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OZET

Bu c¢alismada, engelli bireyler basta olmak iizere tiim kullanicilarin i¢ mekan donati
elemanlart ile ilgili yaptigi eylemlerde kullanim kolayligi, zaman ve enerji tasarrufu
saglanmasi i¢cin mobilyalarin kapak ve ¢cekmecelerinin uzaktan sesle kontrol edilerek agilip
kapatilmasinda kullanilabilecek bir sistemin tasarlanmasi amaglanmistir. Bu maksatla
tasarlanan dolap ¢ekmecesinin uzaktan sesle kontrol edilebilen agma-kapama sisteminde
arduino yazilimi veservo motor kontrolii gibi alt sistemler kullanilmistir. Ardunio ile ses
kontrolli sistemin tasarimi; donanim (algilama sistemi, haberlesme sistemi, yorumlama
sistemi, glc sistemi ve hareket sistemi) ve yazilim (sesle uzaktan verilen komutlara gore
belirlenen algoritmalara karsilik veren arduino yazilimi) olmak iizere iki asamadan
olusmaktadir. Bu sistem onceden yazilmis ve tanimlanan algoritmik kodlara dayanarak
sonradan uzaktan verilen komutlara gore yoniinii belirleyip hareketi saglayan islevsel bir
tasarimdir. Sonu¢ olarak, tasarlanan bu sistem ile kullanicinin istegine gore dolap
cekmecesinin ileri ve geri yonde agma kapama hareketi saglanmistir.
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ABSTRACT

In this study, it is aimed to design a system that can be remotely controlled by using
electronic technology regarding interior equipment elements in the opening and closing of
furniture doors and drawers in order to provide ease of use, time and energy savings in the
actions of all users and especially disabled individuals. Sub-systems such as Arduino
software and servo motor control are used in the remote voice-controlled on-off system of
the cabinet drawer designed for this purpose. Sound-controlled system design with
Arduino; It consists of two stages: hardware (sensing system, interpretation system, motion
system, communication system and power system) and software (Arduino software that
responds to algorithms determined according to remote voice commands). This system is a
functional design that determines its direction and moves according to commands given
remotely, based on pre-written and defined algorithmic codes. As a result, with this
designed system, forward or backward opening-closing movement of the cabinet drawer is
provided according to the user's request.
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Xii

SIMGELER VE KISALTMALAR

Bu calismada kullanilmis simgeler ve kisaltmalar, agiklamalar1 ile birlikte asagida

sunulmustur.

Kisaltmalar Aciklamalar

AC Alternatif Akim (Alternating Current)

AREF/IOREF Arduino pin isimleri

Ar-Ge Aragtirma ve gelistirme

ARM Islemci ismi

BR Temel hiz (Basic Rate)

dBm Desibel

DC Dogru Akim (Direct current)

EDR Gelistirilmis Veri Hiz1 (Enhanced Data Rate)

EDR Gelistirilmig Veri Hiz1 (Enhanced Data Rate)

EEPROM Elektronik Olarak Silinebilir Programlanabilir Salt
Okunur Bellek

GND Topraklama (Ground)

1/0 Girig/Cikis (Input/Output)

ICSP Sistem i¢i programlama (In-Circuit Serial
Programming)

IDE Tiimlesik gelistirme ortami (Integrated Development
Environment)

KB Kilobayt

KBps Kilobit

LE Diisiik Voltaj (Low Energy)

mA Mili amper

MBps Megabit

Mhz Mega hertz

NFC Yakin Alan iletisimi (Near Field Communication)

PWM Sinyal Genislik Modiilasyonu (Pulse-width

modulation)



Kisaltmalar

RAM
RFID

RX
SRAM

X
USB

xiii

Aciklamalar

Hafiza

Radyo Frekansi ile Tanimlama teknolojisi (Radio-
frequency identification)

Kabul eden (Receive) port

Duragan Rastgele Erisimli Bellek (Static Random
Access Memory)

Ileten (Transmit) port

Evrensel Seri Veriyolu (Universal Serial Bus)
Volt
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https://www.elektrikport.com/makale-detay/pwm-(sinyal-genislik-modulasyonu)-teknigi-nedir/11717

1. GIRIS

Son donemde, gelisen yeni nesil teknolojiler sayesinde yasanilan giinliik hayatta uzaktan
kontrol sistemlerinin yaygin olarak kullanildig1 ve artik neredeyse hayatin olmazsa olmaz
bir pargasi haline geldigigorilmektedir. Gelistirilen bu kontrol ve otomasyon sistemleri
sayesinde insanlarin yasaminda biiyiik kolayliklar saglanmis ve yasanilan mekanlarin
konfor kosullar1 en list seviyelere ¢ikarilmistir. Bir ihtiyaci karsilamaya yonelik tasarlanan
kontrol ve otomasyon sistemleri i¢in farkli alternatifler gelistirilmistir. Ornegin uzaktan
kumanda kontrollii sistemler, zamanlayict bulunan sistemler veya parmak izi, ses tanima
veya kisisel verilerin kullanimi1 gibi alternatif secenekler sunan sistemler bunlara 6rnek
olarak verilebilir. Akilli olarak nitelendirilen bu tiir sistemler genellikle cep telefonu,

tablet, bilgisayar ya da 6zel kumandalarla kontrol edilebilmektedir.

Son dénemlerde, konugsmaya dayali teknolojilerde siirekli bir gelisme yasanmus (Oztiirk,
2009) ve kullanimi da yayginlagsmaya baslamistir. Yayginlasan bu sistemlerin tasarimi ve
uretimiile elde edilen tecriibelerin egitim ortamlarina aktarilmasi biiyiik 6nem tasimaktadir.
Literatiirde uzaktan kontrol edilen sistemler iizerine yapilan gesitli caligmalar genis bir yer
tutmaktadir. Bugiine kadar komut verilerek uzaktan kontrol edilen ve tasarlanan sistemler

ile ilgili yapilan ¢aligmalar giincellik sirasina gore asagida verilmistir.

Hou ve ark. (2020) ¢alismalarinda, Arduino tabanli ses kontrollii sistem ile uzaktan sesli
komutlara yanit vererek hareket eden tekerlekli sandalye prototipi tasarlamislardir. Yapilan
tasarimda, ileriduzeyde engelli bireylerin yasam kalitesinin artirilmasina ve herhangi bir

manuel tekerlekli sandalyeye eklenerek maliyetinin diisiik tutulmasina ¢aligilmustir.

Giines (2019) calismasinda, sesli komutlarla kontrol edilebilen bebek arabasi tasarimi
gerceklestirmistir. Bu calismada, ebeveynler ile engelli bireylerin teknoloji yardimiyla
kendi yasamlarinda ve gocuklarinin yasamlarinda sinirlandirici etkenlerden kurtularakdaha
etkin hale gelmelerinin saglanmasi ve hayatlarinibagimsiz olarak yasamalarina yardimci
olunmasi amaglanmistir. Gelistirilen bu uygulama,ebeveynin sesli komutlar ile ayr1 bir
kuvvet uygulamasina gerek kalmadan (fiziksel gi¢ kullanmadan) bebek arabasinin

hareketini ve kontrolinusaglamasina yardimci olmustur.

Ece (2019) calismasinda, ses tanima ve kablosuz haberlesme teknolojisine sahip olmayan
elektrik elektronik miithendisligi bolimU laboratuvarlarinda kullanilan tezgdh (stu
cihazlara sesle uzaktan kontrol edilebilme ozelligi kazandiran uzaklaboratuvar ortami

tasarlamistir. Boylece kullanicinin cihazlar1 uzaktan ses komutuyla kontrol edebilmesi ve


https://www.researchgate.net/profile/Tan-Hou

cikan degerleri grafiksel ve/veya sayisal metin formatinda mobil cihaz ekraninda
gormeimkanina sahip olabilmesi saglanmistir. Kullanilan agik kaynak Yazilim Catilart
(Framework) ile elini kullanamayan Ogrencilere de firsat esitligi saglanarak egitimde
engelleri kaldirarak deneye katilim oranlarinin  yiikseltilmesi saglanmis veuzak

laboratuvarlarin maliyetinin diistiriilmesine ¢aligilmistir.

Uysal (2019) calismasinda, uzaktan kontrolli elektromekanik bir sistemde, Android tabanli
bir telefon ile Bluetooth Uzerinden bir aracin kontrol edilmesi amaglanmistir. Bu kapsamda
tasarlanan Bluetooth kontrollii gok fonksiyonlu robotun sahip oldugu Bluetooth moddilii ile

Android cihazdan verilen talimatlara gore kullanicinin istedigi yonde hareket saglanmaistir.

Vatansever ve ark. (2018) calismalarinda, ev otomasyon sistemlerinin énemli roli g6z
Oniline alinarak Arduino tabanli komutlar1 analiz ederek ve Zigbee iletisim protokolii ile
haberleserek ses kontrollii bir ev otomasyon sistemi tasarlamiglardir. Tasarlanan ev
otomasyon sistemi yaslilarin ve engellilerin bazi1 cihazlar1 uzaktan sesli olarak kontrol

etmelerine olanak sagladigi i¢in hayatlarin1 daha kolay ve konforlu hale getirebilmektedir.

Chikhale ve ark. (2017) ¢aligmalarinda, insanlarin girme riskinin yiiksek oldugu alanlarda
Android cihaz iizerinden alinan uzaktan sesli komutlarla kontrol edilebilen robotik sistem
tasarlamiglardir. Kontrol {initesi Arduino programlama kartina entegre edilmis Bluetooth
modiil kullanilarak Android isletim sistemine sahip akilli cihaz (zerinden verilen

komutlara yonelik calismaktadir.

Sen ve ark. (2015) calismalarinda, kullanicilarin evindeki her cihazi kendi sesleriyle
kontrol etmesini saglayanmikrodenetleyici tabanli ses kontrollii bir ev otomasyon sistemi
tasarlamiglardir. Kontrol devresi, kullanict komutlarimi isleyen ve cihazlarin
degistirilmesini kontrol eden bir Arduinomikrodenetleyiciden olusur. Mikrodenetleyici ile
akilli telefon arasindaki baglanti, veri paylasimi icin kullanilan yaygm bir kablosuz

teknoloji olan Bluetooth araciligiyla kurulur.

