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Not: Bu proje aktif gelisim asamasindadir.

Tiiyo: Eger sorunuz varsa, Community iizerinden teknik destek ekibimizle iletisime gecebilirsiniz.

icindekiler: 1


https://community.robotistan.com/
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2 icindekiler:



BAOLUM 1

PicoBricks Nedir?

1.1 PicoBricks

PicoBricks, maker projelerinde kullanilmak iizere tasarlanmig bir elektronik gelistirme karti + yazilimidir. On
ayrilabilir modiil dahil, PicoBricks cok cesitli projeler olusturmak icin kullanilabilir. Ayrica kendi modiillerinizi ekle-
mek i¢in kullanabileceginiz bir protokol igerir!

PicoBricks, elektronik ve kodlama ile ilgilenen herkes i¢indir. Modiiler donanim tasarimi, Scratch benzeri blok kodlama
ortami ve simiilator sayesinde daha once deneyimi olmayan yeni baglayanlar, baglamay1 kolay bulacaktir. Tecriibesi
olanlar elektronigi daha derinlemesine inceleyebilir veya Python’da kodlamay1 kesfedebilir. Ve en uzman makerlar
bile PicoBricks ile fikirleri ne kadar ¢abuk kesfedebileceklerini ve prototipler olusturabileceklerini takdir edeceklerdir.
Diger kartlarin aksine, PicoBricks her seviyedeki makerlar icin inanilmaz bir esneklige sahiptir! Bricks IDE, farkli
senaryolar i¢in 6rnek kodlara sahiptir. MicroBlocks veya PicoBricks’in siiriikle-birak, blok kodlama olusturucusu ile
sifirdan kahramana kodlamay1 6grenin. MicroBlocks, simdiye kadar olusturulmus en kolay kodlama deneyimidir ve
maker endiistrisinde yaygin olarak bilinir.
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Hello Horld

Her Seviye Icin Gelistirme Ortami Destegi

Modiiler donanim tasarimi, Scratch benzeri blok kodlama ortami ve simiilator sayesinde daha 6nce deneyimi olma-
yan yeni baslayanlar, baglamay1 kolay bulacaktir. Tecriibesi olanlar elektronigi daha derinlemesine inceleyebilir veya
Python’da kodlamay1 kesfedebilir. Ve en uzman yapimcilar bile Pico Bricks ile fikirleri ne kadar cabuk kesfedebilecek-
lerini ve prototipler olusturabileceklerini takdir edeceklerdir.PicoBricks, elektronik ve kodlamayla ile ilgilenen herkes
icindir.

4 Boliim 1. PicoBricks Nedir?



PicoBricks, Yayim 0.1

EXPERT

1.2 PicoBricks Modiilleri Ayrilabilirdir

PicoBricks modiillerini kesfettikten sonra, bazilarini bir projede kullanmak isteyebilirsiniz. PicoBricks kompakt olma-
sina ragmen, her geyi projenize dahil etmenize gerek yoktur. PicoBricks modiillerini ayirarak, standart, kullanimi kolay
konektorlii kablolart kullanarak yalnizea ihtiyaciniz olan modiilleri baglayabilirsiniz.

1.3 Ayrilabilen Modiiller Tekrar Bir Araya Gelebilir

After dividing the Pico Bricks into modules, you can easily reassemble them again on the specially designed base
plate.PicoBricks modiillerini ayirdiktan sonra 6zel olarak tasarlanmis plaka iizerinde tekrar kolayca monte edebilirsiniz.

1.2. PicoBricks Modiilleri Ayrilabilirdir 5
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2.1 Pico Board

Raspberry Pi Pico gomiilii sistem projelerinizde, prototiplemede kullanabileceginiz bir mikrodenetleyicidir. Giiciinii
RP2040 mikrodenetleyiciden alan Raspberry Pi Pico, ¢ift ¢ekirdekli ARM Cortex MO+ islemciye sahiptir. Diisiik
maliyetli Raspberry Pi Pico, diisiik giic tiikketimi ve yiiksek performansi ile 6ne ¢ikiyor. Hem C/C++ hem de MicroPyt-
hon ile programlanabilen Raspberry Pi Pico, her yastan kullaniciya hitap ediyor.

2.2 OLED Ekran

Minyatiir OLED ekran modiilleri, Raspberry Pi projelerinize kiiciik bir ekran eklemenin harika bir yoludur.

2.3 Sicaklik ve Nem Sensoru

Cevredeki havay1 6lgcmek i¢in kapasitif bir nem sensorii ve bir termistor kullanir. Veri pinine dijital bir sinyal verir.
Kullanim1 oldukga basittir ancak verileri almak i¢in dikkatli zamanlama gerektirir.

2.4 LED-Buton

Isik yayan diyot (LED) modiilleri, bir LED yayici zinciri igeren bagimsiz cihazlardir. Boyutlari sayesinde kiigiik LED
modiilleri, alanin sinirlt oldugu uygulamalarda miikemmel aydinlatma armatiirleri olusturur.

2.5 RGB LED

RGB LED modiilleri ¢esitli renklerde 1s1k yayabilir. Kirmizi, yesil ve mavi olmak iizere {i¢ ana renk karistirtlabilir
ve parlakliga gore her tiirlii rengi olusturabilir, boylece devreyi kontrol ederek bir RGB LED’in renkli 151k yaymasini
sa8layabilirsiniz.

2.6 Motor Surucu

Motorlarin hizini, frekansi degistirerek ayarlayan elektrikli ekipmanlardir. Hiz kontroliiniin yan1 sira {istiin koruma,
kontrol ve haberlesme 6zellikleri ile donatilmugtir.

2.7 LDR

LDR sensor modiilii, 15181 yogunlugunu algilamak icin kullanilir. Isik oldugunda LDR’nin direnci 151g1n yogunluguna
gore diisiik olacaktir. Isigin yogunlugu ne kadar yiiksek olursa, LDR nin direnci o kadar diisiik olur. Sensor, LDR nin
1518a karg1 hassasiyetini degistirmek icin ayarlanabilen bir potansiyometre diigmesine sahiptir.

8 Boliim 2. Bricks
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2.8 Role

Roleler, devreleri elektromekanik veya elektronik olarak acan ve kapatan anahtarlardir. Roleler, bagka bir devredeki
kontaklart agip kapatarak bir elektrik devresini kontrol eder.

2.9 Potensiyometre

Potansiyometre, elektrik akiminin akisini kontrol etmek i¢in direncin manuel olarak degistirildigi 3 u¢lu bir degisken
direng olarak tanimlanir.

2.10 ESP8266

ESP8266, tam TCP/IP y18inina sahip diisiik bir Wi-Fi mikrodenetleyici dir. Farkli sensorlerle arayiiz olusturmak
i¢in birgok GPIO’ya (genel amach giris cikis pinleri) sahiptir. Iyi islevselligi nedeniyle ESP8266, IoT iiriinlerinin pro-
totiplenmesinde ¢ok kullanilir. Arduino ile ¢apraz islevselligi, Arduino IDE ile programlamay1 kolaylastirir.

2.11 Buzzer

Buzzer, ses iireten bir sinyal cihazidir.

2.12 Protoboard

Protoboard, genellikle elektronik prototipleme i¢in bir yap1 temelidir.

2.8. Role 9
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BOLUM 3

Baglanti Yontemleri

PicoBricks ile devrelerinizi kablo karmagasi olmadan olusturabilirsiniz. Ayn1 sekilde MicroBlocks programi ile kod-
lama yaparak kod karmasasindan kurtulabilirsiniz. Bu 6zelligi ile siradan bir robotik kodlama egitimi dersine baglar-
ken kargsilasabilecegimiz bir¢ok sorunu PicoBricks’in modiiler yapisi sayesinde ortadan kaldirmis oluyoruz. Robotik
kodlama egitimine girdikten sonra PicoBricks lizerindeki modiilleri gerekli yerlerden koparip Raspberry Pi Pico’ya
Connector Kablolar ile baglayarak daha fazla proje yapma imkan1 buluyoruz.

3.1 Lehimleme yok! Sinirsiz baglanti ydéntemi var.

11
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CONNECTION THYPE

WHAT CAN 40U CONNECT?

Header

Sensors, extra motors,
extra LEDs, anything that
can be connected to
Raspberry Pi Pico.

Easy Connector

Fa
- | B L
el 435w {8
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C_Jwed g

After the modules are detached,
they are used for connecting
modules to mainboard.

Terminals

You can use them for
the direct cable
connections.

DC Motor

Servo Motor

ESP-01 Wi-Fi module
and Bluetooth modules

PROTEADAD

You can use protoboard
with your advanced projects
where you need soldering.

To run your projects without
being connected to a computer.

Compatible with 2.5/5V inputs.

To connect more
addressable LEDs.

12
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NO SOLDOERING!
NO SOLDER SMOHE
NO OANGER

3.1. Lehimleme yok! Sinirsiz baglanti ydontemi var. 13



PicoBricks, Yayim 0.1

14 Béliim 3. Baglanti Yontemleri



BOLUM 4

Geligtirme Ortamlari

4.1 MicroBlocks Blok Tabanli Programlama

MicroBlocks, micro:bit, Adafruit Circuit Playground Express ve digerleri gibi egitici mikrodenetleyici kartlartyla fi-
ziksel hesaplamay1 6grenmek i¢in iicretsiz, Scratch benzeri blok programlama dilidir. MicroBlocks canli bir ortamdr.
Bir bloga tiklaymn ve hemen panoda calisir. Komutlar1 deneyin. Sensor degerlerini gercek zamanli olarak goriin ve
grafiklendirin. Artik kodun derlenmesi ve indirilmesi icin beklemenize gerek yok.

MicroBlocks

4.2 Baslangi¢ Seviyesi icin Thonny(MicroPython) IDE

PicoBricks’in kalbi Raspberry Pi Pico’dur. Thonny, Raspberry Pi Pico ve PicoBricks’i kodlamak i¢in harika bir secim-
dir.

Tiiyo: Eger kodunuzu main.py adiyla keydederseniz, her boot yaptiginizda ¢alisacaktir.

15



PicoBricks, Yayim 0.1

4.3 Arduino IDE

Picobricks bize Arduino C ile kodlama firsat1 sunuyor. Picobricks’in kalbinde yer alan Raspberry Pi Pico’yu yaygin
olarak kullanilan Arduino IDE ile kodlamaya baslamak oldukca kolay.

ARDUINO

16 Boliim 4. Gelistirme Ortamlari



BOLUM D

Baglangic

5.1 Arduino IDE

5.1.1 Arduino IDE Kurulumu

PicoBricks size Arduino C ile kodlama imkan1 sunuyor. Yaygin olarak kullanilan Arduino IDE ile Picobricks’in kal-
binde yer alan Raspberry Pi Pico’yu kodlamaya baslamak oldukga kolaydir.

Arduino IDE 1.8.x kurulum dosyasin1 Arduino Web Sitesinden <https://www.arduino.cc/en/software> adresinden bil-
gisayariniza indirin ve kurun.

Oncelikle Raspberry Pi Pico’yu Arduino IDE’ye eklemeniz gerekir. Arduino IDE’yi baglatin. Ardindan > Arac-
lar>Pano>Pano Yoneticisi’ne gidin.

1. alana “Raspberry Pi Pico” yazin. Bir siire bekledikten sonra Arduino Mbed OS RP2040 Boards secenegine
tiklayin ve 2. alanda kur butonuna tiklayin.

Tiim bu kurulumlar sirasinda sizden isteyecegi onaylari kabul etmeniz gerekmektedir. Kurulum tamamlandiginda ve
kapat butonuna tikladiginizda Pico’yu Arduino IDE’ye eklemis olacaksiniz.

5.1.2 Arduino IDE ile Kod Yazma ve Calistirma

Pico’yu Arduino IDE ile kodlamak istediginizde, ilk seferinde BOOTSEL tusuna basili tutarak bilgisayariniza
baglamaniz yeterlidir.

Bu sayede Pico bootloader modunda baglanacak ve bilgisayariniz tarafindan harici bellek olarak taninacaktir. Boot-
sel butonuna basili tutarak Pico’yu bilgisayariniza baglayin. Pico’yu bilgisayarin flash bellegi olarak gordiikten sonra
Tools>Board>Arduino Mbed OS RP2040 boards> Raspberry Pi Pico yolunu izleyerek kartimizi aktif ediniz.

Asagidaki 1 numarali alana kodu yazin ve File>Save yolunu izleyerek "Blink" ismiyle bilgisayarinizin herhangi bir
yerine kaydedin.

Kaydetme igleminden sonra 1. alandaki "Yukle" butonuna basarak kodu derleyip Pico’ya kaydetmemiz gerekiyor. En
altta Done uploading yazisin1 gordiigiimiizde Pico’da kodumuz calisacak ve dahili LED 1 sn araliklarla yanip sone-
cektir. Onemli Not: Picobricks’i Arduino IDE ile kodlarken MicroPython veya MicroBlocks firmware’inden ilk geciste

17
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” h Thonny IDE
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@ sketch_jun02
File Edit Sketch Tools Help

uino 1.8.19 - O s

Auto Format Ctrl+T
Archive Sketch
sketéh_jun02z Fix Encoding & Reload
: Manage Libraries... Ctrl+Shift+l
vold setup . . .
Serial Monitor Ctrl+Shift+M
// oput v . )
Serial Plotter Ctrl+Shift+L
} WIFI101 f WiEL mware Updater
. 9 Board: Uno" 3 Boards Manager...
void loo Port Arduino ARM (32-bits) Boards >
// put y Get Board Info Arduino AVR Boards ?
i >
} Programmer: "AVRISP mkll” grdumo [ge?_a":_WR BEEITS )
>
Burn Bootloader eneyap Gelistirme Kartlari
@ Boards Manager x
Type All * | |Raspberry Pi Pico

Raspberry Pi Pico.

Online Help
Mare Info

Arduino Mbed 0S5 RP2040 Boards ~
by Arduino
Boards included in this package: ’

3.1.1 ~ Install

[DEPRECATED - Please install standalone packages] Arduino Mbed 0S Boards

by Arduino DEPRECATED
Boards included in this package:
Arduino Nano 33 BLE, Arduino Nano 33 BLE Sense, Arduino Nano RP2040 Connect, Arduino Portenta H7, Arduino Edge Control, Raspberry Pi

4

aii,

- el T

Raspberry Pi Pico (©)2020 BOOTSEL

5] - - '..']
i e

{1

=4

5.1. Arduino IDE 19



PicoBricks, Yayim 0.1

@ sketch_jun02a | Arduig.w
File Edit Sketch Tools H

sketch_jun02z
void setup
// put y

@

void loop
// put v

Auto Format

Archive Sketch

Fix Encoding & Reload
Manage Libraries...
Serial Monitor

Serial Plotter

WIFi101 / WIFiNINA Firmware Updater

Board: "Arduinc Uno"
Port
Get Board Info

Programmer: "AVRISP mkll"
Burn Bootloader

Ctrl+T

Ctrl+5Shift+1
Ctrl+Shift+M
Ctrl+Shift+L

A Boards Manager...

Arduino AVR Boards

Arduino megaAVR Boards

Arduino ARM (32-bits) Boards >

‘ Deneyap Gelistirme Kartlari

»
Arduino Mbed OS5 RP2040 Boards >| Raspberry Pi Pica m
»
>

L

@?ﬁuwﬁla Arduino 1.8.19
File Edit Sketch Tools Help

[E] Save sketch folder as..

@ g

Yheich junozas | Komum: [ <o -] e#em-
vold setup() { * " I
pinMode (LED BUILTIN, OUTPUT); Hizlh erisim
} [Vl
void loop() { Masalst
digitalWrite(LEDiBUILTIN, HIGH) ; ;1
delay (1000) ; e
digitalWrite (LED BUILTIN, LOW); mésim
delay (1000); o
: S
< >
Dosya adr Blink| - Kaydet
Kayittiii Al Files () v  ptal
20 Bélim 5. Baslangic
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BOOTSEL butonuna basarak bilgisayariniza baglayiniz. Sonraki kod yiiklemeleri icin BOOTSEL tusuna basmaniz
gerekmez. Keyifli projeler :)

File Eghi Tools Help

void setup () {
pinMode (LED BUILTIN,

voild loop () {
igitalWrite (LED BUIL
elay (1000) ;
igitalWrite (LED BUIL
elay (1000) ;

void setup() {
// put your setup code here, to run once:
pinMode(7, OUTPUT); // initialize digital pin 7 as an output
}
void loop() {
// put your main code here, to run repeatedly:
digitalWrite(7, HIGH); //turn the LED on by making the voltage HIGH
delay(500); //wait for a half second
digitalWrite(7, LOW); //turn the LED on by making the voltage LOW
delay(500); //wait for a half second
}

5.2 MicroBlocks Blok Tabanli Programlama Dili

5.2.1 MicroBlocks Nedir?

MicroBlocks, micro:bit, Adafruit Circuit Playground Express ve digerleri gibi egitici mikrodenetleyici kartlartyla fi-
ziksel hesaplamay1 6grenmek icin kullanilan iicretsiz, Scratch benzeri blok programlama dilidir. MicroBlocks canli bir
ortamdir. Bir bloga tiklayin ve hemen panoda caligsin. Komutlari deneyin. Sensor degerlerini ger¢ek zamanli olarak
goriin ve grafiklendirin. Artik kodun derlenmesi ve indirilmesi i¢in beklemenize gerek yok. Bir motoru kontrol eder-
ken ayn1 anda bir animasyon goriintiilemek ister misiniz? MicroBlocks, her gorev i¢in ayr1 komut dosyalar1 yazmaniza
ve bunlar1 ayn1 anda ¢aligtirmaniza olanak tanir. Kodunuzun yazilmasi daha basit ve anlagilmas: daha kolaydir. Mic-
roBlocks bircok farkli panoda ¢alisir, ancak komut dosyalariniz taginabilirdir. Butonlar, sensorler ve gosterge bloklari,
ilgili donanima sahip tiim kartlarda ayni sekilde davranir. Kodu MicroBlocks’ta ¢aligtirdiktan sonra, USB baglantisini
kesebilir ve Picobricks’i farkli bir gii¢c kaynagiyla besleyebilirsiniz. Karttaki kod otomatik olarak calisacaktir.

Picobricks’i MicroBlocks ile programlamak i¢in tarayicida MicroBlocks Web Sitesini agalim (Google Chrome ve Edge
tarayicilari onerilir).

5.2. MicroBlocks Blok Tabanl Programlama Dili 21



https://microblocks.fun/

PicoBricks, Yayim 0.1

Get Started Learn Contribute About Wiki Download

if codingis fun

make boardie smile :)

MicroBlocks’u bir Chrome veya Edge tarayicisinda ¢calistirmak i¢in herhangi bir sey yiiklemeniz gerekmez; ekranin sag
ist kdsesindeki meniiden RUN butonuna tiklayarak cevrimici diizenleyiciyi ¢alistirabilirsiniz. Alternatif olarak, Indir
butonuna tiklayarak isletim sisteminize uygun ¢evrimdis1 bir siirlimii indirebilir ve bilgisayariniza kurabilirsiniz.

MicroBlocks Web editoriinii tarayiciniza kaydedebilir ve internet erigsimi olmadan kullanabilirsiniz. MicroBlocks Web
uygulamasini kaydetmek icin tarayicinizda MicroBlocks’u ¢alistirin, ardindan tarayicinizin URL cubugunun sag iist
kosesindeki yiikle butonuna tiklayin.

Google Chrome Microsoft Edge

microblocks. html I Efl Aty nicroblocks.htm D 5

5.2.2 IDE’ye Girig

MicroBlocks programini agti§inizda agagida gosterilen IDE goriintiisiinii géreceksiniz. IDE bilesenlerinin aciklamasini
asagidan inceleyebilirsiniz. IDE’nin ayrintili ve en glincel agiklamasi icin liitfen WIKI'deki Kullanici Kilavuzumuza
bakin.

+ Menu Bar: Bu béliimde soldan saga dogru ilk buton programin dil se¢enegini degistirmemizi saglyor. Tkinci
buton MicroBlocks’un ¢aligma ayarlarini ve firmware giincelleme secimini gorebilecegimiz menii iken iiciincii
buton File ile ilgili se¢enekleri sunuyor. Dordiincii buton, verileri ¢izmek icin grafik blogu tarafindan kullanilan
bir grafik penceresini acarken, en sagdaki beginci buton, USB arabirimi araciliiyla Picobricks’e baglanmak icin
kullanilir.

* Block Categories: Bu alan, MicroBlocks’ta programlama i¢in kullanilan blok kategorilerini icerir. Katego-
riler farkli renkler kullanilarak gruplandirilmigtir. Kategoriler secildikce bloklar paletinde (Alan 3) ilgili bloklar
listelenecektir.

22 Bélim 5. Baslangic
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o |
Control WTen Ssard
Operators o w
Variables
Data
My Blocks
Ibraries +

©

jepcpc

Scripts Pane  Drag blocks here to buiid scripts. (¥ menu.

* Blocks Palette: Blok kategorileri alaninda se¢imler yapildikca bu alanda belirli fonksiyonlar1 olan bloklar
listelenir. Bu alandaki bloklar 4 numarali Scripting alanina siiriiklenerek kod yazilir.

* Scripting Area: Tiim kodlama aktivitelerinin yapildig: alandir. Kullanicilar, komut dosyalar1 ve 6zel bloklar
(islevler) olugturmak i¢in bloklart bu alana siiriikleyip birakir.

e Start/Stop Buttons: Bu alan, MicroBlocks programlarini kontrol etmek i¢in kullanilan Start ve Stop olmak
tizere iki simge icerir.

e Library List: Bu alamn icgerigi, kullanicinin komutlar1 ve mikro cihazlarinin gereksinimlerine bagl olarak
yiiklenen cesitli kiitiiphaneleri sunar.

5.2.3 MicBlocks-PicoBricks Baglanti ve Calistirma

* Yazilimi Cevrimdig1 Diizenleyicide Baglama ve Giincelleme

Picobricks’i cevrimdis1 editoriine baglamak icin, Raspberry Pi Pico iizerinde BOOTSEL butonunu basili
tutarken USB kablosu ile kart: bilgisayariniza baglamaniz gerekir.

Rospberry Pi Pico (©2020 ., ,, BOOTSEL

L
= A=
» T T . -

MicroBlocks ¢evrimdisi editoriinii agin ve MicroBlocks meniisiinden MicroBlocks butonuna (disli simgesi) tiklayin,

5.2. MicroBlocks Blok Tabanli Programlama Dili 23
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ardindan cihaz yazilimin1 giincelle secenegine tiklayin.

MicroBlocks
about...

update firmware on board
show advanced blocks

RP2040(Pico) 6gesini secin. Kurulumu yalnmzca birkag¢ saniye siirecek ve bittiginde, MicroBlocks otomatik olarak
Picobricks’e baglanacaktir.

Pico board type?

RP2040 (Pico)
Pico W (WiFi)

e Cevrimici Editorde Baglant1 ve Giincelleme

Picobricks’i ¢cevrimici editore baglamak i¢in fazladan birka¢ adim gereklidir. Giivenlik nedeniyle tarayici, kullaniciya
sormadan kartin USB siiriiciisiine erisemez. Once meniiden MicroBlocks butonuna (disli simgesi) tiklayin, ardindan
kartta yazilimi giincelle segenegine tiklayin ve agilan listeden RP2040 (Pico) segenegine tiklayarak kart tipini segin.

Kart se¢ildiginde, agagidaki Yazilim Yiikleme penceresi agilacaktir.
Simdi Pico iizerindeki BOOTSEL butonunu basili tutarken karti bilgisayariniza baglayin.

Goriintiilenen mesajdaki “Tamam” butonuna tiklayin ve vm_pico.uf2 adli yazilim dosyast se¢ili olarak RPI-RP2 siirii-
ciisiine konumlandirilan sistem dosyasi yoneticisi penceresini otomatik olarak agacaktir.

Kaydet butonuna tiklayin, aygit yazilimi giincellemesi tamamlanacaktir.
* Normal iglemler i¢in baglanma (Yazma ve Diizenleme programlari):

Baglan butonuna tiklandiginda mikro cihazlarin takili oldugu sistem USB portlar1 goriintiilenecektir. Bu pencerede
once Pico cihazini secip ardindan Baglan butonlarina tiklayarak Picobricks’i MicroBlocks’a baglayabilirsiniz. Baglanti
bagarili oldugunda, USB simgesinin arkasinda yesil bir daire goriinecektir.

PicoBricks modiillerinden herhangi birini kullanmak i¢in oncelikle PicoBricks kitapligin1 Microblocks diizenleyicisine
aktarmaniz gerekir. Bunun i¢in Add Library butonuna basmaniz gerekmektedir.

Dosya A¢ penceresinde, desteklenen cihazlarin listesini agmak i¢in Kitler ve Panolar butonuna tiklayin. Agilir listeden
PicoBricks’e ve ardindan A¢ butonuna tiklayin.

Her sey yolunda giderse, PicoBricks kitapliZ1 ve kod bloklari, Kod bloklar1 panelinde goriintiilenecektir. Tiim Proje
orneklerinde, PicoBricks ile baglayan bir blok ad1 gordiigiiniizde, PicoBricks Kitaplig1 meniisiinde yer alacaktir.
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micro:bit

Calliope mini

Citilab ED1

RP2040 (Pica)

Pico W (WiFi)

Circuit Playground Express
Circuit Playground Bluefruit
Clue

Metro MO

M5Stack-Core

MaStickC

MSStickC+

MSAtom-Matrix

ESP32

ESPB266

Firmware Install

Connect USB cable while holding down the
white BOOTSEL button before proceeding.

You will be asked to save the firmware file.

Select RPI-RP2 as the destination drive,
then click Save.

5.2. MicroBlocks Blok Tabanl Programlama Dili
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\relax

:align:center:width:720:figclass:align-center

Sekil 1: MicroBlocks, gercek zamanli bir kodlama editoriidiir. Kodu yazdiktan sonra derleme ve karta yiikleme iglemi
yoktur. Kod bloklarina tikladiginizda kod ¢alisacaktir.

ImicroBlocks @ % @ [ #

set user LED

say
graph

¥ Input

¥ Pins

. Control

¥ Operators
" Variables
¥ Data .
N MyBlocks | Add Library |

Libraries +\
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© Kits and Boards

Libraries

[62]

Computer

@

New

Hummingbird
HyperDuino
MakerBit
NeZha
PicoBricks
TdR STEAM
Wukong

File Open

Robotistan PicoBricks Library

This library controls these Pico
Bricks components:

- Red LED

- RGB LED

- DC Motors

- Piezo speaker

- Relay Switch (5V-250V, 5A)
- Button

- Potentiometer (variable
resistor)

- Light sensor (light dependent
resistor)

- Tammaratiira and homidibg

vZ2.3 by MicroBlocks

Depends:
Temperature Humidity (DHT11, DHT22)

 Cancel J{ Open

5.2. MicroBlocks Blok Tabanli Programlama Dili
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(microBlocks @ % @ & #

B Output :

B nput
§ Pins PicoBricks button

" Control

B Operators PicoBricks humidity

{ Variables PicoBricks light sensor

¥ Data

[ My Blocks
Libraries -+ PicoBricks random color

PicoBricks colorr@ g b ) (0

HOHT |

PicoBricks

PicoBricks set motor @ speed @[

PicoBricks set red LED

PicoBricks set relay

PicoBricks set RGB LED color

PicoBricks temperature (°C)

PicoBricks turn off RGB LED
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5.2.4 PicoBricks Aygit Yazilimi

PicoBricks Aygit Yazilimini daha once giincellediyseniz, USB simgesine tiklayarak baglanabilirsiniz. MicroBlocks’u
Picobricks’e ilk kez baglayacaksaniz boliim 1.1.2°deki adimlan takip edebilirsiniz.

