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DENEYAP KART PROJE ORNEKLERI

1. Proje Adi: Deneyap Kart ile Google Gemini Yapay Zeka iletisimi
Gerekli Malzemeler:

Deneyap Kart 1A v2

Type-C kablosu

Bilgisayar (Deneyap Kart IDE kurulu)

Wi-Fi agina ait kullanici adi ve sifre

Google hesabi (Gemini API anahtari almak igin)

Proje Devre Semasi:

Bu projede herhangi bir ek devre kurulumuna gerek yoktur. Deneyap Kart 1A v2, Type-C
kablosu ile dogrudan bilgisayara baglanarak kullanilacaktir. Bu nedenle Fritzing gizimi
gerekmemektedir.

Proje Kodlari :

#include <WiFi.h>
#include <HTTPClient.h>

#include <ArduinoJson.h>

const char* ssid = "WIFI_ADINIZ"; // Wi-F1 adinizi buraya yazin
const char* password = "WIFI_SIFRENIZ"; // Wi-Fi $ifrenizi buraya yazin
const char* Gemini_Token = "API_ ANAHTARINIZ"; // Google API anahtarinizi
buraya yapistirin
void setup() {

Serial.begin(115200);

WiFi.begin(ssid, password);

Serial.print("Wi-Fi’ye baglanilaiyor...");

while (WiFi.status() != WL_CONNECTED) {

delay(1000);
Serial.print(".");
}
Serial.println("Baglandi!");

void loop() {
if (WiFi.status() == WL_CONNECTED) {
Serial.println("Sorunuzu yazin: ");
while (Serial.available() == 0) {
delay(100);
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}
String question = Serial.readStringUntil('\n');

askGemini(question);

}
delay(10090);

void askGemini(String question) {

HTTPClient http;

String url =
"https://generativelanguage.googleapis.com/vlbeta/models/gemini-1.5-flash-late
st:generateContent?key=" + String(Gemini_Token);

http.begin(url);

http.addHeader ("Content-Type", "application/json");

String payload = "{\"contents\":[{\"parts\":[{\"text\":\"" + question +

“\"}F1S
int httpResponseCode = http.POST(payload);

if (httpResponseCode > 0) {
String response = http.getString();
DynamicJsonDocument doc(2048);
deserializeJson(doc, response);
const char* answer = doc["candidates"][@]["content"]["parts"][0]["text"];
Serial.println("Cevap: ");
Serial.println(answer);

} else {
Serial.println("Hata olustu:

}
http.end();

+ String(httpResponseCode));

Adim Adim Yapilacaklar:

1. Bilgisayari Hazirlayin:
e Bilgisayarinizda bir internet tarayicisi agin (6rnegin, Google Chrome).
e htips://www.deneyapkart.org/ adresine gidin.
e “Deneyap Kart IDE” programini indirin ve kurun. Kurulum bittiginde, programi
agin; masaustinde bir simge goriinecek.

2. Google APl Anahtari Aln:
e Tarayicinizda yeni bir sekme agin ve https://aistudio.google.com/ adresine
gidin.
e Gmail adresiniz ve sifrenizle Google hesabiniza giris yapin.


https://www.deneyapkart.org/
https://aistudio.google.com/
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e Sayfada “Get API Key” (APl Anahtari Al) yazan bir digmeye tiklayin.
e Size verilen uzun bir kodu (harf ve rakamlardan olusan) kopyalayin. Bu kodu
bir not defterine ya da bir k&dgida kaydedin, ¢linkl sonra kullanacagiz.

3. Wi-Fi Bilgilerinizi Not Edin:
e Evde veya okulda kullandiginiz Wi-Fi’nin adini ve sifresini bir k&gida yazin.
Ornegin:
e Wi-Fi adi: EVWIFi
o Sifre: 12345678
e Bu bilgileri kodda kullanacagiz.

4. Kodu Duzenleyin:
e Yukaridaki Proje Kodlarini kopyalayin.
e Deneyap Kart IDE’yi agin ve kodlari programin bos alanina yapistirin.
e Kodda su Ug yeri kendi bilgilerinizle degistirin:
e const char* ssid = "WIFI_ADINIZ"; yazan yere Wi-Fi adinizi yazin
(6rnegin, const char* ssid = "EVWIFi";).
e const char* password = "WIFI_SIFRENIZ"; yazan yere Wi-Fi sifrenizi
yazin (érnegin, const char* password = "12345678";).
e const char* Gemini_Token = "APl_ANAHTARINIZ"; yazan yere
kopyaladiginiz Google API anahtarini yapistirin (6rnegin, const char*
Gemini_Token = "abc123xyz";).

5. Gerekli Kitiphaneyi Yukleyin:

e Deneyap Kart IDE’de st menlide “Araclar” yazan yere tiklayin.
“Katiphane Ydneticisi’ni segin.
Acllan pencerede arama ¢gubuguna “ArduinoJson” yazin.
“ArduinoJson” kutliphanesini bulup yanindaki “Yukle” digmesine tiklayin.
Yukleme bitene kadar bekleyin.

6. Deneyap Kart'| Bilgisayara Baglayin:
e Deneyap Kart 1A v2'yi Type-C kablosuyla bilgisayara takin (telefon sar;j
kablosu gibi disnln).
e |DE’de Ust menuden kartinizi secin: “Deneyap Kart 1A v2”yi bulup tiklayin.
e Ayni menulde “Port” kismindan kartinizin bagl oldugu portu segin (6rnegin,
COM3). Eger emin degilseniz, karti takip ¢ikarin ve port listesinin degisip
degismedigine bakin.

7. Kodu Karta Yukleyin:
e IDE’de sag Ust kosede bir ok isareti (“Yukle” digmesi) var, ona tiklayin.
e Kodun karta yuklenmesi birka¢ saniye surecek. Ekranda “YUkleme
tamamlandi” yazisini gorene kadar bekleyin.

8. Soru Sorun ve Cevap Alin:
e |DE’de Ust mentden “Seri Monitor’t agin (genellikle blyuteg simgesi).
e Seri Monitér acildiginda, altta bir kutucuk géreceksiniz. “Sorunuzu yazin:”
yazisini gérdigundzde, bir soru yazin (érnegin, “En buyik gezegen
hangisidir?”) ve klavyede Enter tusuna basin.
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e Biraz bekleyin, yapay zekanin cevabi Seri Monitér’de goriinecek.
9. Daha Fazla Soru Sorun:
e Farkli sorular sorarak yapay zekayi test edin. Mesela:
e “Turkiye’nin en uzun nehri hangisidir?”
e “En hizli araba nedir?”
e Her sorudan sonra cevabi okuyun ve yeni bir soru sorabilirsiniz.
Hatirlatma:
e Google API anahtarini dogru kopyalayin ve kodda belirtilen yere tirnak iginde
yapistirin.

K

e ArduinoJson kitiphanesinin Deneyap Kart IDE Gzerinden yuklendiginden emin olun.

Bu kutiphane, Gemini’den gelen cevaplari igslemek igin gereklidir.

e Deneyap Kart'in Type-C kablosuyla bilgisayara diizgiin baglandigindan ve dogru
portun IDE’de segcildiginden emin olun.

e Seri Monitor’'l agarken baud rate’in 115200 olarak ayarlandigini kontrol edin.

e internet baglantisinin stabil oldugundan emin olun; baglanti kesintileri projenin
calismasini engelleyebilir.

e Wi-Fi adi ve sifresinin dogru girildiginden emin olun. Yanhs bilgiler baglanti
sorunlarina yol agabilir.

Ek Dosya Linkleri:
Google Gemini APl anahtari alma: https://aistudio.google.com/

rRT


https://aistudio.google.com/
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2. Proje Adi: Akinci Simiilasyonu

Deneyap Kart ile Akinci Simulasyonu projesinin amaci, ugus kontrol sistemlerinin temel
prensiplerini 6grenmek ve ivmeodlger (accelerometer) ile jiroskop (gyroscope) sensor
verilerini kullanarak bir Akinci simulasyonu olugturabilmektir. Bunu da Deneyap Kartta dahili
olarak bulunan IMU senséru yardimiyla yapmaktadir.

Gerekli Malzemeler:
Bu proje igin sadece Deneyap Kart ve bilgisayarla baglantisi i¢in bir kablo yeterlidir.

Yapim Asamasi:
1. Dosya Yiikleme:
Proje icin agagidaki linkte verdigimiz dosyalarin yuklenmesi.

2. Deneyap Kart Kodu:
Deneyap Karti bilgisayarimiza baglayarak ide_kod dosyasindaki kod Deneyap Karta
yuklenmelidir. Bu islemden sonra ide programi kapatilabilir.

3. Processing Programi:

plane_modelling kod dosyasi processing programinda calistiriimahdir.

Proje Linki:
Projenin butliin detaylarina asagidaki linkten ulasabilirsiniz:

https://github.com/edacakmakk/akinci_simulation/tree/main

Proje Kodlart:
Deneyap karta yiklenmesi gereken kod linki:
https://github.com/edacakmakk/akinci_simulation/blob/main/ide kod/ide kod.ino



https://github.com/edacakmakk/akinci_simulation/tree/main
https://github.com/edacakmakk/akinci_simulation/blob/main/ide_kod/ide_kod.ino
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#include "lsmédsm.h"
#tdefine delayms 100
LSM6DSM IMU;

// float elapsedTime, currentTime, previousTime;

// float yaw;

void setup() {
Serial.begin(115200);
IMU.begin();

¥

void loop() {
float accelX
float accelY

IMU.readFloatAccelX() * 2;
IMU.readFloatAccelY() * 2;

float GyroZ = IMU.readFloatGyroZ();

Serial.print(accelX);
Serial.print(",");
Serial.print(accelY);
Serial.print(",");
Serial.println(GyroZz);

delay(delayms);

Processing programinda c¢alistiriimasi gereken kod linki:

https://github.com/edacakmakk/akinci_simulation/blob/main/plane_modelling.pde

import processing.serial.*;

PShape airplane;
PImage cloudImg;

0;
0;
2.0;

float backgroundX
float backgroundY
float sensitivity

Serial myPort;

float x, y, z;

void setup() {
size(1920, 1080, P3D);

// Ucak modelini tanimlama

// Arka planin X eksenindeki kRonumu

// Arka planin Y eksenindekR1 konumu

// Arka plan hareketinin hassasiyeti

// 3D destedini aktif hale getirme

DENEY,
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String portName = Serial.list()[@]; //Kartin takil1 oldugu portun kaginci
sirada oldugunu gésterir. Birden fazla port kullaniliyorsa Rartin hangi sirada
olduguna aygit yodneticisinden bakilmalidir.

myPort = new Serial(this, portName, 115200);

myPort.bufferUntil('\n');

// Ugak modelini yiiklLeme

airplane = loadShape("akincii.obj");

//cloudImg = LoadImage("bulut.jpg");

airplane.scale(40); // Modeli uygun boyutta dlcekleme

void draw() {

background(2090);

pushMatrix();

//translate(width/2, height/2); // Bulut resmini ekranin ortasina Roy

//imageMode (CENTER) ;

//image(cloudImg, 6, 0, 800, 600); // Bulut resmini ekran boyutuna uygun
sekilde ¢iz

popMatrix();

lights(); // Isik ekleyerek 3D objelerin daha iyi goériinmesini saglama

translate(width/2, height/2);

rotateX(radians(y));

rotateY(radians(z));

rotatezZ(radians(x));

shape(airplane); // Ugcak modelini ekrana ¢izme

void serialEvent(Serial myPort) {
String inString = myPort.readStringUntil('\n");
if (inString != null) {
println(inString);
String[] values = split(trim(inString), ',");
if (values.length == 3) {
= float(values[@]) * 45;
float(values[1]) * 45;
float(values[2]) * -0.9;

X
y
z

3D Simulasyon dosyasi:
https://github.com/edacakmakk/akinci_simulation/blob/main/akincii.obj


https://github.com/edacakmakk/akinci_simulation/blob/main/akincii.obj
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3. Proje Adi: Deneyap Kart ve Kamera ile Parmak Kontrollii Ai LED Projesi
Gerekli Malzemeler:

1 Adet Deneyap Kart 1A
5 adet LED

1 Adet 220 ohm Direng
10 Adet Jumper Kablo

Proje Devre Semasi:

1
o

... —

Proje Kodlari :

#tinclude <WiFi.h>
#tinclude <WiFiUdp.h>

#include <esp_wifi.h>

const char* ssid = "DeneyapKartAP";
const char* password = "12345678.";
const char* udpAddress = "0.0.0.0"; // UDP istemcisinin IP adresi
const int udpPort = 14537;
int fingers[5] = { 0, @0, 0, 0, O };
int lights[5] = { D9, D12, D13, D14, D15 }; // Deneyap Kart (Hangi Rarti
kRullaniliyorsa, Karta uygun D pin baglantilari gercekRlestirilmelidir.)
// int lights[] = {D13, D14, D12, D1e, A7 }; // Deneyap Kart 1A v2
// int lights[] = {D2, D3, D4, D5, D6 }; // Deneyap Mini v2
WiFiUDP udp;
void setup() {

Serial.begin(115200);

Serial.println("Basladi");
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Serial.begin(115200);

delay(2000);

// ESP32'yi Access Point olarak basglat

WiFi.softAP(ssid, password);

Serial.println("Access Point olusturuldu.");

Serial.print("IP Adresi: ");

Serial.println(WiFi.softAPIP());

Serial.println("WiFi'ye baglanildi");

Serial.println(WiFi.localIP());

// Pin ¢ikislary ayarlaniyor

for (int i = 0; i < 5; i++) {
pinMode(lights[i], OUTPUT);
digitalWrite(lights[i], LOW);

