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Ozet

Teknolojik gelismelerin glinliik hayata uygulanmasiyla beraber; arastirmacilar, akilli telefonlar ile birgok
sistemi kontrol etmek Uzerine galismalar yapmaktadirlar. Bu galismalar kapsaminda engelli bireylerin

hayat standartlarini arttirmak ve onlara daha rahat bir yasam sunabilmek hedeflenmektedir. Engelli
bireyler igin yapilan arastirma, gelistirme ve yapilacak yenilikler hayat sartlarinda ¢ok biyik kolayhklar
saglamaktadir. Ulkemizde engelli birey orani TUIK verilerine gére (2012) % 12,29 olup bu engelin ¢ogu
fiziksel engellerdir.

Yapilan bu g¢alismada, akilli telefon ile tekerlekli sandalyenin kontroli gergeklestirilmistir. Tekerlekli
sandalye android programi, herhangi bir android cihazda kullanilabilir. Tekerlekli sandalyenin kontrold

Anahtar kelimeler
Tekerlekli sandalye;
Android;

MIT App Inventor 2;

Bluetooth modiilii PIC18F4550 ve MIT App Inventor 2 programi kullanilarak yapilmistir. MIT App Inventor 2 android

programi kullanilarak sistemin araytizi yapilmistir. PIC kontrolli kart ile android cihaz, HC-SR06
bluetooth modiilu ile haberlestirilip kontrol gergeklesmistir. Kullanicinin geri hareket halinde glivenligini
saglamak icin sandalyenin arkasina PIR sensorii yerlestirilmistir. AkUlu tekerlekli sandalyenin android
cihazile ileri, geri, saga, sola, hizlandir, yavaslat, dur, kapat ve ¢alistir olmak tizere dokuz farkli komut ile
hareket etmesi saglanmistir.

Wheelchair Control with Android

Abstract

Researchers are currently working on many systems controlled via smart phones together with the
application of technological advances in everyday life. Under the scope of these studies, to improve the

living standards of people with disabilities and to provide a more comfortable life are aimed. Research,
development and innovations which will be made for disabled people provide great convenience in

Keywords
Wheelchair: living conditions. According to TUIK data rate (2012) in our country, disabled people are 12.29% and
Android: ’ many of these disabilities are physical disabilities.

In this study, control of wheelchair with smart phone was carried out. Wheelchair android program can
be used on any android device. Wheelchair control is carried out by using PIC18F4550 and MIT App
Inventor 2 Program. PIC controlled card and android device were communicated with the HC-SR06
bluetooth module and the control was realized. To provide the security of the user while the backward
movement, PIR sensor was placed on the back of the wheelchair. Battery-operated wheelchair moves

MIT App Inventor 2;
Bluetooth module

with nine different android commands which are forward, back, left, right, speed up, slow down, stop,
turn and run via android device.
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1. Giris toplum icerisinde var olmasini saglamaktadir.
Teknolojik gelismelerin ginlik hayata Literatlirde akilli telefonlar ile kontrolii yapilan ¢ok
uygulanmasiyla beraber insan yasamini daha cesitli uygulamalar mevcuttur. Bunlardan robotik,

konforlu hale getirmek adina gliniimtzde bircok

sistem akilli telefonlar aracihg ile kontrol
edilmektedir. Bu sistemler arasinda fiziksel engelli
bireyler i¢in yapilanlar onlarin hayat sartlarinda ¢ok

biylk kolayliklar saglamakta ve engelli bireylerin

uzaktan cihaz kontrolleri, giivenlik uygulamalari ve
ev otomasyonlari ozellikle 6n plana ¢ikmaktadir.
Cahsmalardan bazilari;Gobel ve ark.(2011)Android
ile LEGO MindstormsNXT robot sistem kontrolQ,
Ahn ve ark.(2014)akilli telefon tabanli telerobotik
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sistem, Tsuchiya ve ark.(2012)bulut temelli robotik
sistemlerin akilli telefon araciligi ile kontrolii, Pena
ve ark. (2015) cep telefonu ve bluetooth araciligi ile
FPGA ve bulanik mantik kontrolli 4 yonli teker
ve ark.(2016) akilli
aracihg ile 3 boyutlu yiz tanima sistemi,Wu ve

kontroll, Piccirilli telefon
Huang(2015) android ile dimmer ledler icin ev
otomasyonu, Obster ve ark.(2014) akilli telefonlar
ile gercek zamanh programlama bilen PLC
kontroliini yapmislardir.

