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1. Girig

Roro, Atmega328 tabanli mobil bir yazihm gelistirme platformudur. Uzerinde bulunan
Atmega328 igerisinde Arduino Nano bootloader’t yiklidir. Sahip oldugu USB-Serial
donusturicu sayesinde harici bir programlayiciya gerek duymadan dogrudan USB (izerinden
Arduino IDE kullanilarak programlanabilmektedir. Uzerinde ¢ok sayida giris, ¢ikis, sensér ve
haberlesme birimi bulunmaktadir. Bu birimleri kullanarak temel prensipleri kavramak ve
uygulamak oldukga kolaydir. Ayrica Roro uzerinde ¢esitli sensoérler ve servo motorlar icin de
uygun konnektorler bulunmaktadir. Roro 350 mAh’lik sarj edilebilir pilleri ile birlikte
gelmektedir. Usb konnektorli Uzerinden bilgisayar veya herhangi bir telefon sarj aleti
kullanilarak sarj edilebilmektedir. Standart donanim olarak Roro’nun (zerinde; ultrasonik
sensor, ¢izgi takip sensorleri, engel sensorleri, butonlar, potansiyometre, buzzer, RGB led, DC
motorlar, motor siriicl, OLED ekran, RF alici, analog multiplexer/demultiplexer, usb-serial

donustlricu, bluetooth konnektéri, wifi konnektord, 12C konnektdri, servo motor konnektori

IR engel
sensorleri

ve ICSP konnektori bulunmaktadir.
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2. Pin Aciklamalari

Ar(lilijr:no Atmg?na328 Aciklama
DO PDO UART (Rx) / Rx ledi / Buton-0
D1 PD1 UART (Tx) / Tx ledi / Buton-1
D2 PD2 Buton-2
D3 PD3 HC-SR04 (echo) / Servo-1
D4 PD4 HC-SRO04 (trig)
D5 PD5 Sol motor pwm ¢ikisi
D6 PD6 Sag motor pwm ¢ikisi
D7 PD7 Sol motor yon kontrolii (HIGH: ileri, LOW: geri)
D8 PBO Sag motor yon kontroll (HIGH: ileri, LOW: geri)
D9 PB1 WS2812B (Din) / Servo-2
D10 PB2 NRF24L01 (CSN) / Bluetooth (Tx) / Wifi (Tx) / Servo-3
D11 PB3 MOSI / Bluetooth (Rx) / Wifi (Rx) / Servo-4
D12 PB4 MISO / Bluetooth (state)
D13 PB5 SCK
D14/A0 PCO Buzzer
D15/Al1 PC1 CD4051 (sensor secici-A)
D16/A2 PC2 CD4051 (sensor secici-B)
D17/A3 PC3 CD4051 (sensor secici-C)
D18/A4 PC4 SDA
D19/A5 PC5 SCL
A6 ADC6 Pil seviyesi
A7 ADC7 CD4051 (analog ¢ikig)
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3. Donanim

Roro, temel girig, ¢ikig, haberlesme ve kontrol fonksiyonlarini kavramanizi kolaylastiracak
bilesenlerle donatiimistir. Uzerinde standart olarak bulunan bilesenlerin disinda bir uygulama

gelistirmek istediginizde, ¢esitli fonksiyonlar icin ayriimis konnektorleri kullanabilirsiniz.

3.1. Butonlar

Roro’nun Uzerinde 3 adet programlanabilir buton ve 1 adet reset butonu bulunmaktadir.

e 2 numarall buton pull-up direnci ile dogrudan Atmega328’in PD2/D2 pinine baghdir.
PD2/D2 pini giris olarak tanimlandiktan sonra, butona basildigi durumda LOW,
birakildigi durumda HIGH bilgisi okunmaktadir.

+
Sk 1K BUTON-2
AANA — o lsT=2
PD2/D2 GﬁD

e 0 ve 1 numarali butonlar pull-up direnci ile PDO0O/DO ve PD1/D1 pinlerine
baglanmaktadir. Fakat bu pinler ayni zamanda Atmega328’in seri port Uzerinden
programlanmasinda kullanildigi igin “Upload” switchi ile butonlardan ayrilabilmektedir.
Roro programlanmak isteniyorsa “Upload” switchi sagda, Buton-O ve Buton-1

kullaniimak isteniyorsa switch solda olmalidir (bkz. 3.2.2. Upload Anahtari). PD0/D0O

ve PD1/D1 pinleri giris olarak tanimlandiktan sonra, butona basildigi durumda LOW,
birakildigi durumda HIGH bilgisi okunmaktadir.
o Reset butonu Atmega328’in reset pinine baglidir. Basildiginda reset pinini topraga

cekerek mikroislemcinin resetlenmesini saglamaktadir.

3.2. Anahtarlar

3.2.1. On-Off Anahtari

On-Off anahtari pil ve 7805 voltaj regulatori arasindaki baglantiyi acip kapatmaktadir.
Anahtar “On” konumuna getirildigine pilden regulatore ve oradan da tum devreye eneriji akig!
saglanir. PWR ledinin yanmasi Roro’ya enerji geldigini gostermektedir. Pil koruma ve garj
devresi On-Off anahtarindan etkilenmez. Anahtar “Off” konumunda olsa dahi sarj devresi
calisabilmektedir. Roro programlanmak isteniyorsa anahtar “On” konuma getirilmelidir. (bkz.
4. Glg)
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3.2.2. Upload Anahtari

Atmega328’in Tx/Rx pinleri hem seri haberlesme hem de buton kontrolu icin kullaniimaktadir.
Upload anahtari sag tarafa alindiginda mikroislemcinin Tx/Rx pinleri ve butonlar arasindaki
baglanti kesilir ve bu pinler artik yalnizca CH340 usb-serial donlstirictye baglidir. Anahtar

bu konumdayken usb Uzerinden Roro programlanabilir (bkz. 5. Programlama). Upload

anahtari sol tarafa alindiginda ise Tx/Rx ve butonlar arasinda baglanti saglanmis olur. Bu

konumda butonlar okunabilir.