IDE’nin veya Pico Firmware’in yeni bir siiriimii olup olmadigin1 zaman zaman kontrol etmek iyi bir fikirdir. Meniide
MicroBlocks Secenekleri (disli simgesi)/hakkinda 6gesini secerek calistirdiginiz siirlimii dogrulayabilirsiniz. Asagidaki
gibi bir ekran gormelisiniz:

About MicreBlocks

MicroBlocks v1.1.85 (Firmware v167)

by John Maloney, Bernat Romagosa, &
Jens Maonig.
Created with GP (gpblocks.org)

More info at http://microblocks.fun
c

5.3 Baslangi¢ Seviyesi icin Thonny (MicroPython) IDE

5.3.1 Thonny IDE Kurulumu

Raspberry Pi Pico, PicoBricks’in kalbindedir. Thonny, Pico kartin1 ve PicoBricks’i kodlamak i¢in harika bir se¢imdir.
Thonny Websitesini ziyaret edebilirsin. Uygun versiyonu sec¢in ve bilgisayariniza indirin. Ardindan kurulumu gercek-
lestirin. Thonny IDE’yi “ $ pip install thonny “ komutunu kullanarak da yiikleyebilirsiniz.

$ pip install thonny

5.3.2 Thonny IDE Arayiizii

A: Bos bir komut dosyas1 acin. B: Mevcut bir kod dosyast acabilirsiniz. C: Uzerinde galisigimz kod dosyasindaki degi-
siklikleri kaydedebilirsiniz. D: Belirttiginiz yorumlama ortaminda yazdiginiz kodu calistirir. E: Kodunuzdaki hatalar
kontrol edebilirsiniz. F: Hata ayiklamak icin kod satirlarini ¢aligtirabilirsiniz. G: Hata ayiklama sirasinda kod satirindaki
komutlar arasinda gezinebilirsiniz. H: Hata ayiklamadan ¢ikabilirsiniz. I: Hata ayiklama modundan c¢alisma moduna
gecebilirsiniz. J: Kodun yiiriitiilmesini durdurabilirsiniz.

5.3. Baslangic Seviyesi icin Thonny (MicroPython) IDE 29



https://thonny.org/

PicoBricks, Yayim 0.1

-
, A f»’"?
-

9 Download version 3.3.13 for
s Windows « Mac « Linux
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5.3.3 MicroPython Aygit Yazilimini Raspberry Pi Pico’ya Yiikleyin

Raspberry Pi Pico’nun yazacagimiz MicroPython kodunu anlamasi i¢in ona 6zel bir igletim sistemi kurmamiz gereki-
yor. Biz buna aygit yazilimi diyoruz. Thonny editoriinii a¢in ve Calistir meniisiinden Tercliman se¢’e tiklayin.

File Edit V Run Tools Help

BE=] Select interpreter...
hello.py - © Run current script F5
Debug current script {nicer) Ctrl+F5
1 Debug current script (faster) Shift+F5

Assistant -

The code in hu

1. alanda gosterilen listeden Raspberry Pi Pico’yu se¢in. 2. alan1 resimdeki gibi birakin, 3. alana tiklayin.

T Thonny options

General Interpreter Editor Theme & Font Run & Debug Terminal Shell Assistant

X

Which interpreter or device should Thonny use for running your code?
MichPython (Raspberry Pi Pico)

Details

Connect your device to the computer and select corresponding port below
(look for your device name, "USB Serial” or "UART").
If you can't find it, you may need to install proper USB driver first.

Port
< Try to detect port automatically =

Install or update firmware

Cancel

Uzerindeki “*BOOTSEL butonuna” basili tutarak Pico’yu bir kablo ile bilgisayarinizin USB portuna baglayin.

Yiikle butonu etkinlestirildikten sonra butonu birakabilirsiniz. “Yiikle butonuna” basin ve aygit yaziliminin yiiklenme-

sini bekleyin.

Kurulum tamamlandiktan sonra, kurulumu tamamlamak icin Kapat butonuna tiklayin.

5.3. Baslangic Seviyesi icin Thonny (MicroPython) IDE

31



PicoBricks, Yayim 0.1

T Install MicroPython firmware for Raspberry Pi Pico X

~ Here you can install or update MicroPython firmware on Raspberry Pi Pico.

1. Plug in your Pico while holding the BOOTSEL button.
2. Wait until device information appears.
3. Click 'Install’.

When the process finishes, your Pico will be running the latest version of
MicroPython. Close the dialog and start programming!

Version to be installed: v1.18 (2022-01-17)
Target device location: EN\

Target device model:  Raspberry Pi RP2

Cancel
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5.3.4 Raspberry Pi Pico’da Kod Yiikleme ve Calistirma

Pico’nun kablosunu dogrudan bilgisayarin USB baglanti noktasina takin. Bootsel butonuna basili tutmaniz gerekmez.
Thonny’deki Calistir meniisiinden ~"Terciiman se¢’ secenegini se¢in. 1. boliimde Raspberry Pi Pico’nun secili oldu-
gundan emin olunuz. Tamam butonuna tiklayarak pencereyi kapatiniz.

Tk Thonny options b e

General Interpreter Editor Theme & Font Run & Debug Terminal Shell Assistant

Which interpreter or device should Thonny use for running your code?
MicroPython (Raspberry Pi Pico) w

Details

Connect your device to the computer and select corresponding port below
(look for your device name, "USB Serial” or "UART").
If you can't find it, you may need to install proper USB driver first.

Port
< Try to detect port automatically = hed

Install or update firmware

Cancel

Goriinlim meniisiinden Dosyalar se¢enegini etkinlestirin. Ekranin sol tarafina uzun bir dosya gezgini sekmesi yerles-
tirilecektir. 1. boliimde Raspberry Pi Pico’yu goriiyorsaniz Thonny Pico’ya sorunsuz bir sekilde baglanmig demektir,
kodunuzu yazmaya, kaydetmeye ve calistirmaya hazirsiniz demektir.

Thonny’de yazdiginiz MicroPython kodu, Raspberry Pi Pico ve benzeri mikro kontrol kartlar1 i¢in diizenlenmis kii-
tiiphanelerden olusuyor ve MicroPython olarak adlandiriliyor. S6zdizimi ve neredeyse tiim kitapliklar MicroPython ile
ayni sekilde galisir. Yazilim diinyasinin "merhaba diinya" uygulamasi, fiziksel programlamaya "blink" uygulamasi-
dir. 1. alanda gosterilen kodu yazin. 2. alandaki kaydet butonuna tiklaym. Thonny, 3. alandaki pencerede size kodunuzu
bilgisayarinizin caligma dizinine mi yoksa Pico’nun bellegine mi kaydetmek istediginizi soracaktir. Bilgisayariniz1 se-
cerseniz, ortaya ¢ikan dosya 4. alanda, Pico’yu secerseniz, ortaya cikan dosya alanda goriinecektir.

Kayit penceresinden Raspberry Pi Pico’yu secin, Dosya Ad1 alanina “blink.py” yazin ve Tamam butonuna tiklayin.
"blink.py" dosyasii Pico’nun dosya gezgininde gordiikten sonra tiklayin. klavyedeki F5 tusuna veya ara¢ ¢ubu-
gundaki yesil Calistir butonuna basin ve kod dosyas1 Pico tarafindan ¢alistirilacaktir. Pico iizerindeki dahili LED’in 1
saniye araliklarla yanip sondiigiinii goriiyorsaniz, ilk kodunuzu basariyla yazip ¢alistirmigsiniz demektir. Tebrikler :)

Not: Yazdiginiz kodun Pico agilir acilmaz calistir komutu vermeden ¢aligmasini istiyorsaniz, kodunuzu Pico’nun ana
dizinine "main.py" adiyla kaydetmelisiniz.

5.3. Baslangic Seviyesi icin Thonny (MicroPython) IDE 33
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Th'g-wntec; @ 6:18 - O 4
File View Run Tools Help

OE E * @ Program arguments: ~
Files <untitled= *

This computer =

C:\ Users \ Mustafa Kemal AVCI\ Desktop \ 1| from machine impo F5T A o
Picabricks impor‘t time
led = Pin(25, Pin.OUT)
" while True:
led.toggle()
time.sleep(1)

T Where to save to? )d

This computer

e mm treg Raspberry Pi Pico

pberry H 440 -

Tvpe "hetsEr—Formore—1information. v
MicroPython (Raspberry Pi Pico)

[« ) QLU I U VI ]

Raspberry Pi Pico
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BAOLUM 6

Projeler

PicoBricks’in 11 farkli komponenti ile bir¢ok projeyi hayata gecirebilirsiniz. Bunun diginda 8 farkl: baglant: tipi ile
siirsiz sayida komponent ekleyerek hayallerinizin 6tesinde projelere imza atabilirsiniz.

PicoBricks ile egleceli projeler yapabilirsiniz.

Ev otomasyon sistemlerini PicoBricks ile kurabilirsiniz..

iste PicoBricks’i ayirdiktan sonra yapabileceginiz bazi projeler.
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6.1 Blink

6.1.1 Giris

Gercek hayatta isi yeni 6grenmeye baglayan ¢aligsan, dnce en temel gorevi iistlenir. Temizlik gorevlisi ise siiptlirgenin kul-
lanimini, asc1 ise mutfak arag¢ gereclerini, garson ise tepsi tasimayi... Bu 6rnekleri arttirabiliriz. Yazilim gelistirmeye
yeni baglayanlarin ilk yazdiklar1 kod “Hello World” olarak bilinir. Kullandiklari dil de ekrana ya da konsol pencere-
sine program baglar baglamaz “Hello World” yazdirmak, programlamaya atilan ilk adimdir. Bir bebegin emeklemeye
baglamasi gibi. ..

>>> print("Hello World")
>>> Hello World

Robotik kodlamaya diger adiyla fiziksel programlamaya atilan ilk adim ise Blink uygulamasidir. Robotik kodlamaya
g6z kirpmak anlamini tasir. Basit olarak bir LED’in baglantisin1 devre kartina yaparak yapilan kodlama ile LED’in
siirekli yanip sonmesini saglanir. Robotik kodlama alaninda kendini gelistirmis kisilere bu seviyeye nasil geldiklerini
sorun. Size verecekleri cevap soyle baslar; her sey bir LED yakmak ile bagladi!

LED’ler elektronik cihazlarin dilidir. LED’ler sayesinde programeci1 cihazin gérevin hangi asamasinda oldugunu, varsa
sorunun ne oldugunu, hangi seceneklerin aktif oldugunu kullanicilara ifade eder. Bu projede Picobricks ile iizerinde
yer alan LED’lerin ¢esitlerini 6grenip onlar1 nasil yakip sondiirecegini 6greneceksin.

6.1.2 Proje Detaylar1 ve Algoritmasi

Picobricks tizerinde 1 adet Smm kirmizi LED, 1 adet WS2812B RGB LED bulunmaktadir. Normal LED’ler tek renk
yanabilirken RGB renkler hem ana hem ara renkler olmak iizere farkli renklerde yanabilmektedir. Bu projede Picobricks
tizerindeki kirmiz1 LED kullanacagz.

Projede Picobricks iizerindeki kirmizi LED yakilmasi, belitli bir siire gectikten sonra sondiiriilmesi, tekrar belirli bir
stire gectikten sonra yakilmasi ve bu islemlerin siirekli tekrarlanmasi igin gerekli kodlar yazacagiz.

6.1.3 Baglanti Diyagrami

=

MOTOR VIR

WO PRIEA
sr-Cop

=3

NIIDN 0P o

o
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Picobricks modiillerini herhangi bir kablo baglantis1 olmadan programlayabilir ve ¢alistirabilirsiniz. Modiilleri karttan
ayrrarak kullanacaksaniz modiil baglantilarini verilen konektor kablolar ile yapmalisiniz.

6.1.4 Projenin MicroPython Kodu

from machine import Pin #to access the hardware
on the pico
import utime #time library
led = Pin(7,Pin.OUT) #initialize digital pin 7 as an output for LED
while True: #while loop
led.toggle() #LED on&off status
utime.sleep(0.5) #wait for a half second

Tiiyo: Eger kodunuzun adini main.py olarak kaydederseniz, kodunuz her BOOT yaptiginizda ¢alisacaktir.

6.1. Blink 37
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6.1.5 Projenin Arduino C Kodu

void setup() {
// put your setup code here, to run once:
pinMode(7,0UTPUT); // initialize digital pin 7 as an output
}
void loop() {
// put your main code here, to run repeatedly:
digitalWrite(7,HIGH); //turn the LED on by making the voltage HIGH
delay(500); //wait for a half second
digitalWrite(7,LOW); //turn the LED on by making the voltage LOW
delay(500); //wait for a half second

6.1.6 Projenin MicroBlocks Kodu

1) Kontrol kategorisinden When started blogunu Scripting alanina siiriikleyip birakin. Bu blok, Start butonuna
her tiklandiginda altindaki kodu ¢alistirir.

when started

2) Ardindan, Kontrol kategorisinden forever blogunu siiriikleyin ve when started blogunun altina ekleyin.
Forever blogu, igine yerlestirilen bloklari durmadan ¢alistirir.

3) PicoBricks set red LED block &gesini siiriikleyin ve forever blogunun igine birakin. Bloktaki boolean
DOGRU(yesil) se¢imi, LED’in yanmasimi saglar. Alternatif olarak, YANLIS(kirmizi) se¢imi LED’in sénme-
sine neden olur.

“Start” butonuna basarak kirmizi LED’in yanip yanmadigini test edin.

4) Simdi, kirmizi LED’i kapatmak icin bloktaki boolean kontroliine bir kez tiklayarak kirmiziya ayarlayin. Bu ayar
YANLIS anlamina gelir ve LED’i kapatmalidir.

Start butonuna tekrar basarak LED’in soniip sonmedigini test edin.

5) Simdi LED’in belirli zaman araliklarinda kendi kendine yanip sonmesi i¢in kodumuzu degistirecegiz.
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forever l
' PicoBricks setred LED

' PicoBricks setred LED

500 milisaniye bekleyinblogunu “Kontrol” kategorisinden siiriikleyin ve PicoBricks set red LED blogunun
altina ekleyin.

i"ﬂﬂﬂ |

' PicoBricks setred LED
' wait €D millisecs

6) Daha sonra 500 milisaniye bekle blogunun altina tekrar Picobricks set red LED block ekleyin ve
boolean kontroliinii False olarak ayarlayin.

En alta bagka bir 500 milisaniye bekle blogu ekleyin.
Start butonuna bastigmizda kirmizi LED’in 500 milisaniye araliklarla yanip sondiigiinii goreceksiniz. 500

milisaniye bekle blogundaki 500 sayis1 milisaniyeyi temsil eder. Bu sayiy1 istediginiz gibi degistirebilirsiniz. Bir
saniye 1000 milisaniyedir.

6.2 Action-Reaction

6.2.1 Giris

Bu projede Picobricks’in buton-LED modiiliinii kodlayarak projelerinde kullanicidan bir komutun nasil alinacagin ve
bu komuta nasil tepki verilecegini 6greneceksin.

Newton hareket yasalarinda agikladig: gibi her etkiye kars1 bir tepki olusur. Elektronik sistemler kullanicilardan komut-
lar alirlar ve gorevlerini yerine getirirler. Genellikle bu is i¢in bir tug takimi, dokunmatik ekran veya bir buton kullanilir.
Elektronik cihazlar gorevlerinin sona erdigini ve gorev siiresince olan bitenden kullaniciy1 haberdar etmek icin sesli,
yazil1 veya gorsel olarak tepki verirler. Bu tepkilerin kullaniciy1 haberdar etmenin yani sira olasi arizada hatanin nerede
olabileceginin anlasilmasinda yardimc1 olabilmektedir.
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6.2.2 Proje Detaylar1 ve Algoritmasi

Picobricks’te 1 buton var ve anahtar gibi ¢alisir, basildiginda akim iletir ve serbest birakildiginda akim vermez.

6.2.3 Baglanti Diyagrami

Picobricks modiillerini herhangi bir kablo baglantis1 olmadan programlayabilir ve ¢alistirabilirsiniz. Modiilleri karttan
ayrrarak kullanacaksaniz modiil baglantilarini verilen konektor kablolar ile yapmalisiniz.

6.2.4 Projenin MicroPython Kodu

from machine import Pin#to acces the hardware picobricks
led = Pin(7,Pin.OUT)#initialize digital pin as an output for led
push_button = Pin(10,Pin.IN,Pin.PULL_DOWN)#initialize digital pin 10 as an input
while True:#while loop
logic_state = push_button.value();#button on&off status
if logic_state == True:#check the button and if it is on
led.value(1)#turn on the led

(sonraki sayfaya devam)
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(6nceki sayfadan devam)

else:
led.value(®)#turn off the led

Tiiyo: Eger kodunuzun adin1 main.py olarak kaydederseniz, kodunuz her BOOT yaptiginizda galigsacaktir.

6.2.5 Projenin Arduino C Kodu

void setup() {

// put your setup code here, to run once:
pinMode(7,0UTPUT);//initialize digital pin 7 as an output
pinMode(10,INPUT);//initialize digital pin 10 as an input

}
void loop() {

// put your main code here, to run repeatedly:
if(digitalRead(10)==1){//check the button and if it is on

digitalWrite(7,HIGH);//turn the LED on by making the voltage HIGH
}
else{

digitalWrite(7,LOW);//turn the LED off by making the voltage LOW
}
delay(10);//wait for half second

(sonraki sayfaya devam)
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(6nceki sayfadan devam)

6.2.6 Projenin MicroBlocks Kodu

when PicoBricks button

PicoBricks setred LED

when not PicoBricks button

PicoBricks setred LED

Not: MicroBlocks ile kodlama yapmak i¢in yukaridaki gorseli MicroBlocks Run sekmesine siiriikleyip birakmaniz
yeterlidir.

6.3 Autonomous Lighting

6.3.1 Girig

Bu projede PicoBricks ile hava karardiginda aydinlatmanin otomatik yandig1 sistemlerin ¢aligma sistemlerini anlamak
icin 151k miktar diistiigiinde LED’in yanmasin1 saglayacagiz.
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6.3.2 Proje Detaylari ve Algoritmasi

Elektronik sistemlerin verilen gorevi, topladig: veriler dogrultusunda karar vererek otomatik olarak yapmasina otonom
olma durumu denir. Elektronik sistemlerin ¢evresinden veri toplamasini saglayan bilesenlerine sensor (algilayici) de-
nir. Ortamdaki 1g1k seviyesinin hangi diizeyde oldugu, hava sicakliginin ka¢ derece oldugu, su akig hizinin kag It/dk
oldugu, ses siddetinin ne kadar oldugu gibi bir¢ok veri sensorler tarafindan toplanarak elektrik sinyalleri olarak yani
veri olarak PicoBricks’e iletilir. Picobricks’te bircok sensor yer almaktadir. Sensorlerden verinin nasil alindigini ve bu
verilerin nasil yorumlanilip kullanilacagini bilmek, kitap okumanin kelime dagarciini gelistirmesi gibi proje fikirlerini
geligtirecektir.

6.3.3 Baglanti Diyagrami

P ]

LELULLULETTITTY

Reipharry #i @

WV WY

FESET

‘e E&MJE]-.M: hr

T .

Picobricks modiillerini herhangi bir kablo baglantis1 olmadan programlayabilir ve calistirabilirsiniz. Modiilleri karttan
ayrrarak kullanacaksaniz modiil baglantilarini verilen konektor kablolar ile yapmalisiniz.

6.3.4 Projenin MicroPython Kodu

import time

from machine import Pin, ADC
from picobricks import WS2812
#define the library

ldr = ADC(Pin(27))
ws = WS2812(6, brightness=0.4)
#define the input and output pins

#define colors

RED = (255, 0, ®)
GREEN = (0, 255, 0)
BLUE = (0, 0, 255)

(sonraki sayfaya devam)
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Hello Liorid

(6nceki sayfadan devam)

COLORS = (RED, GREEN, BLUE)
#RGB color Code

while True:#while loop
print(ldr.read_ul6()) #print the value of the LDR sensor to the screen.

if(ldr.read_ul6()>10000):#let's check the ldr sensor
for color in COLORS:

#turn on the LDR
ws.pixels_fill(color)
ws.pixels_show()

else:
ws.pixels_£fill((0,0,0)) #turn off the RGB
ws.pixels_show()

Tiiyo: Eger kodunuzun adini main.py olarak kaydederseniz, kodunuz her BOOT yaptinizda ¢alisacaktir.
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6.3.5 Projenin Arduino C Kodu

#include <Adafruit_NeoPixel.h>
#define PIN 6
#define NUMLEDS 1
#define LIGHT_SENSOR_PIN 27

Adafruit_NeoPixel leds = Adafruit_NeoPixel (NUMLEDS, PIN, NEO_GRB + NEO_KHZ800);
//define the libraries

int delayval = 250; // delay for half a second

void setup()

{
leds.begin();

}

void loop(Q)

{

int analogValue = analogRead(LIGHT_SENSOR_PIN);

for(int i=0;i < NUMLEDS;i++)

{

if (analogValue > 200) {
// pixels.Color takes RGB values, from 0,0,0 up to 255,255,255
leds.setPixelColor(i, leds.Color(255,255,255));
leds.show(); // This sends the updated pixel color to the hardware.

delay(delayval);
}
else {
leds.setPixelColor(i, leds.Color(0,0,0)); //white color code.
leds.show(); // This sends the updated pixel color to the hardware.
}
}
delay(10);
}
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6.3.6 Projenin MicroBlocks Kodu

when PicoBricks light sensor (0-100) % < )

PicoBricks set RGB LED color

when PicoBricks light sensor (0-100) % > €O

PicoBricks turn off RGB LED

Not: MicroBlocks ile kodlama yapmak i¢in yukaridaki gorseli MicroBlocks Run sekmesine siiriikleyip birakmaniz
yeterlidir.

6.4 Thermometer

6.4.1 Giris

Bu projede Picobricks ile ortam sicakligint OLED ekranda gosterecek bir termometre hazirlayacaksin.

Sensorler elektronik sistemlerin duyu organlaridir. Hissetmek i¢in derimizi, gormek icin goziimiizii, duymak icin
kulagimizi, tatmak i¢in dilimizi ve koklamak i¢in burnumuzu kullaniriz. Picobricks’te hali hazirda bir¢ok duyu or-
gani(sensor) vardir. Ayrica yenileri de eklenebilir. Nem, sicaklik, 151k ve daha bir¢ok sensorii kullanarak ¢evreyle et-
kilesim saglayabilirsiniz. Picobricks ortam sicakligini bagka hicbir cevre bilegenine ihtiya¢ duymadan 6lcebilir. Ortam
sicakligi seralarda, kulugka makinelerinde, ilaglarin tasinmasinda kullanilan ortamlarda kisaca sicaklik degisiminin sii-
rekli takip edilmesi gereken durumlarda kullanilmaktadir. Projelerinde sicaklik degisimi iizerine bir islem yapacaksan
ortam sicakligini nasil dlcecegini bilmelisin.
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6.4.2 Projenin Detaylari ve Algoritmasi
Picobricks’te DHT11 modiilii bulunmaktadir. Bu modiil ortamdaki sicaklik ve nem miktarimi algilayarak mikrokont-

rolciiye veriler gonderebilmektedir. Bu bu projede Picobricks lizerindeki DHT11 sicaklik ve nem sensoriiniin ol¢tiigii
sicaklik degerlerini Picobricks OLED ekrana yazdirmak i¢in gerekli kodlar1 yazacagiz.

6.4.3 Baglanti Diyagrami
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Picobricks modiillerini herhangi bir kablo baglantis1 olmadan programlayabilir ve ¢alistirabilirsiniz. Modiilleri karttan
ayrrarak kullanacaksaniz modiil baglantilarini verilen konektor kablolar ile yapmalisiniz.

6.4.4 Projenin MicroPython Kodu

from machine import Pin,I2C,ADC #to acces the hardware picobricks
from picobricks import SSD1306_I2C, DHT11 #oled library

import utime #time library

#to acces the hardware picobricks

WIDTH=128

HEIGHT=64

#define the weight and height picobricks

sda=machine.Pin(4)

scl=machine.Pin(5)

#we define sda and scl pins for inter-path communication

i2c=machine.I2C(0®, sda=sda, scl=scl, freq=2000000)#determine the frequency values
01ed=SSD1306_I2C(WIDTH, HEIGHT, i2c)

pico_temp=DHT11(Pin(11))

current_time=utime.time()

(sonraki sayfaya devam)
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(6nceki sayfadan devam)
while True:
if(utime.time() - current_time > 2):

current_time = utime.time()

pico_temp.measure()

oled.fill(0®)#clear OLED

oled.show()

temperature=pico_temp.temperature

humidity=pico_temp.humidity

oled.text("Temperature: ",15,10)#print "Temperature: " on the OLED at x=15 y=10

oled.text(str(int(temperature)),55,25)

oled.text("Humidty: ", 30,40)

oled.text(str(int Chumidity)),55,55)

oled. show() #show on OLED

Tiiyo: Eger kodunuzun adin1 main.py olarak kaydederseniz, kodunuz her BOOT yaptiginizda galigsacaktir.
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6.4.5 Projenin Arduino C Kodu

#include <Wire.h>

#include <DHT.h>

#include "ACROBOTIC_SSD1306.h"
#define DHTPIN 11

#define DHTTYPE DHTI11

//define the library

DHT dht(DHTPIN, DHTTYPE);
float temperature;
//define the temperature veriable

void setup() {
//define dht sensor and Oled screen
Serial.begin(115200);
dht.begin();
Wire.beginQ);
oled.init(Q);
oled.clearDisplay();
}

void loop() {
temperature = dht.readTemperature();
Serial.print("Temp: ");
Serial.println(temperature);
oled.setTextXY(3,1);
oled.putString("Temperature: ");
//print "Temperature: " on the OLED at x=3 y=1
oled.setTextXY(4,3);
oled.putString(String(temperature));
//print the value from the temperature sensor to the
Serial.println(temperature);
delay(100);

}

oled screen at x=4 y=3

6.4. Thermometer
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6.4.6 Projenin MicroBlocks Kodu

when started

initialize i2c address(hex) Elg reset pin# @ flip
forever

write atx @B y €D inverse

.

write PicoBricks temperature (°C) at x @)y €O inverse

write atx @y € inverse
wait @I millisecs

=

Not: MicroBlocks ile kodlama yapmak i¢in yukaridaki gorseli MicroBlocks Run sekmesine siiriikleyip birakmaniz
yeterlidir.

6.5 Graphic Monitor

6.5.1 Giris

Bu projede potansiyometre ile kirmizi LED’in parlakligi artirip azaltti§imiz bir proje hazirlayacagiz. Ayrica bu is-
lem sirasinda meydana gelen elektriksel degisimi Microblocks grafik monitdriinden es zamanli olarak takip edecegiz.
Picobricks basladiginda potansiyometre degeri siirekli okunarak LED’in parlaklik degerini ayarlanacaktir. Elektrik sin-
yalinin frekansinin degistirilerek etkisinin azaltildig1 uygulamalara PWM denmektedir. Potansiyometreden okudugumuz
analog degerleri PWM sinyalleri olarak kirmizi LED’e gonderecegiz ve aydinlatma siddetini ayarlayabilecegiz.

6.5.2 Proje Detaylari ve Algoritmasi

Cevremizdeki elektronik esyalara baktigimizda degistirilebilir bircok 6zelliklerinin oldugunu miihendisler tarafindan
kullanicinin en ¢ok isine yarayacak sekilde tasarlandiklarini fark edersin. Aydinlatma sistemleri, pisirme sistemleri, ses
sistemleri, temizlik sistemleri gibi. bir cok sistem kullanicisi tarafindan caligma sekli , miktari, yontemi vb. 6zellik-
leri degistirilebilir sekilde programlanir. Robotik projelerde ses seviyesini degistirme, motor hizini degistirme , 15181n
parlaklifin1 degistirme islemlerinde elektrik geriliminin daha diisiik veya yiiksek etki yaratacak sekilde gonderilmesi
saglanir. Bilesene giden elektrik sinyalinin siklig1 azaltilarak daha diisiik seviyede ¢alismasi giden elektrik sinyallerinin
siklig1 artirllarak yiiksek seviyede ¢alismasi saglanabilir.

Ekrani olmayan sistemlerde bazi sensorleri ve sistemin caligmasinda gorev alan degiskenleri takip etmek icin gercek
zamanl grafik monitdrler kullanilir. Arizanin tespit edilmesi i¢in grafik monitorler oldukga kolaylik saglamaktadir.
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6.5.3 Baglanti Diyagrami
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Picobricks modiillerini herhangi bir kablo baglantis1 olmadan programlayabilir ve ¢caligtirabilirsiniz. Modiilleri karttan

ayrrarak kullanacaksaniz modiil baglantilarini verilen konektor kablolar ile yapmalisiniz.
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6.5.4 Projenin MicroPython Kodu

from machine import Pin,ADC,PWM
from utime import sleep
#define libraries

led=PWM(Pin(7))

pot=ADC(Pin(26,Pin.IN))

#define the value we get from the led and pot.
led. freq(1000)

while True:#while loop
led.duty_ul6(int((pot.read_ul6())))
print(str(int((pot.read_ul6()))))

#Turn on the LED according to the value from the potentiometer.

sleep(0.1)#delay

Tiiyo: Eger kodunuzun adini1 main.py olarak kaydederseniz, kodunuz her BOOT yaptiginizda galisacaktir.