}

// UDP'y1i baslat

udp.begin(udpPort);

xTaskCreate(receiveDataTask, "ReceiveUdpData"”, 8096, NULL, 1, NULL);

void loop() {
delay(1000);
}
void receiveDataTask(void* parameter) {
char incomingPacket[255]; // Gelen veriyi saklamak i¢in buffer
while (true) {
// Gelen UDP paketlerinin olup olmadigini Rontrol et
int packetSize = udp.parsePacket();
if (packetSize) {
// Paket boyutunu ve génderici bilgilerini al
Serial.printf("Paket boyutu: %d\n", packetSize);
int len = udp.read(incomingPacket, 255); // Gelen veriyi buffer'a oku
if (len > 0) {
incomingPacket[len] = @; // String sonu null karakteri ekle
}
Serial.printf("Gelen UDP verisi: %s\n", incomingPacket); // Veriyi
ekrana yazdir
parseUDPData(incomingPacket, fingers);
for (int i = 0; i < 5; i++) {
Serial.print("Parmak ");
Serial.print(i);
Serial.print(": ");

Serial.println(fingers[i]);
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}
finger_to_light();

vTaskDelay (10 / portTICK_PERIOD_MS); // 30 fps i¢in 33ms bekle

void parseUDPData(const char* udpData, int fingers[5]) {
// Késeli parantezleri ve bosluklari temizle
char dataCopy[50];
strncpy(dataCopy, udpData, sizeof(dataCopy) - 1);
dataCopy[sizeof(dataCopy) - 1] = '\@’';
// Késeli parantezleri kaldir
char* cleanData = dataCopy;
if (cleanData[@] == '[") {
cleanData++; // ILk karakteri atla
}
// Son parantezi Raldir
int len = strlen(cleanData);
if (len > © && cleanData[len-1] == ']") {
cleanData[len-1] = '\0@';
}
// Veriyi virgiillerle ayir
char* token = strtok(cleanData, ",");
int index = 0;
// Veriyi int'e ¢evirip fingers dizisine at
while (token != nullptr &R index < 5) {
// Bosluklari atla
while (*token == ' ') {
token++;

}

fingers[index] = atoi(token); // String'i int'e doniistiir

token = strtok(nullptr, ","); // Bir sonraki kRism al

index++;

void finger_to_light() {
for (int i = 0; i < 5; i++) {
if (fingers[i] == 1) {
digitalWrite(lights[i], HIGH);
} else {

DENEYNZ KART
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digitalWrite(lights[i], LOW);

Adim Adim Yapilacaklar:

Bilgisayarinizda bir internet tarayicisi agin (6érnegin, Google Chrome).
https://www.deneyapkart.org/ adresine gidin.
“Deneyap Kart IDE” programini indirin ve kurun. Kurulum tamamlandiginda programi
acin; masadustinde bir simge olusacak.
e Devre Semasini Kurun:
5 adet LED’in uzun bacaklarini (anot) Deneyap Kart'taki D9, D12, D13, D14 ve D15
pinlerine baglayin. LED’lerin kisa bacaklarini (katot) ise kartin GND pinine baglayin.
e Yukarida verilen proje icin gerekli kodu Deneyap Kart IDE Uzerinden kartiniza
yukleyin.

e Kod kart yuklendikten sonra Wi-Fi ayarlarindan “DeneyapKartAP” isimli WiFi agina
baglanin. Wifi sifresi: 12345678.

e https://mth.tc/DK Al Projesi adresindeki uygulamayi bilgisayariniza indirip
calistirin. (Bu uygulama exe uzantili oldugu i¢in yalnizca windows bilgisayarlarda
kullanilabilmektedir. Farkli bir igletim sistemine sahip bilgisayarlar icin Deneyap Kart
Projeler sayfasindan gerekli proje adimlari gergeklestiriimelidir.)

e Yukaridaki proje kodunu karta attiktan sonra indirmis oldugunuz DK isimli uygulamayi
calistirin. Uygulamanin araylzi asagidaki gibidir. “Kamerayi A¢” kismina
tiklandiginda géruntu islenmeye baglanacaktir.


https://mth.tc/DK_AI_Projesi
https://deneyapkart.org/projeler/deneyap-kart-goruntu-isleme-ile-parmaklarinizla-led-yakin
https://deneyapkart.org/projeler/deneyap-kart-goruntu-isleme-ile-parmaklarinizla-led-yakin
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Hatirlatma:
e LED’lerin dogru pinlere baglandigindan emin olun. Yanlis pin baglantisi LED’lerin
calismamasina neden olabilir.

e Wi-Fi adi ve sifresinin dogru oldugundan emin olun; aksi halde kart internete
baglanamaz.

e Seri Monitor’'u agarken baud rate’in 115200 oldugundan emin olun.

Ek Dosya Linkleri:

e Deneyap Kart IDE indirme baglantisi: https://www.deneyapkart.org/
e Python mediapipe kitlphanesi: https://pypi.org/project/mediapipe/

e Projenin tim kodlari ve detaylart:
https://qithub.com/halak0013/DK_Camera_Finger_to_Light


https://www.deneyapkart.org/
https://github.com/halak0013/DK_Camera_Finger_to_Light

4. Proje Adi: Seri Monitor ile Sayac Yapimi

Gerekli Malzemeler:
e 1 adet Deneyap Kart 1A

e 1 adet Deneyap Oled Ekran
e 1 adet Buzzer
e 1 adet 12C Baglanti Kablosu

Proje Devre Semasi:
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Proje Kodlari :

#include <Wire.h>
#tinclude <Adafruit_GFX.h>
#include <Adafruit_SSD1306.h>

// OLED ekran boyutlari
#tdefine SCREEN_WIDTH 128
#define SCREEN_HEIGHT 64

// OLED ekran objesini tanimla
Adafruit_SSD1306 display(SCREEN_WIDTH, SCREEN_HEIGHT, &Wire, -1);

// Buzzer pin tanimi
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#define BUZZER_PIN D12

int hours;

int minutes;

int seconds;

int totalSeconds;

String inputString = "";

void setup() {

Serial.begin(115200);

// Buzzer pinini ¢i1kig olarak ayarla

pinMode (BUZZER_PIN, OUTPUT);

digitalWrite(BUZZER _PIN, LOW); // Buzzer baslangi¢ta kapali

// OLED ekrani baslat

if (!display.begin(SSD1306 SWITCHCAPVCC, ©x3D)) {

Serial.println(F("OLED ekran bulunamadi"));
while (true);

}

// EkRrani temizle

display.clearDisplay();

display.setTextColor(WHITE);

// Stire ayarlama mesajini gdster

display.setTextSize(1); // Text boyutu

// Mesajlari1 ayarla
" SURE";
"GIRISI";
// Her bir satir i¢in merkezdeki X ve Y koordinatlari
int16_t textX = (SCREEN_WIDTH - (line2.length() * 6)) / 2;
int16_t textYl = (SCREEN_HEIGHT - 16) / 2; // ilk satir ic¢in Y koordinati
intl6_t textY2 = textYl + 8; // IkRinci satir i¢in Y

koordinati

String linel

String line2

// Cember ¢iz

int radius = 31; // Cemberin yari¢capini belirle
display.drawCircle(SCREEN_WIDTH / 2, SCREEN_HEIGHT / 2, radius, WHITE);
// Mesajlari ekrana yaz

display.setCursor(textX, textYl);

display.println(linel);

display.setCursor(textX, textY2);

display.println(line2);

// ERrani giincelle

display.display();
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Serial.println("Geri sayim i¢in saat, dakika ve saniye girin (Orn:
1:10:30):");
}

void loop() {
if (Serial.available() > 0) {
inputString = Serial.readStringUntil('\n');
inputString.trim();
int firstColonIndex = inputString.indexOf(':");
int secondColonIndex = inputString.indexOf(':', firstColonIndex + 1);
if (firstColonIndex != -1 && secondColonIndex != -1) {
hours = inputString.substring(@, firstColonIndex).toInt();
minutes = inputString.substring(firstColonIndex + 1,
secondColonIndex).toInt();
seconds = inputString.substring(secondColonIndex + 1).toInt();
totalSeconds = (hours * 3600) + (minutes * 60) + seconds;
Serial.println("Geri sayim bagliyor");
for (int i = totalSeconds; i >= 0; i--) {
int displayHours = i / 3600;
(i % 3600) / 60;
i% 60;

int displayMinutes

int displaySeconds
// ERrani temizle

display.clearDisplay();

// Saat, dakika ve saniyeyi string olarak hazirla

String timeString = (displayHours < 1@ ? "@" : "") +
String(displayHours) + ":" + (displayMinutes < 10 ? "@" : "") +
String(displayMinutes) + ":" + (displaySeconds < 1@ ? "@" : "") +

String(displaySeconds);

// Font boyutu ve ekran ortalama hesaplamalari

display.setTextSize(2); //
Text boyutu

intl16_t centerX = (SCREEN_WIDTH - (timeString.length() * 12)) / 2; //
Metni ortalamak i¢in X koordinati

int16_t centerY = (SCREEN_HEIGHT - 16) / 2; //
Metni ortalamak ic¢in Y koordinati

// Metnin etrafinda bir ¢ember ¢iz

int radius = (timeString.length() * 6) + 10@; // Cemberin yari¢apini
belirle

display.drawCircle(SCREEN_WIDTH / 2, SCREEN_HEIGHT / 2, radius,
WHITE);

// Metni ekrana yaz
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display.setCursor(centerX, centerY);
display.print(timeString);
// Ekrani giincelle
display.display();
delay(1000);
}
// Geri sayim tamamlandiginda buzzer'i 3 saniye boyunca ¢al
digitalWrite(BUZZER_PIN, HIGH);
delay(1000);
digitalWrite(BUZZER_PIN, LOW);
// Geri sayim tamamlandiginda OLED ekrana kRisaltilmig mesaj yazdir
display.clearDisplay();
display.setTextSize(1); // Text boyutu
// Mesajlari ayarla
String linel = "SAYIM";
String line2 = "BITTI";
String line3 = "YENI";
String lined4 = "SURE";
String line5 = "GIRISI";
// Her bir satir i¢in merkezdekRi X ve Y koordinatlari
int16_t textX = (SCREEN_WIDTH - (linel.length() * 6)) / 2;
int16_t textYl = (SCREEN_HEIGHT - 32) / 2; // ilk satir icin Y
koordinati
intle_t textY2 = textY1l + 8; // Ikinci satir icin Y
koordinata
intl6_t textY3 = textY2 + 8; // Uciincii satir icin Y
koordinata
intl6_t textY4 = textY3 + 8; // Dordiincii satir i¢cin Y
koordinati
intl6_t textY5 = textY4 + 8; // Besinci satir i¢in Y
koordinati

// Cember ciz

int radius = 31; // Cemberin yarigcapini belirle
display.drawCircle(SCREEN_WIDTH / 2, SCREEN_HEIGHT / 2, radius, WHITE);
// Mesajlari ekrana yaz

display.setCursor(textX, textYl);
display.println(linel);

display.setCursor(textX, textY2);
display.println(line2);

display.setCursor(textX, textY3);
display.println(line3);

display.setCursor(textX, textY4);
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display.println(line4);
display.setCursor(textX, textY5);
display.println(line5);

display.display();
Serial.println("Geri sayim tamamlandi");
Serial.println("Yeni siire girin (Orn: 1:10:30):");
} else {
Serial.println("Geg¢ersiz giris. Litfen saat, dakika ve saniyeyi ':'

ayirarak girin (Orn: 1:10:30).");
}

Adim Adim Yapilacaklar:

1. Donanim Kurulumu (Baglantilar)

Karti baglamadan énce kartin kapali oldugundan emin olun.

Parca Nereye Baglanacak?

Buzzer’in bir ucu D12 pinine

Buzzer’in diger ucu  GND pinine

OLED ekran I2C pinlerine (SCL — D1, SDA — D0), VCC — 3.3V, GND — GND

2. Yazilim Kurulumu
1. Bilgisayariniza Deneyap Kart IDE'yi kurun.
o https://ide.deneyapkart.org adresine gidin.
o Uygun igletim sistemine gore IDE’yi indirin ve kurun.
2. Kodlari IDE’ye yapistirin.
o Yukarida paylagilan kodu eksiksiz olarak IDE’ye yapistirin.
3. Kodu karta yukleyin.
o Deneyap Kart 1A’y1 USB ile bilgisayara baglayin.
o Portu ve kart modelini IDE’den segin.
o "YUkle" tusuna basarak kodu karta yukleyin.

4. Proje Nasil Calisir?
Kod karta yuklendikten sonra:
1. OLED ekran iizerinde "SURE GIRISI" mesaiji gérindr.
2. Seri monitér lizerinden saat, dakika ve saniye girilir. (Orn: 0:01:30 yaz ve Enter’a
bas)
3. Girilen sure geri sayilir ve OLED ekranda canli olarak gdsterilir.
4. Sdre bitince:
o Buzzer 1 saniye boyunca 6ter.
o OLED ekrana "SAYIM BITTi YENi SURE GIRIiSI" mesaji gelir.
5. Yeniden sure girilerek ayni islem tekrar edilebilir.

1%

KART

ile
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Hatirlatma:

1.Seri Monitor ayar:

Seri monitéri actiktan sonra baud rate’i 115200 olarak ayarlamayi unutma. Aksi takdirde
veri dogru sekilde gériinmez.

2.Sure girig formati cok 6nemli:

Sadece su formatta girilmelidir: saat:dakika:saniye

Yanlig girislerde uyari gelir. Ornek gegerli girisler:

e 0:0:10
e 0:02:30
e 1:00:00

3.Baglanti kontrolii:
Eger OLED ekran c¢alismiyorsa:
e VCC, GND, SDA, SCL baglantilarini tekrar kontrol et.
e |2C adresi farkli olabilir, gerekirse 0x3C adresi de denenebilir.
4.Ekran glincellenmiyorsa:
Kodun display.display(); satirinin her gosterimden sonra geldiginden emin ol.
5.Buzzer’in sesi ¢gikmiyorsa:
e Buzzer D12'ye dogru sekilde baglandigindan emin olun.
e digitalWrite(BUZZER _PIN, HIGH); satirini test etmek i¢in dogrudan setup() icine
gegici olarak ekleyip calistirabilirsin.
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5. Proje Adi: Telegram Tabanh Ugus Verisi izleme Sistemi

Proje Ozeti: Deneyap 6-Eksen Ataletsel Olgiim Birimi ile X, Y, Z eksenlerindeki ivme ve jiro

degerleri okunur. Sicaklik verisi hem °C hem de °F cinsinden olc¢ulir. Deneyap GPS ve
GLONASS Konum Belirleyici sayesinde enlem ve boylam bilgileri elde edilir. Deneyap
Basing Olger modiiliiniin sagdladigi basing verisi ile Barometrik irtifa Denklemi kullanilarak
irtifa hesaplanir. Deneyap Ultraviyole Isik Algilayici ile 1sik siddeti lux cinsinden lgilir. Tim
veriler her 5 saniyede bir giincellenerek Telegram botu araciligiyla belirtilen chat ID’ye iletilir.

