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1-) Genel inceleme

1.1-) ESPcopter’in Dahili Ozellikleri:
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1.2-) ESPcopter Diigme ve Buton




1.2-)Pin Gikiglari ve Pervane yonleri

Pervaneler lizerinde bulunan harflere gore takilirken motorlar kablo renklerine gére
takilmalidir.

Motor konumlari:
Sol On: B — Kirmizi, Mavi Sag On: A - Siyah,

Sol Arka: A —Siyah, Sag Arka: B — Kirmizi, Mavi

ESPCOPTER DEVELOPMENT BOARD
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NOTES:
' Il POWER Il SP. FUNCTION(S) & Typ. pin current 8mA (Max. 12mA)
. 1/0 il Pl A For sleep mode, connect GPIO16 and
I ~pC [ PIN NUMBER EXT_RSTB. On wakeup, GPIO16 will output
CONTROL ~J\ pum LOW for system reset.
[u/sc A On boot/reset/wakeup, keep GPIO15 LOW

and GP102 HIGH.



1.3-)ESPcopter’l Nasil Sarj Edebilirim:

ESPcopter’l lizerinde buluann micro-usb ile sarj edebilirsiniz. ESPcopter’in sarj
olabilmesi igin tizerinde bulunan digmenin kapali konumda olmasi lazimdir.

Kirmizi Isik: Sarj oluyor

Yesil Isik: Full Sarj

2-) Yazilim:
2.1-) Arduino Kurulumu:
Arduino’nun sitesinden en son stirim{ini indirip bilgisayariniza kurunuz.

https://www.arduino.cc/en/Main/Software

Download the Arduino IDE

Windows Installer, for Windows XP and up
Windows 7IP file for non admin install

ARDUINO 1.8.8 Windows app Requires Win 810r10

The open-source Arduino Software (IDE) makes it easy to Get 5a
write code and upload it to the board. It runs on

Windows, Mac OS X, and Linux. The environment is Mac 0S X10.8 M inLi
written in Java and based on Processing and other open- =2 S CEN T =T
source software.

This software can be used with any Arduino board Linux 32 bits
Refer to the Cetting Started page for Installation Linux 64 bits

instructions Linux ARM

Release Notes
Source Code
Checksums (shaS12)

2.2-) Driver Kurulumu:

ESPcopter’in Bilgisayar tarafindan taninmasi icin driver yazilimini bilgisayariniza kurmaniz
gerekmektedir.

https://www.silabs.com/products/development-tools/software/usbh-to-uart-bridge-vcp-
drivers



https://www.arduino.cc/en/Main/Software
https://www.silabs.com/products/development-tools/software/usb-to-uart-bridge-vcp-drivers
https://www.silabs.com/products/development-tools/software/usb-to-uart-bridge-vcp-drivers

2.3-) ESP8266 Kiitiiphanesi

(Dosya> Segenekler).

Asagida bulunan linki ” Ek kartlar URL” (“Additional Board Manager URLs” text box:). Kismina
yapistirniz.

http://arduino.esp8266.com/stable/package_esp8266com_index.json

€5 sketch_aug07a | Arduino L6.5 l=e@ =

File Edt 5ketch Tools Help
Skatchbook location:
C:'\Users\user name \Dropbox \Work \Arduing E
Editor language: | System Default w» (reguires restart of Arduing)

Editor font size: |12
Shove verbose output during: || compilation || upload
Compiler warnings: Mong  w

@ Additional Boards Manager URLs |

Enter additional URLs, one for each row

‘.1‘:.1;];:;'.-’a.::".uir,c.:apﬂ.’:‘ﬁﬁ.l;cl:'r.;'a:utl-:.-‘pa:ka:-:_::pEzéﬁc:m_ind.:x.j:mnl

{ Bfun_index, joon [E |

Ok tusuna bastiktan sonra sirada board yikleme kismi var. Araglar > Kartlar > Kart
Yoneticisi(Tools > Boards > Boards Manager.). Adimlarini izleyiniz. Arama kismina ESP
yazdiktan sonra gelen secenekler arasinda esp8266 by ESP8266 Community secenecegini
goreceksiniz. 2.5.0 versiyonunu indiriniz.



T T——N ==

Intal i686 Boards by Imtal
Boards included in this peckage:
Edison.

BMore info

AMEL-Tech Boards by AMEL Technology
Boards included in this package:
SmartEverything Fox.

