiik parametreli dizi atamalarinin yapilabildigini ve
SparceArray’in birlestirici ve kapsayict oldugunu o6ne siirmektedir. SparceArray, STL

formatindan yararlanir ve dizi benzeri davranis sergiler [1].

3D basilacak olan nesneyi direk katt model olarak ¢ikarmak zordur. Oncelikle nesnenin bir
orgii yada ag yapisina doniistiirerek 3D basimini yapmak daha pratik ve kolaydir. Bu amagla
FreeCad© kullanildig1 goriilmiistiir. Bir ag yapisindan katt model yapilmasi zor ama bir kati
modeli ag modeli haline doniistirmek daha pratiktir. Ancak ag modelindeki nesnemizde
bozulmalar meydana gelebilmektedir. Bozulmanin kabul edilir smirlar icerisinde oldugunu
kontrol etmemiz gerekmektedir. Cura©, 3D yazici iireticisi Ultimaker tarafindan idare edilen
Windows, Mac ve Linux i¢in bir bagka iicretsiz ve agik kaynakli dilimleyici uygulamasidir.
Freecad yazilimcilari agik kaynakli Cura Workbench programini olusturmuslardir. Hem Cura
hem de Cura Workbench sayesinde mesh’li katt modelimizin STL ve G kodlarini

gorebilmekteyiz [2].

Rigdon (2007) pargalarin i¢ yapisin1 olusturmak i¢in Kat1 model ve sparse model (sekil-2.1)
olmak tizere iki yol oldugunu sdylemistir. Kat1 modeli islemek sparse modele gére daha uzun
oldugunu ve daha fazla malzeme kullandigini sdylemektedir. Sparse model iiretilirken
zamandan tasarruf, malzemeden kar elde edilir ancak sparse model i¢ dizayn1 mesh yapida

oldugundan dolay1 katt modele gére dayanimi saglam olmayacagini sdylemistir. [3].

Yella vd. (2017) makro mekanik isleme siiregleriyle karsilagtirildiginda mikro mekanik
isleme, yiiksek malzeme kaldirma oranlar1 olan minyatiir araglart kullanarak c¢esitli
malzemeler lizerinde karmasik mikro yapilar olusturabilir. Bu tiir makinelerde isleme
performansini iyilestirmek i¢in uygun bir CNC sistemi gelistirilmelidir. Mikro iglemenin
gereklilikleri igin kullanicilar tarafindan bazi 6zel 6zellikler kontrol sistemine eklenmelidir ve
bu genellikle "Grbl" olarak tedarikgiler tarafindan saglanan ticari yazilimlara entegre

edilmistir [4].

Grbl hareket eden makinalarin hareketini kontrol etmek igin iicretsiz, agik kaynakli, yiiksek

performansl bir yazilimdir ve diiz bir arduino tizerinde ¢alismaktadir [5].

16



Sekil-2.1: Sparse model ve kati modelin i¢ dizayni [6].
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BOLUM 3

Bu proje kapsaminda mekanik kismin imalar1 ile ugragilmamis olup, bu calisma i¢in
laboratuvarda hazir olan Sekil 3.1 de verilmis olan bir 3 eksenli bir hareket sistemi

kullanilmaistir.

Sekil 3.1 Cnc Router

Sekil 3.1 de gosterilen CNC Router da kirmiz1 renkli ok Y ekseni, mavi renkli ok Z ekseni,
sar1 renkli ok ise X ekseni olarak tanimlanmistir.

Sistemde iki tane rotary encoder bagli bulunup X ve Y eksenlerini kontrol etmektedir.
Malzeme eksikliginden dolayr ti¢lincli bir encoder temin edilemeyip z ekseni kontrol
edilememistir.

18



3.1 KODLAR

Sistemimizin kodlar1 Arduino programi ve Microsoft Visual C# programinda yazilmistir.

Arduino programi kodlar1t EK1 de Microsoft Visual C# kodlar1t EK2 de verilmistir.
3.2 C# ARAYUZU

3 eksenli CNC Router’in arduino programinda yazilmis olan kodunu calistirmak i¢in C#
izerinden arayiiz tasarlanmistir. C# ile Arduino Serialport tizerinden haberlesmektedir. C# 1n
Arduino ile Serialport lizerinden haberlesmesi i¢cin C# programinda yazilmis olan kod Sekil

3.2 de gosterilmektedir.

