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loT ile Yeni Nesil Robotik Uygulamalar

loT Nedir? — Nesnelerin interneti ile Akilli Sistemler

Gilinlimiizde internet yalnizca bilgisayarlar ya da telefonlarla sinirh degil. Artik
evlerdeki lambalar, fabrikalardaki makineler, tarim alanlarinda kullanilan
sensorler hatta sehirlerdeki trafik lambalar bile internete baglanabiliyor. Bu
teknolojiye Nesnelerin Interneti, yani Ingilizce kisaltmasiyla IoT (Internet of
Things) denir.

IoT, fiziksel nesnelerin internete baglanarak veri topladigi, bu verileri
paylagtig1 ve hatta aldig: bilgilere gore bazi islemleri otomatik gergeklestirdigi
sistemlerin genel adidir. Ornegin bir sicaklik sensorii ortam 1s1s1n1 dlgebilir, bu
bilgi uzaktaki bir bilgisayara gonderilebilir ve belli bir esik degeri agildiginda
bir fan otomatik olarak ¢alistirilabilir. Bu, kii¢iik bir IoT senaryosudur.
IoT teknolojisi;

© Ev otomasyon sistemlerinden (1s1k, 1s1tma, giivenlik),

© Sanayi ve iiretim hatlarma (Endiistri 4.0’1n 6nemli bir bileseni olarak),

© Tarim uygulamalarindan saglik sistemlerine kadar

bir¢ok alanda yaygin olarak kullanilmaktadir.

Bu kitap, lise diizeyindeki 6grencilerin [oT diinyasini tanimalarini ve temel
uygulamalar gelistirerek bu teknolojiyi deneyimlemelerini amaglamaktadir.
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Bu Kitapta Neler Ogrenecegim?

IoT Eklenti Seti, Lise Laboratuvari Ana Seti ile birlikte kullanildiginda,
ogrencilere sensor verilerini toplama, yorumlama ve uzaktan erisimle sistem
kontrolii yapma imkan1 sunar. Ogrenciler, ROBO Pro Coding yazilimi ve
ROBOTICS TXT 4.0 kontrol iinitesi ile, grafiksel programlama ortaminda
konuya kolay bir girig saglar.

Bu kitap, IoT Eklenti Seti ile yapilabilecek ii¢ temel gorev {lizerinden
konulari ele almaktadir. Her gorev, belirli bir probleme odaklanir ve
ogrencilerin hem teorik bilgi edinmelerini hem de uygulama yapmalarim
saglar. Ayrica her gorev, ilgili sensorleri ve sistem bilesenlerini tanitir, nasil
baglant1 kurulacagini ve hangi verilerin 6l¢iilecegini agiklar.

Kitaptaki Gorevler

Gorev 1: Hava Durumu istasyonu

Bu gorevde 6grenciler; sicaklik, nem, hava basinci, hava kalitesi ve aydinlik
diizeyi gibi ¢evresel verileri 6lgerek yorumlamay1 6grenir. Basing dl¢timlerine
dayanarak barometrik irtifa formiilii kullanilir ve basit bir hava durumu
tahmini yapilir. Ayrica NTC sicaklik sensorii kullanilarak Steinhart-Hart
denklemi ile sicaklik hesaplamasi yapilir. Tiim veriler, dashboard adi verilen
kullanici arayiizii izerinden gorsellestirilir ve sisteme bir web kamerasi da
eklenebilir.

Gorev 2: ic Mekan iklimi

Bu gorev, sinif gibi kapali alanlardaki hava kalitesini 6lgmeye odaklanir.
Ogrenciler; bagil nem, sicaklik, hava kalitesi, aydinlik, ses seviyesi gibi
faktorleri sensorler araciligiyla 6lger. Bu 6l¢iimler dogrultusunda bir "CO:
trafik 15181"" gibi havalandirma uyari sistemi olusturabilir. Ayrica, aydinhk
olciimii icin foto diren¢ (LDR) kullanim1 ve iklim konforu i¢in agirhkh bir
degerlendirme endeksi hesaplama konular1 da bu gorevde ele alinir.

Gorev 3: Alarm Sistemi

Bu gorevde 6grenciler, hareket ve sesle tetiklenen bir IoT tabanh giivenlik
sistemi kurar. Sistemdeki kamera, iki eksende hareket ettirilebilir (pan-tilt
kontrol) ve uzaktan yonetilebilir. Web arayiizii lizerinden sisteme erigim
saglanir ve alarm sisteminin temel prensipleri dgrenilir. Ogrenciler ayni
zamanda encoder motorlarla hassas kontrol, fonksiyonlar kullanarak
program yapisini diizenleme ve MQTT iletisim protokolii ile tanisirlar.
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( + ) ile gosterilen alana her
zaman kirmizi soket takilir.

loT Modeli

Devre Semasi

fischertechnik ==

NiMH Akku rechargeable
8,4V /1800 mAh

m/a M2/C2
EXT1
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TASARIM GOREV cOzOMm
@ loT Model igin Ogrenme Hedefleri

Gorev 1: Hava durumu istasyonu

Tiim sonraki gorevier ig¢in bir model gorevi gorecek bir sensor istasyonu insa
ederek baslayacaksiniz. Ardindan, farklt hava durumu verilerini (nem, sicaklik ve
hava basinct) toplamak, bu verilere dayanarak bir hava durumu tahmini
hesaplamak ve verileri gorsellestirme icin sunucusundaki bir gésterge panosuna
iletmek igin ¢evresel sensorii (bir Bosch Sensortec BMEG680) kullanacaksiniz.

Konular

o Hava durumunu goriintiilemek i¢in sensor verilerini analiz etme
o Hava basinci ve barometrik formiilii kullanarak hava tahmini
o Sensor verilerinin bir web sunucusunda gorsellestirilmesi

o Hava durumu istasyonuna bir web kamerasi ekleme
Ogrenme hedefleri

o Olgiilen degerlerin kaydedilmesi, anlamli gorsellestirme ve analiz
. Hava tahmini olusturmak i¢in barometrik formiilii kullanma

e  NTC direnci ve sicaklik hesaplamasi (Steinhart-Hart denklemi)

Gerekli malzemeler

e  Program gelistirme i¢in bilgisayar veya tablet.

. Programi TXT4.0'a iletmek i¢cin USB, BLE veya WiFi baglantisi.
. Ornek programlar “IoT MQTT.ft” and “IoT Webcam.ft”

Daha fazla bilgi

[1] Wikipedia: Barometric formula.

[2] fischertechnik: N7C resistance. Data sheet, Art. no. 36437.

[3] Stanford Research Systems (SRS): Thermistor Calculator. V1.1
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https://en.wikipedia.org/wiki/Barometric_formula
https://content.ugfischer.com/cbfiles/fischer/Zulassungen/ft/36437-NTC-resistor.pdf
https://www.thinksrs.com/downloads/programs/Therm%20Calc/NTCCalibrator/NTCcalculator.htm

Gorev 1: Hava durumu istasyonu

Bu gérevde, sensor istasyonunu insa ederek baslayacaksiniz. Daha sonra, ol¢iilen
verilerinizi MOTT protokolii (Mesaj Kuyrugu Telemetri Tasimaciligi) araciligiyla
bir web sunucusuna aktaracak bir hava durumu istasyonuna doniistiirecegiz. Bir
hava durumu tahmini tamamlayacak ve web kamerasi islevi gérebilmesi igin
diizenli olarak bir kamera gériintiisii iletecektir.

Model Kurulumu

IoT istasyonunu yapi talimatlarina gore inga edin. Sensorleri ve aktiiatorleri kablo
semasina gore TXT 4.0'a baglayin.

Deneysel gorevler sirasinda, veriler MQTT protokolii kullanilarak bir web
sunucusuna aktarilacak ve iletilen degerler orada gorsellestirilecektir. Bunu
yapmak i¢in, fischertechnik cloud’ta bir hesap olusturun (www.fischertechnik-

cloud.com).

Programlama gorevleri
1. Nem, sicaklik ve hava basincinin él¢iilmesi

Bosch'un BME680 tip tanimlamali bir sensoérii olan cevresel sensor, diger
Ozelliklerin yani sira bir sicaklik, nem ve basing sensorii igerir. Sensor degerleri
I>C protokolii aracihigryla TXT'ye iletilir. ilgili Blockly komutlarmi kullanarak
sensor degerlerini sorgulayabilirsiniz.

IoT istasyonunu, olgiilen nemi (% cinsinden), sicakligi (°C cinsinden) ve hava
basincin1 (hPa cinsinden) TXT'nin ekranina ¢ikaran ve bunlar1 saniyede bir
giincelleyen bir Blockly programi yazin.