+5V +5V

BUTON-1

25551

BUTON-0 | 0|0l RX
X
] =2

*—=0 Lo

1|||
PDO/DO

Q
Z
v

3.3. Ledler

Roro Uzerinde 2 tanesi programlanabilir, toplam 11 adet led bulunmaktadir.

e Turuncu renkli TX ve RX ledleri programlama ve seri port veri alis verisi sirasinda durum
gOstergesi olarak kullaniimaktadir. Ayrica PD0/DO ve PD1/D1 pinlerinin ¢ikis olarak
ayarlanmasi durumunda programlanarak da kullanilabilmektedir. Rx ledi PD0O/DO pinine,
Tx ledi PD1/D1 pinine baglidir. (bkz. 3.2.2. Upload Anahtari)

e Onde bulunan 5 adet yesil ledin her biri, altindaki IR sensériin durumunu

gostermektedir (bkz. 3.8. IR Cizgi Sensorleri). Sensoriin siyah zeminde bulunmasi (ya

da boslukta olmasi) durumunda ledin isik siddeti artmakta, beyaz zeminde ise
azalmaktadir.
e On sag ve 6n solda bulunan kirmizi ledler bulunduklari taraftaki IR engel sensériniin

durumunu gostermektedir (bkz. 3.7. IR Engel Sensorleri) . Engele yaklastikca ledin 1s1k

siddeti artmakta, engelden uzaklastik¢a azalmaktadir.
e Mavi renkli PWR ledi, pillerden gelen voltajin regule edilerek 5 volta dusuruldugunu ve
sisteme enerji verildigini gostermektedir. (bkz. 4. Gic)
o CHRG ledi RGB leddir. Sarj durumunu géstermektedir. USB konnektorl Gzerinden enerji

verildiginde piller sarj oluyorsa CHRG ledi kirmizi yanar. Sarj islemi tamamlandiginda ise
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3.4. Potansiyometre
10KQ'luk tek turlu SMD bir

potansiyometre ayarlanarak 0-5V arasi

V1.0

Roro’nun altinda Bu

Potansiyometre

potansiyometre bulunmaktadir.
bir gerilim elde edilebilir.
mikroislemciye CD4051 multiplexer entegresi araciigiyla baghdir (bkz. 3.13. CD4051

Multiplexer). Potansiyometreden deger okumak icin CD4051 entegresinin 7. kanalindan
okuma yapilmalidir. Bunun icin CD4051 entegresinin A,B,C pinleri sirasiyla 1,1,1 yapilarak
mikroislemcinin ADC7/A7 pininden okuma yapilmalidir.

Pot
+5SV—4We——+GND
10K
Girigler
Okunan
INH C B A Aeme ADC7/A7
PC3/A3/D17 | PC2/A2/D16 | PC1/A1/D15
0 1 1 1 7 POT
3.5. Buzzer

Roro tizerinde mikroislemcinin PC0O/A0/D14 pinine bagh aktif bir buzzzer bulunmaktadir. PC0/
A0/D14 pini ¢ikis olarak ayarlanip HIGH seviyesine ¢ekildiginde buzzer calismaktadir.

BV
BUZZER

2
1

PCO/A0/D14

T¥

BSS123

XD
3.6. Ultrasonik Sensor
Roro tUzerinde HC-SR04 ultrasonik mesafe sensort bulunmaktadir. Bu sensdr kullanilarak
Roro’nun éniine ¢ikan engeller algilanabilir, engele olan mesafe hesaplanabilir. Sensor 5V
besleme ile galigmaktadir. Sensérle haberlesmek igin kullanilan Echo pini mikroiglemcinin
PD3/D3 pinine, Trig pini ise mikroislemcinin PD4/D4 pinine baghdir. Echo pini ayni zamanda
servo motor kontrolu igin de kullaniimaktadir. Bu nedenle ultrasonik sensor kullanilacaginda

bu pine servo motor baglanmasi tavsiye edilmez.
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HC-SR04

VCC
TRIG
ECHO
GND

1
2
3
4

5V

PD4/D4
PD3/D3

@
Z,
g

3.7. IR Engel Sensorleri

Roro’nun 6nlinde sag ve sol konuma yerlestiriimis 2 adet IR engel sensoéri bulunmaktadir. Bu
sensorler mikroislemciyle, CD4051 multiplexer entegresi araciligiyla haberlesmektedir (bkz.
3.13. CD4051 Multiplexer). Sag engel sensoéri (S6) CD40571’in 6. kanalina bagh olup, deger
okumak icin CD4051’'in A,B,C pinleri sirasiyla 1,1,0 yapilarak mikroislemcinin ADC7/A7

pininden okuma yapilmahdir. Sol engel sensori (S5) CD4051’in 5. kanalina bagli olup, deger
okumak icin CD4051’in A,B,C pinleri sirasiyla 1,0,1 yapilarak mikroislemcinin ADC7/A7
pininden okuma yapilmalidir. IR alicilar glines i1s1dindan etkilendiginden dolayi 1sikli ortamda
kullanmadan dnce sensorlerin kalibre edilmesi tavsiye edilmektedir. Sensdrlerin kullaniimadigi
durumlarda enerji tiketmelerini 6nlemek amaciyla, sensoér beslemeleri “IR_LED” jumperi Off
konumuna alinarak kapatilabilmektedir (bkz. 3.14.7. IR_LED Jumperi).