—lusing System;

2

il

5

7

8

g using System.Windows.Forms;
18 using System.IO.Ports;
11
12 - namespace cnc_router kod
13 [
14
15 - public partial class Forml : Form
16 1
17
18 string[] portlar = SerialPort.GetPortNames();
19 - public Forml()

20 {

21 InitializeComponent();

22 }

23

[ - a L R [ — - %

Sekil 3.2. Arduino ile Serialport lizerinden haberlesmeyi saglayan kod

Sekil 3.2 de gosterilen 10.satirda port kiitliphanesi cagirilmaktadir. 18. Satirda bulunan
“string[] portlar=SerialPort.GetPortNames()” komutu arduinonun bilgisayar iizerinde

kullandig1 portu tutmaktadir.

19



C# lizerinde tasarlanan arayiiz Sekil3.3 de gosterilmektedir.

& Form! - 0 X
ARDUINO COM
GONDER o ED
Bajfart kapl
E vy b, b ity thay OTOMATIK
, , BKSEN.. EKSEN
SSIEREANA CARECEN

YON R
BUTONLAR]  MOTORLARI
DURDUR

Sekil 3.3. Microsoft Visual C# Arayiiz

Microsoft Visual C# programinda hazirlanmis Arayiiz de;

Port Sec ve Port Iptal Butonlari: Combobox’a gelen Com’lar1 aktif veya pasif etmeye yarayan

butonlar olarak tanimlanmustir.

Yon Butonlari: CNC Router’t X, Y ve Z eksenlerinde manuel olarak hareket etmesini

saglayan Butonlar olarak tanimlanmistir.

Close Motor: eksen motorlarini durduran buton olarak tanimlanmustir.

Sifirla Butonu: CNC Router takimini ve tezgahini tanimlanan sifir noktasina gotiirmeyi

saglayan buton olarak tanimlanmastir.

Gonder Butonu: X,Y ve Z Ekseni olarak tanimlanan textbox’lara girilen X,Y,Z mesafesi

kadar CNC Router eksenlerde, girilen mesafe kadar hareket tanimlanmstir.

3.3. KARE CiZDIiRME

20



Kare ¢izdirme kodu Sekil3.4 te verilmistir.

Char = Serial.read();
if (Char=="k') // kare cizdirme komutu

{
while {1} {
if{Serial.read()=="c'") {break;] // c ye egit ise dinglden gik.
else]
analogWrite (4,200); // X motor ileri yonde
analogWrite (6,0}
delavy (10000) »
}
if{Serial.read({)=="c") [break;]
else]
analogWrite (7,200); S /¥ motor motor yoninde
analogWrite (4,0) 7
delay (5000} 2
}
if{Serial.read()=="c") [break;]
elae]

analogWrite (5,200); // X motor motor yonuande
analogWritce (7,0);
delay (10000} ;

}

if{Serial.r=ad()=="c'") {break;]

else]
analogWrite (6,200)» //v motor geri yonde
analogWrite (5,0} 7
d=lay (5000) ;

1

Sekil 3.4. Kare Cizdirme kodu

Sekil 3.3 verilen arayiizde “kare ¢iz” butonu serial port tizerinden Sekil 3.4 de verilen arduino
programinda yazilan kodu calistirmaktadir. Bu kod Sekil 3.4 ten de goriilecegi iizere zaman
ile ¢aligtirilmistir. Delay bir gecikme algoritmast oldugu i¢in arduino islemi bitirmeden farkl
bir islem yapilmasina izin vermemektedir. Bunu oniine gegebilmek icin “Serial.read()=="c”
bilgisi gelirse once bu komutu calistir algoritmast yazilmistir. Bu kodun zaman ile
calistirilmasinin sebebi eksenlerin ilk basta zaman {izerinden kontrol edilmesinden dolayidir.
Calismanin baglarinda yazilim, zaman {iizerinden sekillenip daha sonra Encoder ile konum

kontrol edilmistir.

Bu algoritma ile ¢izdirilen dortgen Sekil 3.5 te verilmistir.

21



Sekil 3.5. CNC Router Tarafindan Cizilen Dortgen

3.4. ENCODER

Encoder bagli oldugu motor milinin hareketine karsilik dijital bir elektrik sinyali (pulse)

ureten elektromekanik bir cihazdir.

Sistem tizerinde artimli Encoder kullanilmaktadir. Artimli Encoder, donen mil igin stirekli
kare sinyal iireterek bulundugu konumu bilgilendirmede ve sayma islemlerinde kullanilir. Bu
tip Encoder’ler enerjilendikleri andan itibaren bulunduklart konumu 0 kabul eder, ve bu

degerin Ustline islem yaparlar.