2. Barometre

Olgiilen hava basincini kullanarak hava istasyonuna bir tahmin fonksiyonu
ekleyebilirsiniz: hava basinci diisliyorsa, bu yagisin yakin oldugunu gosterir; hava
basinci artiyorsa, bu kuru ve gilinesli havay1 gosterir.
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Deniz seviyesinde hava basinci yaklasik 950 ile 1050 hPa arasindadir; yaklagik
1000 hPa ortalama deger civarinda yaklasik £50 hPa dalgalanir. Tiim 6l¢im
araligin1 iic parcaya bolerseniz, Olglilen hava basincimi kullanarak bir tahmin
yapabilirsiniz ("yagmurlu", "degisken", "kuru").

Ancak hava basinci daha yiiksek rakimlarda diiser. Bu nedenle, sensor tarafindan
Olciilen degerler farkli rakimlarda farkli sekilde yorumlanmalidir. Bunu,
"barometrik formiil"e dayali Olciilen hava basinct p(h) 'yi deniz seviyesindeki
"teorik hava basinc1" p_0 'a doniistiirerek hesaba katabilirsiniz [1]:

5.255

po = p(h) - (T?l)) hPa

Bu formiilde,

e  p(h) yiikseklikte 6lgiilen hava basinci h,

o T (h) bu yiikseklikte dl¢iilen sicaklik (Kelvin cinsinden) ve
Ty deniz seviyesindeki (teorik) sicaklik, her metre yiikseklikle yaklasik
0,0065 K diiser

K
To = T(h) +0.0065 - h —

Hava istasyonunuzun deniz seviyesinden yliksekligini h belirleyin ve bunu
Blockly programinizda 6l¢iilen hava basinci p(h) ve sicaklik T(h) temelinde "deniz
seviyesindeki hava basincini" hesaplamak i¢in kullanin.

Daha sonra TXT ekraninda gosterilecek hava durumu istasyonunuza bir hava
durumu tahmini ekleyin.

Deneysel gorevler
1. NTC direncini kullanarak sicakhigin belirlenmesi

Base Set i¢in gorev 1'de, Steinhart-Hart denklemini kullanarak sicaklig
belirlemek i¢in NTC direncini (termistér) kullandiniz (eslik eden materyallere
bakin). Bunu yapmak i¢in, 6nce termistorii kullanarak farkli sicakliklarda iic
diren¢ degeri belirlemeniz gerekiyordu. Cevresel sensor simdi bunlari size yiiksek
bir dogruluk seviyesiyle saglayacaktir.

NTC direncini I8'e baglaym ve NTC direncinin bir Ol¢limiinii Blockly
programiniza ekleyin. Ug 8l¢iimiin sonuglarini asagidaki tabloya girin:
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Deniz seviyesinde hava basinci yaklasik 950 ile 1050 hPa arasindadir; yaklagik
1000 hPa ortalama deger civarinda yaklasik £50 hPa dalgalanir. Tiim 6l¢im
araligin1 iic parcaya bolerseniz, Olglilen hava basincimi kullanarak bir tahmin
yapabilirsiniz ("yagmurlu", "degisken", "kuru").

Direng degeri Sicaklhk

Not: Cevresel sensor, govdeden dolayr sicaklik degisikliklerine uzun bir
gecikmeyle tepki verecektir. Bu nedenle, yalnizca sensoriin sicaklik degeri
sabitlendiginde 6l¢iimii tamamlayn.

Artik Steinhart-Hart denkleminin katsayilarini, ekteki [4] numarali dokiimanda
belirtilen eslik eden materyalleri ve web sitesini kullanarak belirleyebilir ve ayrica
NTC direncinden hesaplanan sicakligt TXT'nin ekraninda ¢ikti olarak
verebilirsiniz.

2. IoT sunucusunda veri gorsellestirme

Simdi, hava istasyonunuzdan gelen Olglim verileri bir web sunucusuna iletilmeli
ve orada (hazirlanmis) bir gosterge panelinde goriintiilenmelidir. Bunu yapmak
icin, TXT'nizi daha 6nce fischertechnik bulutunda kurdugunuz hesaba baglayn.

2a. Simdi, panoyu sicaklik, nem ve hava basmcinin goriintiilenecegi sekilde
yapilandirin. Se¢imlerini kaldirmaniz gerekmeyen tiim ekranlara tiklayin.

2b. Asagidaki 6rnek program, sensor verilerinin IoT sunucusuna nasil iletildigini
gostermektedir: Oncelikle bulut hesabimizi kullanarak baglantiyr acin (“MQTT
connect”); ardindan, sensdrden gelen mevcut Olciilen degerler diizenli araliklarla

sabit bir formatta (zaman damgasi, sicaklik, nem, basing) bulut sunucusuna iletilir
(“MQTT publish”).

2 ftrobotik lot Modeli sayfa:23 fischertechnik &=




program start

fischertechnik cloud connect

waituntil . is connected to fischertechnik cloud

QUITECIIE PN ELROSNERY /j1/txt/<txtid>/i/bme680 - format text SO ERI TR LR Wy 4 92

+ = with  datetimestamp
[ R——— [o—
getenvironmental sensor humidity
getenvironmental sensor pressure

* define

python code

python imports

import json
from i

loT MQOTTft
Barometre i¢in IoT sunucusundaki ekran1 Blockly programiniza ekleyin.

Artik Olglim serileri olusturabilir, Olgiilen degerleri goriintiileyebilir ve bunlari
panoya csv dosyasi olarak indirebilirsiniz. Csv dosyasin1 bir elektronik tabloda
(6rnegin Excel'de) analiz edebilir ve diizenleyebilirsiniz.

3. Web kamera

Web kamerasi olmayan bir hava durumu istasyonu ne ise yarar? Programinizi,
kamera goriintiisiinii [oT sunucusunun panosuna iletecek sekilde genisletin.

3a. Simdi, kamera goriintiisiiniin bir gosterimini gosterge paneline ekleyin.

3b. Asagidaki 6rnek program, kamera goriintiisliniin iletiminin nasil ¢alistigini
gosterir: Kameranin "¢ektigi" her goriintii Base64 bi¢iminde kodlanir. Ardindan,
gecerli goriintii saniyede bir kez [oT sunucusuna iletilir ("MQTT yayi").

program start

set Bt “B”

fischertechnik cloud connect

wait until . is connected to fischertechnik cloud
repeat forever

do fischertechnik cloud publish text to [EYNPENE  (("ts""()","data"" (")} [
+ - with  datetimestamp

LU ETCY TXT_M_USB1_1 - RELTEREVT
£ snapshot - [3) “I  convert image

R datetimestamp python imports

python code import json
ts = datetime.now().strftime("%Y-%m-%dT%H:%M:%... from datetime import datetime

return E
1oT Webcam.ft

Programinizi, kamera goriintiisiinii [oT sunucusuna iletecek sekilde genisletin.

Panoyu kullanarak anlik goriintiileri bir galeride kaydedebilir ve goriintiileri tek
tek indirebilirsiniz.
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TASARIM GOREV cOzUM
ggg loT Model igin Verilen Coziimler

Coziim sayfasi - Hava durumu istasyonu (Gorev -1)

Gorev 1 ve 2, sensor istasyonunu yerel bir hava istasyonuna doniistiiriir. Deneysel
gorevlerde, hava istasyonu, Olciilen verileri ve iletilen goriintiileri bir gosterge
panelinde goriintiileyen MQTT araciliiyla bir web sunucusuna baglanir.

Modelin Kurulumu

Yapim talimatlarina bakiniz.