Andrea (2014) calismasinda, Arduino tabanli sistem ile akilli Androidtelefon kullanilan
TV'nin uzaktan sesle kontrol edilebilecegi bir sistemintasariminin yapilmasi ve Smart TV
Samsung cihazin1 yOonetmeye izin veren bir sesli uzaktan kumandanin olusturulmasi
amaclanmistir. Bunun igin IR sinyallerini TV'ye génderen ve konusmay1 tanimay1 saglayan

bir sistem tasarlanmustir.

Aydin (2012) ¢alismasinda, robot bir kolun eklem hareketlerinin sesle kontrol edilebilen



bir sistem tasarimi yapilmstir. Ses ile robot kolun kontroliinde kullanilan Ses isleme Kart:
(EasyVr) tanimlanmis, bilgisayar ortaminda grafiksel ara yiiz programi kullanilarak
komutlarin kontrolii saglanmistir. Kullanicinin sesi ses tanima kartinda islenerek dnceden
tamimlanan ses bilgisiyle karsilastirilmistir.  Bu islemin sonucunda bir eslesme
gerceklestiyse bu bilgi ses tanima kart1 ve motor siiriicii kart1 arasindaki kontrolii saglayan
bir mikrodenetleyicirobot kolun hareketi igin gerekli olan ag1 bilgisini, servo motor siiriicii

kartina gonderir ve robot kol istenilen hareketi saglar.

Baltacioglu (2010) calismasinda, bilgisayar iizerinden sesle veya klavye ile kontrol
edilebilen, RF haberlesme ile kablosuz kontrolii saglanabilen ve goriintii aktarimi
yapabilen bir robot tasarlamistir. Bilgisayar iizerinden gelen ses veya klavye komutlar1 ara
yliz yazilimi sayesinde seri port lizerinden RF verici kartina iletilmis, alict devre tarafindan
alinan bu kod kontrol kartindaki mikrodenetleyici sayesinde motorlara iletilerek teker
hareketi saglanmistir. Robota yerlestirilen kablosuz kamera sayesinde goriintii ve ses
bilgisayar ara yiiz programina aktarilmistir. Kullanici, bilgisayar iizerinden robotun 6n
cephesini gorerek, mikrofon araciligi ile yon komutlarii belirtip robota yon

verebilmektedir.

Bhatt (2010) sesle kontrol edilen akilli ev otomasyon mimarisinin tasarimini yaptigi
caligmasinda, yaslilar ve sinirli hareket kabiliyetine sahip kisiler i¢cin olumlu bir gereklilik
olarak sistem, kontrol initesi kablosuz iletisim protokolii ZigBee araciligi ile

Arduinomikrodenetleyici entegre edilmis mimari {izerine kurulmustur.
1.1.Tezin Amaci

Gunlimizde, insan yasamini daha konforlu hale getirmek igin teknolojik gelismelerin
gunlik hayatta uygulanmasiyla birlikteWi-Fi, Bluetooth baglantili akilli telefonlar ile
uzaktan kontrol sistemleri kullanilabilmektedir. Bu sistemler; insan hayatinin daha kolay
hale getirilmesi, zaman kaybinin minimuma indirilmesi, engelli bireylerin yasam

alanlarinda yalniz bagina sorunsuz olarak yasayabilmeleri i¢in tasarlanmistir.

Engelli bireylerin teknolojik cihazlar1 kullanarak hayatlarina konfor katabilmeleri i¢in ses
tanima teknolojisi bliyilk Oonem arz etmektedir. Sesli komutlar vererek ihtiyaglarimi
giderebilecek engellilerin, baskalarina muhta¢ olmadan yasama imkanina kavusmalari,

hayatlarini tek baslarina ¢ok daha kolay idare edebilmeleri bir insanlik gorevidir.

Bu ¢alismada, akilli sistem teknolojileri yardimiyla yorucu islerin azaltilarak insanlarin



verimliliginin artirilmasina, yapilan islerde enerji ve zaman tasarrufunun saglanmasina ve
engelli bireylerin i¢c mekan donati elemanlarini kullanimlarinin kolaylastirilmasina

calisilmustir.

Bu kapsamda, sesli komut yoOnlendirilen sistemde kontrol karti olarak ArduinoUno
programlama kart1 kullanilmistir. Arduino mikrodenetleyiciler iizerine kurulmus olan ve
iizerinde genisleme saglanabilen ve prototip ¢aligmalar1 yapilabilen bir kart oldugundan bu
kartin programlanabilmesi i¢in kendine ait ¢evrimici ve ¢evrimdisi editoérleri mevcuttur. Bu
karta bagli ¢alisan 1 adet hareket sistemini saglayan Servo motor kullanilmis olup, sistem
iizerinde telefon ile haberlesmeyi saglayan Bluetooth HC-05 modiilii kullanilmistir. Bu
sistem elemanlarinin prototip olarak dolap ¢ekmecesinin {izerine yerlestirilen breadboard
Uzerinde jumper kablolar yardimiyla birbirine baglantis1 saglanmistir. Kontrol edilen

elektronik sistem dolabin ¢ekmece kisminin i¢ arka kismina monte edilmistir.



2. KAVRAMSAL CERCEVE

Calismanin bu boliimiinde mobilyanin tanimi, siniflandirilmasi, kullanilan malzeme ve

gerecler, teknolojik gelismelere bagli olarak tezin teorik altyapisi ele alinacaktir.
2.1. Mobilyanin Tanimi

Turk Dil Kurumu, Buytk Tlrkge Sozlikte mobilya; oturulan, caligilan, yemek yenilen,
yatilan yerlerin désemesini saglayan tasmabilir esya olarak tamimlamistir (Erdem, 2007).

Mobilya, mekanlarin stislenmesine ve degisik amaglarla donatilmasina yarayan esyalardir
(Koksal, 2017).

Mobilya; insan Olgulerine gore tasarlanan, farkli fonksiyonlar: karsilayan, sanat ve teknigi
birlestiren ve kullanildiklart mekanigtizel gosteren, kullanim amacina gore mekanin
donatilmasina saglayan esyalardir (Isik, 2017). Bu tanimlardan da anlasilacagi Uzere
mobilya islevsel ve estetik degerleri yani siramekanin kullamighiligini etkileyen, iginde
yasanilan ortamlarin sicak, hos, glizel ve renkli bir mekén haline gelmesini saglayan, sanat
ve teknigi birlestiren hareketli bir donat1 elemanidir. Insanlarin yasamlarini kolaylastiran,
mekanlart bigimlendiren ve kullanigh hale getiren esyalarn timine mobilya denilebilir.
Dolayisiyla meké&na kimlik kazandiran ve yasanacak hale getiren en 6nemli donati

elemanlaridir.

Mobilya denilince ilk akla gelen dolap, masa, sandalye, kitaplik, sifonyer, komodin,
karyola vb. ev esyalari, okullarda kullanilan sira ve masalar, ¢esitli ofis mobilyalar1 gibi
insanlarin yaygin olarak kullandiklar1 daha ¢ok ahsap ve ahsap esasli malzemelerden
yapilmis ¢esitli donati elemanlaridir. Daha ¢ok ahsap ve ahsap esasli malzemelerin tercih
edilmesinde, iiretimve birlestirme kolayligi, dayanikliligi, hafifligi, eskidiginde kolayca
degistirilebilmesi, boyanabilmesigibi Ozelliklerinin etkisi olduk¢a yliksektir. Ayrica bu
malzemeler kullanildig1 mekanlara sicak ve samimi bir ortam 6zelligi Kattig i¢in insanlarin
tercihinde 6ne ¢ikmaktadir (Koksal, 2017).

2.2. Mobilyalarin Siiflandirilmasi

Mimari mekénlarin organizasyonunda kullanilan hareketli donatilar/mobilyalar; genel
olarak kullanim yerine, kullanici 6zelliklerine, stillerine, malzeme ve konstriiksiyon
ozelliklerine, iiretim ve montaj sekline gore siniflandirilabilir. Bu siniflandirma kisaca

asagida agiklanmisgtir (Sanivar, 1957; Dingel ve Isik, 1979, 1997; Sanivar ve Zorlu, 1982,



1988; Aras, 2003; Efe, 1994; Isik ve Yildirim, 2002; Yildirim, 1999, 2019).

o Kullanim yerine gore mobilyalar: i¢ mekan ve dis mekan mobilyalar1 seklinde iki
gruba ayrilir. I¢ mekan mobilyalar1; egitim mekanlarmimn tefrisinde miinferit-tekil
mobilyalar (6grenci ¢izim masasi, tabure, sandalye, 6gretmen masasi, keson, etajer,
koltuk, sehpa, kitaplik, ara¢ gere¢ dolabi, giyim dolabi, laboratuvar tezgahi ve dolabi
vb.) ve grup mobilyalar (okul sirasi, toplanti masalar1 ve koltuklari, oturma grubu,
yemek odasi grubu, ofis grubu vb.) seklinde yer alirlar. D1s mekan mobilyalari; bahge
ve kent (park, cadde vb.) gibi 6zel ya da kamuya acik alanlarda kullanilan (oturma
gruplari, masa ve sandalyeler, banklar, ¢6p kutulari, bitki kasalari, ¢ocuk eglence

parklari, kent aydinlatma iiniteleri vb.) donatilardir (Yildirim, 2019).

o Kullanic1 6zelliklerine gore mobilyalar: Geng, ¢ocuk, yetigkin, yash ve engelli (farkli

yetenekli kullanicilar) mobilyalari seklinde gruplandirilabilir (Yildirim, 2019).

o Stillerine gore mobilyalar: Ilk ¢ag (Siimer, Mezopotamya, Misir, Yunan ve Roma), orta
cag (Bizans ve Roman, Gotik, Tiirk), yenicag (Lui 15, Lui 16, Barok, Rokoko,
Shipendale, Heplewhite, Empire, Sheraton, Adam, Quin Anne, Directiore) ve modern
cag (Art Deco, De Stijl, Dekontriiktivizm, Art Nouveau, Post Modernizm, Neo
Rasyonalizm, HiTech) olmak iizere dort baslikta toplanabilir (Yildirim, 2019).