Gerekli Malzemeler:

Deneyap Kart 1A

Breadboard

4 adet 12C baglanti kablosu

Deneyap GPS ve GLONASS Konum Belirleyici
Deneyap Basing Olger

Deneyap 6-Eksen Ataletsel Olgiim Birimi
Deneyap Ultraviyole Isik Algilayici
Power-XtraModel PX103450 Li-Po pil

Proje Adimlari:
1.Donanim Kurulumu

Deneyap GPS ve GLONASS Konum Belirleyici, Deneyap Basing Olger, Deneyap 6-Eksen
Ataletsel Olglim Birimi, Deneyap Ultraviyole Isik Algilayici moddillerini I2C haberlesme
konnektéri araciligiyla Deneyap Kart 1A’'ya daisy-chain (zincirleme) konfiglirasyonunda
Proje Devre Semasi adli baslikta gosterildigi gibi baglanmalidir.

Moduller 12C konnektorleri Gzerinden tek hat Gzerinden birbirine baglanarak Deneyap Kart
1A'ya baglanmalidir. Her modiil 12C protokoll Gzerinden benzersiz adreslerle haberlesir.

2.Telegram Bot Olusturma

Asagidaki adimlari takip ederek bir Telegram botu olusturunuz:

Telegram uygulamasini agin.

Arama (lup) sekmesine “BotFather” yazarak aratin.

Mavi tikli resmi BotFather botuna giris yapin.

[/start komutunu gdénderin.

Ardindan /newbot komutunu géndererek yeni bot olusturma iglemini baslatin.
Botunuza bir isim verin (érnek: Ugus Verisi izleme Sistemi).

Kullanici adi (username) belirleyin (6rnek: ucusverisi_bot gibi, “bot” eki zorunludur).
BotFather tarafindan génderilen mesajda gegen "Use this token to access the HTTP
API" kismindaki bot token bilgisini saklayin.

©oe NN~

3.Telegram Chat ID (Kullanici Kimligi) Ogrenme
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Botun mesaj gdénderebilmesi icin Telegram kullanici kimliginizi (chat ID) 6grenin:
Telegram arama gubuguna @userinfobot yazin ve ilgili botu agin.

/start komutunu gonderin.

Bot tarafindan dénen mesajda yer alan ID degeri sizin kullanici kimliginizdir. Bu
degderi kopyalayin ve guvenli bir yerde saklayin.

il

4.Kod Yiikleme

Arduino IDE veya Deneyap Kart IDE’yi agin.
Deneyap Kart 1A’y1 bilgisayara USB kablosu araciligiyla baglayin.
Kart mentsinden uygun kart modelini ve Port menitsinden baglanan portu segin.
“Proje Kodlar1” bashgi altinda verilen kaynak kodu IDE'ye yapistirin.
Kod icerisinde agagidaki alanlari kendi bilgilerinizle guincelleyin:
/[l WiFi aginizin adini giriniz.
6. const char* ssid = "YOUR_WIFI_SSID";

/I WiFi sifrenizi giriniz.
7. const char* password = "YOUR_WIFI_PASSWORD";

/I Telegram bot tokeninizi giriniz.
8. #define BOTtoken "YOUR_BOT_TOKEN"

arODN=

/I Telegram chat kimliginizi giriniz.
9. #define CHAT_ID "YOUR_CHAT _ID"
10. Kodu derleyin ve derleme tamamlandiginda Deneyap Kart 1A 'ya yukleyin.

Proje Devre Semasi:

+ E603450 7B20
E7B02-D60-1
+ 1000mAh 3.7V
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Proje Kodlari :

#include <Deneyap_6EksenAtaletselOlcumBirimi.h>
#include <Deneyap_GPSveGLONASSkonumBelirleyici.h>
#include <Deneyap BasincOlcer.h>

#include <Deneyap_UltraviyoleIsikAlgilici.h>
#include <DeneyapTelegram.h>

#include <WiFi.h>

#include <WiFiClientSecure.h>

LSM6DSM AccGyro;

GPS GPS;

AtmosphericPressure BaroSensor;

Uvlight Uvlight;

// WiFi aginizin adini giriniz. (Enter your WiFi SSID here.)

const char* ssid = "YOUR_WIFI_SSID";

// WiFi gifrenizi giriniz. (Enter your WiFi password here.)

const char* password = "YOUR_WIFI_PASSWORD";

// Telegram bot tokeninizi giriniz. (Enter your Telegram bot token here.)
#tdefine BOTtoken "YOUR_BOT_TOKEN"

// Telegram chat kimliginizi giriniz. (Enter your Telegram chat ID here.)
#define CHAT_ID "YOUR_CHAT ID"

DeneyapTelegram telegram;

WiFiClientSecure client;

void setup() {
Serial.begin(115200);
delay(1000);
AccGyro.begin(0x6B);
if (!GPS.begin(0x2F)) {
Serial.println("GPS baslatilamadi. (GPS could not be initialized.)");
while (1);

BaroSensor.begin(0x76);

UVlight.begin(©x53);

Uvlight.setMode(LTR390 MODE_ALS);

client.setInsecure();

Serial.print("WiFi'ye baglaniliyor (Connecting to WiFi): ");
Serial.println(ssid);

WiFi.begin(ssid, password);
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while (WiFi.status() != WL_CONNECTED) {
Serial.print(".");
delay(500);
}
Serial.println("WiFi'ye baglandi. (WiFi connected.)");
Serial.print("IP address: ");
Serial.println(WiFi.localIP());

telegram.begin(BOTtoken);
telegram.send(CHAT_ID, "Cihaz baglandi. (Device is Connected.)");

void loop() {
float accelX = AccGyro.readFloatAccelX();
float accelY = AccGyro.readFloatAccelY();
float accelZ = AccGyro.readFloatAccelz();

float gyroX = AccGyro.readFloatGyroX();
float gyroY

AccGyro.readFloatGyroY();

float gyroZ = AccGyro.readFloatGyroZ();

float tempC
float tempF = AccGyro.readTempF();

AccGyro.readTempC();

float lat = GPS.readLocationLat();
float 1lng
float pressure = BaroSensor.getPressure();
float lux = UV1light.getLUX();

GPS.readLocationLng();

// Barometrik Irtifa Denklemi (Barometric Altitude Equation)

float altitude = 44330 * (1.0 - pow(pressure / 1013.25, 0.1903));

String locationMessage = "Konum (Location): " + String(lat, 7) + ", " +
String(lng, 7);

telegram.send(CHAT_ID, locationMessage);

String accelMessage = "ivme (Accel) (X,Y,Z): " + String(accelX) + ", " +

String(accelY) + ", + String(accelz);
telegram.send(CHAT_ID, accelMessage);

String gyroMessage = "Jiro (Gyro) (X,Y,Z): + String(gyroX) + ", +

String(gyroY) + ", + String(gyroZ);
telegram.send(CHAT_ID, gyroMessage);

String tempMessage = "Sicaklik (Temperature): " + String(tempC) + " °C, +

String(tempF) + " °F";
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telegram.send(CHAT_ID, tempMessage);

String pressureMessage = "Basin¢ (Pressure): + String(pressure) + " hPa";
telegram.send(CHAT_ID, pressureMessage);
String altitudeMessage = "irtifa (Altitude): " + String(altitude) + "
meters";
telegram.send(CHAT _ID, altitudeMessage);
String luxMessage = "Isik Siddeti (LUX): " + String(lux);
telegram.send(CHAT_ID, luxMessage);
delay(5000);

Hatirlatma:

Kod igerisinde bulunan parametrelerin, size ait olan Telegram bot token’i ve
kullaniciya/sohbete 6zel chat ID ile degistirildiginden emin olun.

Proje GitHub Linki:

h ://aithub.com/K nxSahin/TelegramB ElightDataMonitorin m_Den
Kart1A


https://github.com/KaganxSahin/TelegramBasedFlightDataMonitoringSystem_DeneyapKart1A
https://github.com/KaganxSahin/TelegramBasedFlightDataMonitoringSystem_DeneyapKart1A
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6. Proje Adi: El Hareketiyle Servo Kontrolil Ai Projesi

Gerekli Malzemeler:
e 1 Adet Deneyap Kart
e 1 Adet Servo Motor
e 3 Adet Jumper Kablo

Proje Devre Semasi:

'SP-32-WROVER-E

Proje Kodlari:
Bilgisayarda ¢aligsacak kodlar:

import cv2
import mediapipe as mp
import math

import serial # Seri port ic¢in pyserial

# Seri portu ayarla (Port adi degistirilmeli)
ser = serial.Serial('COM1@', 9600)

# Mediapipe hazirlign

mp_hands = mp.solutions.hands

hands = mp_hands.Hands(min_detection_confidence=0.7,
min_tracking_confidence=0.7)

mp_draw = mp.solutions.drawing_utils

# Kamerayi baslat
cap = cv2.VideoCapture(0)
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def calculate_angle(a, b):
"""jki nokta arasindaki dogrusal a¢i (0-180 derece)."""
dx = b[@] - a[e@]
dy = b[1] - a[1]
angle = math.atan2(dy, dx)
angle = math.degrees(angle)

# A¢ciyr pozitif yap ve 0-180 derece arasinda sinirli tut
return abs(angle)

while True:
ret, frame = cap.read()
if not ret:

break

# Goriintiiyii islemer i¢in c¢evir
frame = cv2.flip(frame, 1) # Ayna goriintiisii
image = cv2.cvtColor(frame, cv2.COLOR_BGR2RGB)

results = hands.process(image)

if results.multi_hand_landmarks:
for hand_landmarks in results.multi_hand_landmarks:
landmarks = hand_landmarks.landmark
points = [(int(1m.x * frame.shape[1]), int(lm.y * frame.shape[0]))
for 1m in landmarks]

# Isaret parmagv ve bas parmak
thumb_tip = points[4]
index_tip = points[8]

# Basparmak ve isaret parmagi arasindaRi ag¢i
angle = calculate_angle(thumb_tip, index_tip)

# Seri porta yazdir
ser.write(f"{int(angle)}\n".encode('utf-8')) # A¢1 degeri tam
say1r olarak génderilir

# Cizgiyi ¢iz
cv2.line(frame, thumb_tip, index_tip, (@, 255, 0), 3)

# ekrana a¢1 bilgisini yaz
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cv2.putText(frame, str(angle), (20,80), cv2.FONT_HERSHEY_PLAIN, 2,
(255,0,0),3)
# Landmark'lari ¢iz

mp_draw.draw_landmarks(frame, hand_landmarks,
mp_hands . HAND_CONNECTIONS)

cv2.imshow("Hand Gesture", frame)

# 'q' veya 'Esc’' ile ¢iRkis
if cv2.waitKey(1) & OxFF in [ord('q'), 27]:
break

cap.release()
ser.close() # Seri portu kapat

cv2.destroyAllWindows() # Ekrani kapat

Proje Kodlari:
Deneyap Kart ilizerinde ¢alisacak kodlar:

#include <Deneyap_Servo.h>

Servo myServo;

int angle; // Seri porttan alinan ag¢i
void setup() {

Serial.begin(9600); // Seri haberlesme hizi
myServo.attach(D9);
myServo.write(90); // Baslangi¢ a¢isini 90 derece

void loop() {
if (Serial.available() > @) { // Seri portta veri varsa
String data = Serial.readStringUntil('\n'); // Satir sonuna kadar oku

angle = data.toInt(); // A¢c1 degerini tamsayiya
cevir
angle = constrain(angle, 0, 180); // A¢iyr 0-180 derece

araliginda sinmvrli tut
myServo.write(angle); // Servo motoru ag¢iya goére

dondiir
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}
}

Yapilmasi Gereken Adimlar:

Bilgisayara Python yuklenmelidir.

Daha sonra python tzerinde calisicak ve projede kullanilacak opencv, mediapipe ve
pyserial kutiphanerli pip paket yukleyicisiyle yuklenmelidir.

Deneyap Kart IDE’den servo kitiphanesi yiuklenmelidir.

Dogru kart ve port segerek kod karta ytklenmelidir.

Daha sonra ise python kodu deneyap kart bilgisayara bagli iken ve dogru port kodda
yazilmigken calistirilir.

Hatirlatma:
e Seri port hizlari hem python kodunda hem deneyap kodunda ayni olmalidir.

e Deneyap kart bilgisayara usb kablosu ile baglanmaldir.
e Python kodundaki port dogru sekilde yazilmalidir.
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7. Proje Adi: Cevresel Giivenlik ve Uyan Sistemi

Proje Ozeti: MQ-2 Gaz Sensori havadaki gaz yogunlugunu 6lgerek analog veri Uretir.
Deneyap Basing Olger modiilii ise hava basincini (hPa cinsinden) ve sicakligi (°C cinsinden)
belirler. Tum veriler her saniye giincellenerek seri port ekraninda goérinttlenir. Olgiilen
degerlerin belirlenen alt ve Ust esiklerin disina ¢gikmasi durumunda Telegram botu
araciligiyla ilgili chat ID’ye bildirim gonderilir ve buzzer aktif hale getirilerek sesli uyari verilir.