VCC_SENS VCC_SENS VCC_SENS
S5 S6
1 4 1 4
2 *\\g‘ 3 Sensor-5 2 }\:‘H K 3 Sensor-6
TCRTS5000 TCRT5000
10k >1k 2220 10k <=1k
X N
GND GND GND GND GND
Girigler
Okunan
INH C B A WL ADC7/A7
PC3/A3/D17 | PC2/A2/D16 | PC1/A1/D15
0 1 0 1 5 S5 (Engel sensort)
0 1 1 0 6 S6 (Engel sensori)
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3.8. IR Cizgi Sensorleri

Roro’nun alt kisminda 6n tarafa konumlandiriimis 5 adet IR ¢izgi takip sensoéri bulunmaktadir.
Sensér numaralari Roro’ya yukaridan bakildiginda soldan saga sirasiyla S4,S3,52,51 ve
SO'dir. Bu sensorler, mikroislemciyle CD4051 multiplexer entegresi araciligiyla
haberlesmektedir (bkz. 3.13. CD4051 Multiplexer). S4,53,52,51,S0 sensorleri sirasiyla
CD4057’in 4. kanal, 3. kanal, 2. kanal, 1. kanal ve 0. kanalina bagldir. Bu sensdérlerden deger
okumak icin CD4051’in A,B,C pinleri S4 icin 1,0,0, S3 i¢in 0,1,1, S2 i¢in 0,1,0, S1 i¢in 0,0,1,
SO0 i¢in 0,0,0 yapilarak mikroiglemcinin ADC7/A7 pininden okuma yapilmalidir. Sensdrlerin

kullaniilmadigi durumlarda enerji harcamalarini 6nlemek amaciyla, sensér beslemeleri
“IR_LED” jumperi Off konumuna alinarak kapatilabilmektedir (bkz. 3.14.7. IR_LED Jumperi).

VCC SENS VCC SENS
S4 S3 T S2 S1 S0
o o~ i (g i o N i (o] i (! i
S S
o 0 o [ng 0
T AT A ;
N 2 N N ﬂ
f Vi é ) 5 bl " b 5 Y 5
GND /% |G S S GND 7% |5 /% |G /% |G
) AN ) < M) < ™M) < ) <
VCC SENS
pocnsor-4 —_
ensor-3 GND
Sensor-2
ensor-1
ensor-0
SZ\;Q SZ\}\ SZ\}\ SZ\} SZ\}‘

SN N N N )

l 1 \

GND
Girigler
Okunan
INH C B A Gl ADCT7/A7
PC3/A3/D17 | PC2/A2/D16 | PC1/A1/D15

0 0 0 0 0 SO0 (Cizgi sensori)
0 0 0 1 1 S1 (Cizgi sensori)
0 0 1 0 2 S2 (Cizgi sensori)
0 0 1 1 3 S3 (Cizgi sensori)
0 1 0 0 4 S4 (Cizgi sensori)
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3.9. RGB Led
Roro’nun altinda WS2812B adreslenebilir RGB led bulunmaktadir. Ledin data giris pini (DIN)
Atmega328’in PB1/D9 pinine baglidir. Gerekli kitiphaneler kullanilarak RGB ledin rengi veya

parlakhgi ayarlanabilmektedir.

oV WS2812B
PB1/D9
%i/cc DIN g'
-2 DOUT GND
||
1|
100nF =
GND

3.10. OLED Ekran

Roro tzerinde 1.3 inchlik, 128x64 piksel ¢ozinurliginde OLED ekran bulunmaktadir. SH1106
ekran cipine sahip OLED ekran Atmega328 ile 12C arayuzu Uzerinden haberlesmektedir.
OLED ekranin 12C adresi “Ox3C”dir.

[a]
=

v |

GND

o)
| PC4/D18/A4

PC5/D19/AS

3.11. NRF24L01 RF Modul

Kablosuz haberlesme uygulamalari icin Roro’nun Uzerinde bir adet NRF24L01 2.4 Ghz RF
alict moduli bulunmaktadir. NRF24L01 Atmega328 ile SPI arayuzi Uzerinden
haberlesmektedir. NRF24L01 modulu Gzerinde bulunan Tx/Rx segici pini CE, 3.3V’a dogrudan
baghdir. Bu nedenle modul yalnizca alici olarak gorev yapmaktadir. SPI chip select pini CSN,
Atmega328’in PB2/D10 pinine baglidir.

133V 133V
| NRF24L01
U%cc  onD P
PR2DI0 3 4
PB3DII 5| CoN CE[g— pBspI3
——————2MOSI SCK E——jpipny =
AR MIsOf——"2= 51D
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3.12. TB6612FNG Motor Surtcu

DC motorlarin kontroli TB6612FNG motor suricli entegresi ile yapilmaktadir. Motor

beslemeleri dogrudan pil Gzerinden alinmaktadir. TB6612FNG entegresinin Motor-A boélimu

sol motoru, Motor-B kismi sag motoru kontrol etmektedir. Her bir motorun yon bilgisi

mikroislemcinin tek bir pini Uzerinden verilmektedir. Daha sonra bu yoén bilgisi ¢cogaltilip

terslenerek iki farkli sinyal olusturulmaktadir.

Atmega328 TB6612FNG Atmega328 TB6612FNG
(Sol Motor) — (Sag Motor) —
INA (PD7/D7) AIN1 (INA) AIN2 (INA) INB (PB0/D8) BIN1 (INB) BIN2 (INB)
1 0 1 1 1 0
Motor-A Motor-B
0 1 0 0 0 1

Sol motor yon bilgisi PD7/D7, sag motor yoén bilgisi PB0/D8 pini tzerinden belirlenmektedir.
Motorlarin ileri yonde hareketi icin yon pinleri HIGH, geri ydnde hareketi icin LOW yapilmalidir.

Yon bilgisi tanimlandiktan sonra sol motora PD5/D5, sag motora PD6/D6 pini tizerinden 0-255

aras| pwm degeri verilerek motor hizlari ayarlanabilmektedir.