o Malzeme o0&zelliklerine gore mobilyalar: Masif (ahsap) mobilyalar, ahsap esash
mobilyalar, plastik mobilyalar, kombine mobilyalar ve diger malzemelerden iiretilen
mobilyalar seklinde ele alinmaktadir. Masif mobilyalar tamamen aga¢ malzemeden
yapilan mobilyalardir. Ahsap esaslt mobilyalar ise genellikle aga¢ malzemeden elde
edilen yonga ve lif levhalar, kontratabla, kontrplak gibi kompozit malzemelerden
yapilan mobilyalardir. Kombine mobilyalarin iiretiminde ise ahsap, cam, metal,

seramik gibi malzemelerden yararlanilir (Yildirim, 2019).

o Konstruksiyon o6zelliklerine gore mobilyalar: Cerceve (iskelet) konstruksiyonlu
mobilyalar, tablali (kutu) konstriikksiyonlu mobilyalar, kombine konstriiksiyonlu
mobilyalar ve kabuk (plastik) konstriiksiyonlu mobilyalar seklinde dort baslhikta ele
alimmaktadir (Yildirim, 2019).
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o Uretim sekline gére mobilyalar: Siparise dayali iiretim (projeye gdre iiretim), seri
(grup) tlretim ve karma tiretim seklinde {i¢ baslik altinda ele alinabilir. Siparise dayali
iiretimlerde Olgiisii alinan mekanin mimari 6zelliklerine gore tekli liretim esastir. Seri
iiretimde ise ayni Ozelliklerde birden ¢ok mobilyanin grup seklinde iiretilmesi esastir

(Yildirim, 2019).

o Uretim teknolojisine gore mobilyalar: Mobilyalarin iiretiminde elisi (manuel iiretim),
mekanik, grup dretim (group production), seri Uretim (mass production), otomasyon
(yart / tam otomasyon), robotlar, NC (numeric control), CNC (computer numeri
ccontrol), FMS (flexible manufacturing sistem), CAD/CAM (computer aided design /
manufacturing), CIM (computer integrated manufacturing) ve GT (group technology)
teknolojik sistemler kullanilir (Yildirim, 2019).

o Montaj siirecine gore mobilyalar: Montaji iiretim yerinde yapilan mobilyalar ve
montaj1 kullanim yerinde yapilan mobilyalar seklinde iki farkli sekilde ele alinabilir.
Montaj1 iiretim yerinde yapilan mobilyalar, bitmis halde paketlenir ve tiiketicinin
evinde direk paketleri agilarak kullanilir. Okul sirasi, tabure, masa, sandalye, sehpa vb.
mobilyalar buna 6rnek gosterilebilir. Montaj1 kullanim yerinde yapilan mobilyalar ise
de-monte halde dretilir ve baglanti elemanlariyla kullanim yerinde montaji yapilir.
Elbise ve gere¢ dolaplari, kitaplik, karsilama bankosu vb. mobilyalar buna 6rnek

gosterilebilir (Yildirim, 2019).
2.3. Mobilyalarda Kullanilan Malzeme ve Geregler

Mimari mekanlarin organizasyonunda uygun malzeme ve gereglerin se¢imi oldukga
onemli bir konudur. Bu kapsamda egitim mekanlari i¢in tasarlanan i¢ mekan donatilarinin
iretiminde ve montajinda kullanilan malzeme ve gereglerin 6zelliklerinin bilinmesi,
tasarim kararlarinda kolaylik saglayacaktir. Giiniimiiz egitim mekanlarinda, daha g¢ok
asagida listelenen yapay malzeme ve gereglerin kullanildig1 goriilmektedir (Sanivar, 1957,

Sanivar ve Zorlu, Ors ve Keskin, 2001; Isik ve Yildirim, 2002; Yildirim, 1999, 2019).

o Levhalar: Yonga levhalar (particle board), etiket yongali levhalar (wafer board), serit
yongali levhalar (flake board) ve yonlendirilmis yongali levhalar (oriented structural
board=0SB); yumusak lif levhalar (SDF= soft density fiberboard), orta sert lif levhalar
(MDF= medium density fiberboard) ve sert lif levhalar (HDF= high density
fiberboard); kontrplaklar ve ileri mihendislik malzemeleri: Paralel strand lumber



(PSL), laminated strand lumber (LSL) ve laminated veneer lumber (LVL) (Yildirim,
2019).

o Yuzey kaplama malzemeleri: Siv1 yiizey kaplama malzemeleri (lake boya ve desen
baski); kat1 yiizey kaplama malzemeleri (lamine levhalar, re¢ine emdirilmis kagitlar,
PVC esasli kagitlar, ince kagitlar ve folyolar); laminantlar (yiiksek basing laminatlari-
HPL ve rulo laminatlari-CPL); ahsap kaplamalar (kesme kaplama, soyma kaplama ve

bicme kaplama) ve polivinilflorit (Yildirim, 2019).

o Kenar kaplama malzemeleri: Ahsap kaplamalar (kesme kaplama); masif ¢ita (6-8-10-
12 mm); lamine levhalar (sonsuz bant halde, arkalar1 bos yada tutkalli) ve PVC kenar
kaplama (Y1ildirim, 2019).

o Yapistirict malzemeler / tutkallar: Dogal yapistiricilar — fiziksel / doniisiimlii (kan,
kemik, kazein, deri, soya, karbonhidrat) ve sentetik yapistiricilar (termoplastikler—
fiziksel / doniisiimlii ‘PVA, kontak, epoksi, poliliretan, holt-melt’, duroplastikler —
kimyasal / doniisiimsiiz ‘lire formaldehid, melaminformaldehid, fenol formaldehid ve

resorsinformaldehid’) (Yildirim, 2019).

o Ust yuzey malzemeleri: Seltlozik vernik, sentetik vernik, poliester vernik, politiretan

vernik, akrilik vernik ve su bazli vernik (Yildirim, 2019).

o I¢ mekin donatilarmin iiretiminde ve montajinda kullanilan aksesuar ve geregler:
Menteseler, raylar, kulplar, saplar, siirgiilii mekanizmalar, sepetler, askiliklar, cekmece

ve kasikliklar, baglant1 elemanlar1, vidalar vb. (Yildirim, 2019).
2.4. Cekmeceli Mobilyalar

Gilinlimiizde niifus artisina ve teknolojinin gelismesine bagli olarak mobilya ihtiyaci hizl
bir sekilde artis gostermektedir. Modern mobilyalar; kullanighlik, islevsellik ve rahatlik
bakimmdan 6n planda olan ve halen en ¢ok tercih edilen grupta yer alan, Uretimi ve
montaj1 daha kolay olan,her mekéana ve tasarima kolaylikla uyarlanabilen mobilya stilidir.
Bu agidan modern mobilya tasarimi fiziksel, estetik, ekonomik, ergonomik, (retim,
kullaniom ve meké&na uygunluklari goz Oniinde bulundurularak degerlendirilmekte ve
bunlara gore tasarlanmaktadir. Teknoloji, malzeme, iiretim ve doniistimler gilinlimiizde

modern mobilyalarda ¢esitli form ve dayamimlarda striiktiirlerin = gelistirilmesini



saglamistir. Giiniimiiz mobilyalarinda kaliteli tasarim anlayis1 ile alinan mobilyalarda

gorulen bir kriterdir (Koksal, 2017).
Ozellikle gekmeceli mobilyalarda kullanilan malzeme ve gereclerin teknolojik yénden

gelismesiyle ¢ok farkli tasarim uygulamalari yapilabilmektedir. Sekil 2.1°de verilen

sifonyerde, bilyeli ray sistemiyle ¢alisan ii¢ katli alt1 adet gekmece bulunmaktadir.

Sekil 2.1. Alt1 adet ¢ekmeceli sifonyer (URL-1).

Gunlimizde daha ekonomik ve yalintasarim anlayisi, genis kitlelerin mobilya ihtiyacini
karsilamak amaciyla ortaya ¢ikmistir. Son donemde sosyal degerleri 6ne alan yaklasimlar
ticari kaygilarla azalsa da endiistriyel verimlilik agisindan ekonomik tasarimlar iiretilmeye
baglanmistir. Mobilya tasariminda; islevsellik, hafiflik, kolay paketlenip tasinabilirlik,
uzun Omarlalik, bakim kolayligi, kolay sokiiliip monte edilebilirlik, anatomik rahatlik,
kullanimda esneklik gibi 6zellikler 6ne ¢ikmaktadir (Koksal, 2017; Erdem, 2007; Isik,
2017, Terece, 2017).

Globallesen diinyada kullanicilarin kalite anlayist ve moda {iriin talepleri ortaya ¢ikmustir.
Modern mobilya anlayisi glinimize gelinceye kadar pek cok siiregten ge¢mis, mimari
akimlarin ve firmalarin tasarim ve iiretim anlayist ile yon bularak gelisim gostermistir
(Erdem, 2007; Isik, 2017, Terece, 2017). Asagidaki metal ayakli ¢ekmeceli sifonyer
orneginde li¢ katl alt1 adet ¢cekmece kullanilmistir (Sekil 2.2).
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Sekil 2.2. Alt1 adet gekmeceli sifonyer (URL -2).

2.5. Mobilyalarda Kullanilan Teknolojik Aksesuarlar

Endistri 4.0 sanayi devriminde mobilya sektori de teknolojik Grin ve gereclerden
faydanlanmaktadir. Akilli sistemlerin zorunlu hale geldigi gunimiz teknoloji surecinde,
tikketiciyi etkilemek i¢in mobilya tasarmm yapilirken, mobilya iiretimi konusunda yenilik
yapilirken, 6zellikle de akilli mobilyalar {iretirken teknolojik yeniliklere uyum saglamak oldukca
onem kazanmigtir (URL-28).