Gerekli Malzemeler:
e 1 Adet Deneyap Kart 1A
1 Adet Breadboard
1 Adet Deneyap Basing Olger
1 Adet Aktif Buzzer
1 Adet MQ-2 Gaz Sensoéri
1 Adet I2C baglanti kablosu
6 Adet jumper kablo
1 Adet Power-XtraModel PX103450 Li-Po pil

Proje Adimlari:
1.Donanim Kurulumu

MQ-2 gaz sensoérunun baglantilari yapilirken, sensorin besleme gerilimi olan VCC pini
Deneyap Kart 1A'nin 5V pinine, topraklama (GND) pini ise kart Gzerindeki GND pinine
baglanmalidir. Sensdrden analog veri okunabilmesi icin AOUT (analog ¢ikig) pini, Deneyap
Kart 1A Gzerindeki AO pinine baglanarak sensorin algiladidi gaz yogunlugunun analog
sinyal olarak karta iletiimesi saglanir. Aktif buzzer baglantisinda, sesli uyari sisteminin dogru
calisabilmesi icin buzzerin pozitif (+) pini Deneyap Kart 1A Gzerindeki dijital DO pinine,
negatif (-) pini ise GND pinine baglanmalidir. Bu baglanti sayesinde kart, belirli bir esik
degeri asildiginda buzzer lizerinden sesli alarm verebilir. Son olarak Deneyap Basing Olger,
I12C haberlesme protokolinl kullanarak Deneyap Kart 1A’'ya baglanir.

2.Telegram Bot Olusturma

1. Asagidaki adimlari takip ederek bir Telegram botu olusturunuz:

2. Telegram uygulamasini agin.

3. Arama (lup) sekmesine “BotFather” yazarak aratin.

4. Mavi tikli resmi BotFather botuna giris yapin.

5. /start komutunu gonderin.

6. Ardindan /newbot komutunu géndererek yeni bot olusturma islemini baglatin.

7. Botunuza bir isim verin (6rnek: Cevresel Guvenlik ve Uyar Sistemi).

8. Kullanici adi (username) belirleyin (6rnek: EnvironmentalSafetyAndAlert_bot gibi,
“bot” eki zorunludur).

9. BotFather tarafindan génderilen mesajda gegen "Use this token to access the HTTP

API" kismindaki bot token bilgisini saklayin.
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3.Telegram Chat ID (Kullanici Kimligi) Ogrenme

Botun mesaj gonderebilmesi igin Telegram kullanici kimliginizi (chat ID) 6grenin:
Telegram arama ¢ubuguna @userinfobot yazin ve ilgili botu agin.

/start komutunu gonderin.

Bot tarafindan dénen mesajda yer alan ID degeri sizin kullanici kimliginizdir. Bu
degeri kopyalayin ve guvenli bir yerde saklayin.

s

4.Kod Yiikleme

Arduino IDE veya Deneyap Kart IDE’yi acin.
Deneyap Kart 1A'y1 bilgisayara USB kablosu araciliiyla baglayin.

“Proje Kodlar” bashgi altinda verilen kaynak kodu IDE'ye yapistirin.
Kod igerisinde asagidaki alanlari kendi bilgilerinizle glincelleyin:
/I WiFi aginizin adini giriniz. (Enter your WiFi SSID here.)
6. const char* ssid = "YOUR_WIFI_SSID";

/I WiFi sifrenizi giriniz. (Enter your WiFi password here.)
7. const char* password = "YOUR_WIFI_PASSWORD";

/I Telegram bot tokeninizi giriniz. (Enter your Telegram bot token here.)
8. #define BOTtoken "YOUR_BOT_TOKEN"

/I Telegram chat kimliginizi giriniz. (Enter your Telegram chat ID here.)
9. #define CHAT_ID "YOUR_CHAT _ID"
10. Kodu derleyin ve derleme tamamlandiginda Deneyap Kart 1A 'ya yukleyin.

aorODN =~

Proje Devre Semasi:

<

KART

Kart menusinden uygun kart modelini ve Port mentsinden baglanan portu segin.

'+ E603450 7B20
E7B02-D60-1

burziLiy

+ 1000mAh 3.7V
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Proje Kodlari :

#include <Deneyap BasincOlcer.h>
#include <DeneyapTelegram.h>
#include <WiFi.h>

#include <WiFiClientSecure.h>

AtmosphericPressure BaroSensor;
DeneyapTelegram telegram;
WiFiClientSecure client;

// WiFi aginizin adini giriniz. (Enter your WiFi SSID here.)

const char* ssid = "YOUR_WIFI_SSID";

// WiFi gifrenizi giriniz. (Enter your WiFi password here.)

const char* password = "YOUR_WIFI_PASSWORD";

// Telegram bot tokeninizi giriniz. (Enter your Telegram bot token here.)
#define BOTtoken "YOUR_BOT_TOKEN"

// Telegram chat kimliginizi giriniz. (Enter your Telegram chat ID here.)
#define CHAT_ID "YOUR_CHAT ID"

const float maxTemperature = 50.0;

-10.0;

const float minTemperature

const float maxPressure 1600.0;

600.0;

const float minPressure

const int maxGasAnalog = 2000;

const int minGasAnalog = 2;

#tdefine buzzerPin DO
#tdefine MQ2_ANALOG_PIN A©

void setup() {
Serial.begin(115200);
delay(1000);

BaroSensor.begin(0x76);
pinMode(buzzerPin, OUTPUT);

client.setInsecure();
Serial.print("WiFi'ye badlaniliyor: (Connecting to WiFi: )");
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Serial.println(ssid);

WiFi.begin(ssid, password);

while (WiFi.status() != WL_CONNECTED) {
Serial.print(".");
delay(500);

¥
Serial.println("WiFi'ye baglandi. (Connected to WiFi.)");
Serial.print("IP adresi: (IP Address: )");
Serial.println(WiFi.localIP());
telegram.begin(BOTtoken);
telegram.send(CHAT_ID, "Cihaz baglandi. (Device connected.)");
pinMode(buzzerPin, OUTPUT);
pinMode (MQ2_ANALOG_PIN, INPUT);

¥

void loop() {
float pressure = BaroSensor.getPressure();
float temperature = BaroSensor.getTemp();
int gasAnalog = analogRead(MQ2_ANALOG_PIN);
Serial.print("Basing¢: (Pressure: )");
Serial.println(pressure);
Serial.print("Sicaklik: (Temperature: )");
Serial.println(temperature);
Serial.print("Gaz Seviyesi: (Gas Level: )");

Serial.println(gasAnalog);

if (temperature > maxTemperature) {
telegram.send(CHAT_ID, "Sicaklik tehlikeli seviyeye ulasti. (Temperature

reached dangerous level.)");

String tempMessage = "Sicaklik (Temperature):
ocn;
telegram.send(CHAT_ID, tempMessage);
digitalWrite(buzzerPin, HIGH);
} else if (temperature < minTemperature) {

+ String(temperature) +

telegram.send(CHAT_ID, "Sicaklik tehlikeli seviyeye diisti. (Temperature
dropped to dangerous level.)");

String tempMessage = "Sicaklik (Temperature):
ocn;
telegram.send(CHAT_ID, tempMessage);
digitalWrite(buzzerPin, HIGH);
}

if (pressure > maxPressure) {

+ String(temperature) +
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telegram.send(CHAT_ID, "Basing¢ tehlikeli seviyeye ulasti. (Pressure

reached dangerous level.)");

String pressureMessage = "Basing¢ (Pressure): + String(pressure) +
hPa";

telegram.send(CHAT_ID, pressureMessage);

digitalWrite(buzzerPin, HIGH);
} else if (pressure < minPressure) {
telegram.send(CHAT_ID, "Basin¢ tehlikeli seviyeye diistii. (Pressure dropped

to dangerous level.)");

String pressureMessage = "Basing¢ (Pressure): + String(pressure) +

hPa";

telegram.send(CHAT_ID, pressureMessage);
digitalWrite(buzzerPin, HIGH);
}
if (gasAnalog > maxGasAnalog) {
telegram.send(CHAT_ID, "Gaz tehlikeli seviyeye ulasti. (Gas reached
dangerous level.)");

String gasMessage = "Gaz seviyesi (Gas level): + String(gasAnalog);
telegram.send(CHAT_ID, gasMessage);
digitalWrite(buzzerPin, HIGH);
} else if (gasAnalog < minGasAnalog) {
telegram.send(CHAT_ID, "Gaz tehlikeli seviyeye diistii. (Gas dropped to
dangerous level.)");

String gasMessage = "Gaz seviyesi (Gas level): + String(gasAnalog);
telegram.send(CHAT_ID, gasMessage);
digitalWrite(buzzerPin, HIGH);
}
if (temperature >= minTemperature && temperature <= maxTemperature &&
pressure >= minPressure && pressure <= maxPressure && gasAnalog >=
minGasAnalog && gasAnalog <= maxGasAnalog) {
digitalWrite(buzzerPin, LOW);
}
delay(1000);
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Hatirlatma:

Kod igerisinde bulunan parametrelerin, size ait olan Telegram bot token’i ve
kullaniciya/sohbete 6zel chat ID ile degistirildiginden emin olun.

Belirtilen esik degerler, sistem tasarimina ve gevresel kosullara gére kullanici tarafindan
serbestge belirlenmelidir. Ornegdin maxTemperature, sistemin glvenli galisabilecegi en
yuksek sicaklik seviyesini ifade eder.

const float maxTemperature = 50.0; // Maksimum kabul edilen sicaklik degeri (°C)
const float minTemperature = -10.0; // Minimum kabul edilen sicaklik degeri (°C)

const float maxPressure = 1600.0; // Maksimum kabul edilen basing degeri (hPa)
const float minPressure = 600.0; // Minimum kabul edilen basing degeri (hPa)

const int maxGasAnalog = 2000;  // Gaz senso6riinden alinan maksimum analog deger
const int minGasAnalog = 2; /I Gaz sensdriinden alinan minimum analog deger

Proje GitHub Linki:

https://github.com/KaganxSahin/EnvironmentalSafetyAndAlertSystem Deneyap Kart1A


https://github.com/KaganxSahin/EnvironmentalSafetyAndAlertSystem_DeneyapKart1A
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8. Proje Adi: Deneyap Kart ile Melodi Calma

Gerekli Malzemeler:

1 Adet Deneyap Kart

1 Adet Buzzer

1 adet 220 ohm Direng
Jumper Kablolar

Proje Devre Semasi:

1.

ESPRESSIF

(E

FCC 1D 2AC7Z-CIPIUROVERE
CNIIT 1D 12020BPL&7Y

Buzzer'in + bacagi — Deneyap Kart D31 pinine
2. Buzzer'in - bacagi — Direng¢ — GND (toprak hatti)

/" Not: Eger pasif buzzer kullaniyorsan frekansla farkli notalar ¢alinabilir. Aktif buzzer

kullaniyorsan sadece "bip" sesi duyarsin ve mizik ¢galma pek mimkin olmaz

Proje Kodlarzi:

#tdefine sol 392
#tdefine la 440
#tdefine fa 349
#tdefine mi 329
#define re 293
#tdefine sib 466
#tdefine dod 277
t#tdefine do 261

int buzzerPin=31;
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int nota

DENE

KART

[1={1a,re,fa,mi,re,fa,re,mi,re,sib,do,la,la,re,fa,mi,re,fa,re,mi,re,sib,la,sol

,sol,sib,dod,mi,sol,sib,dod,re,re,fa,do,sib,1a,do,sib,sib,1a,1a,dod,re,la,re,f

a,mi,re,fa,re,mi,re,sib,do,la,la,re,fa,mi,re,fa,re,mi,re,sib,la};

int sure

[1={500,500,500,500,500,500,500,500,500,500,500,2500, 500,500, 500,500,500 ,500, 5
00,500,500,500,500,2500,500,500,500, 2500, 500, 500,500, 2500, 500,500, 500,500, 500,
500,500,500, 500,500,500, 2500, 500, 500,500,500, 500,500,500, 500, 500, 500,500, 2500,

500,500,500,500,500,500,500,500,500,500,500} ;
void setup(){
pinMode(buzzerPin,OUTPUT);

}
void loop(){

for (int i1=0;i<67;i++){
tone (buzzerPin,nota[i]);

delay(sure[i]);
}

Adim Adim Yapilacaklar:
1. Donanimi Kur
e Buzzer’i dogru pinlere bagla (D31 ve GND’ye direngle).
e Baglantilarin gevsek olmamasina dikkat et.
2. Deneyap IDE'yi A¢ ve Kodlari Yapistir
e |DE: https://ide.deneyapkart.org
e Kart baglantisini se¢ ve kodu yapistir.
3. Kodu Karta Yiikle
e Baglan butonuyla karta baglan.
e YUkle diyerek kodu génder.
4. Sonucu Dinle
e Buzzer'dan melodinin galdigini duymalisin.
e Eger ses ¢cikmiyorsa:
o Buzzer tipi dogru mu (aktif/pasif)?
o Baglantilar dogru mu?
o Kod karta diizgln yuklendi mi?

ipuglar:

- Melodiyi sonsuz tekrar ettirmek istersen loop() icine while(true){...} ile koyabilirsin.
- Farkl melodiler denemek istersen yeni nota[ Jve sure[ ]dizileri yazabilirsin.
- Her notadan sonra noTone(buzzerPin); eklemek sesi netlestirir.
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9. Proje Adi: OLED ile Google Dinozor Simiilasyon Oyunu

Gerekli Malzemeler:
e 1 Adet Deneyap Kart 1A
1 Adet Deneyap OLED Ekran
1 Adet Buton
1 Adet 220 ohm Direng
4 Adet Jumper Kablo
1 Adet 12C Baglanti Kablosu

Proje Devre $Semasi:

Proje Kodlari :

#include <Wire.h>
#include <Adafruit_GFX.h>
#include <Adafruit_SSD1306.h>

#define SCREEN_WIDTH 128
#define SCREEN_HEIGHT 64
#define OLED_RESET -1

Adafruit_SSD13@6 display(SCREEN_WIDTH, SCREEN_HEIGHT, &Wire, OLED_RESET);

const int buttonPin = DO;

int buttonState = 9;

bool isJumping = false; // baslangi¢taki deger

int dinoY = 34; // €izginin Ustine hizalama (konum belirleme)
int velocity = ©;

int maxObstacles = 3; // ekrana ¢ikacak maksimum engel sayisti

int obstacleWidth = 10;

int gap = 50; // Engel gruplari arasindaki bosluk
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struct Obstacle { //engel class tanimlamast
int x; //ekRranda kaydirma konumu

bool isActive;

