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Bu kitap, Arduino ve robotik kodlama diinyasina adim
atmak isteyen herkes i¢in kapsamli bir rehber niteligindedir.
Temel elektronik bilgileri, mikrodenetleyiciler, devre
simiilasyonlar1 ve Arduino platformlari gibi konular igeren
bu eser, hem teorik hem de pratik bilgilerle donatilmistir.

Kitabimiz, adim adim ilerleyen etkinliklerle okuyucularin
kendi projelerini gelistirmelerine olanak tanir. Her boliimde
yer alan uygulamali 6rnekler ve projeler sayesinde,
okuyucular 6grendiklerini hemen pratige dokebilirler.

Bu kitabr hazirlarken, robotik kodlama alaninda kendini
gelistirmek i1steyen genglerimize ve yetiskinlere ilham
vermeyl amagcladik. Umariz ki, sizlere yeni ufuklar agar ve
projelerinizde size rehberlik eder.



ALGORITMA

ALGORITMA NEDIR ?

Bir sorunu ¢6zmek veya belirlenmis bir amaca ulagmak i¢in tasarlanan
yola, takip edilen islem basamaklarina algoritma denir. Amaca
ulagmak i¢in islenecek ¢dziim yollar1 ve siralamalari belirlenir ve
algoritma bu siray1 takip ederek en mantikli ¢oziime ulasir.

Algoritma Nicin Kullanihr? Ne Ise yarar?

Algoritma matematikte bir sonuca ulagsmak i¢in takip edilmesi gereken
islem basamaklarini belirlemede kullanilir. Ornegin; 3 ve 5 sayilarinin
ortalamasini1 bulmak istediginizde 6nce (3+5) islemini yaptiktan sonra
sirada “cikan sonug¢/2” iglemini yapmaniz gerekmektedir.

Algoritma ve Programlama Baglantisi

Tiim programlama dillerinin temelinde algoritma vardir. Algoritmalar,
programlama dillerinin vasitasiyla uygulanabilirler. Programda
kullanilan dil ve kullanim alani ne olursa olsun algoritmasi olmayan bir
program yoktur.

Algoritmada 3 temel bilesen vardir:

« Degiskenler: Disaridan girilen ve bizim olusturdugumuz degerleri
tutan elemanlardir.

. Algoritma: Kisaca gerekli adimlarin mantiksal bir sira ile
yazilmasidir

. Akis Diyagram: Birbirine oklar gosterilerek algoritmalari ve
semalar1 birbirine baglayan kutulara denir. Kisaca ¢6ziimiin
sekiller ile tasviridir.



ALGORITMA

Akis Semasi1 Sekilleri

@ Programin baslangic ve bitisi icin kullanilir.
/ Bilgi giris cikisi icin kullanilir.

Aktarma, aritmetik hesaplama, islem

N

Karar alma icin kullanilir.

Birlestirme cizgileri

L//__ Yazdir

O Baglant




ALGORITMA

Ornek 1 : Lambanin calisip

Lamba calismiyor

calismadigimi kontrol eden algoritma.

Fisi tak

Ampulii degistir

Yeni bir lamba al

Ornek 2 : Engelden Kacan Robot uygulamasindaki
algoritmay1 inceleyelim. Robottaki sensoriin gordiigii mesafe
degeri 15 cm’den biiyiik ise ileri gitsin, 15 cm’ye esit veya 15
cm’den Kkiigiik ise robot saga donsiin.

Basla

B <

Mesafe
= iLERI - - - -
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Mesafe

= sSAGA DON

15cm?™
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ALGORITMA

Ornek 3:Verilen iki say1y1 toplamini veren
algoritma

-BASLA “birinci sayiyi girin..:",say1l
-SAYI 1 GIR

-SAYI2 GIR

-TOPLAM= SAYI1+SAYI2
-BITIR

"ikinci sayiyi girin..:",say2

Ornek 4: Girilen 2 sayidan biiyiik olanim ekranda gésteren algoritma

-BASLA

-SAYI1 GIR

-SAYI2 GIR

-EGER SAYI1 >SAYI2 iSE YAZ SAYI1
-DEGILSE YAZ SAYI2

- BITIR



Algoritma

Ornek 5: Cay Demleme Algoritmasi

1: Basla

2: Caydanliga su doldur.