+5V VBAT
TB6612FNG
PD5/D5
d MOTOR-A
| 24 ym AOL R+ . SOL MOTOR
| SS|PWMA  AO1[c—#
PD7/D7 1 5 s4{AIN2  PGND1 L
Sj|AINL  PGND1E—¢ 100nF
19| VEC ~O21E T
14 STBY AD2 2 ®
| —15| GND BO2 [+
PBO/DS 1 5 Lo BIn: B2 2o .
LS/BIN2  PGND2 P54 _L
PD6/D6 | 14 \I>/\I<4V3MB PGgg% 11T T 100nF
. L3 ym2 Bo1 124 )\
MOTOR-B
N SAG MOTOR
GND
< PWM (0-255
R Sol Motor | Sag Motor ( v)
PD7/D7 PBO/DS Sol Motor | Sag Motor
PD5/D5 PD6/D6
lleri 1 1 127 127
Geri 0 0 127 127
Saga 1 0 127 0
Sola 0 1 0 127
Tam saga 1 0 127 127
Tam sola 0 1 127 127

PWM: 0=Dur, 127=yari hiz, 255=tam hiz
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3.13. CD4051 Multiplexer

CD4051 8 kanalli multiplexer entegresi Roro lizerinde bulunan ¢izgi sensorlerinin degerini,

engel sensoérlerinin degerini ve potansiyometrenin degerini tek bir pin Uzerinden okumayi
saglamaktadir. Kanal secici A, B, C pinleri sirasiyla Atmega328’in PC1/A1/D15, PC2/A2/D16,
PC3/A3/D17 pinlerine baglidir. A, B, C pinlerine, okunmak istenen kanal numarasinin binary
karsiligi verilerek Atmega328in ADC7/A7 pininden 10-bitlik analog deger okunabilir.
CD4051’in INH pini dogrudan topraga baglidir.

CD4051 +5V
Sensor-4 1|* 16 |
Sensor-6 2 é’ VD% 15 Sensor-2
ADCT/AT7 3 14 Sensor-1
Pot 4 COM/OUTIN 1 13 Sensor-0
Sensor-5 5 / 0 12 Sensor-3
6> 31 PCIDISAL
> \I\/I\llzg ’é 10 PCIDIG/AD
"3/D17/A3
8 yos clo PC3/D17/A
GND
Girigler
Okunan
INH C B A SEEL ADCT7/A7
PC3/A3/D17 | PC2/A2/D16 | PC1/A1/D15
0 0 0 0 0 SO0 (Cizgi sensorl)
0 0 0 1 1 S1 (Cizgi sensori)
0 0 1 0 2 S2 (Cizgi sensorl)
0 0 1 1 3 S3 (Cizgi sensorl)
0 1 0 0 4 S4 (Cizgi sensorl)
0 1 0 1 5 S5 (Engel sensorii)
0 1 1 0 6 S6 (Engel sensorii)
0 1 1 1 7 POT

3.14. Konnektorler

3.14.1. Usb Konnektori

Usb konnektéri Roro’yu programlamak ve sarj etmek i¢in kullaniimaktadir (bkz. 4. Gig). Data
kablosunu usb portuna ve Roro’ya baglayin. Sarj ledi kirmizi yandiginda sarj islemi
baslamistir. Programlamak i¢in Roro’nun agma/kapama dugmesini ON konumuna getirin.

Upload switchinin sagda oldugundan emin olun (bkz. 5. Programlama).

Roro | Kullanici Kilavuzu
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3.14.2. Bluetooth Konnektori

D120 Bluetooth konnektérd, siklikla kullanilan HC-05 ve HM-10 moduilleriyle uyumludur.
D11O

D100 Bluetooth modulind baglarken, moduliin dogru yénde ve pinlerin dogru konumda

GNDO oldugundan emin olun. Bluetooth moduliiniin Tx pini Atmega328’in PB2/D10
5VO0

o pinine, Rx pini PB3/D11 pinine, State pini PB4/D12 pinine baghdr.

3.14.3. Wifi Konnektori

D100 ognp Wifi konnektord, siklikla kullanilan ESP8266 moduliyle uyumludur.
3.3vo (o] Wifi modulind baglarken, modulin dogru yénde ve pinlerin dogru
3.3vO o konumda oldugundan emin olun. Wifi moduliiniin Tx pini Atmega328’in
3.3v0 OD11  pB2/D10 pinine, Rx pini PB3/D11 pinine baglidr.

3.14.4. 12C Konnektoru

12C konnektorl, bu protokoli destekleyen bircok sensér ve modul ile

uyumludur. Pin yapisi sayesinde tak-galistir mantidi ile sensér ve modiller

O SDA(A4)
O SCL(A5)
OGND
Os5v

Roro’ya dogrudan baglanabilmektedir. SCL pini Atmega328’in PC5/A5 pinine,

_ SDA pini PC4/A4 pinine baghdir.

3.14.5. Servo Motor Konnektori

Servo motor konnektorlerine 4 adete kadar servo eklenebilmektedir.

oD3
FROD9

pu |
-]
] - |
= | - |

Motorlarin beslemesi 5V voltaj regulatéri Uzerinden dogrudan

N OD10
S OD11

svolF alinmaktadir. Servo motorlarin pozisyon kontrolu i¢cin PD3/D3, PB1/D9,
enoo R PB2/D10, PB3/D11 pinleri tanimlanmigtir. Bu pinler Roro Uzerinde

bulunan baska sensér ve modullerin kontroll icin de kullaniimaktadir.
Servo motor uygulamasi yapilacaginda kontrol pininin yalnizca servo motor pozisyon kontroli
icin kullaniimasi tavsiye edilir. Aksi takdirde kararsizlik sorunlari yasanabilir. Pozisyon kontrol

pinlerini su sekilde paylagiimaktadir.