}s

Obstacle obstacles[3]; // Dizinin boyutu maxObstacles'a gbore ayarlandir yani
maksimum 3 engel ayni anda gonderilebilir
int score = 0;
bool gameOver = false;
void setup() {
pinMode(buttonPin, INPUT);
if (!display.begin(SSD1306_SWITCHCAPVCC, ©x3D)) { //oled ekran baslatma ve
oled ekrani adresine ulagma, bu adres 0x3D veya 0x3C dir.
Serial.println(F("SSD1306 allocation failed"));
for (55);
}
display.display();
delay(2000);
display.clearDisplay();
Serial.begin(115200);
// Engelleri baslangi¢ pozisyonuna yerlestir
for (int i = @; i < maxObstacles; i++) {
obstacles[i].x = SCREEN_WIDTH + i * (obstacleWidth + gap);

obstacles[i].isActive = true;

¥
void loop() {

if (!gameOver) {
buttonState = digitalRead(buttonPin);
if (buttonState == HIGH && !isJumping) {
isJumping = true; //butona basildiginda dino ziplar
velocity = -10;
}
if (isJumping) {
dinoY += velocity;
velocity += 1;
if (dinoY >= 34) { // Cizginin lstiine inme kontrolii
dinoY = 34;
isJumping = false;

velocity = 0;
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// Engelleri hareket ettir
for (int i = @; i < maxObstacles; i++) {
if (obstacles[i].isActive) {
obstacles[i].x -= 3; // Engellerin daha hizl1 hareket edebilmesi i¢in
bu sayiy1 arttirabilirsiniz
if (obstacles[i].x + obstacleWidth < @) {
obstacles[i].x = SCREEN_WIDTH + random(®, maxObstacles) *
(obstacleWidth + gap); // engellerin ka¢ tane ve nereden gelecedi burada
belirtilir
obstacles[i].isActive = false;
}
// Dinozor 1ile ¢arpisma Rontrolii
if (obstacles[i].isActive && obstacles[i].x <= 25 && obstacles[i].x +
obstacleWidth >= 10 && dinoY + 20 >= 34) { // dino ile ayni koordinatlar
oldugunda
gameOver = true;
// oyunu bitir
}

}

// Yeni engel ekleme
for (int i = @; i < maxObstacles; i++) {
if (lobstacles[i].isActive) {
obstacles[i].x = SCREEN_WIDTH + random(®, maxObstacles) *
(obstacleWidth + gap);
obstacles[i].isActive = true;

score++; // Her yeni engelde skoru artir

}
} else {
if (digitalRead(buttonPin) == HIGH) { // oyun bittiginde butona basilir
ve bastan baslanir

resetGame();

}
display.clearDisplay();

drawGround();
drawDino(dinoY);
for (int i = @; i < maxObstacles; i++) {
if (obstacles[i].isActive) {
drawObstacle(obstacles[i].x); // belirlenen koordinatlara engel ¢izilir

ve hareket esnasinda kRorunmasi saglanir
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}

drawScore();

if (gameOver) {
drawGameOver();

}

display.display();

delay(50);

void drawGround() {
display.drawLine(@, 50, 128, 50, SSD1306 WHITE); // (Cizgiyi 50'ye
kRonumlandirdik

}

void drawDino(int y) {
display.fillRect(10, y, 15, 20, SSD1306 WHITE); // Dinozorun boyu 28,
genigligi 15 olarak belirlendi ve fillRect() ile 1i¢i dolu cisim haline geldi

}

void drawObstacle(int x) {
display.fillRect(x, 40, obstacleWidth, 10, SSD1306 WHITE); // Engeli 46'a
hizaladik

}

void drawScore() { //skor yazdirma
display.setTextSize(1);
display.setTextColor(SSD1306_WHITE);
display.setCursor(70, 0);
display.print("Score: ");

display.println(score);

void drawGameOver() { //game over ekrani
display.setTextSize(2);
display.setTextColor(SSD1306 WHITE);
display.setCursor(20, 20);
display.println("Game Over");
display.setTextSize(1);
display.setCursor(35, 40);
display.print("Score: ");
display.println(score);
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void resetGame() {
score = 0;
dinoY = 34;
velocity = 0;
isJumping = false;
gameOver = false;

for (int i = @; i < maxObstacles; i++) {

obstacles[i].x = SCREEN_WIDTH + i * (obstacleWidth + gap);

obstacles[i].isActive = true;

Kodun Ozeti:

Dinozor: fillRect() ile ciziliyor, sabit konumda.

Ziplama: Butona basildiginda yukari firlar, sonra asagi iner (yercekimi efekti).
Engeller: Ekranin sagindan sola dogru hareket eder.

Carpisma: Dinozor ve engel ayni hizadaysa oyun biter.

Skor: Gegilen her engel icin artar.

Game Over: Ekranda yazi ¢ikar, butonla yeniden baslatilir.

Baglantilari Semasi (Devre Semasi):
e OLED Ekran:
o VCC - 3.3V
o GND — GND
o SDA — SDA (D4)
o SCL — SCL (D5)

o Birucu — DO pinine
o Diger ucu — GND’ye
o DO ile 3.3V arasina 220Q direng
/" Bu baglantilar genelde sabittir ama Deneyap kart pinlerine gére kiigiik degisiklikler
olabilir.

Kurulum ve Kod Yiikleme:
1. Deneyap Kart IDE’yi indir:
https://ide.deneyapkart.org/

2. Gerekli kutiphaneler:
o Adafruit_GFX.h
o Adafruit_SSD1306.h

3. Kart baglantisini yap ve kodu yiikle.

1%

KART


https://ide.deneyapkart.org/

“r === 7 4
\ 94 T
. \x,IE N

TURKIYE
TEKNOLOJ DEN KART
TAKIMI

Adim Adim Yapilacaklar:

Adim 1: Donanimi Kur

e OLED ve butonu Deneyap Kart’a bagla.

e Direnci dogru bagladigindan emin ol.
Adim 2: Kodu IDE’ye Yapistir

e Yukarida verdigim tam kodu kullan.

e Serial.begin(115200); kismi kartin ¢alistigini kontrol etmek igin seri portu acar.
Adim 3: Kiitiiphaneleri Yiikle

e Adafruit_ SSD1306 ve Adafruit GFX kitliphanelerini yikle.

e Deneyap IDE kullaniyorsan otomatik gelir, Arduino IDE’de manuel eklemen

gerekebilir.

Adim 4: Kodu Karta Yiikle
e Dogru kart ve port segili mi kontrol et.
e YUukledikten sonra ekranin geldigini ve butona bastiginda dinozorun zipladigini
kontrol et.
Adim 5: Oyunu Test Et
e Dinozoru ziplat, engelden kagcir, skoru takip et.
e Carpinca "Game Over" yazisini gérmelisin.
e Yeniden baslatmak igin butona tekrar bas.

Hatirlatma:
e OLED ekran 12C protokollyle galistidi icin sadece 2 veri hatti yeterli.
e Engeller Obstacle isimli bir yapi (struct) ile tanimlaniyor. Ekranda 3 taneye kadar
engel olabilir.
e Fiziksel efekt icin "yercekimi" gibi basit bir mantik var (velocity ve dinoY).

Ek Linkler:
e https://qgithub.com/adafruit/Adafruit SSD1306
e h ://aithub.com fruit/Adafruit-GFX-Libr.

e htitps://ide.deneyapkart.org


https://github.com/adafruit/Adafruit_SSD1306
https://github.com/adafruit/Adafruit-GFX-Library
https://ide.deneyapkart.org
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10. Proje Adi: Cevresel Giivenlik ve Uyan Sistemi

Gerekli Malzemeler:

1 Adet Deneyap Kart 1A

1 Adet Buzzer

1 Adet Gaz Sensori

1 Adet Deneyap Basing Olger
1 Adet Li-Po Pil

6 Adet Jumper Kablo

1 Adet 12C Baglanti Kablosu

Proje Devre Semasi:

+ E603450 7B20
E7B02-D60-1
+ 1000mAh 3.7V

BurzLyy

/IWiring
/*
Tiirkce

- **MQ-2 Gaz Sensori**:
- VCC pinini Deneyap Kart 1A'nin 5V pinine baglayin.
- GND pinini Deneyap Kart 1A'nin GND pinine baglayin.
- AOUT (Analog Cikig) pinini, Deneyap Kart 1A'nin AO pinine baglayin.
- **Aktif Buzzer**:
- Buzzerin + pinini Deneyap Kart 1A'nin DO pinine baglayin.
- Buzzerin - pinini GND pinine baglayin.
- **Deneyap Basing Olger**:
- 12C haberlesme konnektéri Uzerinden Deneyap Kart 1A'ya zincirleme (daisy-chain)
baglanti yaparak baglayin.

English

- *MQ-2 Gas Sensor**:
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- Connect the VCC pin to the 5V pin of the Deneyap Kart 1A.
- Connect the GND pin to the GND pin of the Deneyap Kart 1A.
- Connect the AOUT (Analog Output) pin to the AO pin of the Deneyap Kart 1A.
- **Active Buzzer**:
- Connect the + pin of the buzzer to the DO pin of the Deneyap Kart 1A.
- Connect the - pin of the buzzer to the GND pin.
- **Deneyap Pressure Measurer**:
- Connect in a daisy-chain configuration to Deneyap Kart 1A via the 12C communication
connector.
*/

Proje Kodlari:

#include <Deneyap_BasincOlcer.h>
#include <DeneyapTelegram.h>
#include <WiFi.h>

#include <WiFiClientSecure.h>

AtmosphericPressure BaroSensor;
DeneyapTelegram telegram;

WiFiClientSecure client;

// WiFi1 aginizin adini giriniz. (Enter your WiFi SSID here.)

const char* ssid = "YOUR_WIFI_SSID";

// WiFi gifrenizi giriniz. (Enter your WiFi password here.)

const char* password = "YOUR_WIFI_PASSWORD";

// Telegram bot tokeninizi giriniz. (Enter your Telegram bot token here.)
#tdefine BOTtoken "YOUR_BOT_TOKEN"

// Telegram chat kimliginizi giriniz. (Enter your Telegram chat ID here.)
#define CHAT_ID "YOUR_CHAT ID"

const float maxTemperature = 50.0;

-10.0;

const float minTemperature

const float maxPressure

1600.0;

const float minPressure 600.0;

const int maxGasAnalog

2000;
50;

const int minGasAnalog

#tdefine buzzerPin DO
#define MQ2_ANALOG_PIN A®©
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void setup() {

Serial.begin(115200);
delay(1000);

BaroSensor.begin(0x76);
pinMode(buzzerPin, OUTPUT);
client.setInsecure();

Serial.print("WiFi'ye baglaniliyor: (Connecting to WiFi: )");

Serial.println(ssid);
WiFi.begin(ssid, password);
while (WiFi.status() != WL_CONNECTED) {
Serial.print(".");
delay(500);
}
Serial.println("WiFi'ye baglandi. (Connected to WiFi.)");
Serial.print("IP adresi: (IP Address: )");
Serial.println(WiFi.localIP());
telegram.begin(BOTtoken);

telegram.send(CHAT_ID, "Cihaz baglandi. (Device connected.)");

pinMode(buzzerPin, OUTPUT);
pinMode (MQ2_ANALOG_PIN, INPUT);

void loop() {

float pressure = BaroSensor.getPressure();
float temperature = BaroSensor.getTemp();
int gasAnalog = analogRead(MQ2_ANALOG_PIN);
Serial.print("Basing¢: (Pressure: )");
Serial.println(pressure);
Serial.print("Sicaklik: (Temperature: )");
Serial.println(temperature);
Serial.print("Gaz Seviyesi: (Gas Level: )");
Serial.println(gasAnalog);

if (temperature > maxTemperature) {

DENEYNZ KART

telegram.send(CHAT_ID, "Sicaklik tehlikeli seviyeye ulasti. (Temperature

reached dangerous level.)");

String tempMessage = "Sicaklik (Temperature):

ocll;

telegram.send(CHAT_ID, tempMessage);
digitalWrite(buzzerPin, HIGH);

} else if (temperature < minTemperature) {

+ String(temperature) +
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telegram.send(CHAT_ID, "Sicaklik tehlikeli seviyeye diisti. (Temperature

dropped to dangerous level.)");

String tempMessage = "Sicaklik (Temperature): + String(temperature) +
ocns
telegram.send(CHAT_ID, tempMessage);
digitalWrite(buzzerPin, HIGH);
}
if (pressure > maxPressure) {
telegram.send(CHAT_ID, "Basing¢ tehlikeli seviyeye ulasti. (Pressure

reached dangerous level.)");

String pressureMessage = "Basin¢ (Pressure): + String(pressure) +
hPa";
telegram.send(CHAT_ID, pressureMessage);
digitalWrite(buzzerPin, HIGH);
} else if (pressure < minPressure) {
telegram.send(CHAT_ID, "Basin¢ tehlikeli seviyeye diistii. (Pressure dropped

to dangerous level.)");

String pressureMessage = "Basin¢ (Pressure): + String(pressure) +
hPa";
telegram.send(CHAT_ID, pressureMessage);
digitalWrite(buzzerPin, HIGH);
}
if (gasAnalog > maxGasAnalog) {
telegram.send(CHAT_ID, "Gaz tehlikeli seviyeye ulasti. (Gas reached
dangerous level.)");

String gasMessage = "Gaz seviyesi (Gas level): + String(gasAnalog);
telegram.send(CHAT_ID, gasMessage);
digitalWrite(buzzerPin, HIGH);
} else if (gasAnalog < minGasAnalog) {
telegram.send(CHAT_ID, "Gaz tehlikeli seviyeye diistii. (Gas dropped to
dangerous level.)");

String gasMessage = "Gaz seviyesi (Gas level): + String(gasAnalog);
telegram.send(CHAT_ID, gasMessage);
digitalWrite(buzzerPin, HIGH);
}
if (temperature >= minTemperature && temperature <= maxTemperature &&
pressure >= minPressure && pressure <= maxPressure && gasAnalog >=
minGasAnalog && gasAnalog <= maxGasAnalog) {
digitalWrite(buzzerPin, LOW);
}
delay(1000);
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Projeyi Gergeklestirme Adimlari:

Amag: MQ-2 Gaz Senso6ru havadaki gaz yogunlugunu dlgerek analog veri Uretir. Deneyap
Basing Olger modill ise hava basincini (hPa cinsinden) ve sicakligi (°C cinsinden) belirler.
Tim veriler her saniye giincellenerek seri port ekraninda gérintilenir. Olgiilen degerlerin
belirlenen alt ve Ust esiklerin digina ¢ikmasi durumunda Telegram botu araciligiyla ilgili chat
ID’ye bildirim génderilir ve buzzer aktif hale getirilerek sesli uyari verilir.