Bu calismalara ek olarak engelli bireylere dogrudan
hitap eden teknolojik ¢alismalarda bulunmaktadir.
Bunlar;Sabani ve Jailani(2015) bacak ortezleri igin
android kontrolli izleme sistemleri, Mazzei ve
ark.(2011)
tasarimi, Aydogan ve ark.(2015) arduino ile ses
tekerlekli sandalye

tasarimi, Yilmaz ve Bayrak(2005) ultrasonik mesafe

otizm terapisi icin insancil robot

kontrollii engele duyarli

Olcim sistemi ile ortamin istenen acilarda

Coskun(2008)haritadan
bagimsiz ¢alisan gérme engelli ve yabanci bireylerin

taranarak engel tespiti,

otobilis ve duraklarda karsilastiklari sorunlari

ortadan kaldiracak ses kayit cihazi tasarimini
yapmislardir.

Bu calismada akuli tekerlekli sandalyenin android
cihaz ile kontrolii gergeklestirilmistir. Android cihaz
ile komut vererek tekerlekli sandalyenin ileri, geri,
saga, sola, hizlandir, yavaslat, dur, kapat, calistir
olmak Uzere dokuz farkli komut ile hareket etmesi
Tekerlekli

android program bu vyazihlmi destekleyen tim

saglanmistir. sandalye i¢in vyazilan
android  cihazlara  yiklenerek  kullanilabilir.
Tekerlekli sandalyenin kontrolii PIC18F4550 mikro
denetleyicisi ve MIT App Inventor 2 programi
kullanarak yapilmistir.

2. Materyal ve Metot

2.1 PIC18F4550 Mikrodenetleyicisi
PIC18F4550 8 bitlik mikrodenetleyicileri

olmasinin yaninda yliksek hesaplama performansi

ucuz

ile birlikte ylksek dayanikliliga ve gelistirilmis flash
program hafizasina sahiptir.
Giris/cikis
pinlerinin alternatif fonksiyonlari programlamada

5 adet giris/cikis

portuna sahiptir. portlarinin  bazi

kolaylik saglamaktadir (Int Kyn. 1).

2.2 HC-SR06 Bluetooth Modiilii
HCO6 Bluetooth-Serial Modil Karti, Bluetooth SSP
(Serial Port Standart) kullanimi ve kablosuz seri

haberlesme uygulamalari icin  tasarlanmistir.
Bluetooth 2.0'I destekleyen bu kart, 2.4GHz
frekansinda  haberlesme yapilmasina imkan

saglayip acik alanda vyaklastk 10 metrelik bir
haberlesme mesafesine sahiptir(Int Kyn. 2). Tx ve
Rx cikislari lojik 3.3 V seviyesindedir. Sekil 1'de HC-
06 bluetooth modiilii gosterilmistir.

Sekil 1. HC-06 bluetooth modiili

2.3 HC-SR501 Ayarlanabilir IR Hareket Algilama
Sensérii — PIR

PIR sensorleri, bir ortamda olusan canh hareketini
algilamak icin kullanilan sensorlerdir. Dijital cikish
olan bu modil, ortamda hareket algilamadig
zaman lojik 0, hareket algiladigl zaman ise lojik 1
cikisi vermektedir. Sensor lizerinde Sx ve Tx olmak
Uzere iki adet potansiyometre bulunmaktadir. Sx
potansiyometresi sensoriin gorme mesafesini 0 ile
3-5 metre arasinda degistirmektedir. Tx potu ise
sensor gordikten sonra ne kadar siire daha cikis
(3.3v)
ayarlamaktadir(Int Kyn. 3).

verecegini

cikisini

pininden lojik 1

Sekil 2. HC-SR501 PIR sensori
2.4 Analog Cikis Devresi
Joystick icinde bulunan analog hall etkili sensorler,
joystick konumu degistirildiginde manyetik alan
farklihklari olusturur. Bu manyetik farklihk hall etkili
sensorlerin ¢ikisinda gerilim degisimlerine sebep
olur.