6.5.5 Projenin Arduino C Kodu

void setup() {

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

pinMode (7,0UTPUT);//initialize digital pin 7 as an output
pinMode (26,INPUT);//initialize digital pin 26 as an input
Serial.begin(9600);//start serial communication

}

void loop() {

// put your main code here, to run repeatedly:

int pot_val = analogRead(26);

int led_val = map(pot_val, 0, 1023, 0, 255);

analogWrite(7, led_val);

Serial.println(led_val);

//turn on the LED according to the value from the potentiometer

delay(100);//wait
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6.5.6 Projenin MicroBlocks Kodu

Hset pin _pb_pin_RedLED to PicoBricks potentiometer

graph
rescale PicoBricks potentiometer from (), €ZE))to (). D)

Not: MicroBlocks ile kodlama yapmak i¢in yukaridaki gorseli MicroBlocks Run sekmesine siiriikleyip birakmaniz
yeterlidir.

6.6 Dominate The Rhythm

6.6.1 Giris

Kullanici sarkiy1 baglatmak igin butona bastiginda, rthm degiskenine gore hesaplanan siire boyunca notalarin ¢almasini
saglayacak nota kodlarini hazirlayacagiz.

6.6.2 Projenin Detaylari ve Algoritmasi

Hayatimizdaki bir¢ok olgu dijitallestirilmistir. Bunlardan biri de seslerdir. Sesin tonu ve giddeti elektriksel olarak isle-
nebilmektedir. Yani notalar1 elektronik olarak ¢ikarabiliriz. Miizigi olusturan seslerin en kiiciik birimine nota denir. Her
notanin bir frekansi ve siddeti vardir. Yazacagimiz kodlarla frekans ve siddet uygulayarak hangi notanin ¢alinmasini ve
ne kadar siirmesi gerektigini ayarlayabiliriz.

Bu projede PicoBricks ile bir sarkinin melodisini buzzer modiiliinii kullanarak ¢alacak, potansiyometre modiilii ile
ritmi ayarlayabilecek bir miizik sistemi hazirlayacagiz. Programlama terminolojisinde 6nemli bir yere sahip degisken
kullanimini da bu projede 6greneceksin. Notalarini bildigimiz her sarkiy1 Picobricks ile ¢alabilirsin. Sarkiy1 baglatmak
icin buton-LED modiiliinii, sarkinin hizin1 ayarlayabilmek icin potansiyometre modiiliinii notalari ¢alabilmek i¢in buz-
zer modiiliinii kullanacagiz. Potansiyometre analog giris modiiliidiir. Degisken direnctir. Uzerinden gecen akim miktari
cevrildik¢e bir muslugun acilip kapatilmasi gibi artar ve azalir. Bu akim miktarini kodlarla kontrol ederek sarkinin hi-
zim ayarlayacagiz. Buzzer’lar lizerlerinden gecen akimin siddetine gore ses seviyelerini, gerilim frekansina gore ses
tonlarin1 degistirmektedirler. MicroBlocks ile kolayca buzzer modiiliinden istedigimiz notalari, tonlarini ve siirelerini
ayarlayarak kodlayabiliriz.

Projede butona basilma durumunu kontrol edecegiz. Butona basildiginda melodinin ¢almaya baslamasim saglayaca-
§1z. Melodinin ¢almasi sirasinda notalarin ¢alinma siirelerini ayni1 oranda artirip azaltabilmek icin rithm adinda bir
degisken kullanacagiz. Picobricks basladiktan sonra kullanicinin potansiyometre ile ister melodi calarken ister cal-
madan Once rithm degiskenini ayarlayabilmesini saglayacagiz. Picobricks agik oldugu siirece potansiyometre degerini
(0-1023) 128’e boliip rithm degiskene atayacagiz. Degiskenler, kullanici tarafindan ya da sensdrler tarafindan degisti-
rilebilecek degerleri kodlarimizda kullanmak istedigimizde kullandigimiz veri yapilaridir. Kullanic sarkiy1 baglatmak
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icin butona bastiginda ise notalarin siireleri rithm degiskenine gore hesaplanan siire boyunca ¢almasini saglayacak nota
kodlarini hazirlayacagiz.

6.6.3 Baglanti Diyagrami
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Picobricks modiillerini herhangi bir kablo baglantis1 olmadan programlayabilir ve caligtirabilirsiniz. Modiilleri karttan
ayrrarak kullanacaksaniz modiil baglantilarini verilen konektor kablolar ile yapmalisiniz.

54 Boélim 6. Projeler



PicoBricks, Yayim 0.1

6.6.4 Projenin MicroPython Kodu

from machine import Pin,PWM,ADC,I2C #to acces the hardware picobricks
from utime import sleep #time library

from picobricks import SSD1306_I2C

import utime

WIDTH=128
HEIGHT=64
#define the weight and height picobricks

sda=machine.Pin(4)

scl=machine.Pin(5)

#we define sda and scl pins for inter-path communication

i2c=machine.I2C(0®, sda=sda, scl=scl, freq=2000000)#determine the frequency values
0led=SSD1306_I2C(WIDTH, HEIGHT, i2c)

button= Pin(10,Pin.IN,Pin.PULL_DOWN)
pot=ADC(Pin(26))

buzzer= PWM(Pin(20))

#determine our input and output pins
pressed = False

rithm = 0

tones = {

"A3": 220,

"D4": 294,

"E4": 330,

"F4": 349
}

#define the tones

mysong = ["A3","E4","E4","E4","E4","E4","E4","F4","E4","D4","F4" ,"E4"]#let's define the.
—»tones required for our song in the correct order into a sequence

noteTime = [1,0.5,0.5,0.5,0.5,0.5,0.5,0.5,0.5,0.5,0.5,1]#define wait times between tones.
—1into an array

def playtone(frequency):

buzzer.duty_ul6(6000)

buzzer. freq(frequency)

#define the frequencies of the buzzer
def playsong(pin):

global pressed

pressed = True

#play the tones with the right cooldowns

#An finally we need to tell the pins when to trigger, and the function to call when they.
—detect an event:
button.irq(trigger=Pin.IRQ_RISING, handler=playsong)
note_count = 9999
played_time = 0
while True:

current_time = utime.ticks_ms()

(sonraki sayfaya devam)
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(6nceki sayfadan devam)

oled.show()
oled.text("Press the button",0,0)

if (note_count < len(mysong)):
oled.fill(®)
oled.text("Dominate ",30,10)
oled.text("the ",45,25)
oled. text("Rhythm ",35,40)
rithm=((pot.read_ul6()/65535.0)*20) +1
if (current_time - played_time)/1000.0 >= noteTime[note_count]/rithm:
played_time = utime.ticks_ms()
playtone(tones[mysong[note_count]])
note_count += 1
else:
buzzer.duty_ul6(0)

if pressed:

note_count = 0
pressed = False

Tiiyo: Eger kodunuzun adini1 main.py olarak kaydederseniz, kodunuz her BOOT yaptiginizda galigsacaktir.

6.6.5 Projenin Arduino C Kodu

#include <Wire.h>
#include "ACROBOTIC_SSD1306.h"

int buzzer = 20;

int pot =26;

int button= 10;

//define the buzzer, pot and button

int Re = 294;
int Mi = 330;
int Fa = 349;
int La = 440;

//DEFINE THE TONES
void setup()

{
Wire.beginQ);
oled.init(Q;
oled.clearDisplay();

pinMode (buzzer,OUTPUT) ;
pinMode (26, INPUT);

pinMode (button, INPUT);

//determine our input and output pins

}

(sonraki sayfaya devam)
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(6nceki sayfadan devam)

void loop(Q)

{
int rithm = (analogRead(pot))/146;
String char_rithm = String(rithm);
oled.setTextXY(3,4);
oled.putString("Speed: ");
oled.setTextXY(3,10);
oled.putString(char_rithm);

//print "Speed: and speed value on the OLED at x=3 y=4

delay(10);
if (digitalRead(button) == 1){

oled.clearDisplay(Q);

oled.setTextXY(3,2);

oled.putString("Now playing...");

//print "Speed: " and speed value on the OLED at x=3 y=4
tone(buzzer, La); delay (1000/(rithm+1));
tone(buzzer, Mi); delay (500/(rithm+1));
tone(buzzer, Mi); delay (500/(rithm+1));
tone(buzzer, Mi); delay (500/(rithm+1));
tone(buzzer, Mi); delay (500/(rithm+1));
tone(buzzer, Mi); delay (500/(rithm+1));
tone(buzzer, Mi); delay (500/(rithm+1));
tone(buzzer, Fa); delay (500/(rithm+1));
tone(buzzer, Mi); delay (500/(rithm+1));
tone(buzzer, Re); delay (500/(rithm+1));
tone(buzzer, Fa); delay (500/(rithm+1));
tone(buzzer, Mi); delay (1000/(rithm+1));

//play the notes in the correct order and time when the button is pressed

oled.clearDisplay();

//clear the screen
}

noTone (buzzer) ;

//stop the buzzer
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6.6.6 Projenin MicroBlocks Kodu

when started

initialize i2c address(hex) Elg] reset pin# ) flip
write atx@y inverse

forever

set [IY0TR4 to

rescale PicoBricks potentiometer from (), Jto (€D . D)

write rhythm atx @)y €3 inverse

set[7¥34to ELL)/ rhythm

‘wait @) millisecs

when PicoBricks button

111 Now Playing... E1®.4 8 Y inverse
repeat @

play note [y octave {J) for ms

play note [3 octave ) for

play note [§ octave ) for
| play note [3 octave ) for
| play note [3 octave ) for
| play note [3 octave @) for
| play note [3 octave ) for
| play note [ octave @) for
| play note [3 octave () for

play note [3] octave ) for
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Not: MicroBlocks ile kodlama yapmak i¢in yukaridaki gorseli MicroBlocks Run sekmesine siiriikleyip birakmaniz
yeterlidir.

6.7 Show Your Reaction

6.7.1 Giris

Bu projede her programlama dilinde kullanilan rastgelelik durumunu 6greneceksin. Picobricks ile OLED ekran, Buton-
LED ve Buzzer modiiliinii kullanarak elektronik bir sistem gelistirecegiz. PicoBricks acilir acilmaz bir zamanlayici
caligmaya baglar. Bu zamanlayici ile saniyenin binde 1’ini dl¢ebiliriz.

6.7.2 Projenin Detaylari ve Algoritmasi

Simdi de dikkat ve refleks gelistiren bir oyun hazirlayacagiz. Hizli hareket etmek ve dikkatin uzun siire saglanabilmesi
cocuklarin 6nemli gelisimsel 6zelliklerindendir. Okul oncesi ve ilkokul donemindeki ¢ocuklarin dikkat siirelerini ve
reflekslerini artirict etkinlikler yapmasi ¢ocuklarin hoslarina gittigi gibi ebeveynlerinin ve 6gretmenlerinin de istedigi
bir durumdur. Hazirlayacagimiz elektronik sistemi dikkat artiric1 ve refleks gelistirici bir oyun olacak. Projeyi bitirdikten
sonra siz de arkadaglarinla yarigabilirsin. :)

Zamanlayicilar giinliik yasamda bircok elektronik sistemde kullanilirlar. Zaman ayarli aydinlatmalar, firinlar, iitiiler,
mutfak robotlart. ..

Projemiz caligmaya basladiginda OLED ekranda kargilama mesaj1 goriintiileyecegiz. Ardindan kullaniciya oyuna bag-
lamas1 i¢in yapmasi gerekeni ekrana yazdiracagiz. Oyuna baglayabilmek i¢in butona basilacak butona basildiktan sonra
3’ten geriye dogru ekranda sayilarak oyuncunun hazirlanmasini isteyecegiz. Geri sayimin bitiminden sonra 2-10 saniye
arasinda rastgele bir siire icinde kirmizi LED yanacak. Kirmizi LED yandiktan sonra hemen zamanlayiciy: sifirlaya-
cagiz. Tekrar butona basilir basilmaz zamanlayiciy1 6lgecegiz. Elde ettigimiz bu deger milisaniye cinsinden olacak.
Oyuncunun tepki siiresi olarak bu degeri ekranda gosterecegiz.

6.7.3 Baglanti Diyagrami

Picobricks modiillerini herhangi bir kablo baglantis1 olmadan programlayabilir ve ¢calistirabilirsiniz. Modiilleri karttan
aywrarak kullanacaksaniz modiil baglantilarini verilen konektor kablolar ile yapmalisiniz.

6.7.4 Projenin MicroPython Kodu

from machine import Pin, I2C,Timer
from picobricks import SSD1306_I2C
import utime

import urandom

#define the library

WIDTH=128

HEIGHT=64

#define the width and height values
sda=machine.Pin(4)
scl=machine.Pin(5)
i2c=machine.I2C(0,sda=sda, scl=scl, freq=2000000)

(sonraki sayfaya devam)
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(6nceki sayfadan devam)

oled= SSD1306_I2C(WIDTH, HEIGHT, i2c)
button = Pin(10,Pin.IN,Pin.PULL_DOWN)

led=Pin(7,Pin.0UT)

#define our input and output pins
while True:

led.value(0)

oled.fill(®)

oled.text("press the button",0,10)

oled.text("TO START!",25,25)

oled.show()

#print "Press the button" and "TO START!" on the OLED screen
while button.value()==0:

pass

oled.fill(0)

oled.text("Wait For LED",15,30)

oled.show()

#write "wait for LED" on the screen when the button is pressed
utime.sleep(urandom.uniform(1,5))

led.value(1)

timer_start=utime.ticks_ms()

#wait for a rondom second and turn on the led

while button.value()==0:

pass

timer_reaction=utime.ticks_diff(utime.ticks_ms(), timer_start)
pressed=True

oled.fill(0)

oled.text("Your Time",25,25)
oled.text(str(timer_reaction),50,50)

oled.show()

led.value(0)

utime.sleep(l.5)

#print the score and "Your Time" to the screen when the button is pressed.

Tiiyo: Eger kodunuzun adin1 main.py olarak kaydederseniz, kodunuz her BOOT yaptiginizda ¢aligsacaktir.

6.7.5 Projenin Arduino C Kodu

#include <Wire.h>
#include "ACROBOTIC_SSD1306.h"
//define the library

int buzzer=20;
int button=10;
int led=7;
int La=440;

int old_time=0;
int now_time=0;
int score=0;

(sonraki sayfaya devam)
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(6nceki sayfadan devam)

String string_score;
//define our integer and string veriables

void setup() {

// put your setup code here, to run once:
Wire.begin(Q);

oled.init(Q;

oled.clearDisplay();

pinMode(led,OUTPUT);

pinMode (buzzer,OUTPUT) ;

pinMode (button, INPUT);
Serial.begin(9600) ;

//define the input and output pins

3

void loop() {

// put your main code here, to run repeatedly:
oled.setTextXY(3,0);

oled.putString("Press the button");
oled.setTextXY(5,4);

oled.putString("TO START");

if(digitalRead(button)==1){
for(int i=3; i>0; i--){

String string_i=String(i);
oled.clearDisplay();
oled.setTextXY(4,8);
oled.putString(string_i);
delay(1000);

3

//count backwards from three

oled.clearDisplay(Q);
oled.setTextXY(4,6);
oled.putString("GO!!!");

//print "GO!!"™ on the OLED at x=4 y=6

int random_wait= random(1000, 5000);
delay(random_wait);
//wait for a random second between 1 and 5

digitalWrite(led, HIGH);
old_time=millis();

//turn on LED

while(! (digitalRead(button)==1)){

now_time=millis(Q);

(sonraki sayfaya devam)
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(6nceki sayfadan devam)

score=now_time-old_time;
string_score= String(score);
//save score as string on button press

}

digitalWrite(led, HIGH);
tone(buzzer, La);
delay(200);

noTone (buzzer) ;

//turn on LED and buzzer

oled.clearDisplay(Q);

oled.setTextXY(1,4);

oled.putString("Press the");

//print "Press the" on the OLED at x=1 Y=4

oled.setTextXY(2,3);
oled.putString("RESET BUTTON");
//print "RESET BUTTON" on the OLED at X=1 Y=4

oled.setTextXY(3,3);
oled.putString("To Repeat!");
//print "To Repeat!" on the OLED at X=3 Y=3

oled.setTextXY(6,3);
oled.putString("Score: ");
oled.setTextXY(6,9);
oled.putString(string_score);
oled.setTextXY(6,13);
oled.putString(" ms");
Serial.println(score);
//print score value to screen

delay(10000);
oled.clearDisplay();
//wait ten seconds and clear the screen

3
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6.7.6 Projenin MicroBlocks Kodu

when started
initialize i2c address(hex) & reset pin# @ flip

when PicoBricks button

for i in

\"1(17:] Press the button E1$4 0 M 10 BN
{173 TO START! E1$4 y inverse

write join' i [ = atx @y €D inverse

wait @[Es) millisecs

~

write [e]ll] at x €3 y € inverse
wait random @[ to EP millisecs

PicoBricks set red LED
reset timer

wait until PicoBricks button

set to timer
PicoBricks set red LED
PicoBricks beep E&i) ms

write atx @)y @ inverse
write E[Vjael] at x €8 y €& inverse
\"14171 to Repeat! E194 y inverse

write join EESed  score atx @Dy € inverse

Not: MicroBlocks ile kodlama yapmak i¢in yukaridaki gorseli MicroBlocks Run sekmesine siiriikleyip birakmaniz
yeterlidir.

6.8 My Timer

6.8.1 Giris

Bu projede Picobircks ile OLED ekran, buton ve potansiyometre modiillerini kullanarak kendi zaman 6l¢me aygitini
yapacaksin. Bir Timer...

6.8.2 Projenin Detaylari ve Algoritmasi

Zaman 6l¢gmek giinliik hayatimizda farkina varmadan yaptigimiz basit ama dnemli bir istir. Ameliyattaki cerrah, toplan-
tisina yetismeye calisan bir is insani, kazanmaya galigan sporcu, sinavi bitirmeye ¢alisan bir 6grenci ya da satrang miisa-
bakast... Zaman 6lgmek icin akilli kol saatleri, telefonlar hatta profesyonel kronometreler kullanilmaktadir. Elektronik
sistemler icinde zaman oldukg¢a dogru kullanilmas1 gereken bir degiskendir. Ornegin bir Camasir makinesi; tamburun
ne kadar siire saat yoniinde ne kadar saat yonii tersine donecegi, deterjani eritip alabilmek i¢in kag¢ sn su akmasi gerek-
tigi hep zaman 6lgerek yapilan gorevlerdir. Zamanin énemli oldugu projeler gelistirmek icin onu nasil kullanacagini
bilmelisin.

PicoBricks bagladiginda ekrana projeyi tanitan ve yonerge iceren bir ifade yerlestirelim. Kullanic1 potansiyometreyi
cevirdikce 0-60 dakika araliginda bir siire belirleyecek. Kullanici potansiyometre ile siireye karar verdikten sonra
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Picobricks’in butonuna bastiginda dakika saniye ve salise ekranda geri dogru saymaya baslayacak. Eger zaman geriye
dogru akarken butona basilirsa Timer duracak ve kalan siireyi ekranda gosterecek. Butona basilmadan dakika, saniye
ve salise sifir degerine ulasirsa ekrana siirenin doldugunu ifade eden bildirim gosterilecek ve program durdurulacak.

6.8.3 Baglanti Diyagrami

"
-
-
-
-
-
-
-
-
=
-

"

Picobricks modiillerini herhangi bir kablo baglantis1 olmadan programlayabilir ve ¢alistirabilirsiniz. Modiilleri karttan
aywrarak kullanacaksaniz modiil baglantilarini verilen konektdr kablolar ile yapmalisiniz.

6.8.4 Projenin MicroPython Kodu

from machine import Pin, I2C, ADC, Timer #to acces the hardware picobricks
from picobricks import SSD1306_I2C #oled library
import utime #time library

WIDTH 128
WEIGHT = 64
#define the width and height values

sda=machine.Pin(4)

scl=machine.Pin(5)

#we define sda and scl pins for inter-path communication
i2c=machine.I2C(0,sda=sda, scl=scl, freq=1000000)#determine the frequency values

oled = SSD1306_I2C(128, 64, i2c)

pot = ADC(Pin(26))

button = Pin(10,Pin.IN,Pin.PULL_DOWN)
#determine our input and output pins

oled.fill(®)
oled.show()
#Show on OLED

(sonraki sayfaya devam)
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(6nceki sayfadan devam)

time=Timer()
time2=Timer ()
time3=Timer ()
#define timers

def minute(timer):
global setTimer

setTimer -=1

def second(timer):

global sec

sec-=1

if sec==-1:
sec=59

def msecond(timer):

global msec

msec-=1

if msec==-1:

msec=99

#lle determine the increments of the minute-second and millisecond values.
sec=59

msec=99

(sonraki sayfaya devam)
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(6nceki sayfadan devam)

global setTimer

while button.value()==0:

setTimer=int ((pot.read_ul6()*60)/65536)+1

oled.text("Set timer:" + str(setTimer) + " min",0,12)

oled.show()

utime.sleep(0.1)

oled.fill(0®)

oled.show()

#If the button is not pressed, the value determined by the potentiometer is printed on.
—~the OLED screen.

setTimer-=1

time.init(mode=Timer.PERIODIC,period=60000, callback=minute)
time2.init(mode=Timer.PERIODIC,period=1000, callback=second)
time3.init(mode=Timer.PERIODIC,period=10, callback=msecond)
#We determine the periods of minutes, seconds and milliseconds.
utime.sleep(0.2)#wait for 0.2 second

while button.value()==0:
oled.text("min:" + str(setTimer),50,10)
oled.text("sec:" + str(sec),50,20)
oled.text("ms:" + str(msec),50,30)
oled.show()
utime.sleep(0.008)
oled.fill(0®)
oled.show()
if(setTimer==0 and sec==0 and msec==99):
utime.sleep(0.1)
msec=0
break;
#WWhen the button is pressed, it prints the min-sec-ms values to the OLED screen in the.
—determined x and y coordinates.

oled.text(str(setTimer),60,10)

oled.text(str(sec),60,20)

oled.text(str(msec),60,30)

oled.text("Time is Over!",10,48)

oled.show()

#Print the minutes, seconds, milliseconds and "Time is Over" values to the X and Y.
—scoordinates determi

Tiiyo: Eger kodunuzun adini1 main.py olarak kaydederseniz, kodunuz her BOOT yaptiginizda ¢aligsacaktir.
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6.8.5 Projenin Arduino C Kodu

#include <Wire.h>
#include "ACROBOTIC_SSD1306.h"

int minute;

int second = 59;
int milisecond = 9;
int setTimer;

void setup() {

// put your setup code here, to run once:
pinMode (10, INPUT);

pinMode (26, INPUT);

Wire.begin();
oled.init();
oled.clearDisplay(Q);

}

void loop() {

// put your main code here, to run repeatedly:
oled.setTextXY(1,2);
oled.putString("<<My Timer>>");
oled.setTextXY(3,1);
oled.putString("Please use the");
oled.setTextXY(4,1);
oled.putString("Potantiometer");
oled.setTextXY(5,0);
oled.putString("to set the Timer");
delay(3000);

oled.clearDisplayQ);

while(!(digitalRead(10) == 1))

{

setTimer = (analogRead(26)*60)/1023;
oled.setTextXY(3,1);
oled.putString("set to:");
oled.setTextXY(3,8);
oled.putString(String(setTimer));
oled.setTextXY(3,11);
oled.putString("min.");

}

oled.clearDisplay();
oled.setTextXY(1,1);
oled.putString("The Countdown");
oled.setTextXY(2,3);
oled.putString("has begin!");

while(! (digitalRead(10) == 1))
{

(sonraki sayfaya devam)
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(6nceki sayfadan devam)

milisecond = 9- (millis()%100)/10;
second = 59-(millis()%60000),/1000;
minute = (setTimer-1)-((millis()%360000)/60000);

oled.
oled.
oled.
oled.

oled

oled

oled.

oled

oled

setTextXY(5,3);
putString(String(minute));
setTextXY(5,8);
putString(String(second));

.setTextXY(5,13);
oled.
oled.
oled.
oled.

putString(String(milisecond));
setTextXY(5,6);
putString(":");
setTextXY(5,11);

.putString(":");

setTextXY(5,3);

.putString(String(minute));
oled.
oled.
oled.
oled.

setTextXY(5,8);
putString(String(second));
setTextXY(5,13);
putString(String(milisecond));

.setTextXY(5,6);
oled.
oled.
oled.

putString(":");
setTextXY(5,11);
putString(":");

delay(10000);

if (minute==0 & second==0 & milisecond==0){

oled.
oled.

oled

oled

setTextXY(5,3);
putString(String(minute));

.setTextXY(5,8);
oled.
oled.
oled.
oled.

putString(String(second));
setTextXY(5,13);
putString(String(milisecond));
setTextXY(5,6);

.putString(":");
oled.
oled.
oled.
oled.

setTextXY(5,11);
putString(":");
putString("-finished-");
setTextXY(7,5);

delay(10000);

3
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6.8.6 Projenin MicroBlocks Kodu

when started

set to string from unicode

set f¥3dto

set to®

initialize i2c address(hex) B reset pin# @ flip
write atx @y @ inverse

write atx @y @B inverse

write atx @y inverse

write atx @y € inverse

repeatuntil PicoBricks button

waituntil not PicoBricks button

Y otmimerw |1

rescale PicoBricks potentiometer from (), )to (. @)
write  join setTimer ' space [N atx @y inverse
‘wait millisecs

wait millisecs
broadcast [F5]

when min =[] and sec =[] and msec =@

stop other tasks

write atx @y inverse
stop this task

when F] received

\"/{1:Y The Countdown E1$4 10 A inverse
write [(Ey atx @ y inverse

L0 G BEGUN! ETSE 45 R 36 RTNELET
reset timer

repeatuntil PicoBricks button

initialize local timer_ms to timer

setfff¥34to @- timer_ms mod @5 /€D

setf¥dto - LT S T K 60000 VA 1000

| set[iikd to

setTimer - @) - L B T | 3600000 A 60000

if lengthof join] min <0

set [[ikdto join[] min

if lengthof join]] sec <

set B34 to join[] sec

write join' min |’ sec J msec | space atx €Dy @ inverse

write join' min B sec B msec atx €9y &) inverse

Not: MicroBlocks ile kodlama yapmak i¢in yukaridaki gorseli MicroBlocks Run sekmesine siiriikleyip birakmaniz

yeterlidir.

6.9 Alarm Clock

6.9.1 Giris

Bu projede Picobricks’teki 1sik sensoriinii kullanarak giin 1g18ina gore ayarlanan bir saat alarmi hazirlayacagiz. Bu
projede basit bir alarm uygulamasi yapacagiz. Tasarlayacagimiz alarm sistemi sabah oldugunda otomatik olarak ¢alacak
sekilde kurgulanmistir. Bunun i¢in projede LDR sensor kullanacagiz.

6.9. Alarm Clock
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6.9.2 Proje Detaylari ve Algoritmasi

Kiiresel 1s1nma diinyanuzin iklimini her gecen giin daha kétii etkiliyor. Ulkeler kiiresel 1sinmanin etkilerini azaltmak
icin bircok tedbiri devreye sokuyor ve anlagmalar imzaliyorlar. Yenilenebilir enerji kaynaklarinin kullanilmasi ve ener-
jinin verimli kullanilmasi fabrikalardan evimizin odalarina kadar her yerde dikkat edilmesi gereken bir konudur. Sehir-
lerde yol ve park aydinlatmalarinin insan hatasindan dolay1 agik kalmasi, yiiksek enerji tiiketen aydinlatma araclarinin
kullanilmas: gibi bircok sebep enerji verimliligini diisirmektedir. Ortamin 151k, sicaklik ve nem degerlerini 6lcerek sa-
dece gerek duyuldugunda ve dogru miktarlarda kullanilmasini saglayan bir¢ok elektronik ve dijital sistem miihendisler
tarafindan gelistirilmekte ve programlanmaktadir.