Click position

(Hi] | X !

E N —— L
1l ! !
OFF ! !
1 1
aM 1 I
B I |

OFF ! _|_|

-

CW direction CCW direction 1+ CW direction

Sekil 3.6 Encoder A ve B kanallar [7]

Encoderin doniis yonlerini tayin etmek i¢in A ve B kanallarini incelenmektedir. Sekil 3.6 de

gosterilen resimde soldan saga dogru A kanalinin ylikselen kenarinda B kanali LOW ise saat

22



yoniinde doniis, ayni sekilde A kanalinin diisen kenarinda B kanali HIGH ise saat yoniinde

hareket oldugu anlagilmaktadir.

Sagdan sola dogru B kanalinin yiikselen kenarinda A kanali LOW ise saat yoOniiniin tersine
doniig, ayni sekilde B kanalinin diisen kenarinda A kanali HIGH ise saat yOniiniin tersine

hareket oldugu anlasilmaktadir.
Encoder yon tayini ile bilgi Tablo 3.1 de verilmektedir.

Tablo 3.1 Encoder Yo6n Tayini [7]

A Kanali B Kanali Yon Bilgisi
Yukselen Kenar 0 Saat Yonunde

Dusen Kenar 1 Saat Yonunde
Yukselen Kenar 1 Saatin Tersi Yonunde
Dusen Kenar 0 Saatin Tersi Yoninde

Sistem tizerinde bulunan Encoder Sekil 3.7°te gosterilmektedir.
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Sekil 3.7. incremental (Artiml1) Encoder [8]
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BOLUM 4

4.1 Sonuc¢

CNC Router Laboratuvar da hazir olarak bulunmakta olup, Microsoft Visual C# ve

Arduinoda yazilan yazilimlarla 3 Eksenli hareket saglanmistir.

Boylece 3 eksenli CNC Router’tN DC motor ile siirebilmesi saglanildi ve geribesleme

kullanilarak eksenler encoder ile kontrol edildi ve yerli yazilimi olusturuldu.

Encoder eksikliginden dolay1 sistemimizde 2 adet Encoder bulunmaktadir. Bu Encoderler X

ve Y eksenlerini kontrol etmektedir.

4.2 Tleride Yapilmas: Planlanan Cahsmalar

lleriki calismalarda; bu projede kapsaminda imalati gerceklestirilen mum piiskiirtme

sistemiyle mum dokiimlii kat1 parcalarin olusturulmasi planlanmaktadir.

Bu proje kapsaminda yazilan kod {izerine G kod ve sparcing yapilart gelistirilerek kahve
makinalarinda kahve kopiigiinden sekiller olusturulabilir veya tekstil alaninda kiyafetlerin

tizerlerine desenler ¢izilebilir.

25



KAYNAKLAR

[1] Bill Hallahan, Code Project, https://www.codeproject.com/Articles/671332/Sparse-Array-
Template-Class, 2013

[2] Freecad, https://www.freecadweb.org/wiki/Manual:Preparing_models_for_3D_printing
[3] Bradley Rigdon , Print To 3D, http://www.printo3d.com/solidvssparse.html,2007

[4] Yerra, L., Chinnamaddaiah, K., Subramanyam, B., Raju, P.R. “Development of an open
type cnc system for a 3-axis micro cnc machine”, International Journal of Mechanical

Engineering and Technology, Volume 8, Issue 6, 2017, Pages 463-470

[5] GitHub, “GRBL”, https://github.com/grbl/grbl/wiki#official-supporters-of-the-grbl-cnc-
project, 2018

[6] Print To 3D, “Solid Models Versus Sparse Models”,
http://www.printo3d.com/solidvssparse.html

[7] Bilim Meclisi, ”DC Motor Konum Kontrolii (PID)”,
http://www.bilimmeclisi.org/Arduino_19.html

26


https://www.scopus.com/authid/detail.uri?authorId=57195198275&amp;eid=2-s2.0-85026209009
https://www.scopus.com/authid/detail.uri?authorId=57195197113&amp;eid=2-s2.0-85026209009
https://www.scopus.com/authid/detail.uri?authorId=57195201885&amp;eid=2-s2.0-85026209009
https://www.scopus.com/authid/detail.uri?authorId=56494380800&amp;eid=2-s2.0-85026209009
https://www.scopus.com/sourceid/21100808402?origin=recordpage
https://www.scopus.com/sourceid/21100808402?origin=recordpage