PD3/D3 —» Ultrasonik Sensor (Echo pini)

PB1/D9 —» RGB Led (DIN pini)

PB2/D10— Bluetooth (Tx pini) —»  Wifi (Tx pini)j —» NRF24L01 (CSN pini)
PB3/D11—» Bluetooth (Rx pini) —»  Wifi (Rx pini)
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3.14.6. ICSP Konnektori

- Y ICSP konnektoru kullanilarak Roro, harici bir programlayici

Cll O MOSI(D11)
"N O GND baglanti noktalari ile farkli uygulamalar gelistiriimesine de

(D12)MISOO B
(D13)SCKO &
RESETOE

Uzerinden programlanabilmektedir. Bunun yani sira SPI

olanak saglamaktadir.

3.14.7. IR_LED Jumperi

Kizilétesi sensorler yapilarinda kizilétesi ledler barindirdigindan galismalari sirasinda belli bir
akim tuketirler. Bu sensorler kullaniimadigi durumlarda akim tuketimini azaltmak ve pil Smrinu
artirmak icin devre disi birakilabilmektedir. Sensérleri devre disi birakmak i¢in IR_LED jumperi
OFF konumuna takiimalidir. IR_LED jumperi, 5 adet ¢izgi takip sensori ve 2 adet yan engel

sensorunun besleme voltajini kontrol etmektedir.

Com_
,LIVCC SENS

IR_LED

3.15. Motorlar

Roro’nun hareketi 2 adet DC motor ile saglanmaktadir. 6V/600rpm degerlerinde olan
rediktorli motorlar Roro igin yuksek hiz ve ideal bir tork saglamaktadir. DC motorlarin yon ve
hiz kontroli TB6612FNG motor surlcu entegresi ile gerceklestiriimektedir. (bkz. 2.12.
TB6612FNG Motor Suricu)

Li-ion Pil
25 7.4V 350mAh
| ON/OFF
UsB -
vee IN BMS ve Sarj  jOUT cow VBAT LTBOS e AMS1117-3.3 3.3V
D- Devresi LN T 3w ourl N ouT L 1 3N ouT L T
D+
GND
10k ~
-D +
USB-Serial
L D H340 0.33uF 0.1uF | 1000uF 1000uF
GND A PWR
2 & L+ L - +~ <= =+ — —
=l = “ GND GND GND GND  GND GND GND GND
4.1. Piller

Roro, 2 adet seri bagh 3.7V 350mAh kapasiteye sahip AAA Olcllerinde Li-ion pil ile
beslenmektedir. Toplam pil kapasitesi 7.4V 350mAh’dir. DC motorlarin beslemesi dogrudan
piller Gzerinden alinmaktadir. Bunun haricindeki tim donanim 7805 (5V) ve AMS1117-3.3
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(3.3V) voltaj regulatorleri Uzerinden beslenmektedir. Pil émril, kullanilan donanima goére

degisiklik gosterebilir.

Pil seviyesi, Atmega328’in ADC6/A6 pininden okunabilmektedir. Bunun igin bir gerilim bolucu

kullanilmaktadir.

ADC6/A6

4.1. Sarj

Roro’nun Uzerinde 2S BMS ve sarj devresi bulunmaktadir (bkz. 4. Gug). BMS devresi ile
pillerin asiri sarj ve desarj durumlari énlenmektedir. Ayni zamanda pillerin esit bir sekilde sarj
edilmesi saglanarak pil dmri korunmaktadir. Pillerin yalnizca Roro lzerinde ve her iki pil de

pil yuvasina takili iken sarj edilmesi tavsiye edilir.

Pillerin yuvalarindan ¢ikarilmasi durumda BMS devresi devre disi kalarak piller ve devre kart
arasindaki baglantiy1 koparmaktadir. Bu nedenle piller tekrar takildiktan sonra On-Off anahtari
“On” konumuna alinsa dahi devreye enerji verilmeyecektir. BMS devresini tekrar aktiflestirmek
icin Roro’nun sarja takiimasi gerekmektedir. Kirmizi sarj ledi yandiktan sonra sarj kablosu

cikartilarak normal kullanima devam edilebilir.

Sarj akimi maksimum 200mA ile sinirlandinimigtir. Bu sayede bilgisayarin usb portu
Uzerinden veya herhangi bir cep telefonu sarj aleti ile glivenli bir sekilde sarj edilebilmektedir.
Sarj suresi pillerin doluluk oranina gore 4 saate kadar ¢ikabilmektedir. Sarj islemi devam

ederken CHRG ledi kirmizi yanmaktadir. Sarj islemi tamamlandiginda led maviye dénecektir.
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5. Programlama

Roro, Uzerinde bulunan Atmega328 mikroislemcisi igerisinde Arduino Nano bootloaderi yukli

olarak gelmektedir. Bu sayede Arduino IDE kullanilarak kolayca programlanabilmektedir.

5.1. CH340 surtcusunin kurulumu
isletim sisteminin Roro ile baglanti kurabilmesi igin, Roro lizerinde bulunan CH340 usb-serial
cipinin sartculerinin bilgisayara yluklenmesi gerekmektedir. Yikleme islemini gergeklestirmek

icin asagidaki adimlari takip edin.

1) Windows veya MacOS isletim sistemi i¢in strticu kurulum dosyasini indirin.

2) indirdiginiz rar dosyasini agarak igerisinde bulunan .exe uzantili setup dosyasini ¢alistirin.

h CH34x_Install_ Windows_v3_4.zip = Od X

File Commands Tools Favorites Options Help

Add  Extract To  Test View Delete Find  Wizard Info VirusScan Comment  SFX

' iy CH34x_Install_ Windows_v3_4.zip - ZIP archive, unpacked size 243.321 bytes ™

~

Name Size Packed Type Modified CRC32
File folder

[ 5/ CH34x Install Windows v3_4.EXE 243.321 193.397 Application 24/01/2017 03:... F1044

< >

A Selected 243.321 bytes in 1 file Total 243.321 bytes in 1 file

3) Agilan pencere Uzerindeki INSTALL butonuna tiklayarak kurulumu baglatin.