Gece oldugunda OLED ekranda kullaniciya iyi geceler mesaji goriintiilenecek, sabah oldugunda ise buzzer sesi ile
alarm calacak, ekranda kullaniciya giinaydin mesaj1 gosterilecek ve 1s1kl1 bildirim amaciyla RGB LED beyaz renkte
yanacak. Kullanicinin alarmi durdurmasi icin ise Picobricks’in butonuna basmasi gerekecek. Alarm durdurulana kadar
devam eden bu islemlerden sonra butona basildiginda buzzer ve RGB LED kapanacak ve OLED ekranda kullaniciya
iyi giinler mesaji gosterilecek.

6.9.3 Baglanti Diyagrami

WhIN

Picobricks modiillerini herhangi bir kablo baglantis1 olmadan programlayabilir ve ¢aligtirabilirsiniz. Modiilleri karttan
aywrarak kullanacaksaniz modiil baglantilarini verilen konektor kablolar ile yapmalisiniz.
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6.9.4 Projenin MicroPython Kodu

from machine import Pin, I2C, ADC, PWM#to access the hardware on the pico
from picobricks import SSD1306_I2C#0OLED Screen Library

import utime

from picobricks import WS2812#ws8212 library

#0OLED Screen Settings
WIDTH = 128
HEIGHT = 64

sda=machine.Pin(4)
scl=machine.Pin(5)
#initialize digital pin 4 and 5 as an OUTPUT for OLED Communication

i2c=machine.I2C(0,sda=sda, scl=scl, freq=1000000)
neo = WS2812(pin_num=6, num_leds=1, brightness=0.3)#initialize digital pin 6 as an.
—OUTPUT for NeoPixel

oled = SSD1306_I2C(WIDTH, HEIGHT, i2c)

ldr = ADC(Pin(27))#initialize digital pin 6 as an OUTPUT for NeoPixel

button = Pin(10,Pin.IN,Pin.PULL_DOWN)#initialize digital pin 10 as an INPUT for button
buzzer = PWM(Pin(20, Pin.OUT))#initialize digital pin 20 as an OUTPUT for buzzer
buzzer. freq(1000)

BLACK = (0, 0, 0)
WHITE = (255, 255, 255)

(sonraki sayfaya devam)
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(6nceki sayfadan devam)

#RGB black and white color code
oled.fill(0)
oled.show()

neo.pixels_£fill (BLACK)
neo.pixels_show()

if ldr.read_ul6()<4000:
wakeup = True

else:
wakeup = False

while True:
while wakeup==False:
oled.fill(0)
oled.show()
oled.text("Good night",25,32)
oled.show()
#Show on OLED and print "Good night"
utime.sleep(l)
if 1dr.read_ul6()<4000:
while button.value()==0:
oled.fill(0)
oled. show()
oled. text("Good morning",15,32)
oled.show()
#Print the minutes, seconds, milliseconds and "Goog morning" values to the X.
—and Y coordinates determined on the OLED screen.
neo.pixels_£fill (WHITE)
neo.pixels_show()
buzzer.duty_ul6(6000)
utime.sleep(l)
#wait for one second
buzzer.duty_ul6(0)
utime.sleep(0.5)
#wait for half second
wakeup=True
neo.pixels_fill (BLACK)
neo.pixels_show()
oled.£fill(®)
oled.show()
oled.text("Have a nice day!",0,32)
#Print the minutes, seconds, milliseconds and "Have a nice day!" values to the X and Y.
—coordinates determined on the OLED screen.
oled.show()
if ldr.read_ul6()>40000:
wakeup= False

utime.sleep(l)
#wait for one second
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Tiiyo: Eger kodunuzun adin1 main.py olarak kaydederseniz, kodunuz her BOOT yaptiginizda ¢alisacaktir.

6.9.5 Projenin Arduino C Kodu

#include <Adafruit_NeoPixel.h>
#ifdef __AVR__

#include <avr/power.h>

#endif

#define PIN 6

#define NUMPIXELS 1

Adafruit_NeoPixel pixels(NUMPIXELS, PIN, NEO_GRB + NEO_KHZ800) ;
#include <Wire.h>

#include "ACROBOTIC_SSD1306.h"

int button;

void setup() {

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

Wire.beginQ);

oled.init(Q);

oled.clearDisplayQ);

#if defined(__AVR_ATtiny85__) && (F_CPU == 16000000)
clock_prescale_set(clock_div_1);

#endif

pinMode (10, INPUT);

pinMode (27, INPUT);

pinMode (20,0UTPUT) ;

pixels.beginQ);
pixels.setPixelColor (0, pixels.Color(0®, 0, 0));
pixels.show();

}

void loop() {

// put your main code here, to run repeatedly:
oled.setTextXY(4,3);

oled.putString("Good night");

if (analogRead(27)<200){
while(! (button == 1)){
button=digitalRead(10);
oled.setTextXY(4,2);
oled.putString("Good morning");
pixels.setPixelColor (0, pixels.Color(255, 255, 255));

pixels.show();
tone(20,494);

(sonraki sayfaya devam)
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(6nceki sayfadan devam)

oled.clearDisplay();

oled.setTextXY(4,1);

oled.putString("Have a nice day");

noTone(20);

pixels.setPixelColor(0, pixels.Color(0, 0, 0));
pixels.show();

delay(10000);

6.9.6 Projenin MicroBlocks Kodu

when started
initialize i2c address(hex) El¢] reset pin# @ flip

\""[{1:] Good night E1®4 25 }Y inverse

‘wait €n) millisecs

when PicoBricks light sensor (0-100) % > €h)
‘wait millisecs
'repeat until PicoBricks button

write atx @3y € inverse
PicoBricks set RGB LED color @

PicoBricks beep ms

write atx @y €D inverse
PicoBricks turn off RGB LED

stop this task
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Not: MicroBlocks ile kodlama yapmak i¢in yukaridaki gorseli MicroBlocks Run sekmesine siiriikleyip birakmaniz
yeterlidir.

6.10 Know Your Color

6.10.1 Giris

Bu projede her programlama dilinde kullanilan rastgelelik durumunu 6greneceksin. Picobricks’in RGB LED, OLED
ekran ve buton modiilii ile eglenceli bir oyun hazirlayacagiz. Projede insa edecegimiz oyun kullanicinin renkleri dogru
veya yanlig bilmesi lizerine kurgulanacaktir.

6.10.2 Proje Detaylari ve Algoritmasi

Elektronik sistemler iizerinde LED’ler siklikla kullanilir. Her butonun her se¢enegin yaninda kiiciik LED’ler bulu-
nabilmektedir. Tek bir LED’i degisik renklerde yanmasini saglayarak birden fazla LED’in yaptig1 isi tek bir LED ile
yapilmasi saglanabilmektedir. Bu tiirde ¢calisan LED’lere RGB LED denir. Adini Red, Green, Blue renk isimlerinin bag
harflerinden alir. Bu LED’in diger avantaji da 3 ana rengin karigimlarinda da yanabilmesidir. Mor, turkuaz, turuncu. ..

PicoBricks iizerindeki RGB LED’de kirmizi, yesil, mavi ve beyaz renklerden birisi rastgele olarak yanacak, ayn1 anda
OLED ekranda yine bu dort renkten birisinin ad1 rastgele olarak yazilacaktir. Kullanici cevap hakkini kullanmak i¢in
1,5 saniye icerisinde Picobricks’in butonuna basmalidir. Oyun 10 kere tekrarlanacak, her tekrarda renkler eslediginde
kullanic1 butona basarsa ya da eslesmediginde kullanic1 butona basmazsa 10 puan alacaktir. Renkler eslesmedigi halde
kullanic1 butona basarsa 10 puan kaybedecektir. On tekrar sonunda kullanicinin aldi§1 puan OLED ekranda gosterile-
cektir. Kullanici dilerse butona basmayarak cevap hakkini1 kullanmayabilir.

6.10.3 Baglanti Diyagrami

Picobricks modiillerini herhangi bir kablo baglantis1 olmadan programlayabilir ve ¢alistirabilirsiniz. Modiilleri karttan
aywrarak kullanacaksaniz modiil baglantilarini verilen konektor kablolar ile yapmalisiniz.

6.10.4 Projenin MicroPython Kodu

from machine import Pin, I2C

from picobricks import SSD1306_I2C
import utime

import urandom

import _thread

from picobricks import WS2812

WIDTH = 128

HEIGHT = 64

sda=machine.Pin(4)

scl=machine.Pin(5)

i2c=machine.I2C(0,sda=sda, scl=scl, freq=1000000)
ws = WS2812(pin_num=6, num_leds=1, brightness=0.3)

oled = SSD1306_I2C(WIDTH, HEIGHT, i2c)

(sonraki sayfaya devam)
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(6nceki sayfadan devam)

button = Pin(10,Pin.IN,Pin.PULL_DOWN)
RED = (255, 0, 0)

GREEN = (0, 255, 0)

BLUE = (0, 0, 255)

WHITE = (255, 255, 255)

BLACK = (0, 0, 0)

oled.fill(0®)
oled.show()

ws.pixels_f£fill (BLACK)
ws.pixels_show()

global button_pressed
score=0
button_pressed = False

def random_rgb():

global ledcolor

ledcolor=int (urandom.uniform(1,4))

if ledcolor ==
ws.pixels_£ill(RED)
ws.pixels_show()

elif ledcolor == 2:
ws.pixels_fill (GREEN)
ws.pixels_show()

elif ledcolor == 3:
ws.pixels_£ill(BLUE)
ws.pixels_show()

elif ledcolor ==
ws.pixels_fill(WHITE)
ws.pixels_show()

def random_text():

global oledtext

oledtext=int (urandom.uniform(1,4))

if oledtext == 1:
oled.fill(0)
oled.show()
oled.text("RED",45,32)
oled.show()

elif oledtext ==
oled.fill(0)
oled.show()
oled.text("GREEN",45,32)
oled.show()

elif oledtext ==
oled.fill(0)
oled.show()
oled.text("BLUE",45,32)
oled.show()

(sonraki sayfaya devam)
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(6nceki sayfadan devam)

elif oledtext == 4:
oled.fill(0)
oled.show()
oled.text("WHITE",45,32)
oled.show()

def button_reader_thread():

while True:
global button_pressed
if button_pressed == False:
if button.value() == 1:

button_pressed = True

global score

global oledtext

global ledcolor

if ledcolor == oledtext:
score += 10

else:
score -= 10

utime.sleep(0.01)

_thread.start_new_thread(button_reader_thread, ()

oled.text("The Game Begins",0,10)
oled.show()
utime.sleep(2)

for i in range(10):
random_text()

random_rgb ()
button_pressed=False
utime.sleep(l.5)
oled.fill(®)

oled.show()

ws.pixels_£fill (BLACK)
ws.pixels_show()
utime.sleep(l.5)
oled.fill(®)

oled.show()

oled.text("Your total score:",0,20)
oled.text(str(score), 30,40)
oled.show()

Tiiyo: Eger kodunuzun adini1 main.py olarak kaydederseniz, kodunuz her BOOT yaptiginizda ¢aligsacaktir.
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6.10.5 Projenin Arduino C Kodu

#include <Adafruit_NeoPixel.h>

#define PIN 6

#define NUMPIXELS 1

Adafruit_NeoPixel pixels(NUMPIXELS, PIN, NEO_GRB + NEO_KHZ800);
#define DELAYVAL 500

#include <Wire.h>

#include "ACROBOTIC_SSD1306.h" //define libraries
int OLED_color;

int RGB_color;

int score = 0;

int button = 0;

void setup() {

// put your setup code here, to run once:
Wire.begin(Q);

oled.init(Q;

oled.clearDisplay();

pixels.begin();
pixels.clear();
randomSeed (analogRead(27));

}

void loop() {

// put your main code here, to run repeatedly:
oled.clearDisplay();

oled.setTextXY(3,1);

oled.putString("The game begins");
pixels.setPixelColor (0, pixels.Color(0®, 0, 0));
pixels.show();

delay(2000);

oled.clearDisplay();

for (int i=0;i<10;i++){
button = digitalRead(10);
random_color();
pixels.show();
unsigned long start_time = millis(Q);
while (button == 0) {

button = digitalRead(10);

if (millis() - start_time > 2000)

break;

}
if (button == 1){

if (OLED_color==RGB_color){
score=score+10;

(sonraki sayfaya devam)
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(6nceki sayfadan devam)

}
if (OLED_color!=RGB_color){
score=score-10;

}

delay(200);
}
oled.clearDisplay();
pixels.setPixelColor (0, pixels.Color(0, 0, 0));
pixels.show();

}

String string_scrore=String(score);
oled.clearDisplay();
oled.setTextXY(2,5);
oled.putString("Score: ");
oled.setTextXY(4,7);
oled.putString(string_scrore);
oled.setTextXY(6,5);
oled.putString("points");

// print final score on OLED screen

delay(10000);
}

void random_color(){

OLED_color = random(1,5);
RGB_color = random(1,5);
// dgenerate numbers between 1 and 5 randomly and print them on the screen
if (OLED_color == 1){
oled.setTextXY(3,7);
oled.putString("red");
}
if (OLED_color == 2){
oled.setTextXY(3,6);
oled.putString("green");
3
if (OLED_color == 3){
oled.setTextXY(3,6);
oled.putString("blue");
}
if (OLED_color == 4){
oled.setTextXY(3,6);
oled.putString("white");
}
if (RGB_color == 1){
pixels.setPixelColor(0, pixels.Color(255, 0, 0));
}
if (RGB_color == 2){
pixels.setPixelColor(0, pixels.Color(0®, 255, 0));
}
if (RGB_color == 3){

(sonraki sayfaya devam)
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(6nceki sayfadan devam)

pixels.setPixelColor(0, pixels.Color(0, 0, 255));
3
if (RGB_color == 4){
pixels.setPixelColor(0, pixels.Color(255, 255, 255));
}

6.10.6 Projenin MicroBlocks Kodu

when started

initialize i2¢c address(hex) g reset pin# @ flip
PicoBricks turn off RGB LED reset timer

define check_Button

repeatuntil timer >=gEN
\"{1:} The game begins 194 8 ) inverse

. - if noSelection
wait @) millisecs

if PicoBricksbutton and timer <=}

random_color if randomColorldx = randomColorNameldx

" noseicton v [ change EZZ34 by €D
| check_Button set to

else

change by
wait €&l millisecs set to
\""/ (11 Your Total Score 194 0 A% inverse

write join| score atx €y @) inverse

‘ PicoBricks turn off RGB LED

elseif | not PicoBricks button | and timer >=gEl)

if randomColorildx = randomColorNameldx

change F73 by €
set [EETRg to

else

change by
4 noSelection v 0]

define | Fandom_color

£124 randomColorldx W LI ELT [N 1 K0T 4 ]

Not: MicroBlocks ile kodlama yapmak i¢in yukaridaki gorseli MicroBlocks Run sekmesine siiriikleyip birakmaniz
yeterlidir.
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6.10.7 Projenin Videosu
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6.11 Magic Lamp

6.11.1 Giris

Bu projede PicoBricks karti iizerindeki LED modiiliinii sesle agip kapatacagiz. PicoBricks ses seviyesi sensorii kulla-
narak insa edecegimiz projemizde alkis sesi cikararak agma-kapama islemlerini gerceklestirecegiz. Onceki projelerde
oldugu gibi sensorlerin kullanildig1 projelerde kodlar1 yazmaya baglamadan 6nce sadece sensorii caligtirarak yapmak
istedigimiz islemlerde sensoriin hangi degerleri gonderdigini gormek daha sonra bu degerleri baz alarak projenin kod-
larim1 yazmak ilerlemenizi kolaylastiracaktir.

6.11.2 Proje Detaylari ve Algoritmasi

Cogumuz, filmlerde alkis sesiyle sihirliymiscesine yanip sonen lambalar1 veya acilip kapanan kapilart gdrmiisiizdiir.
Cekimlerde bu kapilar1 kapatan , lambalar1 sondiiren set yardimcilar1 bulunmaktadir. Peki ya biz bunu otomatik olarak
gerceklestirsek nasil olur? Ortamda meydana gelmesini bekledigimiz ses siddeti degisikligini elektrik sinyaline doniis-
tiiren sensorler vardir. Bunlara ses sensorii denmektedir. Bu projede alkis ile yanip sonebilen bir aydinlatma lambas1
diizenegi hazirlarken PicoBricks buton modiilii ve ses seviyesi sensoriinii kullanmay1 kontroliinii 6greneceksin.
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6.11.3 Baglanti Diyagrami

T @D
ET BT mm

Out-GPI0O1 )
GND-GND {o):@

VCC-3.3V OUT

PicoBricks modiillerini herhangi bir kablo baglantisi olmadan programlayabilir ve calistirabilirsiniz. Modiilleri karttan
aywrarak kullanacaksaniz modiil baglantilarini verilen konektdr kablolar ile yapmalisiniz.

6.11.4 Projenin MicroPython Kodu

from machine import Pin #to access the hardware on the pico
sensor=Pin(1,Pin.IN) #initialize digital pin 1 as an INPUT for Sensor
led=Pin(7,Pin.0UT) #initialize digital pin 7 as an OUTPUT for LED
while True:
#When sensor value is '0', the relay will be 'I'
print(sensor.value())
if sensor.value()==1:

led.value(l)
else:

led.value(0)

Tiiyo: Eger kodunuzun adini main.py olarak kaydederseniz, kodunuz her BOOT yaptiginizda ¢aligsacaktir.
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6.11.5 Projenin Arduino C Kodu

void setup() {
// put your setup code here, to run once:
pinMode(1,INPUT);
pinMode (7,0UTPUT) ;
//define the input and output pins
}

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

Serial.println(digitalRead(1));

if(digitalRead(1)==1){
digitalWrite(7,HIGH);
delay(3000);

}
else{
digitalWrite(7,LOW);
delay(1000);
}
}
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6.11.6 Projenin MicroBlocks Kodu

Code to test the Sound Sensor
when started comment .Click on it to run.

Y ciatus v [

Open the Graph Window to see the action.

forever

graph read digital pin

b

when read digital pin
set EEiAdto not status

PicoBricks setred LED | status

PicoBricks setrelay ' status

‘wait millisecs

Not: MicroBlocks ile kodlama yapmak i¢in yukaridaki gorseli MicroBlocks Run sekmesine siiriikleyip birakmaniz
yeterlidir.

6.12 Smart Cooler

6.12.1 Giris

Projemizde oncelikle Picobricks iizerindeki DHT11 sicaklik ve nem sensdriiniin 6lctiigii sicaklik degerlerini goriintiile-
yecegiz. Daha sonra sonra bir sicaklik sinir1 belirleyerek DHT 11 modiiliinden gelen sicaklik degeri bu sinira ulagtiginda
Picobricks’e bagli DC motorun dénmeye baslamasi, sicaklik degeri belirledigimiz sinirin altina indiginde ise DC mo-
torun durmasi icin gerekli kodlar1 yazacagiz.

6.12.2 Projenin Detaylari ve Algoritmasi

Yaz aylarinda serinlemek icin kis aylarinda 1sinmak icin klimalar kullanilir. Klimalar 1sitma ve sogutma derecesini
bulundugu ortamin sicakligina gore ayarlamaktadir. Firinlar yemegi pisirirken kullanicinin ayarladi8i sicaklik degerine
cikmaya ve o sicakligi korumaya caligirlar. Bu iki elektronik cihazda sicakligi kontrol etmek icin 6zel sicaklik sensorleri
kullanmaktadir. Ayrica seralarda sicaklik ve nem birlikte dl¢iiliir. Bu iki deger istenen diizeyde dengede kalabilmesi
icin fan ile hava akimini saglanmaya caligilir.

PicoBricks’te sicaklig1 ve nemi ayr1 ayri dlcebilir ve bu 6Ol¢iimler ile ¢evreyle etkilesime girebilirsiniz. Bu projede
PicoBricks ile sicaklifa gore fan hizin1 otomatik ayarlayan bir serinletme sistemi hazirlayacagiz. Boylelikle DC motor
caligma sistemini ve motor hiz ayar1 yapmay1 6greneceksin.
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6.12.3 Baglanti Diyagrami

1005
= jiory

|
)
u:

Picobricks modiillerini herhangi bir kablo baglantis1 olmadan programlayabilir ve ¢caligtirabilirsiniz. Modiilleri karttan
ayrrarak kullanacaksaniz modiil baglantilarini verilen konektor kablolar ile yapmalisiniz.

6.12.4 Projenin MicroPython Kodu

from machine import Pin
from picobricks import DHT11
import utime

LIMIT_TEMPERATURE = 20 #define the limit temperature

dht_sensor = DHT11(Pin(11, Pin.IN, Pin.PULL_DOWN))
ml = Pin(21, Pin.OUT)

ml.low(Q)

dht_read_time = utime.time()

#define input-output pins

while True:
if utime.time() - dht_read_time >= 3:
dht_read_time = utime.time(Q)
dht_sensor.measure()
temp= dht_sensor.temperature
print (temp)
if temp >= LIMIT_TEMPERATURE:
ml.highQ
#operate if the room temperature is higher than the limit temperature
else:
ml.low()

Tiiyo: Eger kodunuzun adin1 main.py olarak kaydederseniz, kodunuz her BOOT yaptiginizda galigsacaktir.
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6.12.5 Projenin Arduino C Kodu

#include <DHT.h>

#define LIMIT_TEMPERATURE 27
#define DHTPIN 11

#define DHTTYPE DHTI11

DHT dht(DHTPIN, DHTTYPE);
float temperature;

void setup() {

// put your setup code here, to run once:
Serial.begin(115200);

dht.begin();

pinMode(21,0UTPUT);

}

void loop() {

// put your main code here, to run repeatedly:

delay(100);

temperature = dht.readTemperature();

Serial.print("Temp: ");

Serial.println(temperature);

if(temperature > LIMIT_TEMPERATURE) {

digitalWrite(21,HIGH);

}

else{

digitalWrite(21,LOW);
}

6.12. Smart Cooler

89




PicoBricks, Yayim 0.1

6.12.6 Projenin MicroBlocks Kodu

when started
forever

say PicoBricks temperature (°C)

wait ELLLD millisecs

when started
forever

if PicoBricks temperature (°C) >=
PicoBricks set motor §) speed (0-100)

else
PicoBricks set motor g speed {J (0-100)
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Not: MicroBlocks ile kodlama yapmak i¢in yukaridaki gorseli MicroBlocks Run sekmesine siiriikleyip birakmaniz
yeterlidir.

6.13 Buzz Wire Game

6.13.1 Giris

Bu projede Picobricks ile buzzer ve LED modiil kullanarak dikkat ve konsantrasyon gelistirici Buzz Wire Game’i iletken
bir tel yardimiyla elektronik olarak hazirlayacagiz. Bu projeyi hazirlarken bir buton degil, button gibi kullanilacak bir

.....

6.13.2 Proje Detaylari ve Algoritmasi

Projeler her zaman sorunlar1 ¢cozmek ve igleri kolaylastirmakla ilgili olmak zorunda degildir. Siz de eglenmek ve kendi-
nizi gelistirmek i¢in projeler hazirlayabilirsiniz. Dikkat ve konsantrasyon, bir¢ok insanin gelistirmek istedigi 6zellikler-
dir. Bununla yapabilecegimiz uygulamalar oldukga ilgi cekici. Picobricks ile Buzz Wire Oyunu yapmaya ne dersiniz?
Bilgisayarlarin O’lar ve 1’lerle ¢alistig1 tabirini duymugsunuzdur. 0 elektrigin yoklugunu, 1 ise varligini temsil eder. O ve
I’ler belirli sayida ve dizilisle bir araya gelerek anlamli veriler olusturur. Elektronik sistemlerde, bir durumu dogrudan
kontrol etmek icin 0’lar ve 1’ler kullanilabilir. Kap1r kapali m1 degil mi? Isik agik mi1 kapali mi1? Sulama sistemi agik
mi, degil mi? Bu tiir bilgileri elde etmek icin bir durum kontrolii yapilir. Bu projemizde Picobricks ile buzzer ve LED
modiil kullanarak dikkat ve konsantrasyon gelistirici Buzz Wire Game’i iletken bir tel yardimiyla elektronik olarak

.....

Projeyi hazirlamak ic¢in 2 adet erkek-erkek jumper kablo ve 15 cm uzunlugunda iletken biikiilebilir tele ihtiyacin var.
Oyuncu hazir oldugunda oyunu baglatmak i¢in butona basmasi istenecek. Butona basildiginda oyuncunun elinde jum-
per kablo iletken tele degerse Picobricks bunu algilayip sesli ve yazili uyar1 verecek. Oyun basladiktan bitene kadar
gecen siirede OLED ekranda gosterilecek. Kullanict butona bastiktan sonra timer’1 resetliyoruz. Daha sonra Picob-
ricks’in GPIOI nolu pinine bagl iletken tel’e 3.3V luk gerilim verecegiz. Oyuncunun elinde tuttugu kablonun bir ucu
Picobricks iizerinde GND pinine bagl olacak. Eger oyuncu elindeki jumper kabloyu iletken tele dokundurursa GPIO1
nolu pin Pasif/Kapali/0 konumuna diigsecektir. Daha sonra Oyunun bittigini bildirir 1s1kl1, yazili ve sesli geri bildirimde
bulunulacak ardindan OLED ekran iizerinde gecen siire milisaniye cinsinden gosterilecek. 5 saniye sonunda oyuncunun
yeniden baglamak i¢in butona basmasi istenecek.

6.13.3 Baglanti Diyagrami

Picobricks modiillerini herhangi bir kablo baglantis1 olmadan programlayabilir ve ¢aligtirabilirsiniz. Modiilleri karttan
aywrarak kullanacaksaniz modiil baglantilarini verilen konektdr kablolar ile yapmalisiniz.

6.13.4 Projenin MicroPthon Kodu

from machine import Pin, I2C, Timer #to access the hardware on the pico
from picobricks import SSD1306_I2C #OLED Screen Library
from utime import sleep # time library

#0OLED Screen Settings
WIDTH = 128
HEIGHT = 64

(sonraki sayfaya devam)
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I

(6nceki sayfadan devam)

sda=machine.Pin(4)#initialize digital pin 4 and 5 as an OUTPUT for OLED Communication
scl=machine.Pin(5)

i2c=machine.I2C(0,sda=sda, scl=scl, freq=1000000)

oled = SSD1306_I2C(WIDTH, HEIGHT, i2c)

wire=Pin(1,Pin.QUT) #initialize digital pin 1 as an OUTPUT

led = Pin(7,Pin.OUT) #initialize digital pin 7 and 5 as an OUTPUT for LED
buzzer=Pin(20, Pin.OUT)#initialize digital pin 20 as an OUTPUT for Buzzer
button=Pin(10,Pin.IN,Pin.PULL_DOWN)#initialize digital pin 10 as an INPUT for button
endtime=0

while True:
led.low()
oled.fill(0)
oled.show()
oled.text("<BUZZ WIRE GAME>",0,0)
oled.text("Press the button",0,17)
oled.text("TO START!",25,35)
oled.show()
#When button is '0', OLED says 'GAME STARTED
while button.value()==0:

print("press the button")
oled.fill(0)
oled.show()
oled.text("GAME",25,35)
oled.text("STARTED",25,45)
oled.show()
wire.high(Q
timer_start=utime.ticks_ms(Q)

#When wire is 'l', OLED says 'GAME OVER'

while wire.value()==1:

print("Started™)
endtime=utime.ticks_diff(utime.ticks_ms(), timer_start)

(sonraki sayfaya devam)
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(6nceki sayfadan devam)

print(endtime)

oled.fill(0®)

oled.show()

oled.text("GAME OVER!",25,35)
oled.text(endtime + "ms" ,25,45)
oled.show()

led.high(Q#LED On

buzzer.high() #Buzzer On
sleep(5)#Delay

Tiiyo: Eger kodunuzun adini1 main.py olarak kaydederseniz, kodunuz her BOOT yaptiginizda galigsacaktir.