1. Devreyi Kurma:

v MQ-2 Gaz Sensori:
VCC — Deneyap Kart'taki 5V pinine
GND — Deneyap Kart'taki GND pinine
AOUT — Deneyap Kart’taki AO pinine

v Aktif Buzzer:
+ — Deneyap Kart’taki DO pinine
- — Deneyap Kart'taki GND pinine

v Deneyap Basing Olger, 12C konnektorii ile dogrudan Deneyap Kart’a baglanir.

4. Gerekli Yazilimlar

Projeyi calistirmak igin bilgisayariniza Ardunio Ide’yi kurmaniz gerekir:
Arduino IDE: Kod yazmak ve Deneyap Kart’a ylklemek icin kullanilir.
Bilgisayarina uygun olan strimu indir.(Windows, Mac, vs.)

Kurulumu tamamla.

Deneyap Kart 1A Tanitimi (Board Ekleme)
Arduino IDE iginde, Deneyap Kart 1A'y tanitmak icin asagidaki adimlari izleyin:

1. Arduino IDE'yi agin.
2. Araclar > Kart > Kart Yoneticisi yolunu izleyin.
3. Aglilan listede "Deneyap Kart" yazin ve gikan paketi ylkleyin.

Gerekli Kitliphaneleri Yukleme:
Bu projede kullanilan sensérlerin ve Telegram 6zelliginin ¢alismasi igin 2 adet kitiphane
gereklidir:

1. Deneyap_BasincOlcer

2. DeneyapTelegram

Bu kutlphaneleri yiklemek igin:
Arduino IDE'de Ust menuden Araclar > Kltuphane Ydneticisi yolunu izleyin.
Arama kutusuna her bir kitiphane adini yazin ve gikan sonucu "YUkle" butonuyla yukleyin.

3. Kodu Karta Yiikleme:

Katiphaneleri yikledikten sonra verilen kodu ekrana yapistirabilir ve asagidaki adimlari
izleyebilirsiniz.

Kodu karta ylklemek icin dncelikle uygun olan karti segmemiz gerekmektedir.

Arduino IDE’de, Araglar > Kart > “Deneyap Kart 1A” segin.
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Port kismindan USB’ye bagl karti segin.

Araglar > Port > (COM3, COM4,COM5 vb.)

Bu baglanti noktasi, senin bilgisayarindaki USB portuna bagl Deneyap Karti temsil eder.
Kart takiliysa bu kisim gorunur, takili degilse “Port” segenedi gri olabilir.

Hangisi dogru port dersen:
Portu segmeden 6nce USB'yi ¢ikar — listede ne var?
USB'yi tekrar tak — yeni gelen port, senin kartindir.

“¢/” simgesiyle kodu derleyin.
“=” butonuna basarak karta yukleyebilirsiniz.

4. Telegram Uyari Sistemi
Bu projede, tehlikeli sicaklik, gaz veya basing durumunda:

v Buzzer caligir.
v Telegram Uzerinden mesaj gider.

Telegram mesaj drnekleri:

“Sicaklik tehlikeli seviyeye ulasti. (Temperature reached dangerous level.)”
"Basing tehlikeli seviyeye ulasti. (Pressure reached dangerous level.)"
"Gaz tehlikeli seviyeye ulasti. (Gas reached dangerous level.)"

Hatirlatma:

Karti dogru sectiginizden, kutiphaneleri dogru yuklediginizden emin olun. Adimlari
gerceklestirdigginiz halde kod ylklenmediyse USB kablonuzun temassizlik yapip
yapmadigini kontrol edebibilirsiniz.

Ek Dosya Linkleri:
Arduino IDE indirme baglantisi: https://www.arduino.cc/en/software/
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11. Proje Ad : Mikrofon ile Motor Kontrolii

Deneyap Mikrofon ile ses ile komut alan motor kontrol uygulamasi.

Deneyap Mikrofon Modullu ile tetiklenerek Deneyap Cift Kanalli Motor Sdrtcu ile
baglanan DC motorlari kontrol eden bir sistem kurulmustur.

Gerekli Malzemeler:

1 Adet Deneyap Kart 1A
1 Adet Li-Po Pil
2 Adet DC Motor
1 Adet Deneyap Mikrofon Sensori
1 Adet Deneyap Motor Sirtcu Karti
4 Adet Jumper kablo
e 2 Adet I2C Baglanti Kablosu
Proje Devre Semasi:

Proje Kodlari :
#include <Deneyap_Mikrofon.h> // Deneyap Mikrofon kutuphanesi

eklenmesi
#include <Deneyap_CiftKanalliMotorSurucu.h> // Deneyap ¢ift Kanalli1 Motor

Siiriiciiriitiiphanesi eklenmesi

#define threshold 520 // Verilen esik degeri ortamin
ses durumuna goére istenilen deger iledegistirilmeli.

DualMotorDriver MotorSurucu; // DualMotorDriver 1ic¢cin
classtanimlanmast

Microphone Mikrofon; // Microphone ig¢in class
tanimlamas1

bool flag = 0;
void setup() {
Serial.begin(115200);
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if (!MotorSurucu.begin(@x16)) { // begin(slaveAdress) fonksiyonu ile
cihazlarin haberlesmesi baglatilmasi, varsayilan:
begin(6x16,500), frekans : 500Hz
delay(3000);
Serial.println("I2C baglantisi basarisiz"); // I2C baglantisi basarisiz
olursa seriport ekRranina yazdirilmasi
while (1);
}
if (!Mikrofon.begin(@x35)) { // begin(slaveAdress) fonksiyonu ile
cihazlarin haberlesmesibaslatilmasi
delay(3000);
Serial.println("I2C baglantisi basarisiz "); // I2C baglantisi1 basarisiz
olursa serimonitore yazdirilmasi
while (1);
}
pinMode (LED_BUILTIN, OUTPUT);
}
void loop() {
uintl6_t SesDeger = Mikrofon.ReadMicrophoneAnalog(); // Ses degerinin
okunmasi
Serial.print("Ses Degeri: ");
Serial.println(SesDeger); // Ses verisi seri monitoreyazildi
if (SesDeger > threshold) {
flag = !flag;
Serial.println("####Ses Algilandi####");
Serial.print(" ");
Serial.print(flag);
digitalWrite(LED_BUILTIN, HIGH);
}
if (flag) {
MotorSurucu.StandbyMode (ENABLE) ;
MotorSurucu.MotorDrive(MOTOR1, 80, 1); // Birinci motor calistirilmasti.
%80dutycyle hiz1 ile ileri yonde hareket edilmesi
MotorSurucu.MotorDrive (MOTOR2, 80, 1); // lkinci motor calistirilmast.
%75dutycyle hizi ile geri yonde hareket edilmesi
if (MotorSurucu.CheckMotorError() == 1)

Serial.println("HATA !!! Liitfen motorlari kontrol edin");
} else
MotorSurucu.StandbyMode (DISABLE) ;
delay(100);
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Devre Kurulumu (Baglantilar) :

1. Motor Surtci Kartini Deneyap Kart’a 12C protokolu ile bagla.
o Genellikle SDA ve SCL pinleri Gzerinden baglanti kurulur.
2. DC Motorlari motor sirtcu ¢ikislarina bagla.
o M1 ve M2 cikislari motorlar i¢in kullanilr.
3. Mikrofon Modulu yine 12C Gzerinden Deneyap Kart’a baglanir.
4. Gug Kaynag (Pil) ile motor siiriici ve motorlara yeterli voltaj saglanmahdir.
o Deneyap Kart da USB veya pil ile beslenebilir.
Not: Baglantilarda + ve - uglarina dikkat etmeyi unutma. Ses sensoéri ve motor suricu
modullerinin adresleri kart Gzerinden 12C ile okunur.

Adim Adim Anlatim :
1. Gerekli Malzemeleri Hazirlayin
2. Devre Baglantilarini Yapin
a) Mikrofon Modiiliinii Baglayin
e Mikrofon modulinud 12C haberlesmesiyle Deneyap Kart'a baglayin.
e SDA — SDA, SCL — SCL, VCC — 3.3V, GND — GND
b) Motor Siiriicii Kartini Baglayin
e Motor slriclyu de 12C ile Deneyap Kart'a baglayin.
e SDA — SDA, SCL — SCL, VCC — VIN veya 5V, GND — GND
c) DC Motorlari Baglayin
e Motorlari motor surtcu kartindaki M1 ve M2 cikiglarina takin.
(istersen sadece bir motor da kullanabilirsin.)
d) Pili Baglayin
e Pil ile motorlara ayri gii¢c saglayin.
e Pilin voltaji motorlara uygun olmali (6rnegin 6V).

3. Kodlari Deneyap Kart’a Yiikleyin
Arduino IDE ya da Deneyap IDE (izerinde asagidaki adimlari izleyin:
a) Kutiphaneleri Kurun

%/
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e Deneyap_ Mikrofon.h ve Deneyap_CiftKanalliMotorSurucu.h kitiphanelerini yikleyin.

b) Kodlari Yiikleyin
Kodlari agagidaki gibi yukleyin:

4. Projeyi Calistirin
e Projeyi ¢aligtirin, seri monitéri agin.
Ortama bir ses verin (6rnegin alkig).
Ses degeri esik degerden yiiksekse motorlar calismaya baslar.
Tekrar ses verildiginde motorlar durur.
Yani her ses sinyali bir agma/kapama komutu gibi calisir.

| Dikkat Edilmesi Gerekenler
e Esgik degeri olan threshold (520), ses ortamina gore artirilip azaltilabilir.
e Motor surlcuye baglanan motorlar ¢cok yuksek voltajla beslenmemeli.
e |12C baglantilar dogru pinlere yapilmali (SDA/SCL).
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12. Proje Adi: Kart Hareketi ile LED Kontrolii

Gerekli Malzemeler:

1 Adet Deneyap Kart

1 Adet 9 Eksen Ataletsel Olgiim Mod(ilii
1 Adet Led

7 Adet Direng

1 Adet Breadboard

8 Adet Jumper kablo

Proje Devre Semasi:

Proje Kodlari:

#include <Deneyap_Eksen.h> // Zip olarak eklenmelidir:
https://github.com/K4lender/Deneyap ERsen

LSM6DSM IMU;

float pitch, roll, yaw;

void setup() {
Serial.begin(115200);
IMU.begin(0x6B);
pinMode (D@, OUTPUT);
pinMode (D1, OUTPUT);

pinMode (D12, OUTPUT);
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pinMode (D13, OUTPUT);

pinMode (D4, OUTPUT);

pinMode (D8, OUTPUT);

pinMode (D9, OUTPUT);

Serial.println("Kalibrasyon basladi...");

IMU.calibrateRollPitchYaw();

Serial.println("Kalibrasyon bitti...");

}
void loop() {

digitalWrite(DO, LOW);

digitalWrite(D1, LOW);

digitalWrite(D12, LOW);

digitalWrite(D13, LOW);

digitalWrite(D4, LOW);

digitalWrite(D8, LOW);

digitalWrite(D9, LOW);

IMU.readRollPitchYaw(pitch, roll, yaw);

Serial.print("X: ");

Serial.println(pitch);

Serial.print("Y: ");

Serial.println(roll);

Serial.print("z: ");

Serial.println(yaw);

if (pitch > -5 && pitch < 5) {
digitalWrite(D12, HIGH);

} else if (pitch > -10 && pitch <= -5) {
digitalWrite(D13, HIGH);

} else if (pitch > -15 && pitch <= -10) {
digitalWrite(D1, HIGH);

} else if (pitch <= -15) {

digitalWrite(DO, HIGH);
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} else if (pitch > 5 && pitch <= 10) {
digitalWrite(D4, HIGH);

} else if (pitch > 10 && pitch <= 15) {
digitalWrite(D8, HIGH);

} else if (pitch > 15) {
digitalWrite(D9, HIGH);

}
delay(20);

Devre Kurulumu Adimlar :
1. Breadboard'u yerlestiriyoruz.
2. Her LED'in kisa bacagini (katot) breadboard Uzerindeki bir ortak eksi (GND) hattina
bagliyoruz.
3. Her LED’in uzun bacagina (anot) birer diren¢ bagliyoruz.
4. Her direng ¢ikisina bir jumper kablo takip su pinlere baglyoruz:
o DO, D1, D12, D13, D4, D8, D9
(Toplam 7 pin, her biri bir LED’i kontrol edecek.)
5. Breadboard’un eksi hattini Deneyap Kart'in GND pinine baglayarak devreyi
tamamliyoruz.
6. IMU sensérind 12C baglantisi ile Deneyap Kart'a bagliyoruz. (Genelde SDA/SCL
pinleri tGzerinden)
s# Not: IMU’nun adresi 0x6B olarak tanimlanmis, baglanti buna gére yapilmali.

Kodlama Adimlari :
1. Kodun baginda gerekli kitiphane ekleniyor:
#include <Deneyap_Eksen.h>
2. IMU baglatiliyor ve kalibrasyon yapiliyor.
& Kalibrasyon siirecinde kart sabit tutulmali. Aksi halde egim hesaplamalari yanlis olur.
3. setup() kisminda tim LED pinleri ¢ikis olarak ayarlaniyor.
4. loop() iginde:
o Once tim LED’ler séndriliiyor (LOW).
o IMU Uzerinden pitch (X ekseni egimi) okunuyor.
o EQJim degerine gbre, belirlenen araliklara karsilik gelen LED yakiliyor.