3: Ocagi1 yak.

4: Caydanlig1 ocaga koy.

5: Bir siire suyun kaynamasini bekle.

6: Su kaynadi mi? Kaynamadiysa(sart ifadesi) 5. adima git.
Kaynadiysa(sart ifadesi) 7. adima git.

7: Cay1 demle.

8: Caydanliga su ilave et.

9: Caydanlhig1 tekrar ocaga koy.

10: Bir siire suyun kaynamasini bekle.

11: Su kaynadi mi? Kaynamadiysa(sart ifadesi) 10. adima git.
Kaynadiysa(sart ifadesi) 12. adima git.

12: Bir stire cayin demlenmesini bekle.

13: Cay demlendi mi? Demlenmediyse 12. adima git. Demlendiyse 14.
adima git.

14: Cay1 bardaklara koyup servis et.

15: Bitir.



ALGORITMA OLUSTURURKEN DIKKAT

EDILMESI GEREKEN HUSUSLAR

- Etkinlik
Bilgisayarlar diisiinemez. Bu yiizden algoritmanin her adimi o
anlagilir, basit ve kesin bir bigimde ifade edilmis olmalidir.
Yorum gerektirmemeli ve belirsiz ifadelere sahip O/
olmamalidir. Gereksiz tekrarlarda bulunmayan diger
algoritmalar igerisinde de kullanilabilir olmalidir. Bir o

cocuga, ilk defa dgrenecegi birseyi ogretirken ki hassasiyet ve
basitligi ornek alabilirsiniz.

5 mﬂ . « Sonluluk
ocC \\ Her algoritmanin bir baglangi¢ noktasi, belirli
— I‘ islem adimi ve bir bitis noktasi icermelidir. Sonsuz
@ % / dongiiye girmemelidir. Baslatilan bir is kesinlikle
- neticelendirilmelidir.

« Kesinlik

Islem sonucu kesin olmali, ayni veri i¢in her yeni ¢alistirmada ayni sonucu
tiretmelidir.

« Giris — Cikis
Algoritma giris (lizerinde islem yapilacak degerler) ve
cikis (yapilan islemler neticesinde iiretilen sonug
degerler) degerlerine sahip olmalidir.

- Basar1 — Performans
Amac¢ donanim gereksinimi (bellek kullanimi gibi), ¢alisma siiresi gibi
performans kriterlerini dikkate alarak yiiksek basarimli programlar yazmak
olmalidir. Gereksiz kod yiginlarindan kurtulup en sade kodlar tercih etmek
onemlidir.



ARDUINO

Arduino, elektronik ile ilgili olan her insanin kolayca
kullanabilmesi i¢in gelistirilmis agik kaynakli bir mikrokontrolcii
platformudur. Arduino kullanarak ¢esitli sensorlerden gelen
sinyalleri okuyabilir, 1s1k yakip sondiirebilir, motor ¢alistirabilir;
kisacasi akliniza gelebilecek tiim elektronik uygulamalari
yapabilirsiniz.

Arduino Cesitleri

« Arduino / Genuino UNO
R3

+ Arduino Leonard

« Arduino Due

o Arduino Yun

« Arduino Esplora

« Arduino Micro

« Arduino Mega ADK R3

« Arduino Ethernet

« Arduino Robot

« Arduino Mega 2560 R3

« Arduino Mini

« Arduino Nano

« Arduino Pro Mini

« Arduino Fio

« Arduino Pro



ARDUINO

13

1.Dijital Giris/ Cikis Pinleri (Yaninda ~ isareti olan pinler PWM
cikist olarak kullanilabilir.) PWM digital ¢ikiglar olmasina ragmen analog
pine ihtiya¢ duydugumuzda kullanabilecegimiz ¢ikislardir.
2. TX/RX Pinleri: Seri haberlesme pinleridir USB bagl iken ihtiyag
duyulmaz. Bluetooth sensorii kullanilacaksa tercih edilir.
3.Reset Butonu: Mikrodenetleyiciyi sifirlamak i¢in kullandigimiz buton.
4.USB Jaki:Bilgisayar ile kart arasinda ki USB kablosunun baglant1 girisi.