Glnimuzde yiksek teknolojiye sahip mobilyalar ile birlikte artik yeni tasarim yaklagimlarinin
one ciktigr goriilmektedir. Bunun nedeni, gelisen teknolojinin diger alanlarda oldugu gibi
mobilyayr da etkisi altina almasidir. Yenidunya dizeni mobilya sektoriiniin teknolojiyle
bulusmasinin Oniinii agmis, sektoriin 6nde gelen markalari, Ar-Ge destekli inovatif tasarim
yaklasimlarim benimsemelerine, yeni teknolojik tiriinleri ve liretim sistemlerini kullanmalarina
yol agmustir. Sekil 2.3’de tizerine Wi-fi, Bluetooth, LED, ses sistemi, USB girisi gibi teknolojik

yeniliklerin giydirildigi tek ¢cekmeceli bir komodin 6rnegi verilmistir.
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Sekil 2.3. Teknolojik dzellikler giydirilmis gekmeceli komodin (URL-3)

Endiistri 4.0 kapsaminda yeni teknolojiler hem Uriinlerde hem de Gretim sistemlerinde aktif
olarak kullanilmaya baglanilmistir. Bu tasarim, tiretim konusunda mobilya sektoriiniin geligimi
icin cok dnemli bir lokomotif olmustur. Teknolojiyi takip eden sektor temsilcileri, akill tirtinlerin
gelistirilmesinde 6ncii bir rol oynamuslardir (Oztiitk ve Kog, 2017). Bu konuda yapilan

yeniliklere 6rnek olarak Sekil 2.4°de yer alan ¢ekmeceli kahve masas1 gosterilebilir.

Bluetooth Bluetooth
Hopariér Cam Dokunmatik Kontrol Paneli Hoparl6r

|

&"f:;ﬁ?:’; Asagdi Led Aydinlatma

Sekil 2.4. Teknolojik 6zellikler giydirilmis ¢gekmeceli kahve masast (URL-4)

Teknolojinin gelisip yayginlagsmasiyla, teknolojik yeniliklerin mobilyalara eklemlenmesi
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hem daha kolaylasmis hem de ¢ok daha ucuz hale gelmistir. Bu siiregte, degisimin hizina
bagl olarak yasam alanlarinda yenilikgi akilli mobilyalar belirgin olarak yer almaya
basladi. Akilli mobilya modelleri evlerin, ofislerin, yasam alanlarinin her bdliimiinde
kullanilabilecek esyalar ile entegre edilerek alternatif tasarimlar olusturulmaya
baslanmistir. Insan ihtiyaclar1 iizerine yapilan arastirmalar sonucu ortaya cikan yeni
teknolojik ve pratik ¢ozimler sunan ¢ok fonksiyonlu mobilyalar, son yillarda iyice
yayginlasarakfarkli alternatifleriyle hayatin her alanimi etkilemeye baslamistir. Sonugta,
teknoloji sayesinde avantaja doniistiiriilen akilli evler ve akilli mobilyalar alandan,
zamandan ve paradan tasarruf edilmesini saglayacak konforlu, sik ve eglenceli bir hale
gelmistir. Telefondan kiyafete aksesuardan arabaya pek ¢ok tiriiniin akillandig1 giiniimiizde
hem teknolojinin hizina yetismek hem de teknolojiyi takip edebilmek ayri bir caba
gerektirmeye baslamistir (URL-5). Kuguk metrekareli mekanlar igin ¢ok fonksiyonlu bir
mobilya 6rnegi Sekil 2.5’de gorilmektedir.

Sekil 2.5. Cok fonksiyonlu bir mobilya (URL-6)

Zaman i¢inde degisen yasam bic¢imleri, ihtiyaglarin giin gectikce artmasma ve
cesitlenmesine neden olmaktadir. Bu ihtiyaclarin itici giicii, yeniliklerin insan hayatina
girmesini kolaylagmakta, teknolojik Urtnler bir gereklilik haline gelebilmektedir. Bu
gereklilikler, egitim, statli, kdltir, ekonomi ve sosyal yasam gibi etkenlerle bir araya
gelerck mobilya tercihine de yansimaktadir (Erdem, 2007; URL-7).
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2.6. Teknolojik Gelismeler ve Tezin Teorik Altyapisi

Telefondan kiyafete, aksesuardan arabaya pek c¢ok {iriiniin akillandigi giliniimiizde
teknolojinin hizina yetismek de teknolojiyi takip edebilmek de ayr1 bir ¢caba gerektiriyor.
Beklentiler bu yonde olunca, teknolojik gelismelerden yararlanarak tasarlanan akilli
mobilyalar ile mimari mekanlarin daha konforlu bir ortama doniistiiriilmesi fikri de

kaginilmaz olarak hayat bulmaktadir (URL-8).

Teknolojik gelismeler 1s181nda tasarlanan akilli mobilyalarin insanlarin hayatina konfor ve
kolayliklar getirdigi bilinen bir gergektir. Bu tez calismasinda, ahsap ve ahsap esashi
malzemelerden dretilen ¢ekmeceli mobilyalarizerinde interaktif-elektronik c¢alisacak
sistemler ve kismen metal malzemelerden meydana gelen teknolojik gerecler kullanilarak
yeni fonksiyonlar eklenmesine, mekanizmalarin gelistirilmesine c¢aligilacaktir. Bu
kapsamda, teknolojik trunler kullanarak uzaktan sesle kontrol edilebilen uygulama ile bu

teknolojilerin sagladig: katkilar ve insanlar {izerinde etkileri irdelenecektir.
2.6.1. Tletisim ve yazilim teknolojisi

Bilginin toplanmasini, iglenmesini, depolanmasini, aglar araciligiyla bir yerden baska bir
yere iletilmesini saglayan iletisim ve bilgisayar teknolojilerini igerentiim teknolojiler bilgi
teknolojisi olarak tanimlanmaktadir. Iletisim teknolojileri, mesajlarin bir noktadan baska
bir noktaya iletilmesini saglamaktadir. Bilgisayar teknolojisi ise insanlarin hesaplama ve
bilgi isleme yeteneklerini ¢cok yiiksek oranlarda artirmaktadir. Bilgi teknolojileri, mikro
elektronik ve veri iletiminin yaninda, mobil telefon, faks, kablolu televizyon, bilgisayar,
bilgi aglari, videoteks, software ve onlarin veri tabanlarin1 kapsayan 6zelliklere sahiptir
(Ece, 2019).

2.6.2. Ses tanima teknolojisi

Uzun zamandir kullanilan retina veparmak izi gibi kisinin kimligini tanimlayic1 biometrik
ozelliklerin yanina son donemde ses de eklenmistir. Sesli komut — kontrol uygulamalari ile

insan ve makine arasinda bir iletisim bag1 kurulmustur.

Ses tanima teknolojisi 1950°den beri tizerinde g¢alisilan bir konudur. Makinelerdeki ses
tanima islemi ile insanin ses tanimasiyla benzer ozellikler gdstermektedir. insanlarda ses
sinyalleri kulak araciligi ile alimir ve sinyal seviyesi ylikseltilerek beyne gonderilir.
Beyinde daha oOnce Ogrenilmis kelimeler karsilastirilarak ses tanimasi gergeklesir.

Makinede ise kulak yerine mikrofon araciligi ile alinarak elektrik sinyaline doniistiiriilen
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ses, analog-dijital doniistiiriicii ses kart1 yardimiyla bilgisayarlara aktarilir. Bilgisayarda ise
gelen sesin ne oldugu konusunda algoritmalardan yararlanilip tespit gergeklestirilir (Giines,

2019).
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3. ARASTIRMA YONTEMI

Bu tez calismasiin deneysel asamasinda kullanilan sistemin donanim unsurlari sirasiyla

asagida aciklanacaktir.
3.1. Arduino programlama karti

Italyan miihendisler tarafindan gelistirilmis Arduino kartlari isteyen her insanin acik
kaynak kodlarina kolayca ulasarak cesitli sistemlerin tasarlanmasinda kullanilmak ig¢in
hazirlanmis, yazilim ve donanim temelli bir giris ve ¢ikis karti, Processing/Wiring dilinin
bir uygulamasin1 kapsayan, kolay programlanabilir ve genis kiitiiphanesi ile kisa kodlarla
karmagik islemleri yapabilmeyi saglayan fiziksel programlama platformudur. Bu
platformda ATMEL mikrodenetleyicilerini kullanilmaktadir. Uzun yillardir Arduino
platformu gelisen kiitiiphaneleri ile elektronik ve programlama alaninda kolay ve
ulagilabilir ¢oziimler sunmaktadir. Kiitiiphaneler Arduino yazilim gelistirme platformu
lizerinden sorunsuz sekilde indirilebilmektedir (Ocal, 2017; Giines, 2019; Bahir, 2016;
Uysal, 2019; Sezer, 2019; Chikhale ve ark. 2017).

Hayatin her alaninda farkli problemlere uygun olanArduino kullanimi oldukg¢a gelismis ve

yayginlagmistir. Arduino gesitleri genel olarak asagidaki gibi siralanabilir (Sekil 3.1).

o Arduino Uno

o Arduino Due

o Arduino Leonardo

o Arduino Yun

o Arduino Micro

o Arduino Tre

o Arduino Robot

o Arduino Mega ADK

o Arduino Esplora

o Arduino Mega 2560

o Arduino Ethernet

o LilyPad Arduino USB

o Arduino Mini

o LilyPad Arduino Simple Snap
o LilyPad Arduino Simple

o Arduino Nano
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o LilyPad Arduino
o Arduino Pro
o Arduino Fio (Giines, 2019; Sezer, 2019).

'E 1 ; B -l
'»‘IQ ARDUINO UNO **** ARDUINO LEONARDO

P FEEN i GBS H o e in o

—® "ARDUINO MEGA 2560 3 - ARDUINO MKR ZERO

Sekil 3.1. Arduino kartlar1 (URL-9).

3.1.1. Arduino Uno
Bu tez caligmasinin deneysel asamasinda kullanilan Arduino Uno mikrodenetleyici kart

Sekil 3.2°de, 6zellikleri ise seklin altinda verilmistir.
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Sekil 3.2. Arduino Uno (URL-10).