Programlama gorevleri

Sensor ve aktiiatorlerin yapilandirilmast:

Environmental sensor
Camera

Counter / Digital Input

=
2
8
g
e
@Q
A

1. Nem, sicaklik ve hava basincinin o6l¢iilmesi

la. Goriintli yapilandirmasi (6rnek):
N S N AN RN R G TN N L R

=
=) i . T Width: — | 200 |+ px
= Meteorological Station )
= Height: = 20 | = px
=
= Lk b ik bt P o v b e S 4
- - eHumidity: - % 8 =T o T+l
=B o o a
@ :_ vy = 60 |4 [px
T = Temperature: - °C ety
e Name : | humidity
¥ 5
= £| |Pressure:-hPa TXTUabel

Text :| Humidity: - %

Gorilintli ¢iktisini yapilandirma
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1b. Program (6rnek):

program start

repeat forever

do setm to get environmental sensor R MBI BS pressure

set to get environmental sensor gp.qM 8 PISN B8 temperature
set m to get environmental sensor Jp Q" HPISN RS humidity
set label m text + = create textwith ¢ m &2

(RN with K decimals

“”
set label [T e text  + — createtextwith ‘el

[ round - [T 1 CEEINESI temperature -

13 °C kid

set label [TENeal text  + = createtextwith [Tl ”

(round - [T 1 EECRCTON pressure - |

IoT Meteorological Station.ft

2. Barometre

2a. Ekran yapilandirmasinin genisletilmesi (6rnek):

3
\

Pressure: - hPa

&
> Text : Forecast: -

=}
sForecast: -
(=3

Goriintii ¢iktisini genisletme
2b: Program (6rnek):
Hesaplamadan once sicaklik degerlerinin Kelvin'e doniistiiriilmesi

0°C=273.15K.

gerekir:

>ft robhotik lot Modeli sayfa:26 fischertechnik ==




program start
set m to m
repeat forever
CLRE pressure © K] get environmental sensor pressure
-4 temperature © f{) get environmental sensor temperature
54 humidity - fde) get environmental sensor humidity
set label text + — createtextwith ¢ 2
with n decimals
i o k2
set label [N C el text  + = create textwith  ““ EEICIT
m with n decimals

(13 ocC ke

set [1EH o
0.0065 1 x -~ i h - |
a2

set label text = create textwith  ““ [IrNel "
(round - JWY 1 ELCIETR pressure -

m with j§§ decimals m
il_hPato NN) g

L e
do | setlabel text “”
elseif = p0 -+ |
GO ETI RN forecast - eI Forecast: Fair ki

S ESESAETN forecast - K35 (AMM Forecast: Change i

IoT Barometer.ft
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Deneysel gorevler
1. NTC direncini kullanarak sicakhigin belirlenmesi

1a. Termistoriin direnci ve ¢evre sensorii i¢in dlgiilen sicaklik degerleri konsoldaki
Log cikisi araciligiyla kolayca belirlenebilir (asagidaki 6rnek programa bakin).

Steinhart-Hart denkleminin [4, 5] katsayilar1 a, b ve c'yi belirlemek i¢in ii¢ 6l¢iilen
deger kullanilabilir (T: Kelvin cinsinden Sicaklik, R: Ohm cinsinden NTC
direnci):

1
T=a+b-ln(R)+c-ln(R)3

Direng degeri Sicaklik

1500 Q 25.0°C
2362 Q) 13.7 °C
2530 Q 11.8 °C

Ornek 6l¢iim

Olgiilen degerler NTC direncine bagli olup sapma gésterebilir.
Katsayilar: a = 0.004535418128, b =-0.0003767491105, ¢ = 0.000004023802790

1b. Ekran1 genisletme:

-x? 0 ‘-13 80 100 120 -Tc‘ | -?:‘ | ‘-s:

=
o : . Width: — 200 =+ px
Meteorological Station
Height : == 20 =+ px
e

-o Humidity: - % o[=T 2 [ |m
® y: — | 120 |+ |px
T - Temperature: - °C

= o 15} o
s = lTemperature: e (NTC) o Name : ntc_temperature
g z = a o
- Pressure: T hPa Text : Temperature: - °C (NTC)

NTC sicaklik 6l¢iimiiniin ekran ¢iktisinin yapilandirilmasi
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lc. Programin genisletilmesi (6rnek):

Konsoldaki NTC direnci ve sicaklik sensorii i¢in dlgiilen degerlerin ¢ikist ve NTC
direncine gore sicaklik degerinin hesaplanmasi.

Burada da termistorden hesaplanan sicaklik degerinin Kelvin'e ¢evrilmesi gerekir:
0°C=273.15K.

set to et TXT_M_I8 - N resistance « |

t-14 ntc_temperature © §dJ

-~ [ 27315

set |abel AT rIeRl text  + = createtextwith [N enel
TG 1 EECTUEIS ntc_temperature
0T c (o) [

log_data

* define [FEEEEY
print  + = createtextwith “[ifel” (ROl  “HOUE” “BE”

temperature *

1oT Barometer with NTC resistor.ft

2. IoT sunucusunda veri gorsellestirme

2a. Fischertechnik bulutundaki IoT sunucusundaki panonun yapilandirilmasi:

B TXT4.0-F7Ru: Current temperature $ 11 X | B TXT4.0-F7Ru: Current air humidity : X
50
w T,
30 N \ / 0
N\ 7
20 3 ~_®
45.4%TH
= 34017340 =
0
20 = N
30 o
312022, 1340:17.360 312022, 1340:17.340
B3 TXT4.0-F7Ru: Current air pressure : X
1000
,,,,, I 10
960 \ /,, 1060
N "y
20 3 ~_ 1080
1001.2 hPa
,,,,, 1407310
- ~N
o 1100
312022, 1340:17.360 °

Gosterge panelindeki goriintiilemeyi yapilandirma
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2b. Programin genisletilmesi (6rnek):

LS EG NI MG RN EY /j1/txt/<txtid>/i/bme680 * format text ®PEElTE

+ = with datetimestamp

get environmental sensor JPM NP BN temperature
get environmental sensor QI MZ kIl humidity

get environmental sensor [[ESYMFIKIM pressure

+ define CETCTNT) python imports

python code import json
from datetime import datetime

ts = datetime.now().strftime("%Y-%m-%dT%H:%M:%...

IoT MQTT Barometerft

3. Web kamerasi
3a. Fischertechnik bulutundaki gosterge panelinin genisletilmesi:

BB 1XT4.0-F7Ru: Current temperature § 13 X B TXT60-F7Ru: Currentair humidity ;X

B8 TXT4.0-F7Ru: Current £ X | B TXT60-F7Ru Camera

R . fischertechnik ==

— ]
Web kamerasi olan gosterge paneli

3b. Programin genisletilmesi (6rnek):

LSO TRV RS Y /j1/txt/<txtid>/i/cam format text ; { ts""g", "data™:" 3"}

+ = with  datetimestamp

R[S Y datetimestamp

python code

python imports

ts = datetime.now().strftime("%Y-%m-%dT%H:%M.:%... import json
from datetime import datetime
return m

(NI ERCY TXT_M_USB1_1 © [ ERFREVE
convert image ®Tevent| to base64

IoT MQTT Barometer with Webcam.ft

LY snapshot © ()
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TASARIM GOREV cOzOMm
@ loT Model igin Ogrenme Hedefleri

Gorev 2: i¢c mekan iklimi

Sensor istasyonu i¢ mekan iklimini analiz etmek i¢cin kullanilacak ve belirtilen
sinir degerleri asildiginda veya karsilanmadiginda bir uyar: verecektir. Olgiim
serileri loT sunucusu kullanilarak toplanabilir ve ardindan analiz edilebilir.

Konular

o I¢c mekan iklimini etkileyen faktorlerin 6lciilmesi (bagil nem, sicaklik, hava
kalitesi, parlaklik, hacim)

. Siniflar i¢in bir "havalandirma gostergesi" tanimlamak ve 6lgmek

(“CO2 trafik 1s1klarr)

e  Aydinlatma seviyesinin belirlenmesi

Ogrenme hedefleri (Bagil nem terimini anlamak)
o Girtiltl seviyesinin (desibel) nasil dl¢iilecegini anlamak

e  Aydmlatma seviyesi (liiks) terimini anlamak ve bu degeri bir fotodirencten
alinan degerlere gore belirlemek

o Bagil nem, sicaklik, hacim ve aydinlatma seviyesi icin tipik sinir degerlerini
ogrenme

e  Belirtilen bir agirliga dayali olarak birden fazla 6l¢iilen degerden bir endeks
degeri tiiretme

Daha fazla bilgi

[1] Bosch Sensortec: BME680 — Application Note. Rev. 1.6, 20.09.2020.
[2] Bosch Sensortec: BME680 — Data sheet. Rev. 1.7, 20.12.2021.

[3] fischertechnik: Photoresistor LDRO03 (32698). Data sheet, 17.10.2018.

[4] German Federal Ministry of Labour and Social Affairs: Beleuchtung.
Technische Regeln fiir Arbeitsstétten (Lighting: technical work station
regulations), ASR A3.4, April 2011.
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https://www.baua.de/DE/Angebote/Rechtstexte-und-Technische-Regeln/Regelwerk/ASR/pdf/ASR-A3-4.pdf?__blob=publicationFile

Gorev 2: i¢c mekan iklimi
Bu gérevde, sensor istasyonumuz i¢ mekan iklimini izleyecek ve ¢ok sicak, ¢ok

nemli, ¢ok karanlik veya c¢ok giiriiltiilii olup olmadigini veya hava kalitesinin
diigtip diismedigini bize bildirecek (6rnegin asirilik nedeniyle CO2).

Model Kurulumu

IoT modeli iizerinde herhangi bir degisiklik yapmadan kullanabilirsiniz.