5.USB Seriport Cevirici (Haberlesme Cipi): Seri port haberlesme ¢ipi



ARDUINO

13

12

=
ok

Q
47
-

9 10 1

6.16 Mhz Kristal: Mikro denetleyicinin ¢alisma osilatorii

7.Voltaj Regiilatorii: Voltaj diizenleyici entegre

8.Power Jaki (7-12 V DC): Harici enerji girisi (pil ya da enerji kaynagi)
9.AREF Pini: Bu pin analog pinlerdeki voltaj dl¢iimii i¢in referans pinidir.
10.Power Pinleri:Mikrodenetleyiciden 5V, 3.3V ve (-) eksi
uc¢larinin baglandig1 noktalar

11.Analog Girisler: Analog olarak disaridan mikro islemciye
bilgi girisi yapilan uglar

12.Mikrodenetleyicinin islemcisi

13.Programlama Pinleri: Mikrokontrolciiyii dogrudan programlamak i¢in kullanilan
pinlerdir. Bu pinler sayesinde Arduino kartina bir programci yani baska bir kart

baglayarak mikrokontrolciiye dogrudan erisim saglanir ve kod yiiklemesi yapilabilir.



ANALOG VE DIJITAL PINLER

« Pinler, Arduino'nun kendisine takilan bilesenlerine baglanmasini
sagliyor.

. Dijital ve Analog Pinler arasindaki fark ise verilen sinyal tipidir.

« Analog Sinyal 0-255 arasindaki degerlere sahip olabilirken, dijital igin 1
ve 0 vardir

DEVRE ELEMANLARI

Led: anot ve katot olmak iizere iki farkli bacagi olan,
bunlardan anodu pozitif gerilime yani + uca, katot ise negatif
‘ gerilime yani — uca ya da devredeki toprak hattina (GND,

Ground) baglanan devre elemanidir. Parlaklik ve 6miir
seviyesi de lizerinden gecen akima gore degisir.

Rgb Led: Kirmizi, yesil, mavi (Red, Green, Blue) renklerindeki
3 adet ledi igerisinde barindiran Ledlere RGB led denir. Bu iig¢
rengin farkli oranlarda karstinlmasi ile her

rengi elde edebiliriz.

Potansiyometre(ayarh direncg), diren¢ degerini ayarlamak ve
boylece bir devredeki elektrik akisini kontrol etmek icin
kullanilan pasif bir elektronik bilesendir..




Servo motor, agisal veya dogrusal pozisyonun hassas bir sekilde
kontrol edilmesini saglayan bir motor tiiriidiir. Servo motorlar,
belirli bir pozisyonda sabit kalabilme ve hassas hareket gerektiren
uygulamalarda sik¢a tercih edilir. 180 derecelik doniis kapasitesi
vardir.

Dogru akim motoru, diinya literatiiriinde DC motor olarak bilinen
elektrikli motorlardir.

Fir¢al ve fircasiz olmak iizere iki ana kategoriye ayrilir:

Fircahh DC Motorlar: Daha eski bir teknoloji olup, fir¢alar araciligiyla
akim iletilir. Fir¢alar zamanla asinabilir ve degistirilmesi gerekebilir.

Fir¢asiz DC Motorlar: Daha yeni bir teknoloji olup,
elektronik hiz kontrol devreleri (ESC) kullanilarak ¢alisir.
Daha verimli ve uzun 6miirliidiir. Dronelar ve model
ucaklarda yaygin olarak kullanilir.