Arduino Uno mikrodenetleyici karti:

ATmega328 islemcisi

Temel olarak kart iizerinde 14 adet dijital giris ¢ikis pini (6 adeti PWM c¢ikisini
destekler)

6 adet analog giris pini

16 MHz saat hiz1 igin osilator

bir adet USB baglantisi

bir adet DC gu¢ girisi

bir adet ICSP baglant1 basligi

bir adet resetdiigmesi

Ve 32 KB kapasiteli bir flash bellege sahiptir.

o O

0 O O 0O 0O O ©O

Arduino Uno teknik ozelikleri:

o Calisma gerilimi: 5V DC

o Tavsiye edilen besleme gerilimi : 7 - 12V DC

o Besleme gerilimi limitleri : 6 - 20 V

o Giris ¢ikis pini bagina diisen DC akim : 40 mA

o 3,3V piniicin akim : 50 mA

o Saat frekansi : 16 MHz (Giines, 2019; Bahir, 2016; Uysal, 2019; URL-11).

Arduino Uno’nun temel bilesenleri asagidaki gibidir.
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Sekil 3.3. Arduino Uno temel bilesenler (Fotograf: Farid Yusifli, 2021).

o 1. Reset butonu

o 2.USB jaki

o 3. Powerjaki (7-12 V DC)

o 4. Mikrodenetleyici ATmega328
o 5.16 MHz kristal

o 6. Haberlesme c¢ipi

o 7.TX/NX ledleri

o 8.Led

o 9. Power ledi

o 10. ATmega328 icin ICSP
o 11. USB arayuzi icin ICSP
o 12. Ground ve AREF pinleri
o 13. Dijital giris ¢ikis pinleri
o 14. TX/RX pinleri

o 15. Analog girisler

o 16. Powerpinleri (URL-11).
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3.1.2. Arduino IDE ile yazilim gelistirme

Arduino programlama kartlar1 i¢in tasarlanmisArduino IDE (Integrated Development
Environment), kodlarin yazilmasina, herhangi bir hata oldugunda 6nceden kontrol etmek
icin derlenen kodlarin Arduino’ya yliklenmesini saglayan bir yazilim gelistirme
platformudur. Arduino’nun arka planinda karta yazilacak derlenen programin
Atmegamikrodenetleyiciye yiiklenmesi icin kullamlan yazilim bulunmaktadir. Istenilen
program sure¢ tabanli Arduino Yazilim Gelistirme (IDE) araciligiyla karta yiiklenir. IDE
kodlar1 derleyip mikrodenetleyiciye yiiklenmesini saglar. Bu islemleri Arduino gelistirme
ortaminda kisa yollaryardimi ile yapilmaktadir. Yazilmis kodlar Arduino kartina ytiklenir.
Bu kodlarin karta aktarim1 USB kablo ile bilgisayara baglanarak gerceklestirilir (Fezari ve
Dahoud, 2018).

o Arduino programlama dili C ile ayn1 s6z dizimine sahip oldugundan, C/C ++ dillerini
desteklemektedir.

o Agik kaynak kodludur ve Windows, Linux, macOS gibi her isletim sistemi icin
sorunsuz ¢alisabilen bir ¢apraz platform yazilimidir.

o 100’den fazla kiitiiphane ile ¢esitli ¢coklu ortam 6gesiyle sorunsuz caligabilir.

o Yazilmis cok sayida kaynaga sahiptir.

o Ogzellestirilmis bir programlama ortamma sahiptir. (Processing Devolepment
Environment) (Uysal, 2019; URL-12).
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o0 X

Dosya Dizenle Taslak Araglar Yardim

AC-KAPAT_KOMTROL_SISTEMI

// SES EOMUTLU CEEMECE R{ KAPAT EONTROL SISTEMI
// FRRID YUSIFLI

#include<Servo.h> // RUTUPHANENIN TANIMLANMASI
String komut;

#define led 11

Servo myservo; // SERVOYU KONTROL ETMEER ICIN SERVO NESNESININ OLUSTURULMASI

int posz = 180; // SERVO RONUMU I¢iN DEGISRENIN ILAVE EDIIMES]

vold setup ()
{

Serial .begin(9600); W

<

Arduino Uno on COM1Z

Sekil 3.4. Arduino IDE Program arayuzii (Fotograf: Farid Yusifli, 2021).

3.1.3. Giig

Elektronik devrelerin ¢aligmasi i¢in tek yonlii olarak dolasan (DC) akima ihtiya¢ vardir.

Gug sistemleri gereken enerjiyi karsilamak ic¢in kullanilan araglardir. Giinliik hayatta sik¢a

karsilagilan ve kullanilan adaptor ve pil gibi geregler birer gii¢ kaynagidir (URL-29).

Tasarim pil veya adaptor kullanimi distinilerek yapildigindan, ARX-34 B2 ve ATX-

34S’nin icerisinde bir voltaj regiilatérii bulunmamaktadir. Bu nedenle besleme voltajinda

belirtilen degerlere dikkat son derece 6nemlidir (URL 1, 11).

ArduinoUnobir USB kabloyla bilgisayara baglanarak c¢alistirilabilir ya da AC-DC

adaptorya da pil / batarya gibi harici bir gii¢ kaynagindan beslenebilir. Adaptoriin 2,1 mm

jakli ucunun merkezi pozitif olmalidir ve ArduinoUno'nunpower girisine takilmalidir. Pil

veya bataryanin uglari ise powerkonektoriinin GND ve Vin pinlerine baglanmalidir (URL-

1).

VIN :Voltaj girisidir.


https://www.robotiksistem.com/pil_aku_batarya.html
https://www.robotiksistem.com/pil_aku_batarya.html
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5V : Bu pinArduino kartindaki regiilatorden 5 V ¢ikis saglar.
3.3V : Arduino karttaki regiilatérden saglanan 3,3V ¢ikisidir.
GND : Toprak pinidir.

IOREF : Arduino kartlar iizerindeki bu pin, mikrodenetleyicinin ¢alistig1 voltaj referansini

saglar (URL-11).

3.1.4. Bellek

Arduinolarda Ui¢ ¢esit hafiza bulunur:
Flash: Programlarin bulundugu bolimddr.

SRAM (StaticRandom Access Memory): Program g¢alistiginda degiskenlerin olustugu ve

gerekli durumlarda degerlerinin degistigi boliimdiir.
EEPROM: Yazilimcinin uzun siireli degiskenleri sakladigi bolumdur.

SRAM’deki veriler gii¢ kesildiginde kaybolur fakat Flash ve EEPROM’dakiverilerise gii¢
kesildiginde kaybolmazlar.

Arduino’da dikkat edilmesi gereken husus Atmega yongasindaki hafizaboliimlerinden
SRAM bellegin fazla olmasidir. Yazdigimiz programda ekranda goriinecek yazi gibi fazla
degisken varsa SRAM bellek fazla oldugunda c¢abuk dolmayacak ve istenilen sekilde
caligmaya devam edecektir. Aksi durumda program Arduino’ya yiiklendigi halde istenilen

sekilde caligsmayabilir.

Arduino Uno, kodu depolamak icin 32 KB flash bellege sahiptir (bunun 0.5 KB"
onyukleyici-bootloader igin kullanilir), 2 KB SRAM ve 1 KB EEPROM i¢in kullanilir
(URL-11).

3.1.5. Giris ve cikis

Arduino Uno’da bulunan 14 tane dijital giris ¢ikis pininin tamami, pin Mode(), digital
Write() ve digital Read() fonksiyonlari ile giris ya da ¢ikis olarak kullanilabilir (URL-11):

Serial 0 (RX) ve 1 (TX) : Bu pinler TTL seri data almak (receive - RX) ve yaymak
(transmit - TX) icindir.

Harici kesmeler (2 ve 3) : Bu pinler bir kesmeyi tetiklemek i¢in kullanilabilir.
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PWM: 3, 5, 6, 9, 10, ve 11 : Bu pinleranalogWrite () fonksiyonu ile 8-bit PWM sinyali

saglar.

SPI: 10 (SS), 11 (MOSI), 12 (MISO), 13 (SCK) : Bu pinler SPI kittphanesi ile SPI

haberlesmeyi saglar.

LED 13 : Dijital pin 13 e bagl bir led’dir. Pinin degeri High oldugunda yanar, Low

oldugunda soner.

ArduinoUno 'nun A0 dan AS e kadar etiketlenmis 6 adet analog girisi bulunur, her biri 10

bitlik ¢ozunarluk destekler.

TWI : A4 ya da SDA pini ve A5 ya da SCL piniWire kltuphanesini kullanarak TWI

haberlesmesini destekler.

AREF : Analog girisler igin referans voltajidir. AnalogReference() fonksiyonu ile

kullanilir.

RESET :Mikrodenetleyiciyiresetlemek igindir. Genellikle shield Gzerine reset butonu
eklemek i¢in kullanilir (Uysal, 2019; URL-11).

3.2. Breadboard

10-15 yil Oncesine kadar breadboardlar yerine bilesenleri baglamak icin tahtalar tizerinde
civiler ve teller kullaniliyordu. Gunimdizde yeni nesil “breadboard”lar dikdértgen bir
plastik malzemeden Uretilmektedir. Yeni nesil breadboard, kullanic1 dostu olarak basit bir

yapiya Ve oldukga glvenli bir yerlesime sahiptir (URL-13, 14).

Breadboard bilesenlerin ayaklari deliklere yerlestirilerek kullanilir. Ustteki delikler alt
taraftan gecen metal seritlerle birbirlerine birlestirilmis durumdadir. Altindaki bu metal
seritlerle birbirine baglanan her bir delik takimi bir diigiim olusturur. Diigtim, bir devrede
iki bilesenin bagli oldugu bir noktadir. Farkli bilesenler arasindaki baglantilar, bacaklari

ortak bir diigiime yerlestirilerek olusturulur (URL-13, 14).

Ust ve alt siradaki deliklerin yatay, kalan deliklerin dikey olarak konumlandirilmistir.
Uzun Ust ve alt siradaki delikler cogunlukla gu¢ kaynagi baglantilarinda kullanilir.
Devrenin kalan kismi, bilesenleri yerlestirip jumper kablolariyla birbirine baglanarak

kurulur.