Snline help

Bore info

espA266 by ESPE266 Community

Boards included in this package:

Ganeric ESPE266 Module, Olimex MOD-WIFI-ESPE266(-DEV). NedeMCU 0.9 (ESP-12 Module), NodeMCU 1.0 (ESP-12E Moduls). E
Adafruit HUZZAH ESPE2EE (ESP-12), SweetPea ESP-210. i
Onlins help

Mers info

indirme islemi internet hiziniza gére 10 dk kadar sirebilir.
indirme islemi bittikten sonra Araglar sekmesinden NodeMCU 1.0 secenegini seciniz ve diger
ayarlari uygulayiniz.

& espcopterlst - FlightControl.h | Arduino 1.8.8 (Windows Store 1.8.19.0)
File Edit Sketch Tools Help

Auto Format Ctrl+T
Archive Sketch
Fix Encoding & Reload
Manage Libraries... Ctrl+Shift+l
Serial Monitor Ctrl+Shift+M
#include Serial Plotter Ctrl+Shift+L
WIFi101 / WIFININA Firmware Updater
unsigned
Board: "NodeMCU 1.0 (ESP-12E Module)" >
Upload Speed: "115200" >
unsigned CPU Freguency: "160 MHz" >
boolean Flash Size: "4M (1M SPIFFS)" >
Debug port: "Disabled” >
Debug Level: "None” >
float fa IwlP Variant: "v2 Lower Memory (no features)” >
float fa VTables: "Flash” >
volid F1i Exceptions: "Disabled” >
Erase Flash: "Only Sketch” >
) ) Port >
if ((micr Get Board Info ly on
tsbat =
. Programmer: "AVRISP mkll” >
//serial Burn Bootloader
if (analogRead (AU) *o6 3000 ) {

batteryCount = batteryCount +1;

lelse |



ESPcopter kiitiiphanesinin indirilmesi:

internet sitesi (izerinden en son yayinlanan siiriimi indiriniz.

http://espcopter.com/code-release/

Code

Version 1.0.0 Beta - 13.03.2019

indirme islemi bittikten sonra zip dosyasini iki kez ¢ikartiniz ve “ESPcopter” dosyasini
(Dosyalar> Arduino>Kitliphane) dosyasi icerisine atiniz.

Ornekler béliimiinde ESPcopter’in érnek kodlarini géreceksiniz.

[oc) sketch_apr06a | Arduino 1.8.9 (Windows Store 1.8.21.0)
File Edit Sketch Tools Help
New Ctrl+N
Open... Ctrl+O
Open Recent >
Sketchbook >
Examples 3 A
Close Ctrl+W Temboo Tk
Save Ctrl+S EED ’

Save As..  Ctrl+Shift+5 Examples for NodeMCU 1.0 (ESP-12E Module)

ArduinoOTA

DNSServer

EEPROM

Preferences Ctrl+Comma ESP2266

ESP8266AVRISP

ESP8266HTTPClient

} ESP266httpUpdate
ESP8266HTTPUpdateServer
ESP8266LLMNR
ESP8266mDNS
ESP8266NetBIOS
ESP8266SSDP
ESP8266WebServer
ESP8266WiFi
ESP8266WiFiMesh
Ethernet(esp8266)
Hash
SD(esp8266)
Servo(esp8266)
SoftwareSerial
SPISlave
TFT_Touch_Shield_V2
Ticker
Wire

Page Setup  Ctrl+Shift+P
Print Cirl+P

atedly:
Quit Ctrl+Q

B Y Vv

Examples from Custom Libraries

ESPcopter Basics >
RemoteXY Remotes | ESPcopterRemoteXY

WebSockets RemoteXY_Ex 3 ESPcopterWebApp



http://espcopter.com/code-release/

ESPcopter standalone Code(Web APP)

#define REMOTE_WEB_APP
#include <espcopter.h>
void setup() {

mainSetup();

}

void loop() {

mainLoop();

}

Baglanti:

Yazilimlarin yiklenmesini yaptiktan sonra drone acik konuma getirin. Telefonunuz wifi
sekmesinde drone’nun ismini géreceksiniz.