2 Isik Sensorii (LDR):Foto direngler, {lizerlerine diisen 1s1k siddetiyle ters
orantili olarak direngleri degisen elemanlardir. Foto direng, lizerine diisen
1s1k arttikga direng degeri lineer olmayan bir sekilde azalir. LDR nin
aydinlikta direnci minimum, karanlikta maksimumdur. Hem AC devrede,
hem DC devrede ayn1 6zellik gosterir




Nem sensorleri, iki adet sicaklik sensoriinden meydana gelir. Bu
sensorler ortamdaki nem oranini olusan elektrik akimina gore olger
ve hesaplar. Sensorlerden bir tanesi kuru nitrojen iginde yer alirken
digeri ortam sicakligini 6lgecek sekilde yerlestirilmistir. Aradaki
fark ortamin nem degerini verir.

Giig(5V) —» | «—Toprak(-)

Sinyal —I

. 1 r ii r
VERIci orjinal sinya
Yansima |

I Mesafe I

Mesafe sensorii: Ultrasonik ses dalgalari, insan kulaginin duyamayacagi frekans
bandina sahiptir. Bu ses dalgalarin1 kullanan sensor ile nesnelere herhangi bir temas
saglamadan mesafe Olgiimleri yapabiliriz. Bunun i¢in, hareket problemlerinde
oldugu gibi "X(yol)=V(hiz)*t(zaman)" formiiliine gore c¢alismaktadir. Ses
dalgalarimin belirli kosullardaki hizinin biliniyor olmasindan faydalanarak, ses
dalgasimin gidip, daha sonra geri gelmesi arasinda gecen siirenin yarisi ile hizinin
carpimi sonucu bize mesafeyi vermektedir.

Pir hareket sensorii: “Passive Infrared Sensor”
ifadesinin kisaltmasi olan PIR sensorler cokca

tercih edilen pratik bir hareket sensoriidiir. Tiirkce gé\N ﬂ ; %
‘ T 3 ‘ Pa > 3
g f ™

anlami “Pasif Kizilotesi Sensor” olan PIR sensorler ’/1 K 4 ’,

Hassasiyet
Ayari

bir nesneden yayilan kizilotesi 1sinlar algilayabilen

Zaman

GND  ATa VCC(5V) Ayani

elektronik bir cihazdir. Ortamda meydana gelen
hareketlilikleri algilar ve bagli bulundugu sisteme
uyar1 gondererek, gerekli tepkiyi ortaya koyar.



L
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Breadboard I¢ Baglant1 Sekli

SW-42(0 Hareket Titresim Sensorii: Harekete karsi
tetik ilireten bir modiildiir. Cok yaygin alanda
kullanabilirsiniz. Titresim, hirsiz alarmi, araba alarma,
deprem alarmi, motorsiklet alarmi1 gibi alarm
uygulamalarinda hareketin varligin1 algilayabileceginiz

bir tirtindiir.

dengelidir.

Breadboard, tizerinde elektronik devre
tasarlayabilecegimiz bir aragtir.
Kurdugumuz devreleri birbirlerine
lehimlemeden kolaylikla test etmemizi
saglar. Tasarladigimiz devreleri baski
devre veya delikli plaketler tizerine
aktarmadan once denememize olanak
saglar.

DHT11, sicaklik ve nem algilayici kalibre edilmis dijital
sinyal ¢ikis1 veren gelismis bir algilayici birimidir.
Yiiksek giivenilirliktedir ve uzun dénem ¢alismalarda



Joystick, iki eksende hareket etmeyi saglayan iki
potansiyometre bulunduran ve dikey hareketinde ise
buton gorevi goren bir modiildiir. Joystick'leri
genellikle oyun konsollarinda ve uzaktan kumandali

| araglarda goriiriiz.

ETKINLIKLERE
BASLAYALIM MI ?




ETKINLIK 1

Kullamlacak Malzeme
. Arduino uno

BreadBord

Jumper kablo

. Led
Direng

Devre Semasi




Mblock Kodlar:

©Q dijital ayarla pin o gkis  yiksek »
1
1

o0 dijital ayarla pin () clos dusiik v

LED, 1s1k yayan diyot
anlamina gelir. Diyot ise yar1
iletken malzemeden olusur.