Programlama gorevleri
1. i¢ mekan iklim degerlerinin él¢iilmesi

Gorev 1'de toplanan "nem" ve "sicaklik" Ol¢lim degerlerini yalnizca hava
durumunu degil, aym1 zamanda i¢ mekan iklimini belirlemek i¢in de
kullanabilirsiniz.

Nem ve sicaklik iyi bir i¢ mekan iklimi i¢in 6nemli faktorlerdir. (Mutlak) nem, bir
metrekiip (m?) havada su buhari olarak bulunan su miktarini (g cinsinden) gosterir.

Sensor bagil nemi veya (mutlak) nemin ve miimkiin olan maksimum nemin %
cinsinden oranlarini 6l¢er. Maksimum nem sicaklikla degisir: 0°C'de hava en fazla
5g su buhar1 emebilir, ancak 30°C'de 30g emebilir - bu nedenle soguk hava sicak
havadan daha "kurudur".

Yasam ve calisma alanlar1 i¢in optimum i¢ ortam iklimi, 20°C sicaklikta %45-55
bagil nem olarak kabul edilir.

la. Gorev l'deki hava istasyonunun goriintii yapilandirmasini, bagil nem ve
sicakligi gosterecek sekilde ayarlayin.

1b. Hava istasyonunun Blockly programini degistirerek onu bir i¢ mekan iklim
istasyonu haline getirin.

Not: Program baslatildiktan sonra 6l¢iilen degerlerin sabitlenmesi igin sensoriin
yaklasik 10 saniyeye ihtiyaci olacaktir [1].
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2. Hava kalitesinin ol¢iilmesi

Cevresel sensor, formaldehit, alkol, ¢oziicliler ve buharlasan vernikler, lekeler,
temizlik maddeleri veya yapistiricilar gibi ortam havasindaki ¢esitli gazlar1 tespit
edebilir. Bunlar1 kullanarak 0-500 aralifinda bir Hava Kalitesi Endeksi, IAQ
belirleyebilir.

50'nin altindaki bir IAQ degeri iyi hava kalitesini gosterirken, 200'lin tizerindeki
bir deger havada 6nemli bir kirliligin oldugunu gosterir (tabloya bakiniz).

IAQ Index Air Quality Impact (long-term exposure) Suggested action

51-100 Good No irritation or impact on well-being No measures needed

101 - 150 Lightly polluted Reduction of well-being possible Ventilation suggested

Contamination should be

More severe health issue possible if identified if level is reached even
harmful VOC present w/o presence of people; maximize
ventilation & reduce attendance

251 - 350 | Severely polluted

Hava Kalitesi Endeksi [2]

2a. I¢ mekan iklim istasyonunun ekran yapilandirmasini, hava Kkalitesini
gosterecek sekilde ayarlayin.

2b. Buna gore Blockly programini i¢ mekan iklim istasyonuna yonelik olarak
genisletin.

Not: Program baslatildiginda hava kalitesi sensorii otomatik olarak kalibre edilir.
Kalibrasyon islemi bes dakika siirecektir ve ilerleme konsolda gosterilecektir. Bu
stire zarfinda, IAQ degeri olarak -1 gdsterilecektir.
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Deneysel gorevler
1. Parlakhk

Robotik Temel Setinin 2. gorevinde 151k bariyerinde sensor olarak kullanilan
fototransistoriin aksine, bir fotodiren¢ (LDR — Light Dependent Resistor) dijital
bir sensor degil, analog bir sensordiir. Bunu ortam parlakligin1 belirlemek igin
kullanabiliriz.

Liiks (1x), aydinlatma seviyesi birimidir - belirli bir ylizeye ¢arpan 1s1ik akisi
(limen cinsinden olgiiliir). Asagidaki formiil gegerlidir: 1 Liiks = 1 Liimen/m?. Bir
likks, bir mum alevinden bir metre uzaklikta Olciilebilen aydinlatma seviyesine
karsilik gelir.

Karsilastirma yapmak gerekirse: Bulutsuz bir yaz giiniinde, dogrudan giines 15181
altindaki aydinlatma seviyesi 100.000 liikkse ulasabilirken, bulutlu bir kis giiniinde
bu seviye yalnizca 2.000 liikks civarinda olacaktir.

fischertechnik fotodiren¢ 60 kOhm'dan fazla diren¢ degerleri sunar; ne kadar
parlaksa direng o kadar diisiiktiir. 1 kOhm'luk bir diren¢ degeri yaklasik 1000 lux'e
karsilik gelir, buna "aydinlatma altindaki direng" denir).

Direng i¢in karakteristik egri, direng degeri ile aydinlatma seviyesi arasindaki
iligkiyi gosterir. Logaritmiktir (6lgeklere dikkat edin):

10000

Widerstand [Q]

LDR-Kennlinie

1000

Lux [Ix]
100
10 100 1000 10000
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la. Simdi, birden fazla Olgiimii tamamlamak i¢in bir 151k Olger (6rnegin bir
uygulama) kullanin ve diren¢ degerini ve Slgiilen likks degerini bir tabloya girin.
Olgiilen degerler icin basit bir formiil elde etmek icin bir elektronik tablo programi
kullanabilirsiniz.

of y = a-xb, Direng degerine gore yaklasik aydinlatma seviyesini lilks cinsinden
hesaplamak i¢in kullanabilirsiniz.

1b. Programlama gorevi 2'den Blockly programina aydinlatma seviyesinin liiks
cinsinden gosterimini ekleyin.

lc. Smiftaki minimum aydinlatma seviyesi i¢in uygun bir esik degeri tanimlayin.
Ornegin, isyeri yonetmelikleri ne gerektirir [4]? Ikinci LED'i O7 ve O8'e baglayin
(dogru polariteyi saglayin). Oda ¢ok karanlik olursa Blockly programiniz
tarafindan agilmalidur.

2. CO2 trafik 1s1klar:

Cevresel sensor havadaki CO2 seviyesini dogrudan belirleyemez, ancak iginde
bulunan diger gazlar1 kullanarak insanlarin soludugu havayi tespit edebilir. Bu
nedenle, sensOr tarafindan Olglilen hava kalitesi dogrudan nefes verme sonucu
havadaki CO?2 igerigine baglidir.

Havadaki CO2 igerigi yaklasik 400 ppm'dir (milyonda bir parca). Insanlar
soluduklar1 havaya yaklasik 40.000 ppm (= %4) CO2 yaydigindan (dakikada 8-10
litre), havadaki CO2 ylizdesi birden fazla kisinin bulundugu kapali bir odada
stirekli olarak artar. 1.200 ppm'ye ulasirsa, odadaki havanin %2'si daha 6nce bir
kez solunmus olacaktir - bu nedenle, her 50. nefes, solunan havadan olusacaktir.
Bu nedenle, 1.000-2.000 ppm'lik bir CO2 seviyesi Federal Cevre Ajansi tarafindan
endige verici olarak degerlendirilmektedir; 6zellikle okul siniflarinda, ortalama
1.000 ppm'yi agsmamalidir [5].

Nefes verdigimiz havada kii¢ilk damlaciklar (aerosoller) da bulunur; bunlar
havada uzun siire kalabilen viriisler igerebilir (2,7 saatlik bir viriis bulasici aktivite
yart Omriinde 10 cm/saat hizla diiser). Bu nedenle havadaki nemin artmasi,
viriislerin odada yayiliyor olabileceginin bir risk gostergesidir.

Alanin havanin ge¢mesine izin verecek sekilde kisa bir siire havalandirilmasi,
CO2 seviyesini ve nemi hizli ve etkili bir sekilde azaltabilir. Enfeksiyona karsi
koruma saglamak i¢in siiflarda her 20 dakikada bir havalandirma yapilmasi
Onerilir [6].
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2a. Oncelikle, siifin havalandirilmasi icin kullanilmasi gereken nem ve hava
kalitesi icin esik degerlerini belirleyin. Bunu yapmak i¢in, 6rnegin 20 dakika sonra
siifta dlgiilen degerleri belirleyebilirsiniz. Hedef degerler, havalandirma yoluyla
elde edebileceginiz nem ve hava kalitesi seviyeleridir.

IoT sunucusunun panosundaki asagidaki yardimci programi kullanarak olgiilen
degerler, bagil nem ve hava kalitesine iliskin egriyi goriintiileyebilirsiniz:

fischertechnik cloud connect

wait until . is connected to fischertechnik cloud

repeat forever
do fischertechnik cloud publish text to PJViR7AS Al BTN VRS format text ®H&& H"ts"" 3", "t "h "G, " ag": 0, "aq": 03} »

+ = with  datetimestamp
get environmental sensor temperature
get environmental sensor humidity
get environmental sensor air quality as m
get environmental sensor accuracy

python imports

LIS datetimestamp import json

from datetime import datetime

python code

ts = datetime.now().strftime("%Y-%m-%dT%H:%M:%...