EK1: Arduino Kodu
int buttonl = 24;
int button2 = 26;
int button3 = 28;
int button4 = 30;
int button5 = 32;
int button6 = 34;

char Char;

inty;
intZ;
String X_string;
String Y_string;

String Z_string;

String girdi;

void setup()

/I put your setup code here, to run once:

pinMode(2, OUTPUT);

pinMode(3, OUTPUT);

EKLER
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pinMode(4, OUTPUT);
pinMode(5, OUTPUT);
pinMode(6, OUTPUT);
pinMode(7, OUTPUT);
pinMode(buttonl, INPUT);
pinMode(button2, INPUT);
pinMode(button3, INPUT);
pinMode(button4, INPUT);
pinMode(button5, INPUT);
pinMode(button6, INPUT);

pinMode(13,0UTPUT);

Serial.begin(9600);

void loop()

{

if (Serial.available() > 0)
{
if(Char=="B){
girdi=Serial.readString();

X_string = girdi.substring(0,2);

Y _string = girdi.substring(2,4);

Z_string = girdi.substring(4,6);

X=X_string.toInt();
Y=Y _string.tolnt();
Z=Z_string.tolnt();
/lint eksen[3]={X, Y, Z};

int X_deger;
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int Y_deger;

int Z_deger;
X_deger= abs(X*1000);
Y_deger= abs(Y*1000);
Z_deger= abs(Z*1000);
if(X > 0){
analogWrite(4,500);
analogWrite(5,0);
delay(X_deger);
analogWrite(4,0);
analogWrite(5,0);

}

if(X < 0){
analogWrite(5,500);
analogWrite(4,0);
delay(X_deger);
analogWrite(5,0);
analogWrite(4,0);

}

if(Y > 0){
analogWrite(6,200);
analogWrite(7,0);
delay(Y_deger);
analogWrite(6,0);
analogWrite(7,0);

}

if(Y <0){
analogWrite(7,200);
analogWrite(6,0);
delay(Y_deger);
analogWrite(7,0);

analogWrite(6,0);
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}

if(Z > 0){
analogWrite(2,200);
analogWrite(3,0);
delay(Z_deger);
analogWrite(2,0);
analogWrite(3,0);

}

if(Z<0){
analogWrite(3,200);
analogWrite(2,0);
delay(Z_deger);
analogWrite(3,0);
analogWrite(2,0);

}

Char = Serial.read();
if (Char=='k") // kare ¢izdirme komutu
{
while(1){
if(Serial.read()=='c") {break;} // ¢ ye esit ise dongiiden ¢ik.
else{
analogWrite(4,200); // x motor ileri yonde
analogWrite(6,0);
delay(10000);
}
if(Serial.read()=="c"){break;}
else{
analogWrite(7,200); //y motor motor yoniinde

analogWrite(4,0);



delay(5000);
}
if(Serial.read()=="c"){break;}
else{
analogWrite(5,200); // x motor motor yoniinde
analogWrite(7,0);
delay(10000);
}
if(Serial.read()=="c'){break;}
else{
analogWrite(6,200); //y motor geri yonde
analogWrite(5,0);
delay(5000);

}

if (Char =='7") //z ekseni z ya basinca saat yonii donsiin.yukari
{

analogWrite(2, 200);

analogWrite(3, 0);

analogWrite(4, 0);

analogWrite(5, 0);

analogWrite(6, 0);

analogWrite(7, 0);
}
if (Char == 'x') // z ekseni x ya basinca saat yoniin tersi .asag1
{

analogWrite(2, 0);

analogWrite(3, 200);

analogWrite(4, 0);
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analogWrite(5, 0);
analogWrite(6, 0);
analogWrite(7, 0);

}

if (Char =='q') // x motor q ya basinca saat yoniin donsiin.on.

{

analogWrite(4, 200);
analogWrite(5, 0);
analogWrite(2, 0);
analogWrite(3, 0);
analogWrite(6, 0);
analogWrite(7, 0);

}

if (Char =="'w") // x motor w ye basinca saat yonii tersi donsiin.arkaya.