Gerilim degisimleri degerlendirilerek yon

bilgileri alinir. Hall sensorlerin cikis pinleri Sekil 3'de
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gosterilmektedir.

Le/Righl output 2 T his outpet
Swkeh output (NC if no switch)  Switch output (NC if no switch)

Swilch is connected betwien pin 1 and §

Pin Number Deseription
XY Joystick YT Joystick
{]n uffy 1 Poslive votage suppy Posiie voltage supply
2 Lef/Right oulput 1 Lefight outpet
S {43 Zero votage supply Tero voltage supply
slw wilg 4 Forward/Reverse outpt 1 Forward Reverse output
o w8 FodReesodpd2 NG
1 8 ; Centar tap Center tap
L]

Sekil 3. Hall sensor giris/cikis pinleri
2.5 MIT App Inventor 2 Android Programi
App Inventor Google ve MIT’nin ortak gelistirdigi ve
halende gelistirmeye devam ettigi Google Android
isletim sistemi icin program gelistirme aracidir. En
blylik 6zelligi tim kodlari hazir olarak sunan ve
herhangi bir kodlamaya ihtiya¢c duymadan program
seklindeki ara
4).Android programlama igin

yazilmasini  saglayan yapboz
ylzdir(Int  Kyn.
bilgisayara herhangi bir program indirme ihtiyaci
Uzerinden

yoktur. internet

http://ai2.appinventor.mit.edu/  adresine girilip
gmail kullanici bilgileri ile giris yapilmaktadir. MIT
App Inventor 2 kullanilarak tasarlanmis tekerlekli

sandalye kontrol araytizi Sekil 4’de gosterilmistir.

Tekerlekli sandalye kontrolu

Cahaza baglanmak igin ssmgeye dokun 9

buluetoothdurumu

MIZLANDIR+  YAVASLAT -

{

<o @ >

0

Motordurumu

Sekil 4. Android arayiizi
Tasarlanmis olan arayilizde bluetooth simgesine
tiklanarak kontrol karti ile bluetooth baglantisi
saglanir. Bluetooth baglantisi saglandiktan sonra
on/off butonu ile sistem ¢alstirilr.
butonlari ile istenilen yonlerde tekerlekli sandalye

Kontrol

kontroli saglanabilir. Bluetooth durum simgesinde
bluetooth baglantisinin  saglanip
baglanti oldugunda yesil renk ve baglandi yazisi ile

saglanmadigi

baglanti olmadiginda kirmizi renk baglanti yok

yazisi ile gosterilmektedir. Motor durumu yazisinda

ise motorun hareket durumu kullaniciya
sdylenecektir. Ornegin; ileri komutu verildiginde
‘ileri gidiyor’ yazisi yazdirihir. Sekil 5’te bluetooth
baglantisi saglamak i¢in kullanilan yazilim kod

parcasi gorilmektedir.

Sekil 5. Bluetooth baglanti kod pargacigi
2.6 Blok Semasi
Sekil 6’da sistemde kullanilan pargalar ve bunlarin
baglanti ve haberlesmesine ait blok sema
verilmistir.  Tablo 1'de ise blok semaya ait
donanimlarverilmigtir.

Sekil 6. Sisteme ait blok semasi

Tablo 1. Sisteme aitblok semasi donanim tablosu

No Aciklama

1 Android Telefon ve Kullanici Araylzi
2 PIR Dedektori

3 PIC Kontrol Karti

4 Bluetooth Modiill

5 Motor Kontrol Karti

6 Sag Motor

7 Sol Motor

Sisteme enerji verildiginde joystick kalibrasyonu
yapilmasi i¢in merkez pininin, X ve Y eksenlerine
2.5V deger atanir ve kalibrasyon asamasindan
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sonra sistem acma-kapama, yon ve hiz bilgilerinin
gelmesini bekler.

Bu esnada kullanici araylziinde on/off komutu
bekleniyor bilgisi gosterilecektir. Sistem “on/off”
komutu gelmeden diger komutlari algilamayacaktir.
Sistem acik konuma alindiginda ve “Geri” komutu
algilandiginda eger arkada bir engel yoksa tekerlekli
sandalye geriye dogru gidecektir.