&8 DriverSetup(X64) - X ‘

Device Driver Install / UnlInstall

Select INF 'CH3!&1SER.INF v‘

WCH.CN
INSTALL
| __ USB-SERIAL CH348

|__ 88/068/2014, 3.4.2014

UNINSTALL

HELP
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3) Kurulum yapildiktan sonra agilan onay penceresi lizerinde Tamam'’a tiklayarak kurulumu

tamamlayin.

DriverSetup X ‘

0 Driver install success!

4) Kurulum iglemi tamamlandiktan sonra Roro’nun bagh oldugu portu gérmek igin Aygit
Ydneticisini acin.

erisime sabitle

Baslangi¢'tan kaldir

Ag surtcustne baglan...

Ag surtcusu baglantisini kes...

Kisayol olustur

Sil

Yeniden adlandir

Ozellikler

5) Kurulum sorunsuz gergeklestiyse Baglanti noktalari (COM ve LPT) altinda Roro’nun baglh

oldugu COM’u goreceksiniz.

f Bilgisayar Yonetimi = a X

Dosya Eylem Gorinim  Yardim

e am Em B

& Bilgisayar Yonetimi (Yerel) ~ & LAPTOP-MOUQVUBL Eylemler

v [f,! Sistem Araglan Q Ag bagdastinalan ;
@ Gorev Zamanlayia . —— | AygtYonetidsi, 4,
Olay Gortntileyicisi Ek Eylemler 4

) Paylagilan Klasérler =t
- @ Biyometrik cihazlar

© Bluetooth
v "= S Depolama denetleyicileri
% Disk Yonetimi w Disk stirlictileri
Ty Hizmetler ve Uygulamalar § Evrensel Seri Veri Yolu denetleyicileri

@ Fare ve diger isaret aygitian

Bl Gorintu bagdastinalan

B7 Guvenlik cihazlan

=@ IDE ATA/ATAP! denetleyiciler

¥4 Insan Arabirim Cihazlan

[0 Islemciler

Q Kameralar

=2 Klavyeler

[ Monitérier

P piller

8 5D ana bilgisayar bagdastincilan
& Ses girigleri ve gikislan

4 Ses, video ve oyun denetleyicileri
= Sistem aygitlan

B Uretici Yazhimi

A Yazdirma kuyruklar

B Yozlim bilegenleri

B Yezim chazlan
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5.2. Arduino IDE kullanarak ilk programin yiklenmesi

1) https://www.arduino.cc/en/software web sayfasi lUzerinden isletim sisteminize uygun

guncel Arduino IDE strimni indirin ve kurun.

o2l  Arduino IDE 2.0.2

The new major release of the Arduino IDE is faster and even more
powerful! In addition to a more modern editor and a more
responsive interface it features autocompletion, code navigation,
and even a live debugger.

For more details, please refer to the Arduino IDE 2.0
documentation.

Nightly builds with the latest bugfixes are available through the
section below.

SOURCE CODE

The Arduino IDE 2.0 is open source and its source code is hosted on
GitHub.

DOWNLOAD OPTIONS

Windows Win 10 and newer, 64 bits
Windows Msl installer
Windows zIP file

Linux Applimage 64 bits (X86-64)
Linux ZIP file 64 bits (X86-64)

mac0S 10.14: “Mojave” or newer, 64 bits

2) Arduino IDE uygulamasini galistirin ve ardindan Blink 6rnegini agin. Dosya - Ornekler -

01.Basics - Blink

sketch_dec1a | Arduino IDE 2.0.2

Dosya Duzenle Eskiz Araglar Yardim

Yeni Eskiz Ctrl+N -
Yeni Uzak Eskiz Alt+Ctrl+N Dahili rnekler
AG... Ctrl+O 01.Basics > AnalogReadSerial
Yakin Gegmis 4 02.Digital > BareMinimum
Eskiz Defteri > 03.Analog > Blink
Ornekler > 04.Communication > DigitalReadSerial
Kapat Ctri+W 05.Control > Fade
Kaydet Ctrl+S 06.Sensors 4 ReadAnalogVoltage
Farkli Kaydet... Ctrl+UstKrktr+S 07.Display 4 :
Tercihler... Ctrl+Virgul 98.5tgs E

09.UsB 4
Geligmis > 10.StarterKit_BasicKit >
Cik ctri+Q 11.ArduinolSP >

Arduino Nano Ornekleri

EEPROM >
Ethernet 4
Firmata 4
Keyboard 4
LiquidCrystal 4
SD >

Satir 10, Situn 1 UTF-8 ¥ Arduino Nano [bagh degil] O
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3) Tx ledini yakip sondurmek i¢in “LED_BUILTIN” degerlerini “1” ile degistirin. Tx = PD1/D1

Blink | Arduino IDE 2.0.2 — [m] X

Dosya Dizenle Eskiz Araglar Yardim

ArGUInO Nano

Blink.ino

26 void setup() {

28 | pinmMode(LED_BUILTIN, OUTPUT);
29 }

32 void loop() { -
33 digitalwWrite(LED_BUILTIN, HIGH); irn the LED on (HIGH is the voltage le

34 delay(1000); wa econd

35 digitalWrite(LED_BUILTIN, LOW); irn the LED off

36 delay(1000); it c

37}

Satir 28, Siitun 22 UTF-8 ¥ Arduino Nano [bagh degil] O

Blink | Arduino IDE 2.0.2 — [m] X

Dosya Dizenle Eskiz Araglar Yardim

ArGUInO Nano

Blink.ino

17 modifi

18

19

20 his example code is in the public dom:

21

22 https://www.arduino.cc/en/Tutorial/BuiltInExa \ :;:,:
23

24

25 tup fur
26 void setup() {

27 initialize digita
28 pinMode(1, OUTPUT);

29}

30

31 the 1 yo fu

32 void loop() {

33 digitalwrite(1, HIGH); turn the LED on (HIGH is t oltage level
34 delay(1000); wait for cond
35 digitalwWrite(1, LOW); / turn the LE
36 delay(1000);