WIFI_SSID “ESPcopter”
WIFI_PASSWORD “12345678”

Baglantiyi yaptiktan sonra telefonunuzdan herhangi bir web browser uygulamasini aginiz.
Arama satirina 192.168.4.1 yazip aratiniz.

eeeee yodafone TR & 20:46 %66 [l )

& 192.168.4.1 1]




Kumanda incelemesi:

Joistikler:
eeeee yodafone TR & 20:46 %66 ._
& 192.168.4.1 ]
= -
- =]
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Drone Yon Kontroli Sag - Sol Kontrolii
Buttonlar:
sesee yodafone TR + 20:46 %66 I
& 192.168.4.1

yone sabitler
\ \\ \\ *Kalibrason yapilmasi gereklidir

o= s
f

///) Drone'un yiksekligini otomatik

. olarak sabitler
\\\ /// *Yiiksekli sabitleme modiili gereklidir
. Drone'un batun(x,y,z) eksenlerde

ki hareketini sabitler
*Optik akig sensorii gereklidir




ESPcopter standalone Code(RemoteXY)

#define REMOTEXY_WIFI_SSID “ESPcopter_RemoteXY”
#define REMOTEXY_WIFI_PASSWORD “12345678”
#define REMOTE_XY_REMOTE
#include <espcopter.h> // library
void setup() {
mainSetup(); // main flying setup
}
void loop() {
mainLoop (); // main flying loop
}

Baglanti:

Yazilimlarin yiklenmesini yaptiktan sonra drone acik konuma getirin. Telefonunuz wifi
sekmesinde drone’nun ismini gbreceksiniz.

WIFI_SSID “RemoteXY”
WIFI_PASSWORD “12345678”

Baglantiyi yaptiktan sonra telefonunuzdan RemoteXY uygulamasini a¢iniz ve asagida
bulunan adimlari izleyiniz.

< New WiFi point device

Connect to Bluetooth Low Energy device

Connect to device through the cloud

server

RemoteXY < Add new device
— WiFipoint 2 FOR:ZSS POINT DEVICE YOU NEED GO i0S TTINGS AND
e Connect to WiFi access point device CHORK
Ethernet e
% Connect to Ethernet device by IP or URL Current WiFi network ESPcopter
* Bluetooth LE Port 6377



ilk baglanti yapildiktan sonra RemoteXY ekraninda ESPcopter adinda bir kisa yol olusacaktir.
Bu kisa yola basarak direk kumandaya girisi yapabilirsiniz.

RemoteXY & +

Drone kontrol ekrani otomatik otomatik olarak agilacaktir.




Kumanda incelemesi:

Joistikler:
Ag¢l sensoriiniin
referans noktasini
sifirlar
Motor Hiz & ISI;erj - (SBe:'i &
Drone Yon Kag t— Ic_)_
Kontrolu ontrolu

Telefonun Agli
sensoriini aktive
eder

Motor A¢-Kapa
Diigimesi

ESPcopter'den
gelen mesajlar

Ucus Modlan
Baglangi¢ Diigmesi : Gorevi yok

Drone'un yoniinii kalkis yaptigi yone sabitler : Kalibrasyon gerekli

Drone'un yiiksekligini otomatik olarak sabitler : Yiikseklik sabitleme modulii gerekli
Drone'un biitiin(x,y,z) eksenlerdeki hareketini sabitler : Optik akis sensoril gerekli
Mod B ve Mod C ikisi bir arada

Mod B ve Mod D ikisi bir arada



Bilgisayar ile Kontrol(Processing)

#define PROCESSING_WIFI_SSID “ESPcopter”
#define PROCESSING _WIFI_PASSWORD “12345678”
#define PROCESSING_REMOTE
#include <espcopter.h> // library
void setup() {

mainSetup(); // main flying setup
}
void loop() {
mainLoop (); // main flying loop
}

Baglanti:

Processing kodunu ESPcopter’e yikeledikten sonra  ESPcopter agik konumda iken
bilgisayariniz ile ESPcopter’i wiffi ile baglayiniz. Baglanti tamamlandiktan sonra “Connect”
tusana basarak ESPcopter’l bilgisayariniza baglayabilirsiniz

© Remotecopy - O X

Lps System
anchor_.1 =0
anchor.2 = 0
anchor_3 =0
anchor_3 = 0
tag_x =0
tag.y =0

TEXTVALUE







Trim Ayari:

Trim ayari drone’nun kalkista ve ucusta bir yone dogru surekli olarak gitmesi
durumunda yapilir. Cogu drone’da bu ayar kumanda lizerinde ki ayarlardan yapilir. ESPcopter
programlanabilir bir drone oldugu igin trim ayari yazilim yuklenerek degistrilebilir.