IoT MQTT Indoor Air Quality.ft

Esik degerlerini kullanarak bir “havalandirma endeksi” tiiretin (0-100 ile: 0 =
havalandirmadan sonra ideal durum, 100 = acilen havalandirmaya ihtiyag
duyuluyor), hesaplamaya bagil nem ve hava kalitesini 1:3 agirlikla dahil edin.

2b. Kirmizi LED'in her 0,5 saniyede bir yanip sonmesine neden olan bir alt
program programlaym. Kirmizi yanip sénen 1s1tk 100 havalandirma indeksinde
etkinlestirilmelidir.

2¢. ikinci LED'i (yesil kapakli) O7 ve O8'e baglayimn (polariteye dikkat edin) ve
havalandirma endeksiniz "0"a ulastiginda etkinlestirin. Sadece bir pencere, iki
pencere, ... tim pencere ve kapi(lar) agikken havalandirma siiresini karsilastirin.
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3. Giiriiltii seviyesi

Cevremizdeki giiriiltii seviyesi de refahimizi etkileyebilir. Ses seviyesi, ses basing
seviyesi olarak Olciiliir ve desibel (dB) birimi kullanilarak belirtilir. 0 dB, insan
isitsel esigine karsilik gelir (20 mikropaskal civarinda basing dalgalanmalari); 120
dB genellikle insan dinleyiciler i¢in agr1 esigidir.

(Algilanan) ses seviyesi desibel seviyesiyle logaritmik olarak artar: Ses basing
seviyesi her 10 dB arttifinda yaklasik olarak iki katina ¢ikar. Ses basing seviyesi
ise, giiriiltii kaynagina olan mesafeye baglidir: Mesafenin ii¢ katina ¢ikarilmasi
sesi yariya indirir (ses basing seviyesinde 10 dB azalma).

Karsilagtirmalar, belirli desibel seviyelerinin ses seviyelerini hissetmemize
yardimci olabilir: Tik tak eden bir ¢alar saatin sesi (1 metre mesafede) yaklagik 30
dB, normal bir konusmanin sesi yaklagik 60 dB, yoldan gegen bir otobiisiin sesi
yaklagik 80 dB, havali bir matkap 100 dB ve bir jet ugaginin sesi 120 dB'dir.

Yiiksek hacim seviyelerinin 6nemli olumsuz etkileri olabilir:

e  Insanlar sadece 40 dB'de bile konsantre olmada sorun yasayabilirler

e 60 dB'nin iizerindeki ses seviyeleri uzun siireli maruziyetin ardindan 1sitma
hasarina neden olabilir
Kardiyovaskiiler hastalik riski 65+ dB'nin lizerindeki siirekli diizeylerde artar
120 dB'nin iizerinde ise kisa bir siire sonra isitme kayb1 meydana gelebilir.

3a. Programlama gorevi 2'deki (veya deneysel gorev 1'deki) programinizin
goriintiisline ses seviyesini (dB cinsinden) gosterecek bir 6lgek ekleyin.

3b. Kameradaki mikrofon, alinan ses seviyesini dB olarak gosterecektir. Ses
6l¢iimiinii ve gosterimini Blockly programiniza ekleyin.

3c. Kirmiz1 LED'in yanip sonmesi gereken bir esik degeri tanimlaym.
Programinizi buna gore genisletin.
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TASARIM GOREV cOzUM
gﬁg loT Model igin Verilen Coziimler

Céoziim sayfasi - I¢ mekan iklimi (Gorev -2)

Programlama gorevleri

Sensor ve aktiiatorlerin yapilandirilmast:

Environmental sensor
Microphone

5
a
=
B
&
a
~
]
£
5
2
5}

Servomotor

1. i¢ mekan iklim degerlerinin 6l¢iilmesi
la. TXT goriintiistiniin yapilandirilmasi:

o R {4?‘ | ‘e,i Ll ‘a;l 10,130 |49, Hc‘ | H: | 9o, | 220

E

0

Width: — 200 =+ px

Indoor Climate

Height: == 20 = px

or|

&

Humidity: - %

x: = 20 =+ px

y: = | 100 | =+ |px
— o o
s Temperature: - °C =
o a a

Name : temperature

w o A Q@ b

obi| ! o] o] 1 lohy| 1!

Text : Temperature: - °C

TXT'de goriintiilemeyi yapilandirma
1b. Program (6rnek):

program start
repeat forever
do set to get environmental sensor temperature
set to get environmental sensor humidity
set label (GO RM text  + = createtextwith [Tt
m with n decimals m
“gm”
set label [y e e Rdl text  *+ = create textwith »

YRR with Bl decimals

waitu n

10T Indoor Climate.ft
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2. Hava kalitesinin ol¢iilmesi

2a. TXT goriintiisiiniin yapilandirilmast:

‘c‘ | ‘:: 40 89 20 Hc‘ | |-:(:‘ | "4:‘ 180 180 |00 [220

T
=
o ; ] T . Width: — 200 =+ px
Indoor Climate & Air Quality vagnts| =] 20 [ |
5
o - Humidity: - % [T 2 T4
@ — v — 140 + px
T - Temperature: - °C
A :‘{ Name :  air_quality
'ﬂ' = =] o =]
— - 8Air Quality: - B TXTLabe
= ittt vttt et int Sttt st e —————— a

0%l

Text : Air Quality: -

TXT'deki ekran1 genisletme

2b. Program (6rnek):

program start

repeat forever

[T air_quality = R{) get environmental sensor QR 4MBP{&N B air quality as m
set to get environmental sensor JRQM " NP{& B temperature

set to get environmental sensor humidity
set label (VLN text  + = create textwith ¢ [EMCH
m with n decimals
“m”»
set label [0S CIe 0 text  + — create textwith ¢ 22
m with §i§ decimals
17 -c B
set label IS AM text  + — create textwith ¢ &

10T Indoor Air_Quality.ft
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Deneysel gorevler
1. Parlakhk

Olgiilen degerler (direng/dlciilen aydinlatma diizeyi) bir elektronik tablolama
programi kullanilarak bir grafikte gdsterilmelidir (x: direng, y: aydinlatma diizeyi).

Direng degeri r, karakteristik egriden tiiretilen bir denklem kullanilarak yaklasik
olarak aydinlatma seviyesi i'ye doniistiiriilebilir. Ornegin Excel'de eklenen bir
egilim ¢izgisi i¢in gosterilen denklem asagidaki gibi olabilir (giin 15181 Sl¢iimlerine
dayanarak):

i=2-108 717

Lux (Ix) Direnc degerlerinin aydinl seviyesine donustaralmesi
y = 2E+08x 174
R?=0,9957

Direnc (Q)

Calisma istasyonu yonetmeligine gore bir caligma istasyonunun en az 500 Ix
aydinlatma seviyesine sahip olmasi gerekir; bu aym1 zamanda bir smif
ortamindaki ¢aligma istasyonu icin de iyi bir asgari gerekliliktir.

TXT goriintiisiiniin yapilandirilmasi:

il Ll “? Il ".‘/3 | 12? b b | ‘VTC‘ | ‘.?Cl | “%:\ | P P

7n
o :5, . r y T Width: — 200 =+ px
Climate, Air Quality & llluminance o =
3
3 Qe 5 0
-o Humidity: - % i =] 20 [+ ]p
@ = y:|=—| 180 |+ |px
T - Temperature: - °C
s =3 Name : illuminance
¥
= = Air Quality: -
= |a] Text : lluminance: - I
= s o e e e L 30 ] D T 8 0 a
® allluminance: - Ix u
= a a

TXT'deki goriintii ¢iktisini genigletme
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Program (6rnek): g
£ illuminance_threshold - [E38 500

repeat forever
do set [EEETITRM to = <= get photo resistor (LM MERM value
£ illuminance - [0 B 8

- B esistance -
L air_quality -~ K3 get environmental sensor air quality as m
LY temperature * [} get environmental sensor temperature
set to get environmental sensor humidity
iU iluminance |
do L setLED m

S A1) TXT M 07 - M off - |

set label [CICAM text  + = create textwith ¢ 22
{round - KUY 1 EECCIR humidity - |
“[m”
set label RIS eRM text  + — createtextwith ¢ 2
[EEEM wich [ decimals
“ »
set label m text * — createtextwith ¢ 2
set label [Vl text  + = create textwith ¢ [MNEIl >

{round - [ o EECTIEER illuminance - |

10T Illuminance.ft
2. CO2 trafik isiklan

2a. “Havalandirma endeksi” L, 100’e kadar bir degere sahip olmali, nem ve i¢
hava kalitesi degerlerinin her biri istenen hedef degere ulastiginda sifira esit
olmali ve nem ve i¢ hava kalitesi degerleri “Simdi havalandirin!” seviyesine
ulastiginda 100 olmalidir.