6.13.5 Projenin Arduino C Kodu

#include <Wire.h>
#include "ACROBOTIC_SSD1306.h"

int Time=0;
unsigned long 0ld_Time=0;

void setup() {

// put your setup code here, to run once:
pinMode (20,0UTPUT) ;

pinMode (7,0UTPUT) ;

pinMode(1,0UTPUT);

pinMode (10, INPUT);

Wire.begin();
oled.init();
oled.clearDisplay(Q);

#if defined(__AVR_ATtiny85__) && (F_CPU == 16000000)
clock_prescale_set(clock_div_1);
#endif

}

void loop() {
// put your main code here, to run repeatedly:
digitalWrite(7,LOW);

oled.setTextXY(2,1);
oled.putString("BUZZ WIRE GAME");
oled.setTextXY(4,2);
oled.putString("Press Button");
oled.setTextXY(5,3);
oled.putString("TO START!™);

(sonraki sayfaya devam)
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(6nceki sayfadan devam)

while (!(digitalRead(10)==1)){
}

oled.clearDisplay(Q);
oled.setTextXY(3,6);
oled.putString("GAME");
oled.setTextXY(5,4);
oled.putString("STARTED");

digitalWrite(1l,HIGH);
01d_Time=millisQ);

while(!(digitalRead(1)==0)){

Time=millis()-01d_Time;
}

String(String_Time)=String(Time);

oled.clearDisplay();
oled.setTextXY(3,4);
oled.putString("GAME OVER");
oled.setTextXY(5,4);
oled.putString(String _Time);
oled.setTextXY(5,10);
oled.putString("ms");

digitalWrite(7,HIGH);
digitalWrite(20,HIGH);
delay(500);
digitalWrite(20,L0W);
delay(5000);

Time=0;
01d_Time=0;
oled.clearDisplay(Q);
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6.13.6 Projenin MicroBlocks Kodu

when started
initialize i2c address(hex) Elg] reset pin# ) flip

‘forever
PicoBricks setred LED
- write atx @y @ inverse
' write atx @y €D inverse
- write atx € y € inverse

;lvaﬂ until PicoBricks button

-

1./ (1] GAME E19.4 y inverse

"'/ (1] STARTED! E19¢ y inverse
set digital pin g to
reset timer

wait until not read digital pin )

set [} 4 to timer

say time
1115 GAME OVER! E194 25 M 35 JINGEEDE
write join time atx €&y €& inverse

' PicoBricks setred LED
PicoBricks beep ms
‘wait millisecs

Not: MicroBlocks ile kodlama yapmak i¢in yukaridaki gorseli MicroBlocks Run sekmesine siiriikleyip birakmaniz

yeterlidir.

6.13. Buzz Wire Game
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6.14 Dinosaur Game

6.14.1 Giris

Bu projede PicoBricks ile Servo motorlarin nasil kontrol edilebildigini 6greneceksin. Proje kodlarini yazarken 6ncelikle
LDR sensorii bilgisayar ekranina sabitleyerek beyaz ve siyah zemindeki sensor verilerine okuyacak daha sonra bu
verilere gore servo motorun hareket etmesi icin gerekli kodlar1 yazacagiz.

6.14.2 Projenin Detaylari ve Algoritmasi

Gelistirilecek elektronik sistemler gorevini itme, cekme, dondiirme, kaldirma, indirme gibi hareketle sonuglanan islerle
yerine getireceklerse projede aktuator olarak pnomatik sistemler ya da elektrik motorlu sistemler kullanilir. Picobricks,
projelerinde yazdigin kodlar1 harekete gecirebilecek sistemler iiretebilmen igin iki farkli motor tipini desteklemekte-
dir. DC motor ve DC motorlarin elektronik olarak hareketlerinin diizenlendigi Servo motorlar. Servo motorlar doniig
acist degeri verildiginde o aciya donen motorlardir. Model ugaklarin kanatlarinda, ugaga yon verebilmek icin kanat
uclarindaki yapraklar1 servo motorlar ile hareket ettirilmektedir. RC teknelerde aracin yoniinii degistirmek icin de ayn1
mantikla servo motorlar kullanilmaktadir. Ayrica tam tur donebilen, akilli siirekli servo olarak bilinen gelismis servo
motorlar, evlerimizde kullandigimiz akilli siipiirgelerin tekerleklerinde de kullanilmaktadir.

Bu projede Google Chrome offline dinasour game’i otomatik olarak Picobricks’e oynatacagiz. Oyunda Picobricks en-
gelleri algilayarak otomatik olarak dinazorun hareketlerini kontrol edecek. Oyun esnasinda dinazorun karsisina ¢ikan
engelleri algilamak i¢in picobricks LDR sensor kullanacagiz. LDR sensor yiizeyine temas eden 151k miktarini 6lgerek
analog sinyaller gonderebilmektedir. Sensorii bilgisayar ekranina sabitleyerek beyaz ve siyah renkler arasindaki 151k
miktar1 farkindan yararlanarak dinazorun oniine engel gelip gelmedigini algilayabiliriz. Engel algilandiginda ise servo
motor kullanarak klavyedeki bosluk tusuna otomatik olarak basilmasini saglayabiliriz. Bu sayede dinazor engelleri
kolaylikla agacaktir.

6.14.3 Baglanti Diyagrami

Picobricks modiillerini herhangi bir kablo baglantis1 olmadan programlayabilir ve ¢calistirabilirsiniz. Modiilleri karttan
ayrarak kullanacaksaniz modiil baglantilarini verilen konektor kablolar ile yapmalisiniz.

6.14.4 Projenin MicroPython Kodu

from machine import Pin, ADC, PWM#to access the hardware on the pico
from utime import sleep #time library

1dr=ADC(27) #initialize digital pin 27 for LDR
servo=PWM(Pin(21)) #initialize digital PWM pin 27 for Servo Motor
servo. freq(50)

while True:

sleep(0.01)

#When LDR data higher than 40000

if ldr.read_ul6()>4000:
servo.duty_ul6(2000)# sets position to 180 degrees
sleep(0.1)#delay
servo.duty_ul6(1350) # sets position to 0 degrees
sleep(0.5)#delay
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Tiiyo: Eger kodunuzun adin1 main.py olarak kaydederseniz, kodunuz her BOOT yaptiginizda ¢alisacaktir.

6.14.5 Projenin Arduino C Kodu

#include <Servo.h>
Servo myservo;

void setup() {

// put your setup code here, to run once:
myservo.attach(22);

myservo.write(20);

pinMode(27,INPUT);

}

void loop() {
// put your main code here, to run repeatedly:
int light_sensor=analogRead(27);

if(1light_sensor>100){

int x=45;
int y=20;

myservo.write(x);
delay(100);
myservo.write(y);
delay(500);

}
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6.14.6 Projenin MicroBlocks Kodu

when PicoBricks light sensor (0-100) % <€D

setservo _pb_pin_Motor1 to speed (-100 to 100)

setservo _pb_pin_Motor1 to @) degrees (-90 to 90)

wait millisecs

setservo _pb_pin_Motor1 to {i) degrees (-90 to 90)

wait millisecs

Not: MicroBlocks ile kodlama yapmak i¢in yukaridaki gorseli MicroBlocks Run sekmesine siiriikleyip birakmaniz
yeterlidir.

6.15 Night and Day

6.15.1 Giris

Bu oyun dikkatini ve refleksini kullanacagin bir oyun olacak.

6.15.2 Projenin Detaylari ve Algoritmasi

Okulda oynadiginiz Gece Giindiiz oyununu elektronik olarak oynamaya ne dersin? Ogretmen gece dediginde kafa-
miz1 6ne egip masanin lizerindeki kolumuza yasladigimiz, giindiiz dediginde bagimizi kaldirdigimiz bir oyundur gece-
giindiiz oyunu. Bu projede 0,96” 128x64 piksel I2C OLED ekranmi kullanacagiz. OLED ekranlar yapay 151k kaynagi
olarak kullanilabildikleri icin ekran iizerindeki karakterleri mercek ve ayna kullanarak biiyiitebilir ve istediginiz diiz-
leme yansitabilirsin. Akilli gozliikler ve otomobil camlarina bilgilendirme, yol ve trafik bilgisi yansitabilen sistemler
OLED ekranlar kullanilarak yapilabilmektedir. Isik sensorleri bulunduklar1 ortamin 151k seviyelerini dlgebilen, foto-
diyot da denilen sensdrlerdir. Isiga maruz kalan sensoriin elektrik gecirgenligi degismektedir. Biz de kodlayarak 1s1k
sensoriinii kontrol edip, 151k miktariin etkiledigi elektronik sistemler gelistirebilmekteyiz.

Once oyuncunun oyuna baslamasi icin butona basmasini isteyecegiz. Ardindan PicoBricks’in OLED ekraninda NIGHT
ve DAY ifadelerini rastgele olarak 2’ser saniye boyunca gosterilmesini saglayacagiz. Oyuncu, eger OLED ekranda
yazan kelime NIGHT ise 2 saniye iginde LDR sensdriiniin iizerini eliyle kapatmali, eger OLED ekranda GUNDUZ
kelimesi yaziyorsa LDR sensoriiniin iizerinden elini kaldirmali. Oyuncunun her dogru tepkisi 10 puan kazanmasini
saglayacak, yanlis tepkide ise oyun bitecek ve ekranda oyunun bitmesini bildiren yazili ifade yer alacak, buzzerdan
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farkli tonda bir ses ¢alacak ve OLED ekranda puan bilgisi yer alacaktir. Eger oyuncu toplam 10 dogru tepki verip 100
puan elde ederse “Congratulation” yazis1 ile oyuna yeniden baglayabilmek i¢cin RESET butonuna basilmasini bildiren
ifade OLED ekranda gosterilip buzzerdan farkli tonda notalar ¢alacaktir.

6.15.3 Baglanti Diyagrami

Picobricks modiillerini herhangi bir kablo baglantisi olmadan programlayabilir ve ¢alistirabilirsiniz. Modiilleri karttan
aywrarak kullanacaksaniz modiil baglantilarini verilen konektdr kablolar ile yapmalisiniz.

6.15.4 Projenin MicroPython Kodu

from machine import Pin, I2C, Timer, ADC, PWM
from picobricks import SSD1306_I2C

import utime

import urandom

#define the libraries

WIDTH = 128

HEIGHT = 64

#0OLED Screen Settings

sda=machine.Pin(4)

scl=machine.Pin(5)

#initialize digital pin 4 and 5 as an OUTPUT for OLED Communication
i2c=machine.I2C(0,sda=sda, scl=scl, freq=1000000)
oled = SSD1306_I2C(WIDTH, HEIGHT, i2c)

buzzer = PWM(Pin(20))

buzzer. freq(440)

1dr=ADC(Pin(27))
button=Pin(10,Pin.IN,Pin.PULL_DOWN)

#define the input and output pins
oled.text("NIGHT and DAY", 10, 0)
oled.text("<GAME>", 40, 20)

oled.text("Press the Button", 0, 40)
oled.text("to START!", 40, 55)

oled.show()

(sonraki sayfaya devam)
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(6nceki sayfadan devam)

#0OLED Screen Texts Settings

def changeliord():

global nightorday

oled.fill(0)

oled.show()
nightorday=round(urandom.uniform(®, 1))
#when data is '0', OLED texts NIGHT

if nightorday==0:

oled.text("---NIGHT---", 20, 30)
oled.show()

else:
oled.text("---DAY---", 20, 30)

oled.show()
#waits for the button to be pressed to activate

while button.value()==0:
print("Press the Button")
sleep(0.01)

oled.fill(0)
oled.show()
start=1
global score
score=0
while start==1:
global gamerReaction
global score
changeWord ()
startTime=utime.ticks_ms()
#when LDR's data greater than 2000, gamer reaction '0'
while utime.ticks_diff(utime.ticks_ms(), startTime)<=2000:
if 1dr.read_ul6()>20000:
gamerReaction=0
#when LDR's data lower than 2000, gamer reaction 'l
else:
gamerReaction=1
sleep(0.01)
#buzzer working
buzzer.duty_ul6(2000)
sleep(0.05)
buzzer.duty_ul6(0)
if gamerReaction=-nightorday:
score += 10
#when score is 10, OLED says 'Game Over'
else:
oled.fill(®)
oled.show()
oled.text("Game Over", 0, 18, 1)
oled.text("Your score " + str(score), 0,35)
oled.text("Press RESET",®, 45)
oled.text("To REPEAT",0,55)
oled.show()

(sonraki sayfaya devam)
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(6nceki sayfadan devam)

buzzer.duty_ul6(2000)
sleep(0.05)
buzzer.duty_ul6(0)
break;

if score==100:
#when score is 10, OLED says 'You Won
oled.fill(®)
oled.show()
oled.text("Congratulation", 10, 10)
oled.text("Top Score: 100", 5, 35)
oled.text("Press Reset", 20, 45)
oled.text("To REPEAT", 25,55)
oled.show()
buzzer.duty_ul6(2000)

'

sleep(0.1)
buzzer.duty_ul6(0)
sleep(0.1)
buzzer.duty_ul6(2000)
sleep(0.1)
buzzer.duty_ul6(0)
break;

Tiiyo: Eger kodunuzun adin1 main.py olarak kaydederseniz, kodunuz her BOOT yaptiginizda ¢aligacaktir.

6.15.5 Projenin Arduino C Kodu

#include <Wire.h>
#include "ACROBOTIC_SSD1306.h"
//define the library

#define RANDOM_SEED_PIN 28
int Gamer_Reaction=0;

int Night_or_Day=0;

int Score=0;

int counter=0;

double currentTime=0;

double lastTime=0;

double getLastTime(){

return currentTime=millis()/1000.0-lastTime;

}

void _delay(float seconds){
long endTime=millis()+seconds*1000;
while (millis()<endTime) _loop(Q);

1

void _loop(){

(sonraki sayfaya devam)
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(6nceki sayfadan devam)

}

void loop(){

—loopO);
3

//define variable

void setup() {

// put your setup code here, to run once:
pinMode (10, INPUT);

pinMode (27, INPUT);

pinMode (20,0UTPUT) ;

randomSeed (RANDOM_SEED_PIN);
Wire.beginQ);

oled.init(Q);

oled.clearDisplay(Q);

//define the input and output pins

oled.clearDisplay();
oled.setTextXY(1,3);
oled.putString("NIGHT and DAY");
oled.setTextXY(2,7);
oled.putString("GAME");
oled.setTextXY(5,2);
oled.putString("Press the BUTTON");
oled.setTextXY(6,4);
oled.putString("to START!");
//write "NIGHT an DAY, GAME, Press the BUTTON, to START" on the x and y coordinates.,
—.determined on the OLED screen

Score=0;
//define the score variable

while(!(digitalRead(10)==1)) //until the button is pressed
{
—loopQ);
}
_delay(0.2);

while(1){ //while loop
if(counter==0) {
delay(500);
Change_Word();
lastTime=millis()/1000.0;
}
while(!(getLastTime()>2)){
Serial.println(analogRead(27));
if(analogRead(27)>200) {
Gamer_Reaction=0;

}

else{

(sonraki sayfaya devam)
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(6nceki sayfadan devam)

Gamer_Reaction=1;
}
}

//determine the gamer reaction based on the value of the LDR sensor
digitalWrite(20,HIGH); //turn on the buzzer

delay(250); //wait

digitalWrite(20,L0W); //turn off the buzzer

if(Night_or_Day==Gamer_Reaction){ //if the user's reaction and the Night_or_Day..
—»variable are the same
Correct();

}
else{
Wrong ) ;
}
_loopQ;

if(Score==100) {

oled.clearDisplay();

oled.setTextXY(1,1);

oled.putString("Congratulation");

oled.setTextXY(3,1);

oled.putString("Your Score");

oled.setTextXY(3,13);

String String_Score=String(Score);

oled.putString(String_Score);

oled.setTextXY(5,3);

oled.putString("Press Reset");

oled.setTextXY(6,3);

oled.putString("To Repeat!");

//write the "Congratulation, Your Score, press Reset, To Repeat!" and score variable.
—~on the x and y coordinates determined on the OLED screen

for(int i=0;i<3;i++){

digitalWrite(20,HIGH);

delay(500);
digitalWrite(20,L0W);
delay(500);
}
//turn the buzzer on and off three times
counter=1;
}
}
}

void Correct(){

Score+=10;
oled.clearDisplay();
oled.setTextXY(3,4);
oled.putString("10 Points");

(sonraki sayfaya devam)
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(6nceki sayfadan devam)

//increase the score by 10 when the gamer answers correctly

}
void Change_Word(){

oled.clearDisplay();
Night_or_Day=random(0,2);
if(Night_or_Day==0) {
oled.setTextXY(3,6);
oled.putString("NIGHT");

}
else{
oled.setTextXY(3,7);
oled.putString("DAY");
}

}
//write "NIGHT" or "DAY" on random OLED screen

void Wrong(){

oled.clearDisplay();
oled.setTextXY(1,3);
oled.putString("Game Over");
oled.setTextXY(3,1);
oled.putString("Your Score");
oled.setTextXY(1,13);

String String_Score=String(Score);
oled.putString(String_Score);
oled.setTextXY(5,3);
oled.putString("Pres Reset");
oled.setTextXY(6,3);
oled.putString("To Repeat");

// write the score variable and the expressions is quotation marks to the coordinates.
—determined on the OLED screen.

digitalWrite(20,HIGH); //turn on the buzzer
delay(1000); //wait

digitalWrite(20,L0W); //turn off the buzzer
counter=1;

}

6.15. Night and Day 105




PicoBricks, Yayim 0.1

6.15.6 Projenin MicroBlocks Kodu

when started
initialize i2c address(hex) g reset pin# @ flip when received
change by
write atx @y @ inverse stop this task
write atx @y inverse
write atx @y inverse
write atx @@y inverse
set to @
set to @
wait until PicoBricks button
= ° . . . write atx@y inverse
write atx @y € inverse . X
> write atx@y inverse

PicoBricks beep @[ ms

when received

when received set X0)

write [¢] Over [E19.4 inverse

set e Ad to random () to L02% 0)

- = U G0 Your Score: IS 194 0 )Y inverse
nightorday =@

write atx @y inverse
when start =@ ; wait until PicoBricks button

broadcast stop this task L] score v R0
reset timer set to @

repeatuntil timer > @ when score =)

if PicoBricks lightsensor (0-100)% <@ | SctEZAdto @

2] gamerReaction v [ 1) . :
L A (1G] Congratulation B4 10 A'A 18 JLNGI G

elsseet to @ _ write | join JelENICH | score atx @y €D inverse
< write atx @y @ inverse

PicoBricks beep ms write atx ey inverse

play note [§] octave g) for g}) ms

play note [3 octave @ for ms

(1[4 Correct | play note [§] octave @ for i) ms

wait until PicoBricks button

if nightorday = gamerReaction

Not: MicroBlocks ile kodlama yapmak icin yukaridaki gorseli MicroBlocks Run sekmesine siiriikleyip birakmaniz
yeterlidir.

6.16 Voice Controlled Car

6.16.1 Giris

Bu projede, setin i¢inden ¢ikan robot araba kiti montajlayip cep telefonu iizerinden kontrol edecegiz.
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6.16.2 Proje Detaylari ve Algoritmasi

Gelisen ve gelismeye devam eden yapay zeka uygulamalar: insan 6zelliklerini tanimakta, 6grenmekte ve onun gibi
davranmaya caligmaktadir. Yapay zekayi en kisa haliyle 6grenebilen yazilimlar olarak ifade edebiliriz. Bazen goriintiiyii
bazen sesi bazen ise sensorlerden topladig: verileri kullanarak 6grenirler. Gelistiricilerinin belirledigi algoritmalar sa-
yesinde bunu yaparlar ve elde ettikleri sonuglara gore kullanidiklart alanlarda karar verme siireclerinde yardimeci olurlar.
Kisaca karar verme siirecinin hizli ve hatasiz yapilmasi gereken durumlarda artik yapay zeka uygulamalar1 kullanil-
maktadir. Pazarlama alanindan savunma sanayisine, egitimden sagliga, ekonomiden eglenceye her alanda yapay zeka
verimi arttirp maliyetleri diislirmektedir.

PicoBricks ile yapacagimiz bu projede konusarak kontrol edebileceginiz 2WD araba yapacagiz. PicoBricks 2 adet 6V
DC motoru ve bluetooth ile kablosuz iletigsim kurmanizi saglamaktadir.

HCO05 bluetooth modiilii PicoBricks ile cep telefonu arasinda kablosuz olarak iletigim kurabilmemizi saglayan bir mo-
diildiir. Projede cep telefonuna yiiklenen mobil uygulama sayesinde telefondan gonderilen komutlar HCO5 modiilii
tizerinden PicoBrickse iletilecek ve bu verilere gore de robot araba hareket edecektir. Cep telefonundan ileri, geri, sag,
sol butonlari ile robot arabay1 yonlendirebilecegimiz gibi sesli komutla da PicoBrickse veriler gonderebiliriz. Projede
robot arabanin hareketlerini kontrol etmek icin sesli komutlar verecegiz.

6.16.3 Baglanti Diyagrami

§C 3=PA

Picobricks modiillerini herhangi bir kablo baglantis1 olmadan programlayabilir ve ¢caligtirabilirsiniz. Modiilleri karttan
ayirarak kullanacaksaniz modiil baglantilarimi verilen konektor kablolar ile yapmalisiniz.
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6.16.4 Projenin MicroPython Kodu

from machine import Pin, UART
from utime import sleep

uart = UART(0,9600) #If connection cannot be established, try 115200.
ml = Pin(21, Pin.OUT)
m2 = Pin(22, Pin.OUT)

ml.low()
m2.low(Q)

while True:
sleep(0.05)
if uvart.any(Q:
cmd = uart.readline()
if cnd==b'F"':
ml.highQ
m2.high(Q
elif cmd==b'R":
ml.highQ
m2.low(Q)
elif cmd==b'L":
ml.low()
m2.high(Q
elif cmd==b'S":
ml.low(Q)
m2.low()
cmd=""

Tiiyo: Eger kodunuzun adini1 main.py olarak kaydederseniz, kodunuz her BOOT yaptiginizda ¢alisacaktir.

6.16.5 Projenin Arduino C Kodu

void setup() {
Seriall.begin(9600);
}

void loop() {
if (Seriall.available() > 0) {

char sread = Seriall.read(Q);
Serial.println(sread);

if (sread == 'f') {
Forward();

3
else if(sread == 'r'){
Turn_Right(Q);

}

(sonraki sayfaya devam)
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(6nceki sayfadan devam)

else if(sread == '1"){
Turn_Left(Q;

}
else if(sread == 's'){
StopQ;

}

}

}

void Forward(){
digitalWrite(21,HIGH);
digitalWrite(22,HIGH);
delay(1000);
digitalWrite(21,LOW);
digitalWrite(22,LOW);
}
void Turn_Left(){
digitalWrite(21,LOW);
digitalWrite(22,HIGH);
delay(500);
digitalWrite(21,LOW);
digitalWrite(22,LOW);
}
void Turn_Right(){
digitalWrite(21,HIGH);
digitalWrite(22,LOW);
delay(500);
digitalWrite(21,LOW);
digitalWrite(22,L0W);
}
void Stop(){
digitalWrite(21,LOW);
digitalWrite(22,LOW);
delay(1000);
}
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6.16.6 Projenin MicroBlocks Kodu

comment

PICO BT Receiver:
Receives left, right, backward, forward, stop
from the mobile APP:

https://play.google.com/store/apps/details?id=appinventor.ai_cempehlivan92.Arduino_Sesli_Kontrol&hl=tr

To configure BT module, use the two block sets at the very bottom of the program.

when

when started
serial open baud
forever

C buffer v [CMECEIRCET]

if lengthof buffer >@

set EitRdto join|] asbytearray buffer

wait millisecs

when cmd =[]

EEVANC

PicoBricks set motor € speed L) (0-100)
PicoBricks set motor @ speed (@ (0-100)
wait millisecs

set (] |

PicoBricks set motor ) speed (@ (0-100)
PicoBricks set motor @ speed (& (0-100)

0 C R stop |

say | cmd

PicoBricks set motor g speed {J (0-100)

PicoBricks set motor @ speed (@ (0-100)
wait millisecs

when | cmd = Y]

CEVAN T

PicoBricks set motor g speed (0-100)
PicoBricks set motor @ speed (0-100)
wait millisecs

set tofl

PicoBricks set motor g speed ) (0-100)
PicoBricks set motor @ speed ) (0-100)

when cmd = [T

say | cmd

PicoBricks set motor g speed {J) (0-100)
PicoBricks set motor @ speed (0-100)
wait millisecs

set tof]

PicoBricks set motor € speed ) (0-100)
PicoBricks set motor @ speed (@ (0-100)

set EtAd toll

when cmd =[RSTRY]

say | emd

PicoBricks set motor g speed ) (0-100)
PicoBricks set motor @ speed ) (0-100)
wait millisecs

set [ |

PicoBricks set motor ) speed ) (0-100)
PicoBricks set motor @ speed () (0-100)

Not: MicroBlocks ile kodlama yapmak i¢in yukaridaki gorseli MicroBlocks Run sekmesine siiriikleyip birakmaniz

yeterlidir.

6.17 Two Axis Robot Arm

6.17.1 Giris

Bu projede, PicoBricks ile iki eksenli robot kol yapimini 6grenecegiz.
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6.17.2 Proje Detaylari ve Algoritmasi

Robot kollar endiistriyel alanda insan giiciiniin yerini almigtir. Bir insanin tagtyyamayacagi agirlik ve biiytikliikteki yiik-
leri tagima ve dondiirme islerini fabrikalarda robot kollar iistlenmektedir. Milimetrenin binde biri hassasiyetinde ko-
numlandirilabilmeleri de insan elinin sergileyebilecegi hassasiyetin iizerindedir. Otomobil fabrikalarinin iiretim vide-
olarim izlediginde robot kollarin ne kadar hayati bir 6neme sahip oldugunu goreceksin. Robot denmesinin sebebi prog-
ramlanarak sonsuz tekrarla ayni igi yapabilmelerinden kaynaklanmaktadir. Kol denmesinin sebebi ise bizim kollarimiz
gibi eklemli bir yapiya sahip olmasindan kaynaklanmaktadir. Bir robot kolun kag¢ farkli dogrultuda dénme ve hareket
etme kabiliyeti varsa o kadar eksenli olarak ifade edilmektedir. Robot kollar aliiminyum ve ¢esitli metalleri oyma ve
sekil verme islerinde de kullanilmaktadir. 7 eksenli CNC Router olarak gegen bu cihazlar bir heykeltragin camura sekil
vermesi gibi metallere sekil verebilmektedirler. Robot kollarda kullanilma amacina gore bir tiir elektrik motoru olan
step motor ve servo motorlar kullanilmaktadir. PicoBricks servo motorlarla projeler yapmaniza olanak saglamaktadir.

Kuruluma hazirlik amaciyla oncelikle servo motorlar1 0 dereceye ayarlamak icin kodlarini yazip yiikleyecegiz. LDR
sensOriiniin lizerine bir cisim konuldugunda robot kol agsagi egilecek ve agik olan kiskacini kapatacak. Kiskag¢ kapandik-
tan sonra robot kol tekrar yukar1 kalkacak. Robot kolun her hareketinin sonucunda buzzer dan kisa bir bip sesi ¢ikacak.
LDR sensoriiniin iizerine cisim yerlestirildiginde RGB LED kirmizi renkte yanacak. Cisim robot kol tarafindan tutulup
havaya kaldirildiginda ise RGB LED yesil renkte yanacak. Servo motorun hareketleri ¢ok hizlidir. Hareketi yavaslat-
mak icin 30 milisaniye araliklarla 2 ser derece toplamda 90 derece hareket ile servo motorlar1 kodlayacagiz. Kiskacin
kapanmasi i¢in bunu yapmayacagiz.