23

oooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooo
oooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooo
oooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooo
------ ® 8 8 6 6 6 6 S S S S S S S S S S S S S G S S S S S S S S S S S S S S S S S S S S S S S S e 0SS
® e o 0 00 CIRC IR IR T R T T I I B I B B B A O IR BRI TR R T RO O O I IR R O R O O R B AR A

Iloooo L * e o 0 0 e e L L L ® e e e e L ‘.nool
" "0 e e OO * e e 0 0 e e e ® e 0 0 e * e e 00 e 0 0 0 * e e 0 e * e e 0 e OO

Sekil 3.5. Breadboard (Diigiim 6rnekleri ile) (Fotograf: Farid Yusifli, 2021).
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Sekil 3.6. Mini Breadboard (Ornek diigiim ve led baglantist ile) (Fotograf: Farid Yusifli,
2021).

3.3. Algilayic sistem (Sensor)

"Algilama" otomasyon sistemlerinin en Onemli pargalarindan birisidir. Herhangi bir
nesnenin algilanmasi iizerine tasarlanan sistemlerin algilama isi binyesinde bulunan
algilayic1 sensorler vasitasi ile gergeklestirir. Algilayic1 sensorler, otomatik kontrol
sistemlerinde duyu organlarina verilen isimdir. Insanlarin cevresindekileri duyu
organlartyla algilamasina benzer bigimde, otomatik makineler de sicaklik, hiz, basing,

koku, ses vb. degerleri algilayicilar vasitasiyla algilarlar.

Sensor, Ingilizcesi sense (his) kelimesinden tiiremistir. Sensore algilayic1 da denilmektedir,
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fiziksel ortam ile endiistriyel amagli elektrik/elektronik cihazlari birbirine baglayan bir

kopri vazifesi gorir (Ocal, 2017).

Tasarlanan sistem haricinde dis ortamda bulunan 6lgllebilir fiziksel buytklikleri sistemde
bulunan kontrol {initesinin anlayabilecegi sekilde elektriksel sinyallere ¢eviren cihazlara

algilayici (sensor) denilmektedir.
Asagida bazi algilayicilar ve hangi 6zellikleri 6lctiukleri gosterilmektedir.

o Mesafe Radar — kizilotesi

o Kontak Temas — anahtar

o Isik parlaklik seviyesi — Fotoselli, kamera
o Ses siddeti — Mikrofon

o Donme —Enkoder

o Manyetizma — Pusula

o Koku— Kimyasal

o Sicaklik— Termal, kizil6tesi

o Basing—Basing odaciklari

o Yiukseklik — Altimetre

3.4. Yorumlama Sistemi (Mikrodenetleyici)

Bir robotik sistemde bulunmasi gereken temel bilesenlerden iinitelerin hafiza birimleri
(RAM), giris ve cikiglarin (I/O) tek bir entegre devreleri igerisinde iiretilmis haline
mikrodenetleyici denmektedir. Mikrodenetleyiciler, genel olarak tasarimi yapilmig
uygulama devresinin igine yerlestirilmekte ve bulunduklar1 devreye ait olarak

kullanilmaktadir (Ozsoy ve ark., 2019).

Mikrodenetleyiciler ¢alismak icin yiliklenen program disinda bilgisayar gibi bir isletim
sistemine gereksinim duymaz. Bu yetenekleri sayesinde kontrol sistemleri
uygulamalarinda bagka bir tercihe gerek duyulmayacak sekilde alternatifsiz olarak

karsimiza ¢ikmaktadirlar (URL-30).

Teknolojinin gelisimi ile kullanimi1 yayginlasancihazlarin birgogunda
mikrodenetleyicilerkullanilmaktadir. Glinlimiizde endistrinin her kolunda kullanilan
mikrodenetleyiciler; otomobil, kamera, cep telefonu, fax-modem cihazlari, fotokopi

makinesi, radyo, TV, trafik 1siklarindan bazi oyuncaklara kadar ¢ok degisik alanlarda
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tercih edilmektedirler. Cok kiigiik boyutlu olmalart ve uygulama devrelerinde az yer
kaplamalari, yiiksek performanslarina gore ¢ok diisiik gii¢ tiikketimlerine sahip olmalar1 gibi
ozellikler nedeniyle ve gerek ekonomik agidan gerekse de ¢ok fazla 6zellik gerektirmeyen
uygulamalarda kullanilmasinin avantajlart bakimmdan mikroislemcilere gére ¢okca tercih
edilmektedir (Oztiirk, 2009; Ocal, 2017; MEGEP, 2012; Sezer, 2019).

Sekil 3.7. Mikrodenetleyicinin kullanildig1 bazi alanlar (Fotograf: Farid Yusifli, 2021).

3.5. Hareket Sistemi (Motorlar)

Motorlar; DC, AC, Servo ve Step Motorlar olmak lzere dort gruba ayrilir. Dort farkli
grupta toplanmalarina ragmen bu tirlerin hepsi ¢alisma prensipleri birbirlerinden farkli
olmakla birlikteelektrikle calisirlar. Bu tirlerin en gelismisi servo ve step motorlardir.
Servo motorlar, ¢alisma prensibi bakimindan DC veya AC tirlere benzemekle birlikte
donanim olarak bazi ek 6zelliklere sahiptir (URL-26).

Bir mekanizmada kullanilan servo motor, son kontrol elemani olarak gorev yapar. Bu
motorlar kullanicinin  komutlarin1  icra eden motorlardir. Robot teknolojisinde,
otomasyonda en ¢ok kullanilan motor gesididir. Servo motorlar; ¢ikis, mekaniksel konum,
hiz veya ivme gibi parametrelerin kontrol edildigi, hareket kontrolii yapilan bir diizenektir

(Ocal, 2017; Sezer, 2019; MEGEP, 2011).
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sanziman

dc motor

potansiyometre

kontrol devresi

Sekil 3.8. Servo motor i¢ gorinimi (URL-27).

Servo Motorlarin Genel Ozellikleri:

o Diger motor tiirlerine gore ¢cok daha hassastir.

O

Acisal donme yontemi (yani encoder veya potansiyometre) ile ¢aligmaktadir.

o Bir suricl ya da kontrol devresi ile kontrol edilirler.

o Endistride bir ¢ok alanda kullanilmaktadir.

o Mikrokontroller tarafindan kolayca kontrol edilebilirler.

o Kolay kontrol edilebilir veya programlanabilirler (Ocal, 2017; Yalvag, 2015; Sezer,
2019; Megep, 2011).

Bu calismada SG90 Servo motor kullanilmigtir. Hafif bir sunucu motoru olan SG90,
yiksek ¢ikis giiciine sahip kii¢iik boyutlu motordur. Servo yaklagik 180 derece
donebilmektedir (her yonde 90). Bu servolar1 kontrol etmek igin herhangi bir servo kodu,
donanim1 veya kituphaneyi kullanabilirsiniz. Kigiuk boyutlu projeler gelistirmek icin
uygundur. SG90 Servo motor 6zellikleri (URL-25) :

o Boyutlar: 23.1 x 12.2 x 29 mm

o Agirhk:99

o Caligma gerilimi: 4.8 - 6.0 VDC

o Hiz @4.8V: 0.1 sn/60°

o Zorlanma Torku @6V: 1.8 kg.cm
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o Disli kutusu: Plastik
o Doniis acgisi: 0-180°
o Calisma PWM sinyali: 500-2400 pus
o Kablo Uzunlugu: 15 cm (URL-15).

Motorun ¢alistig1 torkolan en dnemli parametredir.Servo motorlarda birgok secenek var
ama en yaygin olant SG90 Motor ile birlikte gelen 1.8kg/cm tork.Bul.8 kg/cm tork,
motorun 1 cm mesafede asili kaldiginda 1.8kg agirlig1 ¢ekebilecegi anlamina gelir.Yani
yiikii 0,5 cm'de askiya alirsaniz, motor 3.6 kg'lik bir yiik ¢ekebilir, ayn1 sekilde yuki 2
cm'de askiya alirsak sadece 0.9 kg'lik bir yiik ¢ekebilir (URL-24).

-]

1.8kg

Sekil 3.9. Servo motor tork-agirlik 6rnegi (Fotograf: Farid Yusifli, 2021).

3.6. Haberlesme Sistemi

Haberlesme sistemi herhangi bir bigimdeki bilgilerinadi verilen bir noktadan kullanict
(alic1) olarak adlandirilan bir noktaya yuksek verimde ve yiksek kalitede givenli bir
bicimde iletilmesidir. Elektronik haberlesme sisteminde gonderilecek bilginin tiretildigi en

onemli kisimlar asagida verilmistir (URL-16):

o Kaynak
o GoOnderici
o lletisim ortam1

o Alici devreleri (URL-16).
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Haberlesme sistemlerinin gelismesi ile birlikte, bu sistemlerin belli protokollerle

diizenlenmesi gerekliligi zorunlu hale gelmistir (Ocal, 2017).

3.6.1. Haberlesme protokolleri

Her gecen gin cihazlar, makineler, otomasyon sistemleri arasinda iletisim gittikce
zorlasmaktadir. Bu tir zorluklara ¢6zim olarak endiistride haberlesme konusunda belirli
standartlar getirilmistir. Birden daha fazla bilgisayarin aralarindaki iletisimi saglamak
nedeniyle verilerin diizenlenmesini gergeklestiren, tiim diinya tarafindan kabul edilmis bu
standartlar ayn1 zamanda endiistriyel haberlesme protokolleri olarakta ge¢mektedir.
Haberlesme sistemlerinde verici ve alic1 olarak iki ayri sistemin birbirleri arasindaki
iletisimin hizli ve giivenilir olmasi i¢in kullanilan cihazlara gore bazi kurallarin
belirlenmesi gerekir. Bu kurallarin belirlenmesi sonucunda haberlesme protokolleri
hazirlanmis olur (Ocal, 2017; URL-16).

Teknolojinin gelismesiyle birlikte kablosuz haberlesme sistemleri ile calisan cihazlar
yasamimizin neredeyse vazgegilmez bir pargasi haline gelmistir. Kablosuz iletisim
ornekleri olarak internete Wi-Fi ile kablosuz baglanmak, Bluetooth kablosuz kulakliklarla
muzik dinlemek, okul/is yeri vb. yerlerde kimlik kartinin okutularak giris yapilmasi
gosterebilir (URL-17).