Hy hedef deger ve H; bagil nem igin esik deger (iist sinir) ve H dl¢iilen deger ise;
ve ayrica QO hedef deger ise, Q1 hava kalitesi i¢in esik deger (list sinir) ve Q
Olciilen TAQ degeri ise. O zaman, “havalandirma endeksi” L’yi su sekilde
tanimlayabiliriz:

H—-H -

L::( 0 , 9 Q°-3>-25

Hy —Hy Q11— Qo
Ornek hesaplama: Havalandirma sonrast bagil nem %30 ve IAQ 30 (hedef
degerler) olmasi gerekiyorsa ve esik degerleri (6rnegin sinifta havalandirma
olmadan 20 dakika sonra degerler) %55 ve %100 olarak tanimlanirsa, o zaman:

_(H—30+Q—30
~\ 25 70

3)-25
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Olgiilen degerleri (sicaklik, bagil nem ve hava kalitesi) goriintiilemek igin IoT
panosunun yapilandirilmasi:

B TXT4.0-F7Ru: Current temperature i 11 X B TXTL0-F7Ru: Current air humidity ionnox

20 = N

7.12022,004247506 712022, 004247806

B8 TXT4.0-F7Ru: Current air quality R+

IoT panosunun yapilandirmasi
2b/c. Program &zetleri (6rnek):

program start

2o air_quality_target value - [ERSY 30
203 humidity target value - KERS 30
2o air_quality range - [0

£54 humidity_range - K{] E

£ ventilation warning - K O |

execute function m in a thread

£ ventilation_index - {4 - [ humidity_target value - [+ [ humidity_range -

[air_quality - |- [ air_quality_target value - ="l air_uality_range - Ji> 3]

[ 25
W8] ventilation index | > - B{100]

(13 B ventilation_warning + (G 1 |
CEC R ventilation warning - [E 0
0]

SkGi] XTM 07 - Jon- |

else - setLen [RAAVECYAN FTEE

SN blink |

repeat forever

do *if ventilation_warning - || =- @4 1]

do\ & setLeD [RAAVICEEE [TEE

loT CO2 Signal Light
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3. Giriiltii

seviyesi

3a. TXT goriintiisiiniin yapilandirilmast:

B

0

4 @ b [

1

E =)

3

P 133 | “? Il ‘6? L1 ‘3:[ P ' PTC\ | “RC‘ | ;'?:‘\ | N PP

Width: — 80 4+ px

|
0z|

Climate, Air Quality & llluminance

Height: == 160 == px

or,

3 T30 -
ApmansEE 30

Humidity: - % Ei = 10 [
- 100:0 == y: — 60 4+ px
*  Temperature:-°C | o,
?‘ i Name : loudness
= L 5 v e e o
- Air Quality: - — :
3 400 —— Minor tickmark count :  — 1 =+
3 lIIuminance: Al |X 20.0 Tickmark stepsize: == 20 ==

orientation: (O) horizontal

B L a a @ vertical

TXT goriintiisiinii bir ses 6l¢egi ekleyerek genisletme

3c. Ornegin ses seviyesi igin sinir deger olarak 70 dB segilebilir.

program start
£ illuminance threshold -]
B loudness threshold - [E38 70

vironmental sensor [EGMINFIREN a
ronmental sensor [ERYNEIR}

1 loudness - [ loudness -

AT blink |
repeat forever
L8] loudness warning - | - &1}
do| & setLeo UIVETEN [OXE
waic 2“0

i T v 05 Joff |

IoT Loudness.ft
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loT Model igin Ogrenme Hedefleri

Gorev 3: Alarm sistemi

Sensor istasyonu, farkl: tetikleyicilere (giiriiltii, hareket) tepki veren ve bir kamera
gortintiistinii bir web sunucusuna ileten gozetim kamerasina sahip bir alarm
sistemine donitistiiriiliir. Kamera, loT panosundan kontrol edilebilir.

Konular
o Bir kameranin ses ve uzaktan kontrolii (“pan-tilt kontrolii”)

o Hareket ve giiriiltii aktivasyonu

. Bir IoT sisteminin uzaktan kontrolii i¢in bir web sunucusunun kullanimi

Ogrenme hedefleri
o Enkoder motorlar1 araciligiyla hassas kontrol

. Fonksiyonlar1 kullanarak bir programin stirdiiriilebilir yapilandirilmasi

e  MQTT protokoliinii anlamak

Gerekli malzemeler

o Program gelistirme i¢in PC, lokal veya web arayiizii iizerinden.

e  Programi1 TXT4.0'a iletmek i¢in USB kablosu veya BLE veya WiFi
baglantisi.

o fischertechnik “Voice Control* app
e  Yardimci program “loT Test Dashboard Control.ft”

o Fischertechnik bulutundaki hesap (www.fischertechnik-cloud.com)
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http://www.fischertechnik-cloud.com/

Gorev 3: Alarm sistemi

Artik sensor istasyonunuzu bir alarm ve gozetleme istasyonuna doniistiireceksiniz:
Seslere ve hareketlere tepki vermeli ve loT panosunu kullanarak odayi izlemenize
olanak saglamalidur.

Model Kurulumu

IoT modeli iizerinde herhangi bir degisiklik yapmadan kullanabilirsiniz.

Programi test etmeden Once, kablolamanin kameray1 genis agida sola ve saga
cevirmeye yetecek kadar bosluk sagladigindan emin olmalisiniz.

Programlama gorevleri

1. Ev pozisyonu

Alarm sisteminizdeki kameranin once ana konuma getirilmesi gerekir. Bunu
yapmak i¢in, kameray1 ilgili tahrik motoruna goére yatay ve dikey olarak saat
yoniliniin tersine g¢evirmeniz gerekir; ta ki ilgili durdurma konumu sensorleri
etkinlestirilene kadar, bdylece kameranin tam konumunu bilirsiniz. Buradan,
kameray1 istediginiz ana konuma getirebilirsiniz.

la. Kameray1 yatay olarak one hizalamak i¢in kodlayici motorun ka¢ darbesi ile
kamera u¢ konumundan dikey olarak yukar1 dogru déndiiriilmelidir? Once disli
oranini kullanarak degeri belirleyin.

Daha sonra uygun bir Blockly programi kullanarak kameray1 dnce son konuma
gevirip, sonra yatay olarak hizalayarak sonucu deneysel olarak kontrol edin.

Not: Hatirlatma: Enkoder motoru eksen dontisii basina 63,9 darbe ¢ikisi verir.

1b. Kodlayict motorun kag¢ darbesi ile kamera u¢ konumundan yatay olarak saat
yoniinde dondiiriilmeli ki "diiz ileri" hizalansin? Degeri 6nce disli oranini
kullanarak belirleyin. Daha sonra, kameray1 énce u¢ konuma dondiiren ve sonra
One hizalayan uygun bir Blockly programi kullanarak sonucu deneysel olarak
kontrol edin.

Not: Doner halkanin 58 disi vardir.

le. Her iki programi, kamerayi her iki boyutta hizalayan bir fonksiyona birlestirin.
iki hareketi paralel olarak nasil yiiriitebilirsiniz?
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2. Kamera gozetimi

Gorev 1l'de, hava durumu istasyonunu her saniye web kamerasindan gosterge
paneline bir goriintii gonderecek sekilde programladiniz. Simdi oday1 ayni sekilde
kamerayla izleyebilirsiniz.

Programlama gorevi 1'den programinizi, panoya goriintii iletimi ekleyerek
genigletin. Panoda goriintiilenecek her saniye iletebileceginiz maksimum goriintii
sayisint belirleyin.

3. Giiriiltii aktivasyonu

Giivenlik personeli, higbir seyin olmadigi ekranlari siirekli izlemek zorunda
kalirsa yorgun diisebilir. Bu nedenle, goriintii iletimi yalnizca mikrofon alisilmadik
bir giiriiltii kaydettiginde baslamalidir.

3a. Oncelikle, basit bir Blockly programi kullanarak odadaki "normal" giiriiltii
seviyesini test edin. Degerleri TXT'de goriintiileyin. Ardindan, goriintii iletiminin
baslamasi gereken uygun bir esik degeri ayarlayin.

Not: Mikrofon i¢in Blockly komutu dlgiilen ses seviyesini size desibel (dB)
cinsinden gosterecektir.