{
analogWrite(4, 0);
analogWrite(5, 200);
analogWrite(2, 0);
analogWrite(3, 0);
analogWrite(6, 0);
analogWrite(7, 0);

}

if (Char =="a") // y motor a ya basinca saat yoniiniin tersi dénsiin.sag

{
analogWrite(4, 0);
analogWrite(5, 0);
analogWrite(2, 0);
analogWrite(3, 0);
analogWrite(6, 200);
analogWrite(7, 0);

}

if (Char =="s') // y motor s e basinca saat yonii donsiin.sol
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{
analogWrite(4, 0);
analogWrite(5, 0);
analogWrite(2, 0);
analogWrite(3, 0);
analogWrite(6, 0);
analogWrite(7, 200);

}

if( Char =="p’) /ISIFIRLAMA KOMUTU
{
analogWrite(3, 200);
analogWrite(4, 0);
analogWrite(5, 200);
analogWrite(6, 0);
analogWrite(7, 200);

analogWrite(2, 0);

}

if (Char =='c') // motorlar c ya basinca dursun
{

analogWrite(2, 0);

analogWrite(3, 0);

analogWrite(6, 0);

analogWrite(7, 0);

analogWrite(4, 0);

analogWrite(5, 0);

}

if(digitalRead(button4) == LOW ) //z ekseni
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{

analogWrite(2, 0);

if(digitalRead(button6) == LOW ) //z ekseni

{

analogWrite(3, 0);

if(digitalRead(button5) == LOW ) //x ekseni

{

analogWrite(4, 0);

}

if(digitalRead(buttonl) == LOW ) //x ekseni

{

analogWrite(5, 0);

if(digitalRead(button3) == LOW ) //y ekseni

{

analogWrite(7, 0);

}

if(digitalRead(button2) == LOW ) //y ekseni

{

analogWrite(6, 0);
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EK2 : Microsoft Visual C# kodu

using System;

using System.Collections.Generic;
using System.ComponentModel;
using System.Data;

using System.Drawing;

using System.Ling;

using System.Text;

using System.Threading.Tasks;
using System.Windows.Forms;
using System.l0.Ports;

namespace cnc_router_kod

{

public partial class Form1 : Form

{

string[] portlar = SerialPort.GetPortNames();
public Form1()

InitializeComponent();

}

private void Form1_L oad(object sender, EventArgs e)

{

foreach (string port in portlar)

comboBox1.ltems.Add(port); // port se¢imi
comboBox1.SelectedIndex = 0;

Ibl_port.Text = "Baglanti1 kapali !";
//button kontrolii yapan kod

}

// Butona basildiginda portu kabul eder.
private void btn_port_Click(object sender, EventArgs e)

serialPort1.PortName = comboBox1.Text;
serialPort1.0Open();
Ibl_port.Text = "Baglant1 agik .";

}
private void btn_noport_Click(object sender, EventArgs e)
if (serialPort1.1sOpen == true)

serialPort1.Close();
Ibl_port.Text = "Baglanti Kapali !";

}
}
private void btn_pz_Click(object sender, EventArgs e)

serialPortl.Write("z");
Ibl_eksen.Text = "Hareket +z ekseninde.. ";

}

private void btn_nz_Click(object sender, EventArgs e)

serialPort1.Write("x");
Ibl_eksen.Text = "Hareket -z ekseninde.. ";



}

private void btn_px_Click(object sender, EventArgs €)

serialPortl.Write("q");
Ibl_eksen.Text = "Hareket +x ekseninde.. ";

}

private void btn_nx_Click(object sender, EventArgs €)

serialPortl. Write("w");
Ibl_eksen.Text = "Hareket -x ekseninde.. *;

}

private void btn_py_Click(object sender, EventArgs €)

serialPort1.Write("a");
Ibl_eksen.Text = "Hareket +y ekseninde.. ";

}
private void btn_ny_Click(object sender, EventArgs €)

serialPort1.Write("s");
Ibl_eksen.Text = "Hareket -y ekseninde.. ";

¥

private void btn_close_Click(object sender, EventArgs e)

serialPortl.Write("'c");
Ibl_eksen.Text = "Tiim motorlar durduruldu. ";

¥

private void btn_sifir_Click(object sender, EventArgs e)
serialPortl.Write("p");

Ibl_eksen.Text = "sistem sifir noktasina getirildi. ";

}

private void btn_kare_Click(object sender, EventArgs e)

{

serialPortl.Write("k");
Ibl_eksen.Text = "kare ¢izdiriyor.";

}

private void Btn_gonder_Click(object sender, EventArgs e)

{

serialPortl.Write("B");

String x = Convert. ToString(txt_x.Text);
String y = Convert. ToString(txt_y.Text);
String z = Convert.ToString(txt_z.Text);
string eksen = x +y + z;
serialPortl.Write(eksen);
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