Yar1 iletken malzemenin
katmanlarindan birinde fazla
Metin Tabanh Kodlar: elektron olur diger katman
ise elektronlardan arindirilir.
int ledPin = 10; Katmanlar arasi elektron

seviyelerindeki fark,
elektronlarin bir katmandan
digerine hareket etmesini
saglayarak elektronik uyarim
yoluyla 1s1k yayar.

void loop() {
digitalWrite(ledPin, HIGH);
delay(1000);
digitalWrite(ledPin, LOW);
delay(1000); )
}

void setup() {
pinMode(ledPin, OUTPUT);
}



ETKINLIK 2

Kullanmilacak malzeme
« Arduino uno

Bread Bord

Jumper kablo

- Led
Direng

Buton

Devre Semasi




Mblock Kodlari

eger 0O dijital okupin ) = @) ise

©Q dijital ayarla pin ) clis yiiksek v
degilse

o0 dijital ayarla pin ) cls  dusik v

Blok tabanli kodlama ile metin tabanh
kodlamanin arasindaki en onemli fark
anlasilabilirlik ve zamandir. Metin tabanlh
kodlama ile hazirlanan bir kodu daha
kisa siirede ve kodlama mantigin1 daha
kolay kavrayarak blok tabanl kodlama
ile yapilabilir. Blok tabanl
programlamanin dezavantaj da ne kadar
projeler gelistirilse de sinirli kalacaktir.
Metin tabanli programlamada
gelistirebilecegimiz proje sayisi sinirsizdir.



Metin Tabanh Kodlar:

int ledPin = 10;
int buttonPin = 2;

int ledDurumu = LOW;
int buttonDurumu;

void setup() {
pinMode(ledPin, OUTPUT);
pinMode(buttonPin, INPUT);
} Direncler, elektrikli

devrelerde akimi

void loop() {

- : sinirlayarak belli bir
buttonDurumu = digitalRead(buttonPin);

degerde tutmaya
yararlar. Bunun
if (buttonState == HIGH) { haricinde hassas devre

elemanlarinin
ledDurumu = 'ledDurumu;

.. : : lizerlerinden yiiksek
digitalWrite(ledPin, ledDurumu);

akim gegmesini onlerler.

while (digitalRead(buttonPin) == HIGH)
{
delay(10);



ETKINLIK 3

Kullanmilacak Malzeme
« Arduino uno

Bread Bord

Jumper kablo

. Led
Direng

Devre Semasi




Mblock Kodlari

©0 dijital ayarla pin o ckis

©Q dijital ayarla pin o cilas

©Q dijital ayarla pin o cikis

©Q@ dijital ayarla pin o cilas

©Q dijjital ayarla pin o cilas

LED, “Light Emitting Diode” yani
“Isik Yayan Diyot” anlamina
gelir. LED’ler trafik 1siklarindan
televizyon ekranlarina, dekoratif

aydinlatmalardan tibbi cihazlara
kadar genis bir yelpazede kullanilir.




Metin Tabanh Kodlar1

int led1Pin = 8;
int led2Pin = 9;
int led3Pin = 10;

void setup() {
pinMode(led1Pin, OUTPUT);
pinMode(led2Pin, OUTPUT);
pinMode(led3Pin, OUTPUT);

}

Makineler, genellikle
void loop() {

digitalWrite(led1Pin, HIGH);
delay(1000);
digitalWrite(led1Pin, LOW);

goriindiikleri kadar zeki

degillerdir.Insan zekasi

ve sezgisi gibi karmasik
diistinme yetenekleri

digitalWrite(led2Pin, HIGH); yoktur. Bu nedenle,
delay(1000); algoritmalar
digitalWrite(led2Pin, LOW); olusturulurken her

adimin anlasihir, sirah ve
digitalWrite(led3Pin, HIGH); net bir sekilde
delay(1000); tanimlanmasi onemlidir.
digitalWrite(led3Pin, LOW); \