Pitch Degeri ve LED Tepkileri :
Pitch Agisi Yakilan LED Pin

-15° ve alti DO
-15° ile -10° arasi D1
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Pitch Acisi Yakilan LED Pin
-10° ile -5° arasi D13

-5° ile +5° arasi D12 (notr)

+5° ile +10° arasi D4

+10° ile +15° arasi D8

+15° lizeri D9

Ek Dosya Linkleri:

e Deneyap Kart Projeleri : https://deneyapkart.org/projeler/kart-hareketi-ile-led-kontrolu
e Deneyap Kart IDE indirme baglantisi: https://www.deneyapkart.org/
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13. Proje Adi: Deneyap Mini ile XOX Oyunu

Bu projede, Deneyap Kart ve bir Deneyap Oled ekran kullanarak klasik XOX (Tic-Tac-Toe)
oyununu elektronik bir formatta gerceklestireceksiniz. XOX oyunu, kullanicinin cpu ile 1zgara
uzerinde X ve O sembollerini yerlestirerek oynadigdi stratejik bir oyundur.

Gerekli Malzemeler:

1 Adet Deneyap Kart

1 Adet Deneyap Oled Ekran

2 Adet Buton

4 Adet Erkek- Erkek Jumper Kablo
1 Adet 12C kablo

Proje Devre Semasi:

=~ DENEYAP O

33 GND#
®NC oy N

e o o o o
e o o o o
e @ o o o

e o o [E/AS

Proje Kodlari:

#include <SPI.h>
#tinclude <Wire.h>
#include <Adafruit_GFX.h>
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#include <Adafruit_SSD1306.h>

#tdefine BUTTON_MOVE D2

#define BUTTON_OK D3

#define OLED_RESET (-1)

Adafruit_SSD1306 display(128, 64, &Wire, OLED_RESET);
int gameStatus = 9;

int whosplaying = 0;

int winner = -1;

int board[]={0,0,0,
0,0,0,
0,0,0};

void playhuman() {
int humanMove = 0;
bool stayInLoop = true;
bool showDot = false;
long timerPos = millis()-1000;
while (stayInLoop) {
while (board[humanMove] != 9) {
humanMove ++;
if (humanMove >8) humanMove = ©;
}
if (timerPos + 200 < millis()) {
timerPos = millis();
showDot = !showDot;
playhuman_showpos( humanMove, showDot);
}
if (digitalRead(BUTTON_MOVE)==LOW) {
playhuman_showpos( humanMove, false);
humanMove ++;
while (digitalRead(BUTTON_MOVE)==LOW);
bool showDot = false;
long timerPos =-1000;
}
if (digitalRead(BUTTON_OK )==LOW) stayInLoop = false;
delay(100);
}

board[humanMove] = 1;
}
void playhuman_showpos(int humanMove, bool showDot) {
display.setTextSize(2);
if (humanMove == @) display.setCursor( 5, 5);
else if (humanMove == 1) display.setCursor(25, 5);
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else
else
else
else
else
else
else

if
if
if
if
if
if
if

(humanMove
(humanMove
(humanMove
(humanMove
(humanMove
(humanMove
(humanMove

2)
3)
4)
5)
6)
7)
8)

display.
display.
display.
display.
display.
display.
display.

setCursor(45, 5);
setCursor( 5,25);
setCursor(25,25);
setCursor(45,25);
setCursor( 5,45);
setCursor(25,45);
setCursor(45,45);
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if (showDot) display.setTextColor(WHITE); else display.setTextColor(BLACK);
display.print("?");

display.display();

}

void playcpu() {

int cpumove =

if (cpumove >=0) {

checkboard(2);

board[ cpumove] = 2;

}
else {
cpumove = checkboard(1);
if (cpumove >=0) {
board[ cpumove] = 2;
}
while (cpumove < 0) {
int randomMove = random(10);
if (randomMove >=0 && randomMove <=8 && board[randomMove] == @) {
cpumove = randomMove;
}
}
board[ cpumove] = 2;
}
}
int checkboard(int x){
if (board[0]==0 &_& board[1]==x && board[2]==x) return 0;
else if (board[@]==x && board[1]==0 && board[2]==x) return 1;
else if (board[@]==x && board[1]==x && board[2]==0) return 2;
else if (board[3]==0 && board[4]==x && board[5]==x) return 3;
else if (board[3]==x && board[4]==0 && board[5]==x) return 4;
else if (board[3]==x && board[4]==x && board[5]==0) return 5;
else if (board[6]==0 && board[7]==x && board[8]==x) return 6;
else if (board[6]==x && board[7]==0 && board[8]==x) return 7;
else if (board[6]==x && board[7]==x && board[8]==0) return 8;
else if (board[0]==0 && board[3]==x && board[6]==x) return 0;
else if (board[@]==x && board[3]==0 && board[6]==x) return 3;
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else
else
else
else
else
else
else
else
else
else
else
else
else

else

}

if
if
if
if
if
if
if
if
if
if
if
if
if

(board[@]==x
(board[1]==0
(board[1]==x
(board[1]==x
(board[2]==

(board[2]==x
(board[2]==x
(board[0]==0
(board[0]==x
(board[@]==x
(board[2]==0
(board[2]==x
(board[2]==x

void checkWinner() {

winner = 3;

else
else
else
else
else
else
else
else
else
else
else
else
else
else
else

if (winner

if
if
if
if
if
if
if
if
if
if
if
if
if
if
if
if

(board[@]==
(board[3]==1
(board[6]==
(board[@]==1
(board[1]==
(board[2]==1
(board[@]==
(board[2]==1
(board[@]==
(board[3]==2
(board[6]==
(board[@]==2
(board[1]==2
(board[2]==2
(board[@]==
(board[2]==2
3) {

&&
&&
&&
&&
&&
&&
&&
&&
&&
&&
&&
&&
&&

&&
&&
&&
&&
&&
&&
&&
&&
&&
&&
&&
&&
&&
&&
&&
&&

for(int i=@;i<9;i++)

}

void resetGame() {

board[3]==x
board[4]==x
board[4]==

board[4]==x
board[5]==x
board[5]==0
board[5]==x
board[4]==x
board[4]==0
board[4]==x
board[4]==x
board[4]==0
board[4]==x

board[1]==
board[4]==1
board[7]==
board[3]==1
board[4]==
board[5]==1
board[4]==
board[4]==1
board[1]==
board[4]==2
board[7]==
board[3]==2
board[4]==2
board[5]==2
board[4]==
board[4]==2

&&
&&
&&
&&
&&
&&
&&
&&
&&
&&
&&
&&
&&

&&
&&
&&
&&
&&
&&
&&
&&
&&
&&
&&
&&
&&
&&
&&
&&

board[6]==9)
board[7]==x)
board[7]==x)
board[7]==0)
board[8]==x)
board[8]==x)
board[8]==0)
board[8]==x)
board[8]==x)
board[8]==0)
board[6]==x)
board[6]==x)
board[6]==0)

board[2]==1)
board[5]==1)
board[8]==1)
board[6]==1)
board[7]==1)
board[8]==1)
board[8]==1)
board[6]==1)
board[2]==2)
board[5]==2)
board[8]==2)
board[6]==2)
board[7]==2)
board[8]==2)
board[8]==2)
board[6]==2)

if (board[i]==0) winner=0;

for(int i=0;i<9;i++) board[i]=0;

winner = 0;

gameStatus = O;

return 6;
return 1;
return
return 7;
return 2;
return 5;
return 8;
return ©
return 4
return 8;
return 2
return 4
return 6;

return

winner=1;
winner=1;
winner=1;
winner=1;
winner=1;
winner=1;
winner=1;
winner=1;
winner=2;
winner=2;
winner=2;
winner=2;
winner=2;
winner=2;
winner=2;

winner=2;

DENEYNZ KART
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void boardDrawing() {
display.clearDisplay();
display.setTextColor (WHITE);
display.drawFastHLine(©, 21, 64, WHITE);
display.drawFastHLine(©, 42, 64, WHITE);
display.drawFastVLine(21, @, 64, WHITE);
display.drawFastVLine(42, @, 64, WHITE);
display.setTextSize(2);
display.setCursor( 5, 5); display.print(charBoard(9));
display.setCursor(25, 5); display.print(charBoard(1)); display.setCursor(45,
5); display.print(charBoard(2));
display.setCursor( 5,25); display.print(charBoard(3));
display.setCursor(25,25); display.print(charBoard(4));
display.setCursor(45,25); display.print(charBoard(5));
display.setCursor( 5,45); display.print(charBoard(6));
display.setCursor(25,45); display.print(charBoard(7));
display.setCursor(45,45); display.print(charBoard(8));
display.display();
delay(200);
}
String charBoard(int x) {
if (board[x] == @) return " ";
if (board[x] == 1) return "o";
if (board[x] == 2) return "x";
return "?";
}
void setup() {
randomSeed(analogRead(0));
pinMode (BUTTON_MOVE, INPUT_PULLUP);
pinMode (BUTTON_OK ,INPUT_PULLUP);
display.begin(SSD1306_SWITCHCAPVCC, ©x3D);
delay(500);
display.clearDisplay();
display.setTextColor(WHITE);
display.display();
whosplaying = 2;
while ( whosplaying <@ || whosplaying > 1) whosplaying = random(2);
}
void loop() {
if (gameStatus == 0){
resetGame();

boardDrawing();
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gameStatus = 1;
winner = 0;
}
if (gameStatus == 1){
while (winner == @) {
display.setTextSize(2);
if (whosplaying == @) {
display.setCursor( 72,25); display.print("CPU");
display.display();
delay(1000);
playcpu();
whosplaying =1;
}
else {
display.setCursor( 72,25); display.print("You");
display.display();
playhuman();
whosplaying =0;
}
boardDrawing();
delay(500);
checkWinner();
if (winner > 0) {
if (winner == 3) {
display.setTextSize(2); display.setCursor( 68, 25);
display.print("Draft");
}
else {
display.setTextSize(2); display.setCursor( 72, 25);
if (winner == 1) { Serial.println(F("You"));
display.print("You"); display.setCursor( 72, 45); display.print("win"); }

else { Serial.println(F("CPU"));

display.print("CPU"); display.setCursor( 72, 45); display.print("wins");

}

display.display();

delay(1000);

while (digitalRead(BUTTON_MOVE)==HIGH && digitalRead(BUTTON_OK
)==HIGH);

}
}

if (whosplaying == @) whosplaying =1; else whosplaying =0;
gameStatus = 0;
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delay(1000);
}

Adim Adim Proje Anlatimi :
1. Gerekli Malzemeleri Hazirla

2. Devre Baglantilarini Yap
OLED Baglantisi:
e OLED ekrani I2C kablosu ile Deneyap Kart'a bagla.
e OLED genelde SDA ve SCL pinleriyle haberlesir (Deneyap Kart’ta zaten 12C portu
var, oraya takman yeterli).
Buton Baglantisi:
e Button 1 (Yon degistirme butonu): D2 pinine bagla
e Button 2 (Se¢im butonu): D3 pinine bagla
e Her butonun bir ucu GND’ye, bir ucu ilgili pine gitmeli. Pull-up direnci i¢sel olarak
Deneyap Kart'ta ayarlanabilir, kodda o kisim var.

3. Kiitiiphaneleri Yiikle
Arduino IDE'de su kutlphanelerin kurulu olmasi gerekiyor:
e Adafruit GFX Library
e Adafruit SSD1306
Arduino IDE > Library Manager (Kutuphane Ydneticisi) > Bu isimlerle aratip yukleyebilirsin.

4. Kodlari Arduino IDE’ye Yiikle
1. Arduino IDE’yi a¢
2. Deneyap Kart igin uygun kart tanimini ytklediginden emin ol (Tools > Board
kismindan)
Verdigin tum kodlari tek bir dosyada ag¢
Kodlari yliklemeden dnce karti USB ile bagla
Araglar (Tools) mendstnden portu se¢ (COMX gibi bir sey yazar)
Upload (YUkle) butonuna tikla

o ok w

Ek Dosya Linkleri:

e https://deneyapkart.org/projeler/deneyap-mini-ile-xox-oyunu
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14. Proje Adi: Deneyap Kart ile “0-9” 7 Segment Sayici Devre

Gerekli Malzemeler:

Deneyap Kart

7 Segment Display

Bilgisayar (Deneyap Kart IDE Kurulu)
220 ohm Direng

Jumper Kablo

Proje Devre Semasi:

FUINCUI-TE-d53

Proje Kodlarzi:

byte pin[ ] = {D3, D4, D5, D6, D7, D8, D9, D1@}; // Deneyap Kart pin dizisi

int number[9][8

{1,
{e,
{1,
{1,
{1,
{e,
{1,
{e,
{1,

1 = { // Sayv dizisi
i, 0, 0, o0, 1, 1, 1}, // 1
e, 1, 0, o, 0, 1, 0}, // 2
e, 9, 0, 0, 0, 1, 0}, // 3
1, 0, 0, 0, 1, 0, 0}, // 4
0, 0, 0, 1, 0, 0, 0}, // 5
@, 0, 0, 1, 0, 0, 0}, // 6
1, 6, 0, 0, 0, 0, 1}, // 7
@, 0, 9, 0, 0, 0, 0}, // 8
1, ©, @, 0, 0, @, 0}, // 9
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void setup() {
for (byte a = 0; a < 8; a++) {
pinMode(pin[a], OUTPUT);

void loop() {
for (int a = 0; a < 9; a++) {
for (int b = @; b < 8; b++) {
digitalWrite(pin[b], number[a][b]);
}
delay(500);

Projeyi Gergeklestirme Adimlari:

Projenin Amaci: Deneyap Kart kullanarak bir 7 segmentli ekran Uzerinde 0'dan 9'a kadar
sayllari sirayla goruntlleyen basit bir sayici devresidir. 7 segmentli ekran, her bir sayiyi
go6stermek igin 7 LED segmentini ve bir adet nokta segmentini kullanir.