3b. Tanimladigimiz giiriiltii seviyesi esik degeri asildiginda her saniye kamera
goriintiisiinii iletmeye baglayan bir Blockly programi yazin. EZer her sey bir
dakikadan fazla sessiz kalirsa, goriintii iletimi durmalidir.

4. Hareket algilama

Ayrica kamera gozetimini odadaki bir hareketle etkinlestirilecek sekilde
ayarlayabilirsiniz. Bu amagla kamera hareket algilamay1 yapilandirin.

4a. Blockly programinizi, hareket algilandiginda gorlinti iletimi de
etkinlestirilecek sekilde programlama gorevi 3'ten genisletin.

4b. Kamera aktif oldugunda kirmizi LED'in de yanip sonmesi gerekir.
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Deneysel gorevler
1. Ses kontrolii

Kamera artik odanin daha biiylik bir bdliimiinii izleyebilmesi i¢in sesli komutlar
kullanilarak kontrol edilmelidir. Bunu yapmak icin, Apple uygulama
magazasindan (iOS i¢in) veya Google Play magazasindan (Android i¢in) “Voice
Control” uygulamasini indirin ve TXT 4.0'a baglayin.

WiFi iizerinden baglanti: TXT 4.0 Kontrol Cihazi ve cihaz (akilli telefon veya
tablet) aynm1 WiFi yonlendiricisine bagli olmalidir. Yonlendirici ayrica cihazlar
arasinda iletisime izin vermelidir. Uygulamanin baglanmasi gereken TXT 4.0'in IP
adresi daha sonra "Bilgi" / "WiFi" altindaki dokunmatik ekran meniisii iizerinden
sorgulanabilir.

o WiFi AP iizerinden baglanti: “WiFi” yerine, “Ayarlar” / “Ag” altinda TXT
4.0'da “Erisim Noktas1” segenegi etkinlestirilebilir. Ardindan, akilli telefon
dogrudan denetleyiciye baglanabilir. WiFi baglantist i¢in gereken WPA2
anahtari, “Erisim Noktasi” altinda TXT meniisiinde mevcuttur (orada da
degistirilebilir ve devre dis1 birakilabilir).

. Uygulamay1r Kontrol Unitesine bagladigimizda, sesli komutlar Kontrol
Unitesine metin biciminde iletilir ve asagidaki olay fonksiyonunu kullanarak
bunlar1 analiz edebilirsiniz:

on command received: text

print  text

la. Saga, sola, yukar1 ve asagi doniis icin islevler yazin. Ses tanima hafif bir
gecikmeyle tepki verdiginden, her erisildiginde kameray1 bir parametre olarak
iletilen bir aciyla dondiirmek mantiklidir.

Asagidakileri goz oniinde bulundurun: Kameranin ¢ok fazla donmesini nasil
Onleyebilirsiniz?

1b. Kamera kontrolii i¢in uygun ses komutlarini segin. Alt gorev la'daki kontrol
fonksiyonlarini programlama gorevi 4'teki programiniza ekleyin.

Simdi, sesli komutlariniz1 kullanarak kameray1 kontrol edin. Kameranin ¢ok fazla
dénmediginden emin olun.
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2. Bulut panosunu kullanarak kameray1 kontrol etme

Ayrica fischertechnik bulutundaki IoT panosunu kullanarak kameray:r kontrol
edebilirsiniz.

Bunu yapmak i¢in IoT sunucusuna baglandiktan sonra asagidaki fonksiyonu
kullanarak TXT'yi “MQTT abonesi” olarak kaydetmeniz gerekir:

fischertechnik cloud subscribe to PRV {7AS»(ileILeY/e1 1V

2a. Daha sonra fare ile tikladigimiz komutu asagidaki test programi ile
okuyabilirsiniz:

program start python imports

fischertechnik cloud connect

wait until is connected to fischertechnik cloud

repeat forever

fischertechnik cloud subscribe to PJYVASSVASSAals EILeV)

*if  not text is empty

do python code RS log cmd |

print  *+ = createtextwith [ >

message = json.loads(message)
cmd = message['cmd']
if 'degree' in message:
degree_per_turn = message['degree']

degree_per_turn -

IoT Test Dashboard Control ft

2b. Deneysel gorev 1'deki kontrol komutlarina ek olarak, kamerayr ana konuma
tagimak i¢in tasarlanmig bir komut ve motorlart hemen durduran bir komut da var.
Kontrol komutlarini buna goére ekleyin.

2¢. Artik kamera ses kontroliinii, gosterge paneli {izerinden kontrolle
degistirebilirsiniz.
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TASARIM GOREV cOzUM
(8,\ loT Model icin Verilen Géziimler

Coziim sayfasi — Alarm Sistemi (Gorev -3)

Programlama gorevleri

Sensor ve aktiiatorlerin yapilandirilmast:

Mini switch
Microphone

usB1_2 - [

cIic

%
=

Counter / Dig\tal |

Deneysel gorev 2'yi ¢ozmek icin “Ses Kontroli” uygulamasi (i0S veya Android
icin) gereklidir. Ses tanima i¢in uygulama internete bagli olmali ve Kontrol
Unitesine (Bluetooth veya WiFi iizerinden) bagli olmalidir.

1. Ev pozisyonu

1a. Motor ekseninin her doniisii, solucanin bir doniisiine karsilik gelir ve solucanin
her doniisii Z30'u bir dis kadar dondiiriir. Bu nedenle, Z30'u 90° dondiirmek i¢in
motor ekseninin 30/4 doniisii gerekir. Bu, (eksenel doniis basina 63,9 kodlayict
darbesinde)

63.9
30- 7 - 479.25

Kodlayict darbeleri (veya ac1 derecesi basina 5.325 darbe).

Gergekte, son konum anahtar1 g¢eyrek turdan sonra tam olarak tetiklenmez;
kameranin sadece 78° dondiiriilmesi gerekir. Bu, 78/90-479.25=415.35 kodlayict
darbesine karsilik gelir.

. program start
Program (6rnek): Y e g PR
+ set motor [cow - BN 512 |
wait until is mini switch m
+ set motor Bl speed - BR
step size m with m decimals
<~ |

wait until has motor g @MY PES reached position

IoT Init Camera_Tilt.ft
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1b. Doner halka 58 dise sahiptir; bu nedenle 90° doniis, motor ekseninin 58/4
doniislint gerektirir. Bu,

63.9
58 S 926.55

Kodlayict darbeleri (veya ag1 derecesi basina 10.295 darbe).

Burada da son konum anahtar1 sadece 90° doniisten sonra tetiklenmez, yaklasik
3°'de tetiklenir; kameranin sadece yaklasik 87° dondiiriilmesi gerekir. Bu
87/90-926.55=895.67 kodlayic1 darbesine karsilik gelir.

Program (6rnek):

program start

G4 impulses_per_degree_pan -

+ set motor BBl speed - BH
wait until is mini switch closed " |
i set motor EBB speed BB
stepsize  [EVETRM with [ decimals
< ]

wait until has motor gR MY N B8 reached position

IoT Init Camera_Pan.ft

le. Her iki program birlestirildiginde, iki hareket paralel olarak
gergeklestirilebilir ve boylece baslatma siiresi dnemli dlglide kisaltilabilir.
Bunun icin iki olas1 ¢bziim vardir: iki islevi paralel is parcaciklari olarak
yiiriitmek veya bunlar1 tek bir isleve entegre etmek.

Program ¢6ziim yontemi A — bir fonksiyon (6rnek):

gLCIL Init Camera |
+ set motor EANVAIEN 8 speed  BH)

+ set motor 8 speed - BH)
repeat m EuIIRida TXT_M_I1 + 8 open *
or- | e TXT_M_12 -l open -
do * if AN T TXT_M_[1

do + stop motor

elsef - P—— ==

do + stop motor

+  setmotor [EAVAVERN TR speed - [BFY
stepsize  [ZITRM with [ decimals
el

impulses_per_degree_pan - I

+ LA G TXT_M_M2 - m S 512
step size with m decimals
[ x - [l impulses_per_degree_tilt -

wait until has motor GpqM" B B8 reached position

m has motor reached position
IloT Init Camera_A.ft
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Program ¢6ziim yontemi B — paralel is parcaciklari (6rnek):

program start
set LCI8) 10.205
set L8] 5325
execute function M (QERGICED]
execute function in a thread

repeat forever

+ define
+ set motor Bl speed - BH
wait until is mini switch m
+ set motor Bl speed - BA
stepsize  [EXTLRM with [ decimals (87|
(=~ |

wait until has motor Jrq@ MR8 reached position

+ define
+ set motor EXEl speed  BHY
wait until is mini switch m
+ set motor Bl speed  BA
stepsize  [EXLRM with ) decimals
7]

wait until has motor gy Q@Y N A8 reached position

IloT Init Camera_B.ft

2. Kamera gozetimi

Program (6rnek):

program start

194 impulses_per_degree_pan *

set L8] 5325

set BEfalto  “B”

execute function M [WERGIED]

execute function in a thread

fischertechnik cloud connect

wait until . is connected to fischertechnik cloud

repeat forever

do fischertechnik cloud publish text to format text P& {{"ts":"{","data":"{3"} »