Trim ayari yapmak icin ucus kodu icerisine “setTrim” fonksiyonlarinin yazilmasi
yeterlidir. Fonksiyon iginde ki deger degistirerek drone’nunuz igin en uygun trim degerini
bulabilirsiniz. Optik flow modiliine ship olan ESPcopterler trim ayarini otomatik olarak
yapabilir. Optik flow modiiliine ship olamayan dronelar da bu ayar manuel olarak yapilmalidir.

setTrimRoll(x); // x degeri -500 / +500
setTrimPitch(x); // x degeri -500 / +500

setTrimYaw(x); // x degeri -2000/ +2000

Assagida bulunan gorsel setTrim ayarinin drone’nun (zerinde ki etkisinin yonlerini
gostermektedir. Ornegin, eger setTrimPitch(x); fonksiyonun daki x degeri artirirsaniz. Drone
ucarken 6ne dogru gitmeye basliyacaktir.

setTrimYaw(++);

setTrimPitch(++);

setTrimRoll(--); setTrimRoll(++)

setTrimPitch(--);




Kalibrasyon:

1- Kalibrasyonu Baslatma

ESPcopter’iilk cahstirdiginiz da anda kirmizi isik yanip sénecektir. Eger bu asamada ESPcopter’i
kapatirsaniz bir sonra ki agilista kalibrasyon algoritmasini baglatacaktir.

2- Soft Iron Manyetik Alan Kalibrasyonu:

ESPcopter’i agtiktan sonra etrafinda metal olmayan diz bir zemine koyunuz. Mavi isik
manyetik alan kalibrasyonun basladigini géstermektedir. Bu asamada ESPcopter’i oldugu
yerde iki tur cevirmeniz gerekmektedir.

‘When you see blue light,
rotate the ESPcopter two times

3- Hard Iron Manyetik Alan ve Gyro Kalibrasyonu :

Soft iron kalibrasyonunu yaptiktan sonra ESPcopter’in i1sig1 mor olcaktir. Bu asamdan sonra
ESPcopter’e dokunmayiniz. Motorlarini yerden havalanmayacak sekilde bir kag saniyeligine
calistiracaktir.




Ozel komutlar:
ESPcopter fonksiyonlar:

Bu liste de bulunan fonksiyonlar kullanilarak ESPcopte (izerinde bulunan led ve motorlar
kontrol edilebilir.

Fonksiyonun Yazilisi Aldigi degerler Gorevi
esp.redLed_Digital(); 0 - 1yada FALSE - TRUE Kirmizi ledi yakar yada
sondurar
esp.blueLed_Digital(); 0 - 1yada FALSE - TRUE Mavi ledi yakar yada
sondurdar.
esp.greenlLed_Digital(); 0 - 1yada FALSE - TRUE Yesil ledi yakar yada
sondurdar.
esp.redLed_Analog(); 0-255 Kirmizi ledi istenilen
parlakhkta yakar
esp.blueLed_Analog(); 0-255 Mavi ledi istenilen
parlakhkta yakar
esp.greenlLed_Analog(); 0-255 Yesil ledi istenilen
parlakhkta yakar
esp.motorFL_Analog(); 0-255 On sol motoru istenilen
glcte calistirir.
esp.motorFR_Analog(); 0-255 On sag motoru istenilen
glcte calistirir.
esp.motorRL_Analog(); 0-255 Arka sol motoru istenilen
glcte calistirir.
esp.motorRR_Analog(); 0-255 Arka sag motoru istenilen
glicte calistirir,

ESPcopter Kontrol Tanimlari:

Bu listede bulunan tanimlar kullanilarak ESPcopter’in kontrol yotemi degistirilebilir.
Bu listeden sadece bir tanim aktif edilmesi gerekmektedir.

Komutun Yazihisi Gorevi Cihaz

#define REMOTE_XY_REMOTE RemoteXY ile kontrol Telefon - Tablet
#define BLYNK BLYNK ile kontrol Telefon - Tablet
#define PROCESSING_REMOTE Processing ile kontrol bilgisayar
#define MQTT MQTT ile kontrol bilgisayar
#define REMOTE_WEB_APP Web uygulamasi ile kontrol | Telefon - Tablet
#define PPM_REMOTE PPM aliciile kontrol Uzaktan kumanda




ESPcopter Degisken Tanimlari:

Degiskenin Yaziligi Gorevi Aldig1 degerler

setTrimRoll(); X ekseninde ki hatayi -500 - 500
dizetir.

setTrimPitch(); Y ekseninde ki hatay -500 - 500
duzetir.