{ A\\
) ’flk\\\,
=

/

\‘ 0




ETKINLIK 4

Kullanmilacak malzeme
« Arduino uno

Bread Bord
Jumper kablo

Direng
RGB Led

Devre Semasi

R8T AN O




Mblock Kodlar:

siirekli tekrarla

©Q dijital ayarla pin o cikis

©Q® dijital ayarla pin o cikis

©Q® dijital ayarla pin o cikis

©0® dijital ayarla pin o cikis
©Q@ dijital ayarla pin o cikis

o saniye bekle

©Q@ dijital ayarla pin o cikis

RGB LED’ler, sadece ili¢ ana

yiiksek

diisiik »

yiiksek

diisiik »

yiiksek

rengi kullanarak beyaz dahil

bir¢ok renk olusturabilir.

Ornegin, kirmiz1 ve yesil
LED’ler birlikte sar1 rengi

olusturur.



https://www.hwlibre.com/tr/led-rgb/
https://www.hwlibre.com/tr/led-rgb/
https://www.hwlibre.com/tr/led-rgb/

Metin Tabanh Kodlan

int redPin = 7;

int greenPin = §;

int bluePin = 9;

void setup() {
pinMode(redPin, OUTPUT);
pinMode(greenPin, OUTPUT);
pinMode(bluePin, OUTPUT);
)

void loop() {
digitalWrite(redPin, HIGH);
digitalWrite(greenPin, LOW);
digitalWrite(bluePin, LOW);
delay(1000);
digitalWrite(redPin, LOW);
digitalWrite(greenPin, HIGH);
digitalWrite(bluePin, LOW);
delay(1000);
digitalWrite(redPin, LOW);
digitalWrite(greenPin, LOW);
digitalWrite(bluePin, HIGH);
delay(1000);

C++ programlama dili
kullanarak Arduino IDE
programinda Arduino
kartlarimizi
programlayabiliriz.
Ayrica C++, oyun
gelistirme, grafik
uygulamalari, isletim
sistemleri, stirticiiler,
gomiili sistemler ve daha
bir¢ok alanda kullanilir.

A
\

{ A\\
) ’flk\\\,
=

/



https://www.programiz.com/cpp-programming
https://www.programiz.com/cpp-programming
https://www.programiz.com/cpp-programming
https://www.programiz.com/cpp-programming
https://www.programiz.com/cpp-programming
https://www.programiz.com/cpp-programming

ETKINLIK 5

Kullanilacak malzeme

« Arduino uno -
Bread Bord
Jumper kablo
. Led

.
Direng
LDR Led 00 dijital ayarla pin @) alkis disik v
- + |
N —

Devre Semasi
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Metin Tabanh Kodlari

int 1drPin = A0;
int ledPin = 7;
int IdrValue = 0;

int LdrDegeri= 500;

void setup() {
pinMode(ledPin, OUTPUT);
Serial.begin(9600);

J

void loop() {

ldrValue = analogRead(ldrPin)
Serial.println(ldrValue);

if (IdrValue < LdrDegeri) {
digitalWrite(ledPin, HIGH);

f

else {

digital Write(ledPin, LOW);
J

delay(100);

j

b

LDR’ler, otomatik
aydinlatma sistemleri, ortam
15181 sensorleri, fotograf
ekipmanlarinda pozlama
ayarlar1 ve hatta glivenlik
sistemlerinde yaygin olarak
kullanilir. Ornegin, sokak
lambalarinin otomatik
olarak agilip kapanmasini
saglayan sistemlerde
LDR’ler kullanilir. Sicak
havalarda dikkatli olmakta
fayda var 60°C lizeri
sicakliklarda ariza verebilir.


https://picobricks.com/tr/blogs/bilgi/ldr-sensoru-nedir
https://picobricks.com/tr/blogs/bilgi/ldr-sensoru-nedir
https://picobricks.com/tr/blogs/bilgi/ldr-sensoru-nedir
https://picobricks.com/tr/blogs/bilgi/ldr-sensoru-nedir
https://picobricks.com/tr/blogs/bilgi/ldr-sensoru-nedir
https://maker.robotistan.com/ldr/

ETKINLIK 6

Ldr ile servo

kontrol edelim !