+ - with  datetimestamp

on image QRO NVE:F NS change: event

[
£ snapshot - L3 "t convert image ®JVEREY to base64

IoT Surveillance Camera.ft
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3. Giiriiltii aktivasyonu

3a. TXT ekraninin yapilandirmasi (6rnek):

‘:‘ ' ‘:3‘ 40 &g ] % H:‘ | h:‘ | %0 0, e Ht\ |

i

o %. Width: — 200 =+ px
= Height : == 30 -+ px

3

& o o o
-o ]

— 8Volume: 0 dB ] x: =] 20 |4 |p
® T w = y: — 60 4+ px
T F Max.: 0 dB
N Name : | volume
¥ -

001

Text : Volume: 0dB

Goriintii yapilandirmast

Program (6rnek):

program start

do set [RIMLCEM to  [EIERE with [ decimals [ilegeT YN TXT_M_USB1_2 + RVl
setlabel [EMICERM text  + - createtextwith “[PICN” [ “ED)”

“m”

+ define J[J-AGELE]

print  + = create text with m “'” m

IoT Microphone_Level.ft
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3b. Ses esigi 70 dB olan program (6rnek):

program start

514 impulses_per_degree_pan -

set ] 5325
03 snapshot - KIS g

L chreshold -5
set L8] 60
set I8 0
set to  Timestamp u
execute function M in a thread
execute function in a thread

fischertechnik cloud connect

wait until is connected to fischertechnik cloud

repeat forever

do * if microphone [ IIS-FIPEN volume [ threshold - |
do | set BEfiAiuaM to  Timestamp Xl

524 surveillance_status ©  K(

(-- W1
do | fischertechnik cloud publish text to PRV A2l BT T e format text ®P&& {{"ts":"{}", "data":"{3"}} »

+ - with  datetimestamp

log_data

on image QLU RIS YN EN change: event

set to convert image ®J@vVent) to base64

WBCE LT log data |
print SN -CI RS M surveillance_status -

(RN with B decimals  ~ Timestamp X EX

1oT Surveillance_Camera_Noise_Detection.ft
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4. Hareket algilama

Hareket algilama, tiim kamera penceresi iizerinde tanimlanir. "Tolerans",
denetcide algilama hassasiyetini 0 ila 1 degerine ayarlamak icin kullanilabilir:

e :? | “? 1l ‘&Y [ ‘S? | HH Bt ”t\ | “?C\ | |.§:\ | ‘::P\ At 21 Z?C | ‘Z?C‘ ] Hc‘ |

Width: — 320 =+ p
Height: == 240 = p
—_ o =+ [p:
y::— o |+ p
Name : motion_detector
2
S Tol - 1 +

Hareket algilamayi1 yapilandirma

4a. Program 6zeti (0rnek):

on motion FullileTWs [T/ A8 detected: event

set to  Timestamp E

£ surveillance_status + [0 1)

IoT Surveillance Camera_Motion_Detection.ft

Bir hareket algilanirsa, bu durum algilama zamaniyla birlikte bir bayrakta
(“surveillance status”) kaydedilir.

4b. “Flash” fonksiyonu ana programin baslangicinda bir thread olarak
baslatilir:

+ define 14

repeat forever

do * if surveillance_status - § = @ 1)
R ANpY TXT M 05 fon- |

IoT Surveillance Camera_Motion Detection.ft
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Deneysel gorevler
1. Ses kontrolii

1a. Kontrol fonksiyonlar1 (6rnek):

+ define with:

— variable:
Sl slg TXT_M_M1 ~ m speed  [E)P2
step size m with ﬂ decimals

impulses_per_degree_pan - l

Wwait until has motor R gMY MY iR reached position

+ define with:
— variable:
+ set motor =Bl speed - BHA
step size m with m decimals

impulses_per_degree pan - |
= =

wait until has motor R @Y MYiB8 reached position

+ define with:
= variable:
+ set motor 8 speed BB
stepsize  [EITEEM with [ decimals

[ <~ [ impulses_per_degree_tilt -

wait until has motor g 4M" N\ PAM reached position

+ define with:
= variable:
set motor m speed m
stepsize  [ETERM with [ decimals

impulses_per_degree_tilt - l

wait until has motor Q48" " FAN reached position

IoT Camera_Motion Control.ft

Kameranin ¢ok fazla donmesini engellemenin en kolay yolu, hem yatay hem de
dikey yondeki doniis acisimi toplamda +90° ile smirlamaktir. Ana konumu
baslattiktan sonra her iki sapma agisin1 da 0° olarak ayarlarsaniz, programi kontrol
etmek kolaydir.
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1b. Program 6zeti: Kamera kontrolii (6rnek):

on command received: text

set Ul to  text
nee
i [command - | = - B links [l and ORI C i - W cegree per turn - < - Bl max.angle -
do turn_left with:
P Gezrec per |
i pan_angle ” LI oo angle - Tl degreeper_turn |
G e ommand - ] - - S rechts Bl and - ORI CTE T B cegree.per turn - L2 - 8| min_angle - |
do turn_right with:
(- degree_per_turn -
lpanancie LMY oo angie |~ Wl cegree per turn -
elseif = [command - | = - S hoch Felil and - IS0 B degree per turn - JL< " B maxangle - |

do turn_up with:

-2 degree_per_turn -

g [ oz per o
elseif =
[command - | = - S runter KB and - SOl r0 i W Gepree. per curn - W= -] min_angle - |

do turn_down with:
degree
. iange” IR i angie - |~ degree-per-turn—

1oT Surveillance_Camera_Voice Control ft

Asagidaki degiskenler ana programin baglangicinda baslatilir:

program start

29 impulses_per_degree_pan - 10.295
L9 impulses_per_degree_tilt - K{:J8 5.325 |

54 max_angle ~ RO

=14 min_angle - E0)

29 pan_angle - K&08 0 |

24 tilt_angle - K18 0

129 degree_per_turn - KGR 5 |

1oT Surveillance_Camera_Voice_Control.ft

Gerekirse maksimum ve minimum sapma acilar1 tasarima gore ayarlanmalidir
(kablolama aralig1).
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2. Bulut panosunu kullanarak kamerayi kontrol etme

Gosterge panelindeki kontrol diigmeleri “stop”, “home”, “relmove left”,
“relmove_right”, relmove up” ve “relmove down” komutlarini iletir. “relmove”
komutlar1 deneysel gorev 1'deki dort kontrol fonksiyonuna karsilik gelir. IoT
sunucusu tarafindan bir “derece” (2, 5, 10 veya 20°) degeri iletilirse, programda
belirtilen doniis acist ayarlanmalidir. “Home” komutu kameray1 ana konuma tasir;
“stop” komutu i¢in iki motoru durduran bir fonksiyon eklenmelidir.

Kontrol komutunun sorgusu deneysel gorev 1'in ¢oziimiinden alinabilir.

“stop_motors” fonksiyonu (0rnek):

*+ define
+ - stop motor FRqM AR
+ - stop motor QYN

IoT Surveillance Camera_Dashboard Control ft

Program 0zeti: Kamera kontrolii (6rnek):

fischertechnik cloud subscribe to ISR sTIEEILT/ TR : text
*if ot text is empty
do python code

message = json.loads(message)

cmd = message['cmd']

if 'degree' in message:
degree_per_turn = message['degree']

camera_control

ML camera_control
o
it [cma - | - 8 relmove ert Rl and I GFTCC 0TS W degree. per turn - WL < S| max_angle - |
do turn_left with:
LEEN degree per_turn - |
L4 pan_angle - KNS oo angle - | { degree_per_turn - |
e o - B eimove rine R ond MO o cegreeperturn - Lz BLmin_enele ]
do turn_right with:
degree
S Lparangie KIS o ongie - J seeree pertorn |
S e | - B reimove_up il | and O <]
do turn_up with:
LT degree per_turn - |
Ll it angle - KM cilc angle - [+~ [l degree per_turn - |
==
slsei [cma | - B reimove down [l and _ MEl:gie |- N egree per urn - [ = B{min angle |
do turn_down with:
LEEEE degree_per_turn - |
e luiconcie I e |- Jocree perom |

cseit = | e B, “ETT”

do  stop_motors.

IoT Surveillance_Camera_Dashboard Control ft
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