1. Devreyi Kurma:

Segment islevi Deneyap Kart Pin
a Ust D3
b Ust Sag D4
c Alt Sag D5
d Alt D6
e Alt Sol D7
f Ust Sol D8
g Orta D9
dp Nokta D10

GND (toprak) bacagini mutlaka breadboard’un GND hattina bagla.
Direng (6rnegin 220 ohm) bir bacagin 6niine konulabilir (genellikle GND ya da ortak
bacakta), bu LED’leri korur.

2. Gerekli Yazilimlar:

Projeyi calistirmak igin bilgisayariniza Ardunio Ide’yi kurmaniz gerekir:
Arduino IDE: Kod yazmak ve Deneyap Kart’a ylklemek icin kullanilir.

Bilgisayarina uygun olan suriimu indir.(Windows, Mac, vs.)
Kurulumu tamamia.

Deneyap Kart 1A Tanitimi (Board Ekleme)

»
<

KART
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Arduino IDE icinde, Deneyap Kart 1A'y1 tanitmak igin asagidaki adimlar izleyin:

1. Arduino IDE'yi acin.
Araglar > Kart > Kart Ydneticisi yolunu izleyin.
Acllan listede "Deneyap Kart" yazin ve ¢ikan paketi yukleyin.

wn

3. Kodu Karta Yiikleme:

Kurulumu tamamladiktan sonra verilen kodun tamamini ekrana yapistirabilir ve asagidaki
adimlar izleyebilirsiniz.

Kodu karta ylklemek icin éncelikle uygun olan karti ve portu se¢gmemiz gerekmektedir.

Arduino IDE’de, Araclar > Kart > “Deneyap Kart 1A” secin.

Port kismindan USB’ye bagli karti segin.
Araglar > Port > (COM3, COM4,COM5 vb.)

Bu baglanti noktasi, senin bilgisayarindaki USB portuna bagl Deneyap Karti temsil eder.
Kart takiliysa bu kisim goérundar, takili degilse “Port” segenegi gri olabilir.

Hangisi dogru port dersen:
o Portu segmeden 6nce USB'yi ¢ikar — listede ne var?
o USBYyi tekrar tak — yeni gelen port, senin kartindir.

“¢/” simgesiyle kodu derleyin.
“=” butonuna basarak karta yikleyebilirsiniz. Kart basarili sekilde sayilari géstermeye
baslar.

4.Sonug:
Ekranda 0’dan 9’a kadar olan sayilar sirayla yanip séner.
Her sayi, LED segmentlerinin farkli kombinasyonlariyla gosterilir.

Hatirlatma:

Karti dogru segctiginizden, kutiphaneleri dogru yuklediginizden emin olun. Adimlari
gerceklestirdiginiz halde kod ylklenmediyse USB kablonuzun temassizlik yapip yapmadigini
kontrol edebilirsiniz.

Ek Dosya Linkleri:
Arduino IDE indirme baglantisi: https://www.arduino.cc/en/software/


https://www.arduino.cc/en/software/

15. Proje Adi: Deneyap Kart ile Radar Yapimi

Gerekli Malzemeler:

e Deneyap Kart 1A

e Servo Motor

e HCSRO04 Ultrasonik Mesafe Sensori
e OLED Ekran

e Bilgisayar (Deneyap Kart IDE Kurulu)

Proje Devre Semasi:

Bu kisimda projeye ait fritzing ¢izimlerine yer verilmemistir.

Proje Kodlari:
#include <Deneyap_Servo.h>

#include <Deneyap OLED.h>
#include <HCSRO4.h>

#tdefine trig DO
#tdefine echo D1

UltraSonicDistanceSensor distanceSensor(trig, echo);
Servo servo;
OLED oled;

int mesafe;

uintl6_t pos;

void setup() {
// put your setup code here, to run once:
Serial.begin(115200);
servo.attach(D4);
oled.begin(0x7A);
oled.clearDisplay();
oled.setTextXY (0, 0);
oled.putString("*Deneyap Radar*");
oled.setTextXY(7, 0);
Oled.pu‘tS‘tr‘ing("****************" 5

}

void loop() {
// put your main code here, to run repeatedly:

for (pos = @; pos < 180; ++pos) {
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servo.write(pos);

mesafe = distanceSensor.measureDistanceCm();

Serial.print("Mesafe = ");

Serial.println(mesafe);

if (pos % 2 == 0) {
oled.setTextXY(3, 0);
oled.putString("Mesafe = ");
oled.setTextXY(3, 9);
oled.putFloat(mesafe);

}
delay(59);

for (pos = 180; pos > ©; --pos) {

servo.write(pos);

mesafe = distanceSensor.measureDistanceCm();

Serial.print("Mesafe = ");

Serial.println(mesafe);

if (pos % 2 == 0) {
oled.setTextXY(3, 0);
oled.putString("Mesafe = ");
oled.setTextXY(3, 9);
oled.putFloat(mesafe);

}
delay(59);

Projeyi Gergeklestirme Adimlari:

1. Devreyi Kurma:
+ Ultrasonik Sensér (HC-SR04):

Sensor Pin Deneyap Kart Pin

VCC 5V
GND GND
TRIG DO
ECHO D1

+ Servo Motor (SG90):

Motor Kablosu Deneyap Kart Pin
Kirmizi (VCC) 5V
Kahverengi (GND) GND

Turuncu (Sinyal) D4
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+ OLED Ekran (12C - SSD1306):

OLED Pin Deneyap Kart Pin

VCC 3.3V
GND GND
SDA D2
SCL D3

v Oled Ekran, 12C konnektori ile dogrudan Deneyap Kart'a baglanir.
2. Gerekli Yazilimlar

Projeyi calistirmak igin bilgisayariniza Ardunio Ide’yi kurmaniz gerekir:
Arduino IDE: Kod yazmak ve Deneyap Kart’a ylklemek icin kullanilir.

Bilgisayarina uygun olan strdmu indir.(Windows, Mac, vs.)
Kurulumu tamamla.

Deneyap Kart 1A Tanitimi (Board Ekleme)
Arduino IDE iginde, Deneyap Kart 1A'y tanitmak icin asagidaki adimlari izleyin:

1. Arduino IDE'yi agin.
2. Araclar > Kart > Kart Yoneticisi yolunu izleyin.
3. Aglilan listede "Deneyap Kart" yazin ve gikan paketi ylkleyin.

Gerekli Kitiiphaneleri Yiukleme:
Ustte "Araglar > Kitiphane Yoneticisi" seg.

Sunlari sirayla ara ve yukle:
e Deneyap_Servo
e Deneyap OLED
e HCSRO04

Bu katiphaneler, sensorleri ve motoru taniyabilmek igin gereklidir.

Arama kutusuna her bir kitiphane adini yazin ve gikan sonucu "Yukle" butonuyla yukleyin.
3. Kodu Karta Yiikleme:

Katiphaneleri yikledikten sonra verilen kodun tamamini ekrana yapistirabilir ve asagidaki
adimlar izleyebilirsiniz.

Kodu karta yuklemek icin dncelikle uygun olan karti ve portu segmemiz gerekmektedir.

Arduino IDE’de, Araclar > Kart > “Deneyap Kart 1A” segin.

Port kismindan USB’ye bagli karti segin.
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Araglar > Port > (COM3, COM4,COM5 vb.)

Bu baglanti noktasi, senin bilgisayarindaki USB portuna bagl Deneyap Karti temsil eder.
Kart takiliysa bu kisim gértnur, takili degilse “Port” segenedi gri olabilir.

Hangisi dogru port dersen:

Portu segmeden 6nce USB'yi ¢ikar — listede ne var?
USB'yi tekrar tak — yeni gelen port, senin kartindir.
“¢/” simgesiyle kodu derleyin.

“=” butonuna basarak karta yUkleyebilirsiniz.

4.Nasil Calisir?
0 Servo motor sada sola doner.
o Uzerindeki sensor her agidan mesafeyi olger.
o Olgiilen mesafe hem seri monitérde hem OLED ekranda gdrundir.

5.Sonug:

Sensoér ¢aligiyor mu diye bak:
= Arduino IDE’'de Araclar > Seri Monitér a¢c — Mesafeler gorinmeli.
= OLED ekranda da "Mesafe = xx cm" yazar.

Hatirlatma:

Karti dogru sectiginizden, kutiphaneleri dogru ylklediginizden emin olun. Adimlari
gerceklestirdiginiz halde kod yiklenmediyse USB kablonuzun temassizlik yapip yapmadigini
kontrol edebilirsiniz. OLED ekran bozuksa, 0x7A adresini 0x3C yapmay1 deneyebilirsiniz.
Eger servo titriyorsa, harici glcle beslemeyi disinebilirsin.

Ek Dosya Linkleri:
Arduino IDE indirme baglantisi: https://www.arduino.cc/en/software/
Proje Detaylarn: https://deneyapkart.org/projeler/deneyap-kart-ile-radar-yapimi-2



https://www.arduino.cc/en/software/
https://deneyapkart.org/projeler/deneyap-kart-ile-radar-yapimi-2
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16. Proje Adi: Deneyap Kart ile Cizgi izleyen Robot
Gerekli Malzemeler:

Deneyap Kart

2 adet DC motor

3 adet Kizilétesi (IR) Modilu

1 Adet Deneyap Cift Kanalli Motor Siirlcu

2 adet Kalem Pil

Aracin mekanik tasarimi igin gereken malzemeler; Tekerlek, Bant, Ara¢ sasesi

Proje Devre Semasi:

Proje Kodlari :
/*

*  Cift Kanall1 DC Motor 1ile ¢izgi izleyen robot o6rnegi,

*  Bu algilayic1r I2C haberlesme protokolii ile ¢alismaktadir.

*
https://docs.deneyapkart.org/tr/content/contentDetail /deneyap-module-deneyap-d
ual-channel-motor-driver-m <------

¥ - > https://github.com/Deneyap
Kart/deneyap-cift-kanalli-motor-surucu-arduino-Library <------

*/

#include <Deneyap_CiftKanalliMotorSurucu.h> // Deneyap Cift Kanall1 Motor
Siiriict Ritlphanesi eklenmesi
DualMotorDriver MotorDriver; // DualMotorDriver i¢in sinif tanimlanmasi

// €izgi izleyen robotun dijital pinlerin tanimlanmasi



const int digitalPin®@ = D7;
const int digitalPinl = D6;
const int digitalPin2 = D5;

void setup() {
Serial.begin(115200); // Seri haberlesmenin baglatilmast

// I2C baglantisinin baslatilmasi ve kontrol edilmesi

if (!MotorDriver.begin(0x16)) { // begin(slaveAdress)
fonksiyonu ile cihazlarin haberlesmesi baslatilmasi
delay(3000);

Serial.println("I2C baglantisi basarisiz"); // I2C baglantisi basarisiz
olursa seri port ekranina yazdirilmasi

while (1); // Baglanti bagarisizsa sonsuz dongii

void loop() {

// Dijital pinlerin okunmasi

int digitalValue@ = digitalRead(digitalPin®@);

int digitalvaluel = digitalRead(digitalPinl);

int digitalValue2 = digitalRead(digitalPin2);

// Motor hatasinin kontrol edilmesi

if (MotorDriver.CheckMotorError() == 1) {

Serial.println("HATA !!! Litfen motorlari kontrol edin");

}

// Motor siiriicii kontroli

motorControl(digitalValue@, digitalValuel, digitalValue2);
}

// Motor siiriicii kontrol fonksiyonu

void motorControl(int value@, int valuel, int value2) {
if (value2 == 1) {
MotorDriver.MotorDrive(MOTOR1, 0, 1);
MotorDriver.MotorDrive(MOTOR2, 45, ©); // 2. motor %45 dutycycle ile
ileri yonde calistirilmasi
} else if (valuel == 1 && valued == 0@ && value2 == 0) {
MotorDriver.MotorDrive(MOTOR1, 35, 1); // 1. motor %35 dutycycle ile geri
yoénde calistirilmasi
MotorDriver.MotorDrive(MOTOR2, 35, ©); // 2. motor %35 dutycycle ile
ileri yénde ¢alistirilmasi

delay(2);
} else if (valuel == 0 && valued == @ && value2 == 09) {
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MotorDriver.MotorDrive(MOTOR1, 30, 1);
MotorDriver.MotorDrive(MOTOR2, 30, 0);

delay(2);
} else if (valued == 1) {
MotorDriver.MotorDrive(MOTOR1, 45, 1);

MotorDriver.MotorDrive(MOTOR2, 9, 0);

Yapim Asamasi:
1. Malzemelerin temini
2. Mekanik Tasarim:
e Sase Uzerine motorlar yerlestirilip sabitlenmelidir.
o Tekerlekler motor millerine takilmali, 6n kisma ise denge tekeri
yerlestiriimelidir.
e Deneyap Kart, sase lizerine sabitlenmeli ve ¢izgi sensorleri yere bakacak
sekilde aracin 6n tarafina yerlestiriimelidir.
e Deneyap Cift Kanalli Motor Siirlicti, Deneyap Kart ile uygun 12C adresi
uzerinden haberlesecek sekilde baglanmalidir.
e Piller de aracin dengesini bozmayacak bir sekilde ara¢ Ustlindeki bos
kisimlara yerlestirilmelidir.
3. Elektronik Tasarim:
e Baglantilar devre semasina uygun bir bigimde yapiimalidir.
4. Yazihm Tasarim:
e Kullanilan malzemeler i¢in gerekli kitiphaneler indirilmelidir.
e Yukarida yer alan kodlar kullanilabilir.
e Kodlarda yapilan islemler sirasiyla agiklanmistir, anlagsilmayan kisimlar ve
olasi sorunlar oradan tespit edilebilir.

Hatirlatma:

e Gii¢ Yonetimi: Motorlar calisirken voltaj distist yasanabilir. GlUg kaynaginin yeterli
oldugundan emin olun.

o Tekerlek hizalamasi: Sase Uzerindeki motorlarin dengeli yerlestirilmis olmasi
gerekir, aksi halde robot diuz gitmez.

e Pin Tanimlamalari: Pin tanimlamalari 6rnek devreye uygun bicimde yapilmistir.
Olasi degisikliklerde bunlari kodlarda dizenlemeyi unutmayiniz.

Ek Dosya Linkleri:
https://denevapkart.ora/projeler/denevap-kart-ile-cizai-izleyen-robot
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