6.17.3 Baglanti Diyagrami

wseee
P
tJ-

Picobricks modiillerini herhangi bir kablo baglantis1 olmadan programlayabilir ve ¢aligtirabilirsiniz. Modiilleri karttan
aywrarak kullanacaksaniz modiil baglantilarini verilen konektor kablolar ile yapmalisiniz.
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6.17.4 Projenin MicroPython Kodu

from machine import Pin, PWM, ADC
from utime import sleep

from picobricks import WS2812
#define libraries

ws = WS2812(6, brightness=0.3)
1dr=ADC(27)

buzzer=PWM(Pin(20, Pin.O0UT))
servol=PWM(Pin(21))

servo2=PWM(Pin(22))

#define LDR, buzzer and servo motors pins

servol. freq(50)
servo2. freq(50)
buzzer. freq(440)
#define frequencies of servo motors and buzzer

RED = (255, 0, 0)

GREEN = (0, 255, 0)

BLACK (0, 0, 0 # RGB color settings
angleupdown=4770

angleupdown2=8200

def upQ:

global angleupdown

for i in range (45):
angleupdown +=76
servo2.duty_ul6(angleupdown)
sleep(0.03)

buzzer.duty_ul6(2000)

sleep(0.1)

buzzer.duty_ul6(0)

# servo2 goes up at specified intervals

def down(Q):

global angleupdown

for i in range (45):
angleupdown -=76
servo2.duty_ul6(angleupdown)
sleep(0.03)

buzzer.duty_ul6(2000)

sleep(0.1)

buzzer.duty_ul6(0)

# servo2 goes down at specified intervals

def open():

global angleupdown2

for i in range (45):
angleupdown2 +=500
servol.duty_ul6(angleupdown2)
sleep(0.03)

buzzer.duty_ul6(2000)

(sonraki sayfaya devam)
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(6nceki sayfadan devam)

sleep(0.1)
buzzer.duty_ul6(0)
# servol works for opening the clamps
def close():
global angleupdown2
for i in range (45):
angleupdown2 -=500
servol.duty_ul6(angleupdown2)
sleep(0.03)
buzzer.duty_ul6(2000)
sleep(0.1)
buzzer.duty_ul6(0)
# servol works for closing the clamps
open()
servo2.duty_ul6(angleupdown)
ws.pixels_f£fill (BLACK)
ws.pixels_show()
while True:
if ldr.read_ul6()>20000:
ws.pixels_£ill1(RED)
ws.pixels_show()
sleep(1)
buzzer.duty_ul6(2000)
sleep(1l)
buzzer.duty_ul6(0)
open()
sleep(0.5)
down()
sleep(0.5)
close()
sleep(0.5)
up O
ws.pixels_£ill (GREEN)
ws.pixels_show()
sleep(0.5)
# According to the data received from LDR, RGB LED lights red and green and servo.,
—.motors move

Tiiyo: Eger kodunuzun adin1 main.py olarak kaydederseniz, kodunuz her BOOT yaptiginizda ¢aligsacaktr.

6.17.5 Projenin Arduino C Kodu

#include <Adafruit_NeoPixel.h>

#ifdef __AVR__

#include <avr/power.h>

#endif

#define PIN 6

#define NUMPIXELS 1

Adafruit_NeoPixel pixels(NUMPIXELS, PIN, NEO_GRB + NEO_KHZ800) ;

(sonraki sayfaya devam)
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(6nceki sayfadan devam)

#define DELAYVAL 500

// define required libraries
#include <Servo.h>

Servo myservol;

Servo myservo2;

int angleupdown;
void setup() {

pinMode (20,0UTPUT) ;
pinMode(27,INPUT);
// define input and output pins

pixels.beginQ);
pixels.clear();

myservol.attach(21);

myservo2.attach(22); // define servo motor pins
Open(Q);

angleupdown=180;

myservo2.write(angleupdown) ;

}

void loop() {
if(analogRead(27)>150){

pixels.setPixelColor (0, pixels.Color(255, 0, 0));
pixels.show();

delay(1000);

tone(20,700);

delay(1000);

noTone(20);

Open(Q);

delay(500);

Down();

delay(500);

Close();

delay(500);

UpQ;

pixels.setPixelColor(0, pixels.Color(0, 255, 0));
pixels.show();

delay(10000);

pixels.setPixelColor (0, pixels.Color(0, 0, 0));
pixels.show();

Open(Q);

angleupdown=180;

myservo2.write(angleupdown) ;

// If the LDR data is greater than the specified limit, the buzzer will sound, the RGB.
—will turn red and servo motors will work

(sonraki sayfaya devam)
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(6nceki sayfadan devam)

// The RGB will turn green when the movement is complete

}
}

void Open(){
myservol.write(180);

}

void Close(){
myservol.write(30);

}
void Up(Q{
for (int i=0;i<45;i++){

angleupdown = angleupdown+2;
myservo2.write(angleupdown) ;
delay(30);

3
3

void Down(){
for (int i=0;i<45;i++){

angleupdown = angleupdown-2;
myservo2.write(angleupdown) ;
delay(30);

}

}

6.17. Two Axis Robot Arm
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6.17.6 Projenin MicroBlocks Kodu

when started when PicoBricks light sensor (0-100) %

-7 \"8 OBJECT detected.

PicoBricks set RGB LED color
wait millisecs
PicoBricks beep ms

] angloupdown v [ 50
setservo' _pb_pin_Motor1 to' angleupdown degrees (-90 to 90)

PicoBricks turn off RGB LED

define | UP

[ E 45 )
o £y [+ -] angleupdown W [ 2 |

setservo! _pb_pin_Motor2 to ' angleupdown degrees (-90 to 90)

wait millisecs
‘wait millisecs

‘wait millisecs
say angleupdown

| wait € millisecs e e
PicoBricks set RGB LED color
PicoBricks beep E[l) ms

-7 \"8 OBJECT moved.

play note [¢] octave g for ms

define | down

(B[ [5) angleupdown ¥ |52 -2 |

setservo| _pb_pin_Motor2 to | angleupdown degrees (-90 to 90)
say angleupdown

wait €3 millisecs

play note [¢] octave &P for i) ms

define | open define | close

setservo _pb_pin_Motor1 to € degrees (-90 to 90)

setservo _pb_pin_Motor1 to @) degrees (-90 to 90)

Not: MicroBlocks ile kodlama yapmak i¢in yukaridaki gorseli MicroBlocks Run sekmesine siiriikleyip birakmaniz
yeterlidir.
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6.18 Smart House

6.18.1 Giris

Bu sensor HC-SR501 , PIR sensorii olarak da ifade edilmekte, insan viicudunun yansitti81 kizilotesi dalgalarin degisim-
lerini yakalayarak hareketi tespit etmektedirler. HC-SR501 PIR sensorii hareket algiladiginda 3 saniye boyunca dijital
cikis vermektedir. Proje maketinde Picoboard, buzzer ve buton LED modiiliinii kullanacagiz.

6.18.2 Projenin Detaylari ve Algoritmasi

Isyerleri, fabrikalar, evlerimiz hatta hayvan barinaklari... Yasam alanlarimiz1 istemedigimiz davetsiz misafirlere karst
korumak i¢in kullanilabilecek farkli elektronik sistemler bulunmaktadir. Bu sistemler ev ve is yeri giivenlik sistemleri
olarak iiretilmekte ve pazarlanmaktadir. Giivenlik kameralarinin iirettigi goriintiilerin islenip yorumlandig: sistemler
bulundugu gibi insan bedenini ve hareketlerinin sensorler ile tespit edip harekete gecen giivenlik sistemleri de mevcut-
tur. Giivenlik sistemleri bir tiir alarml1 saat gibi kurulur ve belirlenen zaman diliminde tanimlanmayan bir hareketlilik
algilandiginda sesli ve 11kl1 uyarilar verir. Isletme veya ev sahibine bildirimde bulunur ayrica giivenlik birimlerine de
otomatik bildirimlerde bulunabilmektedir. Gaz kac¢ag1 yangin vb. durumlarda zehirlenmeleri 6nlemek i¢in ev ve igyer-
lerinde gaz sensorleri kullanilir. Olumsuz bir durumda yiiksek sesle alarm vererek ortamda yasayan insanlar uyarilir.
PicoBricks ile HC-SR501 ve MQ-2 gaz sensorii kullanarak maket bir akilli ev projesi hazirlayacagiz.

Tiim parcalar maketin icinde olmali. Picobricks bagladiginda alarm sisteminin devreye girmesi icin butona basilmasi
gerekmektedir. Butona basildiktan sonra elin maketi i¢cinden ¢ekilmesi icin 3 saniye bekleme koymaliy1z. 3 saniyenin
sonunda kirmiz LED yanar ve alarm sistemi devreye girer. Alarm sistemi devredeyken bir hareket algiladiginda kir-
miz1 LED yanip sénmeye baglar ve buzzer’dan alarm sesi ¢alinir. Susturmak i¢in Picobricks’in yeniden baslatilmasi
gerekmelidir. MQ-2 sensorii ise siirekli devrededir. Zehirli bir gaz algiladiginda ise buzzer ve kirmizi LED ile bunu
bildirecektir.

6.18.3 Baglanti Diyagramlarini

Out-GPIO14

GND-GND @

VCC-VBUS
Out-GPIO1
GND-GND
VCC-VBUS

Picobricks modiillerini herhangi bir kablo baglantis1 olmadan programlayabilir ve ¢caligtirabilirsiniz. Modiilleri karttan
aywrarak kullanacaksaniz modiil baglantilarini verilen konektor kablolar ile yapmalisiniz.

6.18. Smart House 117



PicoBricks, Yayim 0.1

6.18.4 Projenin MicroPython Kodu

from machine import Pin, PWM

from utime import sleep

# define libraries

PIR=Pin(14, Pin.IN)
MQ2=Pin(1,Pin.IN)
buzzer=PWM(Pin(20,Pin.0UT))
redLed=Pin(7,Pin.0UT)
button=Pin(10,Pin.IN,Pin.PULL_DOWN)
# define output and input pins

activated=0
gas=0

while True:
if button.value()==1:
activated=1
gas=0
sleep(3)
redLed.value(1)
buzzer.duty_ul6(0)
if MQ2.value()==1:
gas=1
if activated==1:
if PIR.value()==1:
buzzer.duty_ul6(6000)
buzzer. freq(440)
sleep(0.2)
buzzer. freq(330)
sleep(0.1)
buzzer. freq(494)
sleep(0.15)
buzzer. freq(523)
sleep(0.3)
if gas==1:
buzzer.duty_ul6(6000)
buzzer. freq(330)
sleep(0.5)
redLed.value(1l)
buzzer. freq(523)
sleep(0.5)
redLed.value(0)
# LED will light and buzzer will sound when PIR detects motion or MQ2 detects toxic.
—»gas

Tiiyo: Eger kodunuzun adin1 main.py olarak kaydederseniz, kodunuz her BOOT yaptiginizda galigacaktir.
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6.18.5 Projenin Arduino C Kodu

void actived O
digitalWrite(7,1);
while(!(digitalRead(14) == 1))
{
_loopQ;
}
motion_detected();

}

void motion_detected (){
while(1) {
// buzzer settings
tone(20,262,0.25%1000) ;
delay(0.25*1000);
tone(20,330,0.25%1000) ;
delay(0.25%1000);
tone(20,262,0.25%1000) ;
delay(0.25%1000);
tone(20,349,0.25*1000);
delay(0.25*1000);
// sound the buzzer when PIR detected a motion
~loopQ;
}
}

void _delay(float seconds) {
long endTime = millis() + seconds * 1000;
while(millis() < endTime) _loop(Q);

}

void _loop() {
}

void loop() {

~loop();
}

void setup() {

pinMode (10, INPUT);
pinMode(1,INPUT);

pinMode (20,0UTPUT) ;
pinMode (7 ,0UTPUT) ;
pinMode(14,INPUT);

// define input and output pins

while(1) {
if(digitalRead(10) == 1){
_delay(3);
actived();

(sonraki sayfaya devam)
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(6nceki sayfadan devam)

if(digitalRead(1l) == 1){
while(! (digitalRead(10) == 1))
{
—loop();
tone(20,349,0.5*%1000);
delay(0.5%1000);
digitalWrite(7,1);
_delay(0.5);
tone(20,392,0.5%1000) ;
delay(0.5*%1000);
digitalWrite(7,0);
_delay(0.5);
}
}
_loop(Q);
}
}
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6.18.6 Projenin MicroBlocks Kodu

when PicoBricks button

wait €0) millisecs

broadcast

VA MOTION & GAS alarm activated

when received
PicoBricks setred LED

: (o210 [+ 11 motion detected

V'8 MOTION detected...

when read digital pin

Code for the GAS sensor

comment ‘Adjust it for the sensor pin you used.

wait until PIR atpin detected movement

-1\ GAS alarm detected

.repeat until PicoBricks button

play note [§ octave g for @) ms
PicoBricks setred LED

" wait millisecs

' play note [e] octave @) for ms
' PicoBricks setred LED

" wait millisecs

\''11.= 11 motion detected | ===} (=]

‘forever
play note [¢] octave ) for &P ms
play note |3 octave §) for ms

play note [e octave @) for ms
play note [ octave @ for ms
wait millisecs

Not: MicroBlocks ile kodlama yapmak i¢in yukaridaki gorseli MicroBlocks Run sekmesine siiriikleyip birakmaniz

yeterlidir.

6.18. Smart House
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6.19 NFC Akilli Kapi

6.19.1 Giris

Bu projede, karth girig sistemi olan bir model ev yapacagiz.

6.19.2 Proje Detaylari ve Algoritmasi

Guvenlik sistemlerinin kapsamina bina ve oda girislerinde yetkileri kontrol edebilen teknolojiler de girmektedir.
Hastanelerin ameliyathanelerine sadece gorevli personellerin girebildigi kartli girig sistemleri ilk akla gelen 6rnekler-
den biridir. Ayrica askeri giivenlik merkezlerinde her diizeyden kisi veya personelin girmemesi gereken alanlarin giris
kapilar1 karth ve sifreli giris teknolojileriyle donatilmaktadir. Bina ve oda giriglerinde kullanilan bu elektronik sistemler
yetkisiz kisilerin girigini engelledigi gibi giris ¢ikig bilgilerinin kay1t altinda tutulmasini da saglamaktadir. Sifreli giris,
karth giris, parmak izi tarama, yiiz tarama, retina taramasi ve ses tanima teknolojileri elektronik giris sistemlerinde kul-
lanilan dogrulama yontemleridir. RFID ve NFC gibi sistemler bugiin temassiz ddeme teknolojilerinin temel halleridir.
Kredi kartlarindaki temassiz ddeme teknolojisi teknik olarak farkli olsa da ¢alisma mantig1 aynidir. Okuyucu ve kart
arasinda yer alacak maksimum mesafe, kullanilan teknolojileri birbirinden ayiran 6zelliklerin basinda gelir. Aligveris
magazalarindan c¢ikarken 6zellikle giyim magazalarinda iiriinlerin iizerindeki NFC etiketler giristeki okuyuculara taki-
lirsa Gterler. O sistemlerde de bir tiir RFID teknolojisi kullanilmaktadir. Bu projede maket ev iizerinde karth giris
sistemi hazirlayacagiz. Kullanacagimiz elektronik bilesenler MFRC522 RFID okuyucu ve 13.56 Mhz’lik kartlardur.

6.19.3 Baglanti Diyagrami

Picobricks modiillerini herhangi bir kablo baglantis1 olmadan programlayabilir ve ¢caligtirabilirsiniz. Modiilleri karttan
ayirarak kullanacaksaniz modiil baglantilarimi verilen konektor kablolar ile yapmalisiniz.
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6.19.4 Projenin MicroPython Kodu

from machine import I2C, Pin, SPI, PWM
from mfrc522 import MFRC522

from ws2812 import NeoPixel

from utime import sleep

servo = PWM(Pin(21))
servo. freq(50)
servo.duty_ul6(1350) #servo set 0 angle 8200 for 180.

buzzer = PWM(Pin(20, Pin.OUT))
buzzer. freq(440)

neo = NeoPixel(6, n=1, brightness=0.3, autowrite=False)
RED = (255, 0, 0)

GREEN (0, 255, 0

BLACK = (0, 0, 0)

sck = Pin(18, Pin.O0UT)

mosi = Pin(19, Pin.OUT)

miso = Pin(16, Pin.OUT)

sda = Pin(17, Pin.OUT)

rst = Pin(15, Pin.OUT)

spi = SPI(0®, baudrate=100000, polarity=0, phase=0, sck=sck, mosi=mosi, miso=miso)
homeowner = "0x734762a3"

rdr = MFRC522(spi, sda, rst)

while True:

(stat, tag_type) = rdr.request(rdr.REQIDL)
if stat == rdr.OK:
(stat, raw_uid) = rdr.anticoll()
if stat == rdr.OK:
buzzer.duty_ul6(3000)
sleep(0.05)
buzzer.duty_ul6(0)
uid = ("0x " % (raw_uid[0], raw_uid[1], raw_uid[2], raw_uid[3]))
print(uid)
sleep(1)
if (uid==homeowner):
neo.fill (GREEN)
neo.show()
servo.duty_ul6(6000)
sleep(3)
servo.duty_ul6(1350)
neo.fill(BLACK)
neo.show()

else:
neo.fill (RED)
neo.show()
sleep(3)

(sonraki sayfaya devam)

6.19. NFC Akilli Kapi 123




PicoBricks, Yayim 0.1

(6nceki sayfadan devam)

neo.fill(BLACK)
neo.show()
servo.duty_ul6(1350)

6.19.5 MicroPyhton ID Kart Kodu

from machine import Pin, SPI
from mfrc522 import MFRC522
import utime

#define libraries

sck = Pin(18, Pin.OUT)

mosi = Pin(19, Pin.OUT)

miso = Pin(16, Pin.OUT)

sda = Pin(17, Pin.OUT)

rst = Pin(15, Pin.OUT)

spi = SPI(0, baudrate=100000, polarity=0, phase=0, sck=sck, mosi=mosi, miso=miso)
rdr = MFRC522(spi, sda, rst)

#define MFRC522 pins

while True:
(stat, tag_type) = rdr.request(rdr.REQIDL)
if stat == rdr.OK:
(stat, raw_uid) = rdr.anticoll()
if stat == rdr.OK:
uid = ("0x " % (raw_uid[0], raw_uid[1], raw_uid[2], raw_uid[3]))
print(uid)
utime.sleep(l)
#read the card and give the serial number of the card

Tiiyo: Eger kodunuzun adini main.py olarak kaydederseniz, kodunuz her BOOT yaptiginizda galigsacaktir.

6.19.6 Projenin Arduino C Kodu

#include <SPI.h>

#include <MFRC522.h>

#include <Servo.h>

#include <Adafruit_NeoPixel.h>
//Define libraries.

#define RST_PIN 26

#define SS_PIN 17
#define servoPin 22
#define PIN 6
#define NUMPIXELS 1
#define buzzer 20

//define pins of servo,buzzer,neopixel and rfid.

(sonraki sayfaya devam)
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(6nceki sayfadan devam)

Adafruit_NeoPixel pixels(NUMPIXELS, PIN, NEO_GRB + NEO_KHZ800) ;

Servo motor;
MFRC522 rfid(SS_PIN, RST_PIN);

byte ID[4] = {"Write your own ID."};

void setup() {
pixels.beginQ);
motor.attach(servoPin);
Serial.begin(9600);
SPI.begin(Q);
rfid.PCD_InitQ);

pinMode (buzzer, OUTPUT);

}

void loop(Q)
{

pixels.clear();

if ( ! rfid.PICC_IsNewCardPresent())
return;

if ( ! rfid.PICC_ReadCardSerial())
return;

if

(rfid.uid.uidByte[0] == ID[0] &&

rfid.uid.uidByte[1] == ID[1] &&

rfid.uid.uidByte[2] == ID[2] &&
rfid.uid.uidByte[3] == ID[3] )

{
Serial.println("Door Opened.");
printid(Q);
tone (buzzer,523);
delay(200);
noTone (buzzer) ;
delay(100);
tone (buzzer,523);
delay(200);
noTone (buzzer) ;

pixels.setPixelColor(0, pixels.Color(0®, 250, 0));

delay(200);
pixels.show();

pixels.setPixelColor (0, pixels.Color(®, 0, 0));

delay(200);
pixels.show();
motor.write(180);
delay(2000);
motor.write(0);
delay(1000);

//RGB LED turns green and the door opens thanks to the servo motor if the correct card.

(sonraki sayfaya devam)
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(6nceki sayfadan devam)

—1is read to the sensor.
3
else
{
Serial.println("Unknown Card.");
printidQ;
tone(buzzer,494);
delay(200);
noTone (buzzer) ;
delay(100);
tone(buzzer,494);
delay(200);
noTone (buzzer) ;
pixels.setPixelColor(0®, pixels.Color(250, 0, 0));
delay(100);
pixels.show();
pixels.setPixelColor(0®, pixels.Color(®, 0, 0));
delay(100);
pixels.show();
//RGB LED turns red and the door does not open if the wrong card is read to the sensor
}
rfid.PICC_HaltAQ);
}
void printid()
{
Serial.print("ID Number: ");
for(int x = 0; x < 4; x++){
Serial.print(rfid.uid.uidByte[x]);
Serial.print(" ");
}
Serial.println("");

}

6.19.7 Arduino Kart ID Kodu

#include <SPI.h>
#include <MFRC522.h>
//define libraries

int RST_PIN = 26;
int SS_PIN = 17;
//define pins

MFRC522 rfid(SS_PIN, RST_PIN);

void setup()

{
Serial.begin(9600);
SPI.begin(Q);
rfid.PCD_Init();

(sonraki sayfaya devam)
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(6nceki sayfadan devam)

}

void loop() {

if (!'rfid.PICC_IsNewCardPresent())
return;
if (!rfid.PICC_ReadCardSerial())
return;
rfid.uid.uidByte[0] ;
rfid.uid.uidByte[1] ;
rfid.uid.uidByte[2] ;
rfid.uid.uidByte[3] ;
printid(Q);
rfid.PICC_HaltAQ;

//Reading your ID.

}
void printid(Q)

{
Serial.print("Your ID: ");
for (int x = 0; x < 4; x++) {
Serial.print(rfid.uid.uidByte[x]);
Serial.print(" ");

}
Serial.println("");

}
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6.19.8 Projenin MicroBlocks Kodu

Use RFID (RC522) Library - SPI Mode

Pico Connections:
RC522 Pico

comment GND GND

MISO GPIO 16

MOSI GPIO 18

SCK GPIO 18

SDA  GPIO 17 (this is SPI ssPin)
RST do not connect

when started
RC522 initialize SPI ssPin

114 homeowner v [ I 5] 64 X 171 X134 J'25 ]
set servo to € degrees (-90 to 90)
forever

if RC522is card present

PicoBricks beep @) ms

<

join items of list homeowner
if
Jjoinitems of list RC522 card UID

L7:\"A Login Confirmed

PicoBricks set RGB LED color
' setservo to (@ degrees (-90 to 90)
» wait € millisecs
; set servo to € degrees (-90 to 90)

else

say

PicoBricks set RGB LED color

VELY 3000 JulIIETETE

Click on Code to test and abtain the RFID code from your card.
comment Update the other script's homeowner variable with your UUID.
Then just run the program for normal operation with your project.

RC522 initialize SPI ssPin
forever

if RC522is connected

if RC522 is card present

LA Card Reader detected IS G RiG I NIHTTLEL X 10 M Card detected
string from unicode §) [}

join items of list RC522 card UID separator [

£\ Card Reader detected 1Ll kigeln IITEL Y 10 I No Card detected

wait @) millisecs

else
1\ NO Card Reader detected
.

| £114 1000 i

Not: MicroBlocks ile kodlama yapmak i¢in yukaridaki gorseli MicroBlocks Run sekmesine siiriikleyip birakmaniz

yeterlidir.

6.20 Automatic Trash Bin

6.20.1 Giris

Bu projemizde PicoBricks ile ultrasonik sensor ve servo motor kullanarak odaniza mobil ve otomatik sik bir ¢cop kutusu

yapacaksiniz.
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6.20.2 Proje Detaylari ve Algoritmasi

Covid-19 pandemisi insanlarin giinliik yasamdaki rutinlerini bir ¢ok alanda degistirdi. Temizlik, ¢caligma, aligveris, sos-
yal hayat gibi bir ¢ok alanda insanlar uymak zorunda oldugu bir dizi yeni kurallarla tanist1. Covid-19 yeni is alanlarinin
dogmasina ve gelismesine zemin olusturdugu gibi bazi iiriinlerinde 6n plana ¢ikmasini saglamustir. El hijyenin ¢ok
onemsendigi bir donemde kimse ¢Opiinii atmak icin ¢op kovasinin kapagina dokunmak istemezdi. Yanina yaklagildi-
ginda kapagi otomatik agilan doldugunda ise tek bir hareketle i¢indeki poseti biiziip ¢ikarip atmaya hazir hale getiren
¢Op kovalar1t maliyetinin ¢ok listiinde fiyatlara alic1 buldu. Ayrica otomatik dezenfektan makineleri elimizi altina tuttu-
Sumuzda belirli bir miktar s1viy1 avucumuzun icine bosaltmakla temassiz bir hijyen sagliyordu. Otomatik dezenfektan
sikicilarda maliyetinin ¢ok iizerindeki fiyatlara raflarda yer aldi. Bu iki iiriinde ¢aligma sistemi agisindan benzerlikler
yer almaktadir. Otomatik dezenfektan sikicilarda dogrudan elektrik motorlu bir pompa siviy1 digar1 aktardigi gibi bazi
modellerde de servo motorun giicii ile pompalanma sistemine dayanan cihazlar bulunmaktaydi. Otomatik ¢op kovala-
rinda ise kapag1 acan servo motor kullanilmakta el hareketini algilamak i¢in ise kizil6tesi ya da ultrasonic sensorler
kullanilmaktaydi.

Bu projede HC-SR04 ultrasonic mesafe sensorii ve SG90 servo motor kullanilacaktir. Cop kutusunun kapaginin 6niine
kullanici elini yaklastirdiginda mesafe sensorii yakinlig1 algilayacak ve Picobrickse gonderecektir. Picobricks de bu
bilgiye gore servo motor ¢alistirarak ¢op kovasinin kapagini acacak kisa bir siire sonra tekrar agagi indirecektir.

6.20.3 Baglanti Diyagrami

Trig-GPIO15
Echo-GPI014

GND-GND
VCC-VBUS

Picobricks modiillerini herhangi bir kablo baglantis1 olmadan programlayabilir ve ¢calistirabilirsiniz. Modiilleri karttan
ayrrarak kullanacaksaniz modiil baglantilarini verilen konektor kablolar ile yapmalisiniz.

6.20.4 Projenin MicroPython Kodu

from machine import Pin, PWM
from utime import sleep

servo=PWM(Pin(21,Pin.O0UT))
trigger = Pin(15, Pin.OUT)
echo = Pin(14, Pin.IN)

servo. freq(50)

(sonraki sayfaya devam)
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(6nceki sayfadan devam)

servo.duty_ul6(1920) #15 degree

def getDistance():
trigger.low()
utime.sleep_us(2)
trigger.high(Q)
utime.sleep_us(5)
trigger.low()

while echo.value() == 0:
signaloff = utime.ticks_us(Q)
while echo.value() == 1:

signalon = utime.ticks_us()
timepassed = signalon - signaloff
distance = (timepassed * 0.0343) / 2
print("The distance from object is ",distance,"cm")
return distance

while True:

sleep(0.01)

if int(getDistance())<=10:
servo.duty_ul6(4010) #70 degree
utime.sleep(0.3)
servo.duty_ul6(1920)

Tiiyo: Eger kodunuzun admni main.py olarak kaydederseniz, kodunuz her BOOT yaptiginizda galisacaktir.

6.20.5 Projenin Arduino C Kodu

#include <Servo.h>
#define trigPin 14
#define echoPin 15

Servo servo;

void setup() {
Serial.begin (9600);
pinMode(trigPin, OUTPUT);
pinMode (echoPin, INPUT);
servo.attach(21);

}

void loop() {

long duration, distance;
digitalWrite(trigPin, LOW);
delayMicroseconds(2);
digitalWrite(trigPin, HIGH);
delayMicroseconds(10);
digitalWrite(trigPin, LOW);
duration = pulseIn(echoPin, HIGH);
distance = (duration/2) / 29.1;
if (distance < 80) {

(sonraki sayfaya devam)
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(6nceki sayfadan devam)

Serial.print(distance);
Serial.println(" cm');
servo.write(179);

}

else if (distance<180) {
Serial.print(distance);
Serial.println(" cm');
servo.write(100);

}

6.20.6 Projenin MicroBlocks Kodu

when started
set servo to degrees (-90 to 90)

when distance (cm) trigger @) echo 4 10 |

‘wait millisecs

set servo to degrees (-90 to 90)
‘wait millisecs
set servo to degrees (-90 to 90)

Not: MicroBlocks ile kodlama yapmak i¢in yukaridaki gorseli MicroBlocks Run sekmesine siiriikleyip birakmaniz
yeterlidir.
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6.21 Digital Ruler

6.21.1 Giris

Projemizde PicoBricks ile ultrasonik sensor kullanarak mesafe degerini butona basildiginda OLED ekranda gostere-
cegimiz dijital bir cetvel hazirlayacagiz.