Kullanilacak malzeme

 Arduino uno Pon
° Bl'ead BOl'd [P ©Q® analog oku pin (A) o < @

Jllmper kablO ©Q@ servo pin o acl @ |
Servo motor

©Q® servo pin o ac o

Direng
LDR Led S

Devre Semasi




Metin Tabanh Kodlan

#include <Servo.h>
int IdrPin = AQ;

int servoPin = 9;
Servo myServo;

void setup() {

myServo.attach(servoPin);

)

void loop() {

int ldrValue = analogRead(ldrPin);

int servoPosition =map(ldrValue, 0, 1023, 0, 180);
myServo.write(servoPosition);

delay(100);

j




ETKINLIK 7

Kullamilacak malzeme !
« Arduino uno B

Bread Bord

Jumper kablo
. Led
Direnc

Potansiyometre

Devre Semasi




Metin Tabanh Kodlan

int potPin = A0;

int ledPin = 9;

int potValue = 0;

int ledBrightness = 0;

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

j

void loop() {
potValue = analogRead(potPin);
ledBrightness = map(potValue, 0, 1023, 0, 255);
analogWrite(ledPin, ledBrightness);
delay(10);

j




ETKINLIK 8

Kullanilacak malzeme
« Arduino uno

Bread Bord
Jumper kablo

Buzzer
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Mblock Kodlar:

Arduino Uno basladiginda
sirekli tekrarla
mesafe ¥ | ©O mesafe algilayia o trig pin o echo pin yap
eger mesafe < @ ise

@@ dijital ayarla pin o cikas yiiksek »

©Q@ dijital ayarla pin o ckis disiik v




Metin Tabanh Kodlar:

#define trigPin 9

#define echoPin 10

#define buzzerPin 11

void setup() {
pinMode(trigPin, OUTPUT);
pinMode(echoPin, INPUT);
pinMode(buzzerPin, OUTPUT);
Serial.begin(9600);

}

void loop() {

long sure, mesafe;

digitalWrite(trigPin, LOW);
delayMicroseconds(2);
digitalWrite(trigPin, HIGH);
delayMicroseconds(10);
digital Write(trigPin, LOW);

sure = pulseln(echoPin, HIGH);

mesafe = (sure / 2) / 29.1;

Serial.print("Mesafe: ");

Serial.print(mesafe);
Serial.println(" cm");

if (mesafe < 20 && mesafe > 0) {
digitalWrite(buzzerPin, HIGH);
} else {
digitalWrite(buzzerPin, LOW);
}

delay(100);
}
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Mblock Kodlari

‘_’[: GO Harita | ©O analog oku pin (A) ) ronumundan ( ) . €E) risn (@D . @D

Metin Tabanh Kodlar

#include <Servo.h>

int potPin = AO0;
int servoPin = 9;
Servo servoMotor;

void setup() {
servoMotor.attach(servoPin);

!
S

void loop() {
int potValue = analogRead(potPin);

int servoPosition = map(potValue, 0, 1023, 0, 180);
servoMotor.write(servoPosition); -

delay(15);
b
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Mblock Kodlari

Arduino Uno basladijinda
siirekli tekrarla
deger v i OO analog oku pin () () yep
ejer  deger < @) ise
©O dijital ayarla pin B ik
©Q dijital ayarla pin 9 qikis

o0 dijital ayarla pin ) o

G e @D
0 dijital ayarla pin () cles
o0 dijital ayarla pin 9 cikis

o0 dijital ayarla pin ) elos

eger dﬂgﬂ':"@‘ﬁe

0 dijital ayarla pin ) cles
0 dijital ayarla pin {J) cles

o0 dijital ayaria pin () los




Metin Tabanh Kodlar

int toprakNemPin = A0;
int ledPin = 9;

int nemDegeri = 0;

int esikDegeri = 500;

void setup() {
pinMode(ledPin, OUTPUT);
Serial.begin(9600);

}

void loop() {
nemDegeri = analogRead(toprakNemPin);
Serial.print("Nem Degeri: ");