Akilli ve otomasyon sistemlerinde kullanilan ¢ok farkli ¢esitte kablosuz haberlesme

protokolleri bulunmaktadir;

o RFID

o Bluetooth

o Wi-Fi

o Zigbee

o NFC

o Uydu sistemleri

o Hicresel sistemleri gibi.
Kablosuz protokolleri secerken asagidaki 6nemli kriterler karsimiza ¢ikmaktadir:

o Kapsama alan1
o Gonderebilecegi maksimum veri hizi

o Maliyet
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o Haberlesmenin yonii.

Diisiik veri i¢in Zigbee ve Bluetooth protokolleri uygundur. Sinirli batarya giicii ile hizli
uygulama orani (mobil cihazlar ve pille ¢alisan sensor aglar), diisiikk giic tlketimi
sayesinde uzun émurludir. Bu nedenle disiik enerji tiiketimi sayesinde 6zellikle daha ¢ok
tercih edilmektedirler (Ocal, 2017).

3.6.2. Bluetooth

1994°te Ericsson markasi tarafindan RS-232 veri kablolar ile iletisim kuran baglantiya
kablosuz bir alternatif olarak yakin mesafeler igin gelistirilmis Bluetooth teknolojisi
giiniimiizde ¢ok genis bir kullanim alanina sahiptir. Bluetooth iletisim protokolii butin
diinya tarafindan kabul gormiis kisa mesafelerde veri transferi i¢in gelistirilmis teknoloji
olarak yakin mesafe iletisim protokoliidiir. Iletisim protokolii siirekli gelismekte ve
guncellenmektedir. Kullanicilar tarafindan daha ¢ok tercih edilen Bluetooth iletisim
protokolinun ¢ift yonlii iletisim saglamasi ve ucuz olmasi diger onemli avantajlaridir

(Giines, 2019; URL-17; Bal, 2015).

Gunumuz teknolojisinde Bluetooth cihazlarinin temel hiz (Basic Rate BR) ve Diisiik Enerji
(Low Energy - LE) kullanimi olmak tiizere iki farkli formu vardir (URL-18). Arduino
projelerinde genellikle HC-05 ve HC-06 Bluetooth modiilleri kullanilir (Uye ve
Durmusoglu, 2016).

HC-05 ve HC-06 Bluetooth modiillerinin ortak 6zellikleri asagida verilmistir:

o 2,4 GHz haberlesme frekansi

o Hassasiyet: <-80 dBm

o Cikis giicli: <+4 dBm

o Asenkron hiz: 2,1 MBps / 160 KBps

o Senkron hiz: 1 MBps/ 1 MBps

o Calisma gerilimi: 1,8 - 3,6 V (Onerilen 3,3 V)
o Akim: 50 mA

o Kimlik dogrulama ve sifreleme (URL-19).
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3.7. Android Arayuzu

Neredeyse en ¢ok kullanilan mobil isletim sistemlerinden biri olan Android 2003 yilinda
Kaliforniya'daki Palo Alto'da kurulmus bir yazilimdir. Android yazilimimi destekleyen
donanim, ARM mimari platformuna dayanmaktadir. Linux tabanli agik kaynak kodlu bir
isletim sistemi olan Android, Google tarafindan akilli telefonlar, tabletler ve diger akilli
cihazlar icin tasarlanarak gelistirilmis, diinyada yaygin olarak kullanilan programlama
platformudur. Android kullanicilar1 i¢in uygulamalar olusturmak {izere orijinal kod
yazmaniza ve yazilim modillerini bir araya getirmenize yardimci olan bir yazilim
gelistirme kiti (SDK) igerir. Nitekim Android akilli telefonlar ve tabletler igin
tasarlanmasina ragmen TV'lerde, kameralarda, bir¢ok farkli iireticinin birgok farkli
cihazinda ¢ok sayida uygulamayi destekler ve diinya capinda en ¢ok farkli mobil
platformlarda kullanilmaktadir. Dahasi, Android, 6zelliklerini genisleten ve neredeyse tim
yonleri kapsayan uygulamalar olusturan ¢ok biiyilik bir topluluga sahiptir. Hepsi birlikte
Android, mobil uygulamalar icin bir ekosistemi temsil ediyor.Android platformu hayatin
bir sekilde yonetilmesine yardimci olabilecek milyonlarca uygulamaya sahiptir ve bu
nedenle, ¢cok popliler oldugu igin piyasada diisiik maliyetle mevcuttur (URL-20-22).

3.7.1. Google Play Store

Google Play Store Google tarafindan yonetilmekte ve Google'in Android isletim sistemine
sahip olan tiim cihazlar i¢in gelistirdigi, bu cihazlarin uygulama ve oyunlara erisebilecegi
cevrimici bir market ve elektronik medya dagitim/satis platformudur. Bu magazada
uygulamalar kategorilere gore kullaniciya sunulmaktadir. Bir uygulamaya ait ayrinti
sayfasina girildiginde o uygulamay1 gelistirenin kim oldugu ve uygulama adi
gorintilenmektedir. Burada bulunan yikle butonu ile uygulama Android cihaza
yiiklenebilmektedir. Detay sayfasinda asagi dogru inildikge uygulamaya ait boyut, hedef,
uygulama strimleri gibi bilgiler bulunabilmektedir. Ayn1 zamanda bu sayfada incelenen
uygulamaya benzeyen diger uygulamalar ve gelistiriciye ait diger uygulamalar da

bulunmaktadir (Giines, 2019; URL-23).


https://tr.wikipedia.org/wiki/Google
https://tr.wikipedia.org/wiki/Android_(i%C5%9Fletim_sistemi)
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4. ARASTIRMA BULGULARI

Bu tez calismasinda, akilli sistem teknolojileri kullanilarak insan verimliliginin
artirllmasina, yapilan islerde zaman ve enerji tasarrufunun saglanmasina ve engelli
bireylerin i¢ mekan donati elemanlar1 kullanimlarmin kolaylastirilmasia katki sunacak
Bluetooth baglantili akilli telefonlar ile uzaktan kontrol edilebilen bir sistem tasarimi

yapilmigtir.
4.1. Tasarim, Imalat ve Analiz Asamalar

Calismanintasarim, imalat ve analiz ve asamalar1 planlama olarak 3 kademeli olarak

gergeklestirilmistir.

] 2 3

Dolap mobilyasinin Sesli komutlan
tasanimi ve elektronik vererek uygulamanmin
sisternin monte test edilmesi ve

edilmesi tamamlanmast

Arduino kedlanimn
yazilmasi ve
elektronik devrenin
hazirlanmasi

Sekil 4.1.Tasarim, imalat ve analiz ve asamalari (Fotograf: Farid Yusifli, 2021).

1. Ac-kapa kontrol sisteminin hareketini saglayacak servo motorun ileri ve geri donerek
caligmasini arka planda yorumlama sistemi tarafindan ger¢eklestiren kodlarin yazilmasi
Arduino IDE Programi kullanilarak yazilmistir. Yazilan bu kodlar ilk olarak ses
komutlar1 olmadan fonksiyon halinde yazilarak 1 (a¢) - O (kapa) mantigiyla test
edilerek motorun hareketi saglanmistir. Servo motorun ileri ve geri hareketi fonksiyon
halinde ayr1 ayri test edildikten sonra yazilmis kodlar sesli komutlara uyumlu hale

getirilmek iizere giincellenmistir.
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2. 20x20x25 cm boyutlarinda ahsap bir ¢ekmeceli dolap tasarlanmistir. Bu kapsamda,
Sesle kontrol edilecek dolap g¢ekmecesi tasariminda kontrol karti olarak kendine ait
cevrimici ve ¢evrimdist editdrleri mevcut olan Arduino Uno programlama karti, bu
karta bagl calisgan 1 adet hareket sistemini saglayan Servo motor, sistem {izerinde
telefon ile haberlesmeyi saglayan Bluetooth HC-05 modiilii kullanilmistir. Bu devre
elemanlarinin mini breadboard {izerinde jumper kablolar yardimiyla birbirine baglantisi
saglanmistir. Sesle kontrol edilebilen bu elektronik sistemin devresi dolap mobilyasinin

cekmecesinin ickismina disaridan goziikkmeyecek sekilde monte edilmistir.

Sekil 4.2. Elektronik sistemin monte edilmis hali (Fotograf: Farid Yusifli, 2021)

3. Ugiincii asamada elektronik sistemin hareketini belirleyecek sesli komutu Arduino’ya
iletmek icin mikrofon ve Bluetooth baglanti 6zelligi bulunan Arduino Voice Control
uygulamasi kullanilmistir. Uygulama arayizii verilen Sekil 4.3'de gorindiugi tizere
Bluetooth modiilii ile uygulama arasinda baglant1 kurmak ve mevcut baglantiyr koparmak

i¢in iki farkli buton bulunmaktadir.
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CONNECT DISCONNECT LANGUAGE

Status : Lang: tr

Sekil 4.3. Arduino Voice Control mobil uygulama araytzl (Fotograf: Farid Yusifli, 2021).
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Solda bulunan 'connect' butonuna tiklandig1 zaman baglant1 kurulabilecek aktif cihazlarin

listesi ekrana gelmektedir.

BT List

00:21:07:00:01:A0 HC-05

Sekil 4.4. Baglant1 kurulabilecek Bluetooth cihazlariin listesi (Fotograf: Farid Yusifli,
2021).

Cikan listeden Sekil 4.4'de gosterilen HC-05 Bluetooth moduli secilerek tiklandigi zaman
baglanti kurulmus olur ve baglanti kuruldugunda uygulama ekraninda baglanti
kurulduguna dair bilgi mesaji goriintiilenir. Sekil 4.3'de gosterilen uygulama arayiziinde
komutlarin sesle verilmesine olanak taniyan Google’in ses tanima 6zelligi bulunan
mikrofon butonu bulunmaktadir. Komutlar1 vermek icin bu butona tiklamak yeterlidir.
Butona tiklanildiginda program arayiiziinde ‘konusun’ yazili kiiciik ekran gelmektedir

(Sekil 4.5)
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CONNECT DISCONNECT LANGUAGE

Status \ d Lana : tr

Konusun

Sekil 4.5. Google butonun komutlart algilamak i¢in dinledigi an (Fotograf: Farid Yusifli,
2021).