37}

UTF-8 ¥ Arduino Nano [bagh degil] O
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4) Karti Arduino Nano olarak segin. Araclar — Kart — Arduino AVR Boards — Arduino Nano

Kart Yoneticisi... Ctrl+UstKrktr+B

Arduino AVR Boards

Satir 38, 1

Blink | Arduino IDE 2.0.2
Dosya Dizenle Eskiz Araglar Yardim
Otomatik Bigimlendir Ctrl+T
Eskizi Arsivie
Blink.ino Katuphaneleri Yonet... Ctrl+UstKrktr+|

17 T Seri Port Ekrani Ctrl+UstKrktr+M
18 Seri Gizici
19
20 Kart: "Arduino Nano” >
21 Kart Bilgisini Al
22
23 WiFi101 / WiFiNINA Firmware Guncelleyici
2 SSL Kok Sertifikalarini Yukle
25
26 voi Processor >
- Pi 1 : "AVRISP mkll" 4
28 i rogramlayici: m
29 } Bootloader" Yiikle
30
31 the loop fu I er e
32 void loop() {
33 digitalwrite(1, HIGH); turr I
34 delay(1000); W 1
35 digitalWwrite(1, LOW); E
36 delay(1000);
37 }
38

Arduino Yin

Arduino Uno

Arduino Uno Mini

Arduino Duemilanove or Diecimila
v/ Arduino Nano

Arduino Mega or Mega 2560

Arduino Mega ADK

Arduino Leonardo

Arduino Leonardo ETH

Arduino Micro

Arduino Esplora

Arduino Mini

Arduino Ethernet

Arduino Fio

Arduino BT

LilyPad Arduino USB

LiluDad Ardiiing

5) islemciyi ATmega328p olarak segcin. Araglar — islemci — ATmega328P

S _

Blink | Arduino IDE 2.0.2
Dosya Diuzenle Eskiz Araglar Yardim
Otomatik Bigimlendir
Eskizi Arsivie

Blink.ino Kuttphaneleri Yonet... Ctrl+UstKrktr+|
Y7 1 Seri Port Ekrani Ctrl+UstKrktr+M
18 Seri Gizici
19
20 Kart: "Arduino Nano" >
21 Kart Bilgisini Al
22
23 WIFi101 / WiFiNINA Firmware Giincelleyici
@ SSL Kok Sertifikalarini Yakle
25 po the boart
26 voi BiaEeet > ATmega328P
27
28 r Programlayici: "AVRISP mkli* > ATmega328P (Old Bootloader)
29 } Bootloader"i Yiikle ATmega168
30
31 SRire AF g over again -
32 void loop() {
33 digitalwWrite(1, HIGH); E g 1
34 delay(1000); wai "
35 digitalwrite(1, LOW); E
36 delay(1000); i
37
38

= a X

F-8 & Arduino Nano [bagh degill [0
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6) Programlayiciyi AVRISP mkll olarak segin. Araglar — Programlayici — AVRISP mkll

Dosya

Blink | Arduino IDE 2.0.2

Duzenle Eskiz Araglar Yardim
Otomatik Bigimlendir

Eskizi Arsivie

Ctr+T

Blink.ino Katuphaneleri Yonet... Ctrl+UstKrktr+|
17 T Seri Port Ekrani Ctrl+UstKrktr+M
18 Seri Gizici
19
20 Kart: "Arduino Nano"

21 Kart Bilgisini Al

22 i

23 WiFi101 / WiFiNINA Firmware Guncelleyici
2 SSL Kok Sertifikalarini Yukle
25

26 voi Processor

- P | : "AVRISP mkil"
5 d rogramlayict: m
29 } Bootloader'r Yiikle

30

31 S T

32 void loop() {

33 digitalwrite(1, HIGH);

34 delay(1000);

35 digitalWwrite(1, LOW);

36 delay(1000);

37 }

£

v

AVR ISP
AVRISP mkll

Arduino Gemma

Arduino as ISP

Arduino as ISP (ATmega32U4)
ArduinolSP

ArduinolSP.org

Atmel JTAGICE3 (ISP mode)

Atmel JTAGICE3 (JTAG mode)
Atmel STK500 development board

UTF-8 ¥ Arduino Nano [bagh degil] O

7) Roro’yu usb kablo ile bilgisayara baglayin ve gug¢ anahtarini “ON” konumuna getirin.

Ardindan Upload anahtarinin sagda oldugunda emin olun. Bilgisayar usb aygitini gérdukten

sonra port se¢imini yapin. Araglar — Port — COMx (COM degeri farklilik gésterebilir)

Dosya

Blink | Arduino IDE 2.0.2

Duzenle Eskiz Araglar Yardim

Otomatik Bigcimlendir Ctrl+T
Eskizi Arsivie
Blink.ino Kuttphaneleri Yonet... Ctrl+UstKrktr+|

17 1 Seri Port Ekrani Ctrl+UstKrktr+M

18 t Seri Gizici

19

20 Kart: "Arduino Nano"

: Port: “COM3"

= Kart Bilgisini Al

23 art Bilgisini

iz’ WIFi101 / WiFiNINA Firmware Gincelleyici

26 voi SSL Kok Sertifikalarini Yikle

27 5

28 0 rocessor

29 } Programlayicr: "AVRISP mkll"

30 Bootloader" Yiikle

31 r T -

32 void loop() {

33 digitalwrite(1, HIGH);

34 delay(1000);

35 digitalWwrite(1, LOW);

36 delay(1000);

37 }

38

Satir 38, Sttun 1

UTF-8 i Arduino Nano - COM3
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8) Programi Roro’ya yuklemek igi ekranin sol Gstlinde bulunan Upload butonuna basin.