Sekil
sandalye tarafindan algilandiginda android cihazda
gidilecek yon belirtilerek
gosterilecektir. Sandalye bir baska yén komutu

7'de gosterildigi  gibi verilen komutlar

komutun algilandigi
algilayana veya oniline bir engel ¢cikana kadar en

son aldig yoniinde gitmeye devam
edecektir.

komut

£ T diny 2

Tekerlekli sandalye kontrolU

Cihaza badlanmak igin simgeye dokun

buluetoothdurumu

HIZLANDIR + YAVAGLAT -

Arag Geri Gidiyor

£

<o @ =>

&

Sekil 7. Geri komutu bildirimi

Geri yon komutu i¢in olusturulmus android
programi Sekil 8'de, PIC programi ise Sekil 9’da

gosterilmistir.

L N BluetoothChent1 = IR0 11
fext

] yavasiat - W Enabled - JUI faise
LW ur - [N Enabled - IO true -
‘:d [ILERI - ¥ Enabled - BN m

Sekil 8. Geri komutu igin android programi

chat receive=0;

enum Durum (sinyall, sinyal2,sinyal3,sinyald) Variyet;

yoid main() {

TRISD = Ox00; TRISBO_bit = O;TRISB7 _bit = 1;TRISEO_bit = O;

TRISE1_bit = O;TRISE2_bit = 0; Variyet=sinyald;

UART1_Init(9600);

while{1){

if (UART1_Data_Ready() == 1) { receive = UART1_Read(); )

iflreceive=~'s’)

[ ileri=1; receive=0;)

if(receive=="b)

{ geri=1; receive=0; Variyet=sinyall; )

if(Vaziyet==sinyal)

{ gerisinysl=1; Delay ms(250); gerisinyal=0; Delay ma(250); ) )

Sekil 9. Geri komutu PIC programi

Sekil 10’da akuli tekerlekli sandalyenin kontrol
karti takildiktan sonraki fotografi gorilmektedir.
AkulG tekerlekli sandalyeye ait donanimlarTablo
2’de verilmistir.

Sekil 10.AkulG tekerlekli sandalyenin gérinima
Tablo 2. Akiilu tekerlekli sandalyenin donanim tablosu

No Agiklama

1 Sag sinyal lambasi
2 Sol sinyal lambasi
3 Sag motor

4 Sol motor

5 HC-501 Sensori

6 Kontrol kutusu

7 Jel aku

AKU FEMUBID 16 (2016)

167



Android Cihaz ile Tekerlekli Sandalye Kontrolii, Bingé! vd.

3. Tartisma ve Sonug
Dinyada bir milyardan fazla insan herhangi bir tur
engellilik ile yasamini sirdiirmek zorundadir. Hizla
artan insan nifusu sonucu olarak engellilik
ontmuzdeki yillarda daha da buyik bir kaygi haline
gelecektir. Engellileri toplum yasantisina adapte
etmek ve daha rahat bir yasam sirmelerini
saglamak icin yapilan her tirli arastirma, gelistirme
ve vyenilikler onlar icin ¢ok 6nemlidir. 2015 yil
Kalkinma Hedeflerinin merkezinde yer alan, uzun
omirli kalkinma beklentilerini ve daha da fazlasini
gerceklestirmek icin engellilerin kaliteli egitim
almalarini, saygin isler bulmalarini ve seslerinin
duyulmasini saglayarak engellerle yasayan bireyleri
glclendirmemiz  ve

engellileri  topluluklara

katilmaktan alikoyan bariyerleri ortadan
kaldirmamiz gerekmektedir(Int Kyn. 5).

Calismanin oncelikli hedefi diger kontrol kartlarin
ve denetleyicilerin yliksek maliyetini azaltmaktir.
Bunu ¢o6zmek icin donanim o&zellikleri yeterli ve
daha az yer kaplayan bir ekipman olan PIC18F4550
mikro denetleyicisi kullaniimistir. Bu denetleyicinin
avantaji kiguk boyutu, 1/O pinleri sayesinde ¢ok
kolay girdi/cikti bilgisi alinabilmesi ve eklenen
bluetooth modiilii sayesinde uzaktan kontroliiniin
saglanabilmesidir. Bu o6zellikler daha hizli, daha
teknolojik ve daha maliyetsiz bir kontrol karti

tasarlamayi olanakli kilmistir.
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