Bu buton kullanilarak verilen ve Google tarafindan algilanan sesli komutlar yazili olarak

da ekranda goruntiulenmektedir.
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CONNECT DISCONNECT LANGUAGE CONNECT DISCONNECT LANGUAGE

na: tr tatus iLang . tr

Sekil 4.6. Verilen komutlarin ekranda yazili 6rnegi (Fotograf: Farid Yusifli, 2021).

Arduino mikrodenetleyici kart {izerinde servo motorun dnceden belirlenmis dereceye kadar
ve ileri-geri yonde hareketini saglayan fonksiyonlar bulunmaktadir. Mobil uygulama
Uzerinden ses komutu verildigi zaman Bluetooth modiilii tarafindan alinan sinyale gére bu
fonksiyonlardan karsilik gelen kisim ¢alistirtlmaktadir. Bu fonksiyonlar yardimi ile servo
motorun yonlendirilmesi yani dolap ¢ekmecesinin ileri ve geri yon kontroli sesli

komutlarla saglanmis olacaktir.

Sekil 4.7. Uygulama déngusu (Fotograf: Farid Yusifli, 2021).



Bluetooth
bagli mi?

Ses
komutunu

girin

Girilen
bilgivi
Bluetooth'a
gonder

Uygulamadan
¢ikalsin m?

Baglant1
var mu?

Hayir

Sekil 4.8. Akis diyagrami (Fotograf: Farid Yusifli, 2021).

Bu ¢alismada Sekil 4.9°da gosterilmis Arduino UNO (klon) kullanilmustir.

Sekil 4.9. Arduino UNO (klon) (Fotograf: Farid Yusifli, 2021)
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Arduino’nun dijital portundan 0 (RX) ve 1 (TX) numarali portlar1 HC-05 Bluetooth
modiili ile haberlesme yapabilmek amaciyla kullanilmistir. 0 numarali port RX olarak
belirlenip HC-05 modulunden gelen bilgileri almak i¢in kullanilmistir. 1 numarali port ise
TX olarak belirlenip HC-05 modiiliine bilgi géndermek amaciyla kullanilmistir. Kullanilan

Bluetooth moduli Sekil 4.10°da gosterilmistir.
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A w—p
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Sekil 4.10. HC-05 Bluetooth moduli (Fotograf: Farid Yusifli, 2021).

Bluetooth modiiliiniin RX ve TX portlarina Arduino’nun 0 (RX) ve 1 (TX) numarali
portlar1 birbirine ¢apraz olarak baglanmistir. Yani Arduino’nun RX olarak tanimlanan 0
numarali portu HC-05 modulinun TX portuna, Arduino’nun TX olarak tanimlanan portu

HC-05 modiiliiniin RX portuna baglanmistir.

Arduino Uno kartinin 9 numarali pwm portu Servo motoru ile haberlesme igin

kullanilmistir. Kullanilmis Servo motor Sekil 4.11°de gosterilmistir.



39

Sekil 4.11. SG90 Servo motor (Fotograf: Farid Yusifli, 2021).

Prototip ¢ekmeceli dolap Uzerinde yer tasarrufusaglamasi i¢in 3,5 cm x 4,5 cm boyutunda
Sekil 4.12°de gosterilmis mini breadboardkullanilmis olup, devre semasi ise Sekil 4.13’de

verilmistir.

Sekil 4.12. Mini breadboard (Fotograf: Farid Yusifli, 2021).
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Sekil 4.13. Devre semasi (Fotograf: Farid Yusifli, 2021).

Son olarak ¢cekmece iginde monte edilerek tasarlanmis olan deneysel diizenekte kullanilan

elektronik sistem elemanlarinin ag-kapat test gosterimi Sekil 4.14°deverilmistir.
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Sekil 4.14. Ag-kapa kontrol sisteminin test edilmesi (Fotograf: Farid Yusifli, 2021).
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5. SONUC ve ONERILER

Giliniimiizde gorsel teknolojilerin oldugu kadar ses teknolojilerinin de kullanildigi alanlar
yayginlasmakta, yeni teknolojik gelismelerde devam etmektedir. Bu tez calismasinda
Endiistri 4.0 teknolojileri agisindan bir yaklasim gelistirilerek dolap ¢ekmecesinin mobil
teknolojiler yardimi1 ile sesle uzaktan kontrolii gergeklestirilmistir. Arduinomikro
denetleyici ile Android mobil cihaz, Bluetooth modiil ile haberlestirilerek, ¢ekmecenin,
mobil uygulama sayesinde “Ac¢/Kapa” 0zelligi olan komutlar ile hareketi saglanmistir.
Mobil uygulama herhangi bir Android cihaza yiiklenerek kullanilabilmektedir. Ses

kontrolli bu mobilya tasarim projesi iki asamadan olusmustur.
1. Donanim kismi (Servo motor, Bluetooth modiilii ve Arduino Uno kart devresi)

2. Yazilm kismi (Android cihazdan verilen talimatlara gore belirlenen algoritmalara

karsilik vermesi i¢in Arduino yazilimi).
Tasarlanmis cekmeceli mobilyanin islevi su sekilde agiklanabilir:

Uzaktan ses ile kontrol edilebilen devre ile techiz edilmis mobilya ¢ekmecesi, sahip oldugu
Bluetooth moduli ile Android cihazdan verilen talimatlara goére yonind belirleyip
hareketini saglamaktadir. Tasarlanan bu mobilya, kullanicinin istegine goreileri veya geri
yonde hareket ederek acilip kapanabilmektedir. Bluetooth ile veri aktarimi otomatik ve
devamli oldugundan kablo ile haberlesmeye gore veriler siirekli giincellenmektedir ve

cekmece dahilinde kablo karmasasi bulunmamaktadir.

Sonu¢ olarak, uzaktan kontrol ve robotik teknolojileri kullanilarak dolap c¢ekmecesinin
mobil uygulama ile uzaktan kontrol edilebilirligi uygulamali olarak gerceklestirilmis olup,
ses algilama ozelligine sahip cesitli alanlarda gorev bazli ¢alisabilecek akilli mobilyanin

otonom sekilde calisabilmesi saglanmaistir.

Arduino tabanl ses kontrollii akilli mobilya, sesli komutlara yanit vermek iizere basariyla

olusturulmustur ve test edilmistir.

Bu ¢alismanin bir sonraki asamasinda, ¢ekmeceli dolabin bulundugu mekanin karanlik
oldugu durumlarda agik veya kapali oldugunu belirlemek amagl ¢ekmece iizerine LED
baglantis1 yapilabilir. Boylece, ¢ekmece agik ise LED yanar, kapali oldugu durumlarda
LED’de sonmiis olur. Ayrica tasarlanmis devrenin ileri zamanlarda sistemsel ariza nedeni

ile bozulabilecegi diisiiniilerek ¢ekmecenin ses ile kontrolii disinda manuel olarak
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kullanilabilmesi i¢in on/off butonu eklenebilir.

Bu galismada, 16 Mhz hiza sahip Arduino programlama karti tercih edilmistir. Arduino
platformlar1 icerisinde farkli ¢esitlerde ve daha hizli performansa sahip gelismis
versiyonlart vardir. Fakat c¢alismada maliyetin diisiik olmasi vegerekli performansi
gosterebileceginden dolay1 yukarida bahsedilen Arduino modeli kullanilmistir. Gelecekte
diger calismalarda projenin  gelistirilmesi adina yiilksek hizlarda c¢alisabilen

mikrodenetleyicilere sahip Arduino gesitleri tercih edilerek kullanilabilir.

Gunumuzde guvenlik en 6nemli konulardan birisini olusturmaktadir. Son ddnemlerde
teknolojinin gelismesinde giivelik sistemleri agisindan biyometrik tanima sistemleri nem
kazanmaya baglamistir. Ses biyometrigi - insanlarda retina, parmak izi gibi kisiye has,
taklit edilemeyen ve kisiyi sesinden taniyan bir teknolojidir. Calismamizin bir sonraki
asamasinda gilivenlik amaciyla yalniz sisteme tanimli kisinin sesini taniyan ve bu kisi

diginda ayn1 komutu duydugunda yanit vermeyen sistemler de tasarlanabilir.

Teknoloji, insanlarin kas giiciiyle yapamadigi veya yapmakta zorlandigi isleri aklini
kullanarak buldugu metot ve araglarla yapabilmesine imkan tanimaktadir. Teknolojik
araclar insan giicline katkida bulunmaktan ziyade insanlarin yerini almaya baglamigtir.
Gelecekte yapilacak ¢aligmalar i¢in bir diger 6neride, kullanicilarin kas giicii ile yaptiklar
isleri olabildigince kolaylastirmak, 0zellikle kas glcini kullanamayan bireylerin duvara
monte edilmis bir dolabin i¢inden ¢ikan bir yatagin acilmasi gibi yapacaklar isler, ses

tanima sistemi ile kolaylikla yapilabilir.
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EK-1. Kodlar

#include<Servo.h>

String komut;

#define led 11

Servomyservo; //createservoobjecttocontrol a servo

int pos = 180; // variabletostoretheservoposition

voidsetup()

{

Serial.begin(9600);

pinMode(11, OUTPUT); // initializedigitalpin 11 as an output.
myservo.attach(9); // attachestheservo on pin 9 totheservoobject

}
voidloop()

{

while(Serial.available()){
char oku=Serial.read();
komut +=0ku;

¥

if (komut.length() > 0){
if(komut=="yan"){

digitalWrite(led,1);

}

digitalWrite(led,0);

¥
if (komut =="a¢"){
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EK-1. (Devam) Kodlar

for (pos = 0; pos <= 180; pos++) // goesfrom O degreesto 90 degrees // in

steps of 1 degree

myservo.write(pos); I

tellservotogotoposition in variable 'pos'

delay(15); /I waits 15ms

fortheservotoreachtheposition

hy

¥
if (komut == "kapat"){

for (pos = 180; pos >= 0; pos--) I/l goesfrom 90 degreesto 0

degrees
{
myservo.write(pos); /I tellservotogotoposition in
variable 'pos'
delay(15); I waits 15ms
fortheservotoreachtheposition
}
}
}
komut="";
delay(100);
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