Blink | Arduino IDE 2.0.2 — [m] X

Dosya le Eskiz Araclar Yardim

¥ Arduino Nano Al Yikie N o

26 void setup() {

28 pinMode(1, OUTPUT);
29}

32 void loop() {

33 digitalwrite(1, HIGH);

34 delay(1000);

35 dig Write(1, LOW);

36 delay(1000);

37}

38 H

Satir 38, Situn 1 UTF-8 ¥ Arduino Nano - COM3 Q)

9) Yikleme tamamlandiktan sonra Roro Uzerindeki Tx ledi 1000ms aralikla yanip sdnmeye

baglayacaktir.

Blink | Arduino IDE 2.0.2 == m} X

Dosya Dizenle Eskiz Araglar Yardim

& B

Blink.ino

10
17
18
19
20
21
22
23
24
25
26 void setup() {

28 pinMode(1, OUTPUT);
29 1
Cikis
Sketch uses 924 bytes (3%) of program storage space. Maximum is 30720 bytes.
Global variables use 9 bytes (0%) of dynamic memory, leaving 2039 bytes for local variables. Maximum is 2048 bytes.

Satir 35, Situn 17 UTF-8 @ Arduino Nano-com3 (22 B
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5.3. Demo Programi

Roro, igcerisinde demo programi yukli olarak gelmektedir. Demo programini calistirarak
Roro’nun lGzerinde standart olarak bulunan tiim donanima erigebilir ve test edebilirsiniz. Demo
programinin kodlari Roro’nun web sayfasinda bulunmaktadir. Demo kodu inceleyebilir ve yeni

programlar gelistirmek icin 6érnek kodlari kullanabilirsiniz. Demo programi ve kitlphaneleri

indirmek icin tiklayin.

1. Baslangi¢

Demo programi baslatmak igin Buton-2 (PD2/D2) butonuna

basin.

Demo programi boyunca Buton-0 (PD0/D0) ve Buton-1
(PD1/D1)’i kullanmak igin Upload anahtarini sola kaydirin.

Pil seviyesi ekraninda o anki pil degerleri volt ve ylzde

cinsinden goruntulenir.

4. Motorlar

Atar1ar Motorlari ileri ydnde hareket ettirmek icin butonlari kullanin.
rl1 I-I l- I-I r ' 1 .i r -
PDO/DO sol motoru, PD1/D1 sag motoru hareket ettirir.

SO0 SAG

E @ &
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5. Buzzer

Buzzeri ¢almak i¢cin PD1/D1 butonuna basin.

Buzzer

6. Pot

Roro’nun altinda bulunan potu tornavida kullanarak saat

yoniinde veya saat yonunun tersi yonde cevirin.

PDO/DO butonuna basarak Roro’nun altinda bulunan RGB

ledin parlakhgini, PD1/D1 butonuna basarak rengini degistirin.

8. Ultrasonik Sensor

—_ L Ultrasonik mesafe sensdrinun onune elinizi veya baska bir
Mesafe

15 cm

cismi yerlestirin.

Kizilbtesi sensorlerin aktif olmasi igin IR_LED jumperini ON

konumuna takin.
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10. Cizgi Sensorleri

Cizgi sensorlerinin degerlerini goruntilemek icin 6ncelikle
kalibre edilmeleri gerekmektedir. Sensdrleri kalibre etmek igin
PDO/DO butonuna basin ve yonlendirmeleri takip edin.
Kalibrasyon i¢cin kutudan c¢ikan kalibrasyon sayfasini
kullanabilirsiniz. Kalibrasyon igin kullanilacak yuzeyin beyaz

- s = Uzerine siyah ¢izgi olmasi gerekmektedir.
L1Zal5oensE
Kalibrasyon yapildiktan sonra her bir sensoriin degeri cubuk

—_-!-— olarak goruntilenir. Sens6r havada veya siyah zeminin

(]

Uzerindeyse ¢ubugun boyu ylkselir. Beyaz zeminde ise azalir.

11. Engel Sensorleri

EI‘-I'-U:' 1 .:.pr_ _ Engel sensdrlerinin degerini goérintilemek igin  6ncelikle
- -_l — :-

- kalibre edilmeleri gerekmektedir. Sensdrleri kalibre etmek igin
KEAL PDO0/DO butonuna basin. Kalibrasyon sirasinda Roro tam tur

|| || dénls yapar. Bu sirada sensorlerin gérebilecegi mesafede

(~10cm) herhangi bir cisim bulunmamasi gerekmektedir.

. T S Kalibrasyon yapildiktan sonra her bir sensorin degeri cubuk
EnaelSens yon YR e cooen SR
olarak goruntulenir. Engelin oldugu taraftaki sensoére ait
cubugun boyu engel yaklastikca artar, engel uzaklastik¢ca

kisalir.

Bu bélimde eger bir Rostick kumandaya sahipseniz kablosuz
haberlesme fonksiyonlarini test edebilirsiniz. Kumanda
aclldiginda otomatik olarak Roro’ya baglanir. Baglanti

kurulduktan sonra Rostick Uzerindeki joystick, buton ve

switchleri kullanarak Roro’yu kontrol edebilirsiniz.
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13. Seri Port

E:E'I'-'j.Fll:ll""I.'- Roro’'yu usb Uzerinden bilgisayara baglayin. Arduino IDE
Gelen: programini ¢alistirin. Roro’ nun bagl oldugu COM portu segin
FD@ POL ve Serial Monitoru agin. Baglanti hizint 9600 baud olarak
G @ & secin. Butonlara basildiginda ilgili mesaj uart zerinden

gonderilir ve seri monitdrde goruntulenir. Bilgisayardan

Roro’ya veri gondermek igin Upload anahtarini saga kaydirin. Seri monitorde ilgili satira veri

girisi yapin ve gonderin. Gelen veriler Roro Uzerinde oled ekranda goérintilenir.
14. Son

Demo programinin sonuna geldiniz. Daha fazlasini kesfetmek

0 icin hemen kodlamaya baslayin ©
brikler!

tanistiniz

(o]
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6. Boyutlar
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Olgiiler milimetre (mm) cinsinden verilmistir.
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