setTrimYaw(); Zekseninde ki hatayi diizetir. | -500 - 500

setArmControl(); Motor A¢-kapa false - true

setFlyMode_1(); Z eksen sabitlemeyi ag- kapa | false - true

setFlyMode_2(); Yikseklik sabitleme a¢- kapa | false - true

setFlyMode_3(); Optik akis modiili ile false - true
hareket sabitleme ac- kapa

landing(); inise gecer false - true

setMotorMax(); Maximum motor gliclinii 600-900

ayarla

getRX_throttle(); Motor gli¢ degeri 0 — (motorMax)

getRX_roll(); X ekseninde ki kumada -100: + 100
degeri

getRX_pitch(); Y ekseninde ki kumada -100: + 100
degeri

getRX_yaw(); Z ekseninde ki kumada -100: + 100

degeri

Otonom Ugus Komutlari:

Degiskenin Yazilisi

Gorevi

Aldigi degerler

takeOff(Y, T); Komut satiri bir kere Y: 200 - 1000 Yukseklik
¢alistiginda drone otomatik | degeri
olarak kalkis yapar. T: Ugus slresi

goforward(T); T Suresi boyunca drone ileri | T: Ugus siiresi
hareket eder .

goBack(T); T Siresi boyunca drone geri | T: Ugus sliresi
hareket eder.

goleft(T); T Siresi boyunca drone sola | T: Ugus sliresi
hareket eder.

goRight(T); T Suiresi boyunca drone sag | T: Ugus sliresi
hareket eder.

turnRight(D); D acisi kadar kendi D: donds acisi
cervesinde sag doner.

turnLeft(D); D acisi kadar kendi D: donds acisi
cervesinde sola doner.

delay_(T); Hareketler arasi bekleme T: Bekleme siresi

yapamaya yarar. Her




komuta arasina mutlaka
yazilmahdir

Land();

Otonom ugus yaziliminin
sonuna yazilmak
zorundadir.

Yiklseklik Sabitleme Moduli:

Degiskenin Yazilisi

Gorevi

Aldig1 degerler

setVI5310xControl (); vI5310x modll ag- kapa 0-1

setTargetOto(); vI5310x moduli ile yikseklik | 250 - 1000
sabitle

getOtoMeasure Drone’nun yikselik verisi 0- 1000

Buzzer Modili:

Degiskenin Yazilisi

Gorevi

Aldigi degerler

esp.buzzer();

0 -1 yada FALSE - TRUE

Buzzer moduliinu ¢ahstirir
yada kapatir.

Neopixel Modiilii:

Degiskenin Yazilisi

Gorevi

Aldigi degerler

#tdefine NeoPixel

Neopixel moduliini acip
kapatir

TANIM

ESPrainbow();

Gok kusag efekti yapar

Yok(Loop igine yazilir)

ESPsetPixel (x,r,g,b);

Modil Gzerinde ki her bir
ledi ayri ayri kullnmak igin
kullanilir.

X=1-12
R(KIRMIZ)= 0 - 255
G(Yesil)=0 - 255
B(Mavi)=0 - 255

ESPpixelShow();

Yapilan degisiklikleri
uygular.ESPsetPixel();
komutu ile birlikte kullanilir.

Optik Akis Modalii:

Degiskenin Yaziligi

Gorevi

Aldigi degerler

SetPointOpt[0]

Drone’nun harketini optic
akis sensorini kullarak set
eder. Eger bu deger sifira
esitlenirse drone x

-15 - +15




ekseninde sabit durur. +15
esitlenirse sag gider, -15 e
esitlenirse sola gider

SetPointOpt[1]

Drone’nun harketini optic
akis sensorini kullarak set
eder. Eger bu deger sifira
esitlenirse drone y eksenin
de sabit durur. +15
esitlenirse ileri gider, -15 e
esitlenirse geri gider

-15 - +15

gelen y ekseni akis verisi.

deltaCalX Optik akig sonsorinden Drone’nun yere gore hizina
gelen x ekseni akis verisi. bagli
deltaCalY Optik akis sonsorinden Drone’nun yere gore hizina

bagl

Coklu Mesafe Modiilii:

Degiskenin Yazilisi

Gorevi

Aldig1 degerler

#define HandControl El ile kontrol yada ¢arpisma | Tanim
#define AntiCollision Onleme sistemi

Distance_Y_1(); Y(+) ekseni mesafe verisi 50-1000
Distance_Y_0(); Y(-) ekseni mesafe verisi 50-1000
Distance_Y_1(); X(+) ekseni mesafe verisi 50-1000
Distance_Y_0(); X(-) ekseni mesafe verisi 50-1000

Diger Komutlar

Arduino ve ESP8266 kitiiphanesinde ki asagida ki listed bulunan komutlar hari¢ hepsi

kullanilabilir.

delay();

analogWrite();

Tone();