6.21.2 Projenin Detaylari ve Algoritmasi

Uzunluk 6lgmek igin birgok ara¢ kullamlmaktadir. Bu araclarin baginda cetveller gelmektedir. Olgecegimiz yere ve
biiyiikliigiine gore 6lcii aletimiz farklilasmaktadir. Ingaat ve mimaride serit metreler , kiiciik ve milimetrik hassasiyet
gerektiren nesneler icin kumpaslar kullanilmaktadir. Ayrica hem biiyilik hem de hassas 6l¢iim yapilmasi gereken bir alan
oOl¢iilmek isteniyorsa lazer ve kizilotesi sistemler ile ¢aligan mesafe dlgerler kullanilmaktadir. Saglik sektdriinde kulla-
nilan ultrasonografi cihazlar1 da benzer mantikla ¢alismakta ancak olciimlerini gorsellere doniistiirmektedir. Ultrasonik
sensorler yaydiklari ses dalgalarinin geri doniis siirelerine gdre mesafe tespiti yaparlar.

6.21.3 Baglanti Diyagrami

Trig-GPIO15
Echo-GPIO14
GND-GND
VCC-VBUS

Picobricks modiillerini herhangi bir kablo baglantis1 olmadan programlayabilir ve ¢alistirabilirsiniz. Modiilleri karttan
ayrrarak kullanacaksaniz modiil baglantilarini verilen konektor kablolar ile yapmalisiniz.

6.21.4 Projenin MicroPython Kodu

from machine import Pin, PWM, I2C
from utime import sleep

from picobricks import SSD1306_I2C
import utime

#define the libraries
redLed=Pin(7,Pin.0UT)
button=Pin(10,Pin.IN,Pin.PULL_DOWN)
buzzer=PWM(Pin(20,Pin.0UT))

buzzer. freq(392)

(sonraki sayfaya devam)
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(6nceki sayfadan devam)

trigger = Pin(15, Pin.OUT)

echo = Pin(14, Pin.IN)

#define input and output pins

WIDTH = 128

HEIGHT = 64

#0OLED screen settings

sda=machine.Pin(4)

scl=machine.Pin(5)

i2c=machine.I2C(0,sda=sda, scl=scl, freq=1000000)
#initialize digital pin 4 and 5 as an OUTPUT for OLED communication
oled = SSD1306_12C(128, 64, i2c)

measure=0

finalDistance=0

def getDistance():
trigger.low()
utime.sleep_us(2)
trigger.high(Q)
utime.sleep_us(5)
trigger.low()
while echo.value() == 0:
signaloff = utime.ticks_us(Q)
while echo.value() ==
signalon = utime.ticks_us()
timepassed = signalon - signaloff
distance = (timepassed * 0.0343) / 2
return distance
#calculate the distance
def getMeasure(pin):
global measure
global finalDistance
redLed.value(1l)
for i in range(20):
measure += getDistance()
sleep(0.05)
redLed.value(0)
finalDistance = (measure/20) + 1
oled.fill(®)
oled.show()
oled.text(">Digital Ruller<", 2,5)
oled.text("Distance " + str(round(finalDistance)) +" cm", 0, 32)
oled.show()
#print the specified distance to the specified x and y coordinates on the OLED screen
print (finalDistance)
buzzer.duty_ul6(4000)
sleep(0.05)
buzzer.duty_ul6(0)
measure=0
finalDistance=0
#sound the buzzer
button.irq(trigger=machine.Pin.IRQ_RISING, handler=getMeasure)
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Tiiyo: Eger kodunuzun adin1 main.py olarak kaydederseniz, kodunuz her BOOT yaptiginizda ¢alisacaktir.

6.21.5 Projenin Arduino C Kodu

#include <Wire.h>

#include "ACROBOTIC_SSD1306.h"
#include <NewPing.h>

// define the libraries
#define TRIGGER_PIN 15
#define ECHO_PIN 14
#define MAX_DISTANCE 400

NewPing sonar(TRIGGER_PIN, ECHO_PIN, MAX_DISTANCE);
#define T_B 493

int distance = 0;
int total = 0;

void setup() {
pinMode(7,0UTPUT) ;

pinMode (20,0UTPUT) ;
pinMode (10, INPUT);

// define input and output pins
Wire.beginQ);

oled.init(Q);
oled.clearDisplay();

}
void loop() {

delay(50);
if(digitalRead(10) == 1){

int measure=0;
digitalWrite(7,HIGH);
tone(20,T_B);
delay(500);

noTone (20);

for (int i=0;i<20;i++){
measure=sonar.ping_cm();
total=total+measure;

delay(50);
}

distance = total/20+6; // calculate the distance

(sonraki sayfaya devam)
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(6nceki sayfadan devam)

digitalWrite(7,LOW);

delay(1000);

oled.clearDisplay();
oled.setTextXY(2,1);
oled.putString(">Digital Ruler<");
oled.setTextXY(5,1);
oled.putString("Distance: ");
oled.setTextXY(5,10);

String string_distance=String(distance);
oled.putString(string_distance);
oled.setTextXY(5,12);
oled.putString("cm"); // print the calculated distance on the OLED screen

measure=0;
distance=0;
total=0;

}
}

6.21. Digital Ruler
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6.21.6 Projenin MicroBlocks Kodu

when started

initialize i2c address(hex) El¢] reset pin# @ flip

{1 DIGITAL RULER E1$4 0 A 0 NN &5

Press BUTTON
to start atx @y €9 inverse

measuring

when PicoBricks button

PicoBricks setred LED

PicoBricks beep Ei) ms

set to distance (cm)trigger echo
‘wait @) millisecs

...set [EErSdto measure +@

PicoBricks setred LED

{1 DIGITAL RULER E1$4 0 A 0 NN &5

write join distance atx @y €D inverse

play note [¢] octave @) for ms

Not: MicroBlocks ile kodlama yapmak i¢in yukaridaki gorseli MicroBlocks Run sekmesine siiriikleyip birakmaniz
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yeterlidir.

6.22 Air Piano

6.22.1 Giris

Bu projede PicoBricks ile 8 nota ¢alabilen basit bir piyano yapacagiz. Bu piyanonun hoparlorii buzzer olacak. Piyano-
nun tuglarinin gorevini ise ultrasonik sensor iistlenecek.

6.22.2 Proje Detaylari ve Algoritmasi

Elektronik teknolojisinin gelisimi ile iiretimi zor, pahali, yliksek kaliteli ses iireten miizik aletleri dijitallesmistir. Piya-
nolar bu enstriimanlarin baginda gelmektedir. Dijital piyanolarin her bir tusu farkli frekansta elektrik sinyalleri iretir.
Boylelikle hoparlorlerinden 88 farkli notayi calabilmektedir. Dijital enstriimanlarin tuglarinin gecikme siiresi, hoparlo-
riin kalitesi, sesin ¢oziiniirliigii gibi faktorler kaliteyi etkileyen faktorler olarak ortaya ¢ikmustir. Elektro gitarlarda tuslar
yerine tellerdeki titresimler dijitallestirilir. Uflemeli enstriimanlarda ise ses ¢ikisina takilan yiiksek ¢oziiniirliiklii mik-
rofonlar sayesinde ¢alinan notalar elektrik sinyallerine doniistiiriiliip kayit edilebilmektedir. Elektronik teknolojisindeki
bu gelisim yiiksek maliyetli miizik aletlerine ulagim kolaylastirmig, miizik egitimi daha genis ¢esitlilige kavusmus ve
daha genis kitleye yayilmistir.

Bu projede HC-SR04 Ultrasonik mesafe sensoru ve PicoBricks iizerindeki buzzer modulinu kullanarak pi-
yano uygulamasi yapacagiz. Mesafe sensoriinden gelen degerlere gore buzzer in farkli notalar calmasini saglayacak ve
sensore elimizi yaklagtirip uzaklastirarak melodiler olusturacagiz. Ayrica OLED ekrana anlik olarak mesafe ¢alinan
nota bilgilerini yazdiracagiz.

6.22.3 Baglanti Diyagrami

Trig-GPIO15
Echo-GPIO14
GND-GND
VCC-VBUS

Picobricks modiillerini herhangi bir kablo baglantisi olmadan programlayabilir ve ¢alistirabilirsiniz. Modiilleri karttan
aywrarak kullanacaksaniz modiil baglantilarini verilen konektdr kablolar ile yapmalisiniz.

6.22. Air Piano 137



PicoBricks, Yayim 0.1

6.22.4 Projenin MicroPython Kodu

from machine import Pin, PWM, I2C
from utime import sleep

import utime

from picobricks import SSD1306_I2C
import _thread

#define the libraries

buzzer=PWM(Pin(20,Pin.0UT))
trigger = Pin(15, Pin.OUT)

echo = Pin(14, Pin.IN)

#define the input and Output pins

WIDTH = 128
HEIGHT = 64
#0OLED screen settings

sda=machine.Pin(4)

scl=machine.Pin(5)

i2c=machine.I2C(0,sda=sda, scl=scl, freq=1000000)

#initialize digital pin 4 and 5 as an OUTPUT for OLED communication

oled = SSD1306_I2C(WIDTH, HEIGHT, i2c)
measure=0

def getDistance():
trigger.low()
utime.sleep_us(2)
trigger.high(Q)
utime.sleep_us(5)
trigger.low()
while echo.value() == 0:
signaloff = utime.ticks_usQ)
while echo.value() ==
signalon = utime.ticks_us()
timepassed = signalon - signaloff
distance = (timepassed * 0.0343) / 2
return distance
#calculate distance

def airPiano():
while True:
global measure

if measure>5 and measure<l11:
buzzer.duty_ul6(4000)
buzzer. freq(262)
sleep(0.4)

elif measure>10 and measure<16:
buzzer.duty_ul6(4000)

(sonraki sayfaya devam)
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(6nceki sayfadan devam)

buzzer. freq(294)
sleep(0.4)

elif measure>15 and measure<21:
buzzer.duty_ul6(4000)
buzzer. freq(330)
sleep(0.4)

elif measure>20 and measure<26:
buzzer.duty_ul6(4000)
buzzer. freq(349)
sleep(0.4)

elif measure>25 and measure<31:
buzzer.duty_ul6(4000)
buzzer. freq(392)
sleep(0.4)

elif measure>30 and measure<36:
buzzer.duty_ul6(4000)
buzzer. freq(440)
sleep(0.4)

elif measure>35 and measure<41:
buzzer.duty_ul6(4000)
buzzer. freq(494)
sleep(0.4)

else:
buzzer.duty_ul6(0)

_thread.start_new_thread(airPiano, ()
#play the tone determined by the value of the distance sensor

while True:

measure=int (getDistance())

oled.text("Distance " + str(measure)+ " cm", 5,30)

oled.show()

sleep(0.01)

oled.fill(®)

oled.show()

#write the specified texts to the determined x and ye coordinates on the OLED screen

Tiiyo: Eger kodunuzun adini1 main.py olarak kaydederseniz, kodunuz her BOOT yaptiginizda galisacaktir.
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6.22.5 Projenin Arduino C Kodu

#include <Wire.h>
#include "ACROBOTIC_SSD1306.h"
#include <NewPing.h>

#define TRIGGER_PIN 15
#define ECHO_PIN 14
#define MAX_DISTANCE 400

NewPing sonar (TRIGGER_PIN, ECHO_PIN, MAX_DISTANCE);

#define T_C 262
#define T_D 294
#define T_E 330
#define T_F 349
#define T_G 392
#define T_A 440
#define T_B 493

const int Buzzer = 20;

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

Wire.begin();
oled.init(Q);
oled.clearDisplay(Q);

#if defined(__AVR_ATtiny85__) && (F_CPU == 16000000)
clock_prescale_set(clock_div_1);
#endif

3

void loop() {

delay(50);
int distance=sonar.ping_cm();

if(distance>5 & distance<l11)

{

tone (Buzzer,T_C);

}

else if(distance>10 & distance<16)

{

tone (Buzzer,T_D);

}

else if(distance>15 & distance<21)

{

tone (Buzzer,T_E);

}

(sonraki sayfaya devam)

140 Boélim 6. Projeler




PicoBricks, Yayim 0.1

(6nceki sayfadan devam)

else if(distance>20 & distance<26)
{

tone (Buzzer,T_F);

}

else if(distance>25 & distance<31)

{

tone (Buzzer,T_G);

}

else if(distance>30 & distance<36)
{
tone (Buzzer,T_A);

}

else if(distance>35 & distance<41l)
{
tone (Buzzer,T_B);

}

else
{
noTone (Buzzer) ;

}

oled.clearDisplay(Q);
oled.setTextXY(2,4);
oled.putString("Distance: ");
oled.setTextXY(4,6);
String string_distance=String(distance);
oled.putString(string_distance);
oled.setTextXY(4,8);
oled.putString("cm");

}

6.22. Air Piano
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6.22.6 Projenin MicroBlocks Kodu

when started

I cTolElF I 1A

initialize local notes to B

initialize local rangeOfPiano to §)

initialize local duration to @l)

initialize i2c address(hex) I} reset pin# @ flip
forever

set fCead to distance (cm) trigger @3 echo
 set to

item
min rescale distance from (§), rangeOfPiano )to(€D.@D) @

of notes

write join PSS distance | atx @y & inverse

write join (G note atx @y € inverse

play note note octave @) for duration ms

Not: MicroBlocks ile kodlama yapmak i¢in yukaridaki gorseli MicroBlocks Run sekmesine siiriikleyip birakmaniz
yeterlidir.
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6.23 Maze Solver Robot

6.23.1 Giris

Maze solver robot projesinde setin icerisinden ¢ikan 2WD robot araba kitini kullanacagiz.

6.23.2 Projenin Detaylari ve Algoritmasi

Kodlama egitimi programlama dillerinin tarihi kadar eskidir. Giinlimiizde kodlama egitimini yayginlastirmak, heye-
canli ve eglenceli hale getirmek icin farkli tiriinler kullanilmaktadir. Bunlarin basinda egitsel robotlar gelmektedir.
Robotlar1 hazirlamak ve kodlamak cocuklarin mihendislik ve kodlama becerilerini gelistirmektedir. Kodlama egi-
timini yayginlagtirmak, 6gretmen ve 6grencileri tesvik etmek i¢in kurum ve kuruluslar tarafindan robotik yarigsmalar
diizenlenmektedir. Bu yarigsmalardan biri de Labirent C6zen Robot yarigsmalaridir. Bu robotlar 6nce labirentte dolana-
rak varig noktasini 6grenir ve baslangi¢ noktasina geri donerler. Daha sonra labirente tekrar basladiklarinda en kisa
yoldan en hizli sekilde varig noktasina ulagsmaya ¢alisirlar. Robotlar labirenti 6grenirken mesafe sensorlerinden fayda-
lanirlar. Kizil6tesi ya da ultrasonik sensorler bu robotlarda gorev almaktadir. Ev ve isyerlerinde kullanilan akilli robot
stipiirgeler de labirent ¢6zen robotlarin algoritmalarina yakin mantikla ¢alismaktadir. Engelleri siirekli kontrol edip ha-
ritalayan algoritmalari sayesinde siipiirme isini eksiksiz ve ¢arpmadan yapmaya calisirlar. Akill siipiirgelerin ¢ogunda
mesafe 6lcme ve engel algilamak icin lazer ile yiiksek hassasiyetli 6l¢iim yapan LIDAR ve kizilétesi sensorler gorev
almaktadir. Bu projede PicoBricks ile labirent ¢6zen robot yarigmalarina hazirlanabileceginiz basit bir robot yapacagiz.

Robotun 6niindeki mesafeyi algilayarak hareketlerine kendi kendine karar verebilmesi i¢cin HC-SR04 ultrasonic me-
safe sensorii kullanacagiz. Labirent icerisinde robot araba oniindeki mesafeyi algilayarak onii bos ise ilerleyecek. Eger
mesafe 5 cm den kiiciik ise araba saga donecek, tekrar mesafeyi dlcecek eger sag taraftaki mesafe 5 cm den biiyiik ise
ilerleyerek yoluna devam edecek, kiigiikse sola donerek ilerleyecek. Bu sekilde saga ve sola donerek labirent i¢erisinde
bos olan yollardan aracin ilerlemesini ve labirentten ¢ikmasini saglayacagiz.

6.23.3 Baglanti Diyagrami

BC 3-bV

Trig-GP10O15
Echo-GP1014
GND-GND
VCC-VBUS

Picobricks modiillerini herhangi bir kablo baglantis1 olmadan programlayabilir ve ¢caligtirabilirsiniz. Modiilleri karttan
ayrrarak kullanacaksaniz modiil baglantilarini verilen konektor kablolar ile yapmalisiniz.
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6.23.4 Projenin MicroPython Kodu

from machine import Pin
from utime import sleep
import utime

#define libraries

trigger = Pin(15, Pin.OUT)
echo = Pin(14, Pin.IN)
#define sensor pins

ml = Pin(21, Pin.OUT)
m2 = Pin(22, Pin.OUT)
#define dc motor pins

ml.low(Q)
m2.low(Q)
signaloff = 0
signalon = 0

def getDistance():
trigger.low()
utime.sleep_us(2)
trigger.high(Q
utime.sleep_us(5)
trigger.low()

while echo.value() == 0:
signaloff = utime.ticks_us(Q)
while echo.value() == 1:

signalon = utime.ticks_us()
timepassed = signalon - signaloff
distance = (timepassed * 0.0343) / 2
return distance
#calculate distance

measure=0
while True:

measure=int(getDistance())
print (measure)
if measure>5:

ml.highQ

m2.highQ

sleep(l) #if the distance is higher than 5, the wheels go straight
else:

ml.low()

m2.low()

sleep(0.5)

ml.highQ

m2.low(Q)

sleep(0.5)

measure=int (getDistance())

if measure<5:

(sonraki sayfaya devam)

144 Boélim 6. Projeler




PicoBricks, Yayim 0.1

(6nceki sayfadan devam)

ml.low()
m2.low()
sleep(0.5)
ml.low()
m2.highQ
sleep(0.5)

#If the distance is less than 5, wait, move in any direction; if the distance is.

—less than 5, move in the opposite direction

Tiiyo: Eger kodunuzun adini main.py olarak kaydederseniz, kodunuz her BOOT yaptiginizda galigsacaktir.

6.23.5 Projenin Arduino C Kodu

#include <NewPing.h>

#define TRIGGER_PIN 15

#define ECHO_PIN 14

#define MAX_DISTANCE 400
//define sensor pins

NewPing sonar (TRIGGER_PIN, ECHO_PIN, MAX_DISTANCE);

void setup() {

pinMode(21,0UTPUT);

pinMode(22,0UTPUT); //define dc motor pins
}

void loop() {

delay(50);
int distance=sonar.ping_cm();
Forward();

if(distance<5){

StopQ;

delay(1000);

Turn_Right();

delay(1000);

int distance=sonar.ping_cm();

if(distance<5){
Stop(O;
delay(1000);
Turn_Left(;
delay(500);

// If the distance is less than 5, wait, turn right; if the distance is less than 5.

—,again, move in the opposite direction

}

(sonraki sayfaya devam)
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(6nceki sayfadan devam)

void Forward(){
digitalWrite(21,HIGH);

digitalWrite(22,HIGH); //if the distance is higher than 5, go straight

}
void Turn_Left({
digitalWwrite(21,LOW);
digitalWrite(22,HIGH); //turn left
}
void Turn_Right(){
digitalWrite(21,HIGH);
digitalWrite(22,LOW); //turn right
}
void Stop(){
digitalWrite(21,LOW);
digitalWrite(22,LO0W); //wait
}

6.23.6 Projenin MicroBlocks Kodu

define | turn_left

say
PicoBricks set motor @) speed ' turn speed (0-100)

X distance v [10)
==Y move duraion v 21 7000

set to @0
£14 turn duration v ) PicoBricks set motor @ speed (@ (0-100)

set to € wait turn duration millisecs

repeatuntil distance (cm) trigger echo <=9

define | Stop

turn_right say
- PicoBricks set motor g speed (J (0-100)

repeatuntil distance (cm) trigger echo <
PicoBricks set motor @ speed (@ (0-100)

forward 2 5 o
< wait move duration millisecs

turn_left
forward
wait millisecs

define | turn_right

say IS0

PicoBricks set motor @ speed (J (0-100)
PicoBricks set motor @) speed turn speed (0-100)

wait turn duration millisecs

define | forward

E:X:\'A FORWARD

PicoBricks set motor @) speed move speed (0-100)
PicoBricks set motor @ speed move speed (0-100)

wait move duration millisecs

Not: MicroBlocks ile kodlama yapmak i¢in yukaridaki gorseli MicroBlocks Run sekmesine siiriikleyip birakmaniz

yeterlidir.
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6.24 Smart Greenhouse

6.24.1 Giris

Bu projede PicoBricks ile IOT teknolojisini barindiran basit bir sera hazirlayacagiz. PicoBricks’i ESP8266 WiFi
modiilii ile bu serada kullanacagiz. Bu sayede serayi internet lizerinden takip edebildigimiz bir nesne haline getirecegiz.

6.24.2 Projenin Detaylari ve Algoritmasi

Kiiresel istnmanin etkisiyle iklimlerde meydana gelen hizli degisimler tarim alanindaki faaliyetlerde verimin diismesine
sebep olmaktadir. 1500’1ii yillarda Daniel Barbaro tarihte bilinen ilk seray1 yapti. Seralar kontrol edilebilen hava, su,
151 ve 151k kosullar1 sunabilen bitki yetistirmeye elverisli ortamlardir. Seralarda 1s1y1 dengelemek icin 1siticilar , sulama
yapmak icin elektrikli su motorlari, nem oranimi ayarlamak ve tozlasmayi saglayabilmek i¢in fanlar kullanilmaktadir.
Teknolojinin de gelismesiyle iiretici seranin durumunu istedigi yerden telefonuyla takip edebilmekte ve yapilmasi ge-
reken isleri yapabilmektedir. Bu teknolojinin genel ad1 Nesnelerin Interneti (IOT) dir.

Seralarda sicaklik, nem ve oksijen miktarin1 6lgmek i¢in 6zel sensdrler kullanilir. Ayrica sulamaya karar vermek igin
toprak nemini 6l¢en 6zel sensorler kullanilmaktadir. Sulama verimliligini artirmak i¢in ise elektronik kontrollii damla
sulama sistemleri kullanmilmaktadir.

Hazirlayacagin sera maketinin iginde toprak nemi sensorii, iistten asili olarak DHT11 sicaklik ve nem sensorii bulu-
nacaktir. Maketin digindaki su tankinin i¢ine dalgi¢c pompa konulacak, pompanin ucundan ¢ikan hortum ise seradaki
topraga gidecektir. Picoboard sera maketinin disinda uygun bir yere yerlestirilecektir. Picobricks bagladiginda ESP 8266
wifi modiilii sayesinde WiFi yayin1 yapmaya baglar. Ayn1 aga bagl akilli telefondan Esp8266°nin IP adresini girdigi-
mizde Seray1 kontrol edecegimiz web sayfasi ile karsilagiriz. Burada sicaklik ve nem degerlerini gorebiliriz. Dilersek
sulama komutu vererek sulama iglemini baglatabiliriz.

6.24.3 Baglanti Diyagrami

Picobricks modiillerini herhangi bir kablo baglantis1 olmadan programlayabilir ve ¢alistirabilirsiniz. Modiilleri karttan
ayrrarak kullanacaksaniz modiil baglantilarini verilen konektor kablolar ile yapmalisiniz.
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6.24.4 Projenin MicroPython Kodu

import utime

import uos

import machine

from machine import Pin, ADC
from picobricks import DHT11
from utime import sleep

dht_sensor = DHT11(Pin(11))
smo_sensor=ADC(27)

ml = Pin(22, Pin.OUT)
ml.low(Q)

print("Machine: \t" + uos.uname()[4])
print("MicroPython: \t" + uos.uname()[3])

uart® = machine.UART(0®, baudrate=115200)
print (uart®)

def Connect_WiFi(cmd, uart=uart®, timeout=5000):
print("CMD: " + cmd)

uart.write(cmd)

utime.sleep(7.0)

Wait_ESP_Rsp(uart, timeout)

print()

def Rx_ESP_Data():

recv=bytes()

while uart®.any()>0:
recv+=uart®.read(l)

res=recv.decode('utf-8")

return res

def Send_AT_Cmd(cmd, uart=uart®, timeout=2000):
print("CMD: " + cmd)

uart.write(cmd)

Wait_ESP_Rsp(uart, timeout)

print()

def Wait_ESP_Rsp(uart=uart®, timeout=2000):
prvMills = utime.ticks_ms()
resp = b""
while (utime.ticks_ms()-prvMills)<timeout:
if vart.anyQ:
resp = b"".join([resp, uart.read(1)])
print("resp:")
try:
print(resp.decode())
except UnicodeError:
print (resp)

Send_AT_Cmd('AT\r\n') #Test AT startup

(sonraki sayfaya devam)
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(6nceki sayfadan devam)

Send_AT_Cmd("AT+GMR\r\n") #Check version information
Send_AT_Cmd('AT+CIPSERVER=0\r\n"')
Send_AT_Cmd("AT+RST\r\n") #Check version information

Send_AT_Cmd('AT+RESTORE\r\n') #Restore Factory Default Settings
Send_AT_Cmd ('AT+CWMODE?\r\n') #Query the WiFi mode
Send_AT_Cmd('AT+CWMODE=1\r\n') #Set the WiFi mode = Station mode
Send_AT_Cmd('AT+CWMODE?\r\n') #Query the WiFi mode again
Send_AT_Cmd('AT+CWIJAP="ID","Password"\r\n', timeout=5000) #Connect to AP
utime.sleep(3.0)

Send_AT_Cmd("AT+CIFSR\r\n') #0Obtain the Local IP Address
utime.sleep(3.0)

Send_AT_Cmd ('AT+CIPMUX=1\r\n")

utime.sleep(1.0)

Send_AT_Cmd('AT+CIPSERVER=1,80\r\n") #0Obtain the Local IP Address
utime.sleep(1.0)

while True:
res =""
res=Rx_ESP_Data()
utime.sleep(2.0)
if '+IPD' in res: # if the buffer contains IPD(a connection), then respond with HTML.,
—~handshake
id_index = res.find('+IPD')

if '/WATERING' in res:
print('Irrigation Start')

ml.high(Q

utime.sleep(10)

ml.low()

print('Irrigation Finished')
connection_id = res[id_index+5]

print("connectionId:" + connection_id)
print ('! Incoming connection - sending webpage')
uart®.write('AT+CIPSEND="'+connection_id+"',200"'+'\r\n")
utime.sleep(1.0)
uart®.write('HTTP/1.1 200 OK'+'\r\n')
uart®.write('Content-Type: text/html'+'\r\n')
uart®.write('Connection: close'+'\r\n')
uart®.write(' '+'\r\n')
uart®.write('<!DOCTYPE HTML>'+'\r\n')
uart®.write('<html>"+"\r\n")
uart®.write('<body><center><H1>CONNECTED. . .<br/></Hl1></center>"+"'\r\n')
uart®.write('<body><center><Hl>Irrigation Complete.<br/></H1></center>'+'\r\n')
uart®.write('</body></html>"+"\r\n')
elif '/SERA' in res:
#sleep(1) # It was used for DHT11 to measure.
dht_sensor.measure() # Use the sleep() command before this line.
temp=dht_sensor.temperature
hum=dht_sensor.humidity
smo=round ((smo_sensor.read_ul6()/65535)*100)
sendStr="\"TEMP\":{}, \"Humidity\":{}, \"S.Moisture\":{}%".format(temp,hum,smo)
sendText="{"+sendStr+"}"

(sonraki sayfaya devam)
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(6nceki sayfadan devam)

strLen=46+1len(sendText)
connection_id = res[id_index+5]
print("connectionId:" + connection_id)

print

atCmd=

uart0.
utime.
uart®.
uart0.
uart0.
uart0.