Serial.printin(nemDegeri);

if (nemDegeri < esikDegeri) {
digitalWrite(ledPin, HIGH);
j
else
{
digitalWrite(ledPin, LOW);
j
delay(1000);

j
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Mblock Kodlari

Arduino Uno basladiginda

surekli tekrarla
eger OO dijital oku pin ) = @)
&3 dijital ayarla pin o cgikig yiiksek »
&3 dijital ayarla pin o cilkas yiiksek »
@ s=nive bekie
SO dijital ayarla pin o cikas
0 dijital ayarla pin o cikag
@ sanive bekie
degilse
O dijital ayarla pin o cikas

S0 dijital ayarla pin e cikig



Metin Tabanh Kodlar

#define pirPin 2
#define buzzerPin 9
#define ledPin 10

void setup() {
pinMode(pirPin, INPUT);
pinMode(buzzerPin, OUTPUT);
pinMode(ledPin, OUTPUT);
Serial.begin(9600);

}

void loop() {
int hareketDurumu = digitalRead(pirPin);

if (hareketDurumu == HIGH) {

digitalWrite(buzzerPin, HIGH);
digitalWrite(ledPin, HIGH);

Serial.println("Hareket Algilandi!");
} else {

digitalWrite(buzzerPin, LOW);
digitalWrite(ledPin, LOW);
Serial.println("Hareket Yok");

}

delay(100);

1
S
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Metin Tabanh Kodlari

int ledPin = 9;
int mikrofonPin = A0;
int mikrofonDegeri = 0;

void setup() {
pinMode(ledPin, OUTPUT);
Serial.begin(9600);

j

void loop() {

mikrofonDegeri = analogRead(mikrofonPin);

Serial.println(mikrofonDegeri);
if (mikrofonDegeri > 500) {
digitalWrite(ledPin, HIGH);
} else {
digitalWrite(ledPin, LOW);
)

delay(100);
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Mblock Kodlari

Arduino Uno basladiginda

siirekli tekrarla

xekseni ¥ 1 OO analog oku pin (A) o / o yap

©Q® servo pin o agi  x ekseni




Metin Tabanh Kodlar1

#include <Servo.h>

Servo servoMotor;
int joystickXPin = AO0;
int joystickDegeri;

void setup() {
servoMotor.attach(6);
Serial.begin(9600);

}

void loop() {
joystickDegeri = analogRead(joystickXPin);
int servoAci = map(joystickDegeri, 0, 1023, 0, 180);
servoMotor.write(servoAci);
Serial.println(servoAci);
delay(15);

j
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Mblock Kodlari

siirekli tekrarla
xekseni v i O analog oku pin (A) o yap
yekseni * i ©@ analeg oku pin (A) o yap
eger x ekseni > m ise

S0 dijital ayarla pin o gikag yilksek v

2@ dijital ayarla pin o gikag diigik v

=@ dijital ayarla pin o gikig diisik




Metin Tabanh Kodlar

int xPin = AQ; int yPin = Al; int ledK = 2;
int ledM = 3; int ledY = 4; int ledS = 5;
void setup() {
pinMode(xPin, INPUT);
pinMode(yPin, INPUT);
pinMode(ledK, OUTPUT);
pinMode(ledM, OUTPUT);
pinMode(ledY, OUTPUT);
pinMode(ledS, OUTPUT);

}
void loop() {

int xPozisyon = analogRead(xPin);

int yPozisyon = analogRead(yPin);
if (xPozisyon < 10) {
digitalWrite(ledK, HIGH);
} else {
digitalWrite(ledK, LOW);
}
if (xPozisyon > 1000) {
digitalWrite(ledM, HIGH);
} else {
digitalWrite(ledM, LOW);
}
if (yPozisyon < 10) {
digitalWrite(ledY, HIGH);
} else {
digitalWrite(ledY, LOW);
}
if (yPozisyon > 1000) {
digitalWrite(ledS, HIGH);
} else {
digitalWrite(ledS, LOW);
}
}
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