('"! Incoming connection - sending webpage')
"AT+CIPSEND="+connection_id+","+str(strLen)
write(atCmd+'\r\n'")

sleep(1.0)

write('HTTP/1.1 200 OK'+'\r\n")
write('Content-Type: text/html'+'\r\n')
write('"+'\r\n")

write(sendText+'\r\n')

elif '/' in res:

print("resp:")

print(res)

connection_id = res[id_index+5]
print("connectionId:" + connection_id)

print

uart0.
utime.
uart0.
uart®.
uart®.
uart0.
uart0.
uart0.
uart®.
uart®.

uart0.

('"! Incoming connection - sending webpage')
write('AT+CIPSEND="+connection_id+"',200'+'\r\n")
sleep(3.0)

write('HTTP/1.1 200 OK'+'\r\n")
write('Content-Type: text/html'+'\r\n')
write('Connection: close'+'\r\n')
write(''+'\r\n'")

write('<!DOCTYPE HTML>'+'\r\n')
write('<html>"+"'\r\n')

write('<body><center><H1>CONNECTED.<br/></H1></center>'+'\r\n')
write('<center><h4>INFO:Get Sensor Data</br>WATERING:Run Water Pump</h4></
—center>'+"\r\n')

write('</body></html>"'+"'\r\n")

utime.sleep(4.0)
Send_AT_Cmd('AT+CIPCLOSE="+ connection_id+'\r\n') # once file sent, close connection
utime.sleep(3.0)

recv_buf="" #reset buffer

print ('Waiting For connection...')

Tiiyo: Eger kodunuzun adin1 main.py olarak kaydederseniz, kodunuz her BOOT yaptiginizda galigsacaktir.

6.24.5 Projenin Arduino C Kodu

#include <DHT.h>

#define RX 0
#define TX 1
#define LIMIT_TEMPERATURE 30
#define DHTPIN 11
#define DHTTYPE DHT11
#define smo_sensor 27
(sonraki sayfaya devam)
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(6nceki sayfadan devam)

#define motor 22
#define DEBUG true

DHT dht(DHTPIN, DHTTYPE);
int connectionId;

void setup() {
Seriall.begin(115200);
dht.begin();

pinMode (smo_sensor, INPUT);
pinMode (motor, OUTPUT);

sendData("AT+RST\r\n", 2000, DEBUG); // reset module
sendData("AT+GMR\r\n", 1000, DEBUG); // configure as access point
sendData ("AT+CIPSERVER=0\r\n", 1000, DEBUG); // configure as access point
sendData("AT+RST\r\n", 1000, DEBUG); // configure as access point
sendData("AT+RESTORE\r\n", 1000, DEBUG); // configure as access point
sendData("AT+CWMODE?\r\n", 1000, DEBUG); // configure as access point
sendData ("AT+CWMODE=1\r\n", 1000, DEBUG); // configure as access point
sendData ("AT+CWMODE?\r\n", 1000, DEBUG); // configure as access point
sendData("AT+CWIAP=\"WIFI_ID\",\"WIFI_PASSWORD\"\r\n", 5000, DEBUG); // ADD YOUR OWN.
—WIFI ID AND PASSWORD
delay(3000);
sendData("AT+CIFSR\r\n", 1000, DEBUG); // get ip address
delay(3000);
sendData("AT+CIPMUX=1\r\n", 1000, DEBUG); // configure for multiple connections
delay(1000);
sendData ("AT+CIPSERVER=1,80\r\n", 1000, DEBUG); // turn on server on port 80
delay(1000);

}

void loop() {

if (Seriall.find("+IPD,")) {

delay(300);

connectionId = Seriall.read() - 48;

String seriallncoming = Seriall.readStringUntil('\r');
Serial.print("SERIAL_INCOMING:");
Serial.println(serialIncoming);

if (serialIncoming.indexOf("/WATERING") > 0) {
Serial.println("Irrigation Start");
digitalWrite(motor, HIGH);
delay(1000); // 10 sec.
digitalWrite(motor, LOW);
Serial.println("Irrigation Finished");
Serial.println("! Incoming connection - sending WATERING webpage");
String html = "";
html += "<html>";
html += "<body><center><Hl1>Irrigation Complete.<br/></H1></center>";
html += "</body></html>";
espsend(html);

(sonraki sayfaya devam)
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(6nceki sayfadan devam)

if (serialIncoming.indexOf("/SERA") > 0) {
delay(300);

float smo = analogRead(smo_sensor);

float smopercent = (460-smo)*100.0/115.0 ; //min ve max deferleri degisken.
Serial.print("SMO: %");

Serial.println(smo);

float temperature = dht.readTemperature();
Serial.print("Temp: ");
Serial.println(temperature);

float humidity = dht.readHumidity(Q);
Serial.print("Hum: ");
Serial.printlnChumidity);

Serial.println("! Incoming connection - sending SERA webpage");
String html = "";

html += "<html>";

html += "<body><center><H1>TEMPERATURE<br/></H1></center>";
html += "<center><H2>";

html += (String)temperature;

html += " C<br/></H2></center>";

html += "<body><center><HI1>HUMIDITY<br/></H1></center>";
html += "<center><H2>";

html += (String)humidity;

html += "%<br/></H2></center>";

html += "<body><center><H1>SMO<br/></H1l></center>";
html += "<center><H2>";

html += (String)smopercent;

html += "%<br/></H2></center>";

html += "</body></html>";
espsend(html) ;
}
else
Serial.println("! Incoming connection - sending MAIN webpage');
String html = "";
html += "<html>";
html += "<body><center><H1>CONNECTED.<br/></H1></center>";
html += "<center><a href='/SERA'><h4>INFO:Get Sensor Data</a></br><a href='/WATERING'>
—WATERING:Run Water Pump</a></h4></center>";
html += "</body></html>";
espsend(html);
String closeCommand = "AT+CIPCLOSE="; ////////////////close the socket connection////
—esp command
closeCommand += connectionld; // append connection id
closeCommand += "\r\n";
sendData(closeCommand, 3000, DEBUG);

(sonraki sayfaya devam)
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(6nceki sayfadan devam)

}

}

/1/111717/1//1////////////////sends data from ESP to webpage/////////////////////////
~//

void espsend(String d)

{
String cipSend = " AT+CIPSEND=";
cipSend += connectionId;
cipSend += ",";

cipSend += d.length(Q);
cipSend += "\r\n";
sendData(cipSend, 1000, DEBUG);
sendData(d, 1000, DEBUG);

}

//////////////gets the data from esp and displays in serial monitor//////////////////
~/////

String sendData(String command, const int timeout, boolean debug)
{

String response = "";

Seriall.print (command) ;

long int time = millisQ);

while ( (time + timeout) > millis())

{

while (Seriall.available())

{
char ¢ = Seriall.read(); // read the next character.
response += C;

}

}

if (debug)
{

Serial.print(response); //displays the esp response messages in arduino Serial monitor

}

return response;

}
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6.24.6 Projenin MicroBlocks Kodu

There are two cycles: command & data.
Command:

- current Cmd = <one of the AT cmds>
- checks good/bad responses

- cycle finishes with SERVER ON.

Data:
- current Cmd = TCPREQUEST.
- checks for +IPD
- any +IPD goes into Queu,
- When Q > 0:
If server ready process it

comment

Since OLED is not used, run once with cable attached
to get the IP address of the Server. Then disconnect if
needed.

when started

initialize local delay to &)

set user LED
wait delay millisecs ESP01_display_LOG
[ set user LED

wait delay millisecs

set [l 4to

join | string from unicode string from unicode )

set to list

set to €3

set to

set to

set to string from unicode &)

set to string from unicode @3
5= { ESP01_IPaddr v | |

initializeCommands

initializeResponses

when [ele VYIRS received

if ESPO01_server_ready

CE\A COMM Loop running. =10 B SERVER ready.

" stop this task

else

L1 \"A COMM Loop started _EO| SERVER not ready.

when length of | ESP01_tcp_req_queue > @

say length of ESPO01_tcp_req_queue

if ESP01_server_ready
ESP01_requests

say length of ESPO01_tcp_req_queue

when [ele]VIVIRY 'Y received

forever

Not: MicroBlocks ile kodlama yapmak i¢in yukaridaki gorseli MicroBlocks Run sekmesine siiriikleyip birakmaniz

yeterlidir.
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Picobricks Egitim

PicoBricks egitim igeriginde bulabileceginiz projelere buradan kolayca ulagabilirsiniz. Picobricks ile kodlama 6grenme
maceraniza buradaki projelerle hizli bir sekilde baslayabilir ve kendinizi gelistirebilirsiniz.

7.1 MicroBlocks Test Kodu

Bu test kodu ile PicoBricks iizerindeki tiim modiilleri test edebilir ve nasil ¢alistigini 6grenebilirsiniz.
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7.1.1 MicroBlocks Kodu

when PicoBricks button

initialize i2c address(hex) &) reset pin# @ flip
write atx @y @ inverse

write atx @y @ inverse

write temperature (Celsius) DHT11 pin atx X 10 JEEE

write atx@y inverse
write humidity DHT11 pin atx @y inverse

when PicoBricks light sensor (0-100) % < &)

PicoBricks set RGB LED color
wait millisecs

PicoBricks set RGB LED color
wait @i millisecs

PicoBricks set RGB LED color
PicoBricks set red LED wait millisecs
PicoBricks set RGB LED color

wait millisecs

PicoBricks set RGB LED color

wait @) millisecs

PicoBricks set RGB LED color

wait millisecs

PicoBricks set RGB LED color

PicoBricks beep Eij ms

PicoBricks turn off RGB LED

PicoBricks set relay

wait millisecs

PicoBricks set relay

set servo to €1 degrees (-90 to 90)

setservo to degrees (-90 to 90)

PicoBricks set motor ) speed EL) (0-100)

PicoBricks set motor @& speed (0-100)

forever

write atx @y inverse

Not: MicroBlocks ile kodlama yapmak i¢in yukaridaki goriintiiyii MicroBlocks Run sekmesine siiriikleyip birakmaniz
yeterlidir.
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7.2 2 Player Score

7.2.1 Projenin MicroBlocks Kodu

set to O
set to )

forever

initialize i2c address(hex) ¢ reset pin# () flip
if PicoBricks light sensor (0-100)% < &)

change [=1zh4 by €

write atx Dy ) inverse

write ' playerl at x &)y ) inverse
elseif

change [ =234 by €

write atx D y €[) inverse

write ' player2 at x &3 v £ inverse

else
write atx Dy ) inverse

write  playerl atx &)y ) inverse
| G Player>: E1SE 0 37 10 I &S
write  player2 atx &)y €l inverse

Not: MicroBlocks ile kodlama yapmak i¢in yukaridaki goriintiiyli MicroBlocks Run sekmesine siiriikleyip birakmaniz
yeterlidir.
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7.3 Colourful Music

7.3.1 Projenin Detaylari ve Algoritmasi

Ogrendigimiz bilgileri kullanarak eglenceli bir proje yapalim. Projemizde OLED ekran, buton, buzzer ve RGB LED
kullanacagiz.

Butona basildiginda buzzer ile asagida verilen notalar ¢alinacak, ayni1 anda hangi notanin ¢alisti§i OLED ekrana yazi-
lacak ve notalarla es zamanli olarak RGB LED’in rengi degisecektir.
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7.3. Colourful Music 159
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7.3.2 Projenin MicroBlocks Kodu

160

when PicoBricks button

initialize i2c address(hex) reset pin# () flip
play note [ octave (i) for §i) ms

write [ at x @ y (D inverse

PicoBricks set RGB LED color

play note [§ octave i) for &) ms

write [ at x ) y () inverse

PicoBricks set RGB LED color

play note [3 octave (i) for &) ms
PicoBricks set RGB LED color @

play note [3 octave () for &) ms
PicoBricks set RGB LED color

play note [3 octave {J for &) ms
PicoBricks set RGB LED color

play note [3 octave () for &) ms
PicoBricks set RGB LED color

play note [J octave ) for &) ms
PicoBricks set RGB LED color

play note [ octave ) for &) ms
PicoBricks set RGB LED color @
play note [i] octave () for &) ms
write 3] at x @ y @) inverse
PicoBricks set RGB LED color
play note [3 octave () for i) ms
write [§ at x ) y () inverse
PicoBricks set RGB LED color
play note [§ octave i) for £} ms
write [3 at x (J y (i) inverse
PicoBricks set RGB LED color
play note [§ octave () for &) ms
write [§ at x (3 y @) inverse

PicoBricks set RGB LED coior §§ B&lim 7. Picobr

icks Egitim
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Not: MicroBlocks ile kodlama yapmak i¢in yukaridaki goriintiiyii MicroBlocks Run sekmesine siiriikleyip birakmaniz
yeterlidir.

7.4 Counter Project

7.4.1 Projenin MicroBlocks Kodu

initialize i2c address(hex) E¥ reset pin# () flip

| change [FT= R4 by €)

write ' counter atx i)y () inverse

Not: MicroBlocks ile kodlama yapmak i¢in yukaridaki goriintiiyii MicroBlocks Run sekmesine siiriikleyip birakmaniz
yeterlidir.

7.5 Propeller Button

7.5.1 Projenin MicroBlocks Kodu

when started when PicoBricks button

PicoBricks set motor g speed (0-100) PicoBricks set motor @) speed @ (0-100)

Not: MicroBlocks ile kodlama yapmak i¢in yukaridaki goriintiiyii MicroBlocks Run sekmesine siiriikleyip birakmaniz
yeterlidir.
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7.6 Rock-Paper-Scissor

7.6.1 Giris

Bu projemizde, PicoBricks’i kullanarak basit ve elektronik bir tag-kagit-makas oyunu yapacagiz.

7.6.2 Projenin Detaylari ve Algoritmasi

Bu proje sadece PicoBricks gerektirdigi icin, baslangic seviyesindeki kullanicilar i¢in harika!

Kurallar:
¢ Makas, kagidi keser.
» Kagit, tag1 sarar.
* Tas, makasi kirar.
Bu proje nasil daha iyi yapilabilir?
Bir diisiinelim:
¢ Daha biiyiik bir buton eklenebilir
» Dabha biiyiik bir OLED ekran eklenebilir
* Yazi yerine gorseller kullanilabilir

Hayal giiciinii kullan. ..

7.6.3 Projenin MicroBlocks Kodu

when started

initialize i2¢ address(hex) EfJ reset pin# @ flip
wait €I millisecs

write atx @y inverse

wait €[iP millisecs

“wait €[ millisecs
write atx @y inverse
wait @) millisecs

'wait @) millisecs
write atx @ y €) inverse
wait millisecs

write atx @y @) inverse
write (e at x € v €D inverse
417 Wait the 3 sec 194 y inverse

wait EL) millisecs

set to random @) to @@

when PicoBricks button

initialize i2c address(hex) EIg] reset pin# @ flip

if rps =

write atx €9 y @) inverse

elseif rps =@
write atx €Oy inverse

write atx €y @) inverse

set to @

wait millisecs

write atx y inverse
write atx @y € inverse

Not: MicroBlocks ile kodlama yapmak i¢in yukaridaki goriintiiyii MicroBlocks Run sekmesine siiriikleyip birakmaniz

yeterlidir.
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7.7 Score Game

7.7.1 Projenin MicroBlocks Kodu

set ol
forever
initialize i2c address(hex) ¥ reset pin# ) flip

if PicoBricks button =

change 2734 by £)
write atx @y () inverse

write sScore atx y i) inverse

write [T atx @ y @) inverse

write sScore atx y ) inverse

Not: MicroBlocks ile kodlama yapmak i¢in yukaridaki goriintiiyii MicroBlocks Run sekmesine siiriikleyip birakmaniz
yeterlidir.

7.8 Turtle Project

7.8.1 Projenin MicroBlocks Kodu

when started

initialize i2c address(hex) Elg reset pin# @ flip
initialize turtle

when PicoBricks button

turn ) degrees

pendown
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Not: MicroBlocks ile kodlama yapmak i¢in yukaridaki goriintiiyii MicroBlocks Run sekmesine siiriikleyip birakmaniz

yeterlidir.

7.9 Variable Button

7.9.1 Coding the Project with MicroBlocks

when started

- picobriks v [70)

when PicoBricks button

S picobricks v |11 1)

initialize i2c address(hex) g reset pin# @@ flip

write | picobricks atx @)y ) inverse

Not: To code with MicroBlocks, simply drag and drop the image above to the MicroBlocks Run tab.
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BOLUM 8

Bootloader

8.1 BOOTSEL

Pico’nun BOOTSEL modu, RP2040 icindeki salt okunur bellekte bulunur ve yanliglikla iizerine yazilamaz. Ne olursa
olsun, Pico’nuzu prize taktiginizda BOOTSEL diigmesini basili tutarsaniz, iizerine yeni bir UF2 dosyast siiriikleyebi-
leceginiz bir siiriicli olarak goriinecektir. Kart1 programlamanin bagka bir yolu yoktur. Ancak, Flash belleginizin bog
oldugundan emin olmak isteyebileceginiz baz1 durumlar vardir. Bunu, toplu depolama modundayken 6zel bir UF2 ikili
dosyasini Pico’nuza siiriikleyip birakarak yapabilirsiniz.

» Raspberry Pi web sitesinden MicroPython UF2 dosyasini indirin
* Pico’nuzdaki BOOTSEL diigmesini basili tutun ve bilgisayarinizin USB portuna takin.
» Explorer’1 agin ve diger herhangi bir sabit siiriiciide yaptiginiz gibi RPI-RP2 dizinini agin

e UF2 dosyasina siiriikleyip RPI-RP2 dizinine birakin

8.2 Flash Bellegi Sifirlama

Raspberry Pi Pico harika bir teknoloji iriinii ama bir kusuru var: sifirlama dugmesi yok. Bu ihmal ne kadar
onemli? Bazen kodumuz kaybolabilir veya Pico’'muza yeni aygit yazilimi yiiklememiz gerekir.

Bu oldugunda, sifirlamak i¢in Pico’nun fisini ¢ekip tekrar takmamiz gerekir. Smnirh sayida yerlestirme icin derecelen-
dirilen mekanik bir baglanti olan mikro USB kablosunu ¢ok fazla cikarirsak, onu yipratabiliriz. Acma/kapama buton-
lariyla elektrikli bir USB hub’ina bagli Pico’muz varsa, bunun iizerindeki diigmeye basabiliriz, ama ya basmazsak.

Tiiyo: Cok az ekipman ve sifir kodla, Pico’muzu bir sonraki projeye hazir hale getirmek icin basit bir buton olustura-
biliriz.
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8.3 Sifirlama Butonu Projesi

Gerekli olanlar

Raspberry Pi Pico

2 x Erkek-Erkek Jumper Kablo
Breadboard

Buton

1) Raspberry Pi Pico’yu mikro USB baglant1 noktas:t breadboardun ucunda asili kalacak sekilde devre tahtasina

yerlestirin.
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2) Gorselde gordiigiiniiz gibi bir buton yerlestirin.

3) Jumper kablolardan birini GND pinine ve butonun sag ayagina, digerini RUN pinine ve butonun sol ayagina
baglayin.

Not: Sifirlama butonumuz kullanima hazir.

Tiiyo: Daha fazla bilgi icin Raspberry Pi Websitesini ziyaret edebilirsiniz.
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BOLUM 9

MicroBlocks Kilavuzu

9.1 Bloklarin Ozeti

Her blok i¢in kisa bir aciklama girisi ve ayrintilt bir blok ve komponent agiklamasi vardir. Detaylara ve 6rnek kodlara
ulagmak icin kisa aciklama tablosundaki blok resimlerine tiklayabilirsiniz.

Bloklarin nasil kullanilacagina dair 6rnek kodlar verilmistir. Bunlar1 denemek i¢in tek yapmaniz gereken MicroBlocks
IDE’de bir tarayici oturumu agmak ve bunlari diizenleyici programlama alanina siiriikleyip birakmaktir. Ardindan tizer-
lerine tiklay1p sonuglar1 gorebilirsiniz.

Tiiyo: Asagidaki 6rnek kodlardan herhangi birini test etmek icin, bunlar1 MicroBlocks IDE’ye siiriikleyip birakmaniz
yeterlidir.

"PicoBricks set RGB LED color PicoBricks temperature (°C)

RGB LED’in rengini belirler Santigrat(°C) cinsinden sicaklig1 verir
PicoBricks beep E£1) ms PicoBricks button
Hoparlorden beep sesi ¢ikarir Butonun durumunu 1/0 olarak verir

PicoBricks humidity PicoBricks potentiometer

Nemin yiizde degerini verir | Potansiyometre degerini verir

PicoBricks random color "PicoBricks setred LED

RGB LED ig¢in rastgele renk belirler | Kirmizi LED’i 1/0 olarak ayarlar
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PicoBricks set motor € speed €T (0-100)

DC motorlar1 kontrol eder Réleyi 1/0 olarak ayarlar
PicoBricks colorr (3 g {3 b O (0-255) PicoBricks light sensor (0-100) %
RGB renk degerini verir Isik seviyesini ylizde degeri olarak verir

PicoBricks turn off RGB LED

RGB LED’i kapatir

9.2 Kutiphane Bloklari ile Calismak

Kitaplik, kullanicinin PicoBricks Board ve iizerindeki modiiller iizerinde tam denetime sahip olmasina izin veren bir
dizi basit hizmetten olusur.

PicoBricks Kitapligi’nda iki farkl: blok sekli vardir:

* oval: Bir tiir bilgiyi geri dondiiren reporter bloklaridir. Kullanici normalde bunlar bir proje degiskenine
atar veya diger bloklarin uygun bir giris yuvasinda kullanir. Doniig bilgisi tiirii, desteklenen veri tiirlerinden
herhangi biri olabilir.

* dikdortgen: Programlanmusg bir islevi yerine getiren ve herhangi bir bilgi dondiirmeyen komut bloklaridir.

9.3 Kiitiiphane Bilesenleri Uzerine Notlar

PicoBricks karti, 6nceden monte edilmis on bilesen icerir. Ancak Kiitiiphane’de yalnizca yedi tanesi icin blok vardir;
OLED ekrani, Motor Kontrolii ve Kablosuz iletisim bilesenleri kiitiiphane tarafindan dogrudan kapsanmaz.

Bu béliimde, bu bilesenlerden nasil yararlanilabilecegini ve bunlarla ilgili baz1 bilgileri agiklayacagiz.

e OLED ekran modiilii, OLED Graphics ad1 verilen MicroBlocks grafik kiitiiphanesi kullanilarak programlanmig-
tir. IDE’de Libraries+ / Graphics / OLED Graphics.ubl altinda bulunur.

@ “IS3™m
Al — VG GMD SCL_SDA
=
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Not: Kitaplik bloklarinin ve iglemlerinin ayrintilar i¢in, OLED Kiitiiphane boliimiine bakin.

Tiiyo: Kiitiiphanenin gelismis kullanimini ve veri aktarimini agiklayan bir proje icin liitfen SNAP to MicroBlocks
boliimiine bakin.

* Motor modiilii, Servo Motorlar1 ve DC Motorlar1 kontrol etmek icin kullanilir. DC motor direkt olarak kiitiiphane
tarafindan desteklenir. Ancak bir uyar1 var: motor baglantilar1 yalnizca tel kablo iizerinden yapildigindan, DC
motorlarin yoniinii programli olarak tersine ¢evirmek miimkiin degildir. DC motorlarin yoniinii degistirmenin
tek yolu, kablolarin baglanma seklini degistirmektir.

B
ac
=
v
&
o
%
| |

Uyar1: Servo motorlarin programlanmasi MicroBlocks servokiitiiphanesi tarafindan desteklenmektedir. Servo mo-
tor kiitiiphanesi, IDE iginde Libraries+ / Servo.ubl’de yer almaktadir.

Not: DC Motor ve Servo Motor kontroliiniin detayli projesini incelemek i¢in PicoBricks Servo ve DC Motor Kontrol
boliimiine bakiniz.

» Kablosuz Haberlesme Modiilii, PicoBricks’in bir WiFi modiilii veya bir Bluetooth modiilii kullanarak diger or-
tamlarla iletigim kurmasini saglar ve Pico’nun Seri IO baglant1 noktalarina baglanir.
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9.4 MicroBlocks ile Projeler

MicroBlocks, sizi kesfetmeye davet eden canl bir programlama sistemidir. Metnin goriinmesini gormek icin
MicroBlocks IDE’de bir bloga tiklayin.

Hem yeni baslayanlar hem de uzmanlar, MicroBlocks’un PicoBricks’in her yoniinii kesfeden harika bir arac
oldugunu goreceklerdir.
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soLom 10

Datasheet

ESP8266
Raspberry-Pi-Pico
OLED-Screen
Buzzer

DHT11

Relay

WS2812

LDR

L9110
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BoLOm 11

Sorun Giderme

11.1 PIR sensérii gec tepki veriyor

PIR sensoriiniiz cok gec tepki veriyorsa veya dokunmadan tepki vermiyorsa PIR sensdriiniiziin hassasiyetini ayarlama-
Iisiniz. PIR sensoriiniiziin hassasiyetini ayarlamak i¢in, asagidaki adimlar1 izleyebilirsiniz.

* Bu ayar, PIR’ 1z ¢ok hassassa veya yeterince hassas degilse gereklidir (saat yoniinde ¢cevirmek daha hassas hale
getirir). Ancak, devre dogru sekilde baglandiginda herhangi bir algilama yoksa, sensoriiniiz arizalidir.

Delay set 0.3s to 5 min Sensitivity setup 7 m

-
-
-
-
-
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11.2 no module named 'picobricks' hatasini almak

Kodunuzu ¢aligtirdigimizda no module named 'picobricks' hatasini aliyorsaniz, picobricks.py kiitiiphanesini
yiiklemelisiniz.

* picobricks.py kiitiiphanesini yiiklemek icin, asagidaki adimlari takip edebilirsiniz.

1. Thonny’yi acin.
2. BOOTSEL butonuna basarak PicoBricks’i bilgiariniza baglayiniz.
3. Buradan, picobricks.py kiitiiphanesini kopyalayin ve Thonny kodlama alanina yapistirin.

4. Son olarak, “ctrl+s™" tuslarina basarak Raspberry Pi Pico kartinin i¢ine kaydet

Not: Bu icerik yasadigin problemi ¢dzmek icin yeterli degilse, support@robotistan.com adresinden bize mail
gonderebilirsin.
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BoLOM 12

Haklar ve Lisanslar

12.1 Apache License 2.0

Buradaki tiim orijinal kaynak kodlar1 Telif Hakki (C) 2022 PicoBricks/Robotistan’a aittir. Bu kaynak kodu, lisans dos-
yasinda agiklandigi gibi Apache License 2.0 altinda lisanslanmusgtir.

Apache Lisansi, Siiriim 2.0 (“Lisans”); bu dosyay1 Lisans ile uyum disinda kullanamazsimiz. Lisansin bir kopyasini su
adresten edinebilirsiniz:

http://www.apache.org/licenses/LICENSE-2.0

Yiiriirliikteki yasa gerektirmedikce veya yazili olarak kabul edilmedikce, Lisans kapsaminda dagitilan yazilim, agik veya
zimni olarak HICBIR TURDE GARANTI VEYA KOSUL OLMAKSIZIN, “OLDUGU GIBi” ESASINDA dagitilir.
Lisans kapsamindaki izinleri ve sinirlamalar1 yoneten belirli dil i¢in Lisansa bakin.

Not: Lisanslar hakkinda daha fazla bilgi icin PicoBricks GitHub adresine bakabilirsiniz.

12.2 Uluslararasi Attribution-NonCommercial-ShareAlike 4.0

Creative Commons Corporation (“Creative Commons”) bir hukuk firmasi degildir ve yasal hizmetler veya yasal tavsiye
saglamaz. Creative Commons kamu lisanslarinin dagitimi, bir avukat-miivekkil iligkisi veya bagka bir iligki olugturmaz.
Creative Commons, lisanslarini ve ilgili bilgileri “oldugu gibi” sunar. Creative Commons, lisanslari, bunlarin hiikiim
ve kosullar1 kapsaminda lisanslanan herhangi bir materyal veya ilgili herhangi bir bilgi ile ilgili hi¢bir garanti vermez.
Creative Commons, kullanimlarindan kaynaklanan zararlar i¢in miimkiin olan en genis 6l¢iide sorumluluk kabul etmez.

Not: Lisanslar hakkinda daha fazla bilgi i¢in PicoBricks GitHub adresine bakabilirsiniz.
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