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Milli Egitim Bakanlig: tarafindan gelistirilen modller;

Talim ve Terbiye Kurulu Baskanligimin 02.06.2006 tarih ve 269 sayili Karart ile
onaylanan, Mesleki ve Teknik Egitim Okul ve Kurumlarinda kademeli olarak
yayginlastirilan 42 aan ve 192 daa ait gergeve Ogretim programlarinda
amaclanan mesleki yeterlikleri kazandirmaya yonelik gelistirilmis 6gretim
materyalleridir (Ders Notlaridhir).

Moddller, bireylere mesleki yeterlik kazandirmak ve bireysel Ggrenmeye
rehberlik etmek amaciyla 6grenme materyali olarak hazirlanmis, denenmek ve
gelistirilmek Uzere Mesleki ve Teknik Egitim Okul ve Kurumlarinda
uygulanmaya bagslanmgtir.

Moduller teknolojik gelismelere paralel olarak, amaglanan yeterligi
kazandirmak kosulu ile egitim 6gretim sirasinda gelistirilebilir ve yapilmast
Onerilen degisiklikler Bakanliktailgili birime bildirilir.

Orgiin ve yaygin egitim kurumlari, isletmeler ve kendi kendine mesleki yeterlik
kazanmak isteyen bireyler modullere internet Gzerinden ulasilabilirler.

Basilmis moddiller, egitim kurumlarinda dgrencilere Ucretsiz olarak dagitilir.

Moduller hichir sekilde ticari amacla kullamlamaz ve Ucret karsiliginda
satilamaz.
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ACIKLAMALAR

KOD 523EO0370
ALAN Endustriyel Otomasyon Teknolojileri
DAL/MESLEK Alan ortak
MODULUN ADI Mikrodenetleyici-6
Mikrodenetleyiciyi  PIC-C  dili ile programlama ve

MODULUN TANIMI

mikrodenetleyicili uygulama gelistirme becerisinin kazanildigi
O0grenme materyalidir.

SURE 40/32

ON KOSUL Mikrodenetleyici 5 modil iinii almis olmak.

YETERLIK Mikrodenetleyici devresi kurmak.
Gend Amag: Mikrodenetleyici devresini hatasiz olarak
kurabileceksiniz.Amaclar

MODUL UN AMACI 1. Mikrodenetleyici ile display Unitesini hatasiz olarak

yapabileceksiniz.
2. Mikrodenetleyici ile motor kontrol Unitesini hatasiz olarak
yapabileceksiniz.

EGITIM OGRETIM
ORTAMLARI VE

Ortam: Mikrobilgisayar |aboratuvari
Donamim: Bilgisayar, mikrodenetleyici programlama karti,
elektronik devre elemanlari, baski devre araglari, lehimleme

DONANIMLARI araclan.

Her faaliyetin sonunda 6l¢me sorular: ile dgrenme dizeyinizi
OLCME VE Olgeceksiniz. Arastirmalarla, grup caismalarn ve bireysel
DEGERLENDIRME | calismalarla ¢gretmen rehberliginde 6lgme ve degerlendirmeyi

gerceklestirebileceksiniz.




Sevgili Ogrenci,

Mikrodenetleyici Uygulamalari dersi Mikrodenetleyiciler 6 modUll ile endustriyel
otomasyon teknolojileri alamnda gerekli olan mikrodenetleyici andizi ve
mikrodenetleyicinin PIC-C dili ile programlanmasi, araylz devreleri ile iletisime yonelik
bilgi ve teknolojiye ait yeterlilikleri kazanacaksiniz.

GunlUk hayatta sikca karsilastigimuz mikrodenetleyici uygulamalarim daha anlasilir
bir sekilde kavrayabileceksiniz. Ayrica arayiz devrelerinde kullamlan elektronik devre
elemanlarim devre sekillerine gore kullanmay: dgreneceksiniz..

Bu modult basarili bir sekilde tamamlachgimizda endlstriyel otomasyon teknolojisi
adaninda, mikrodenetleyicilerle ve elektronik devre elemanlar: ile iliskili problemleri
¢Ozebileceksiniz.






OGRENME FAALIYETIi—1

( AMAC )

Mikrodenetleyici ile display Unitesini hatasiz olarak yapabileceksiniz.

(ARASTIRMA )

»  Cevrenizde mikrodenetleyici ile calisan makinalar ve cihazlarin c¢alisma
mantigin dgrenerek rapor halinde 6gretmeninize veriniz ve simif arkadaslarimz

ile paylasiniz.

1. MIKRODENETLEYICI ILE DISPLAY
KONTROLU

Mikrodenetleyici ile Led ve Nokta Matridi Display uygulamalarinda daha onceki
modullerde kullanilan PIC16f84 mikrodenetleyicis kullamlacaktir.

1.1. Devre Elemanlar:
Bu fadliyette;

7 Segment display

Nokta Matris display

PIC16f84 mikrodenetleyici
Osilator

Transistor(BC 547)

Sayic entegreleri(I1C)

Degisik direncler kullarlacaktir.

VVVYVVY

1.1.1. 7 Segment Display

Herhangi bir ortamda bulunan degerlerin ne oldugunu anlamak icin kullanilabilecek
araglardandir.  Kullandigimiz degerlerin nasil isledigini bu tir gostergeler sayesinde
gorebiliriz. 7 segment display ortak anotlu ve ortak katotlu olmak Gzere iki tiptir.



Sekil 1.1: 7 Segment display

> Icyaps

Gostergenin yapisinda 8 adet LED bulunur. Bunlar bir diizene konmustur. Anot ve
katot sisteminde bir kod ¢Ozlicl gibi davranarak bacaklarina gelen degerleri isler ve bize
istedigimiz degeri verir. Sekil 1.1'de ortak anotlu display gorilmektedir. Her segment ledine
lojik-0 uygulanarak 151k vermesi saglanabilir.

Yapisindaki LED'ler sirasi ileab ¢ d e f g ve noktadir. Bu ledlere uygun degerleri
yukleyerek heksadesimal sistemi sayilarinm elde edebiliriz.

a(Pinl) b(Pin10) c(Pin8) d(Pin6) e(Pin5 f(Pin2) g(Pin9)
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1 degeri ledin Vcc ye, 0 ise saseye baglh oldugunu gostermektedir.


http://tr.wikipedia.org/wiki/LED
http://tr.wikipedia.org/w/index.php?title=Kod_%C3%A7%C3%B6z%C3%BCc%C3%BC&action=edit

Ornegin: Ortak katot displayde F karakterini gormek icin, a-e-f-g ledlerinin 1s1k
vermesi gerekmektedir yani bu ledlerin enerjili olmasi gerekmektedir.

a
f b
g
e C
X
o — 0

Sekil 1.2: Displaydaki F karakteri

Display hilgisi X
Sinyal gonderilecek bit 0

g| f|le|d|c|b]|a
1

1.1.2. Nokta Matridli Display

Normal ledlerde kullanilan kaplama ve 11k veren kissmlarin gelismesi sonucu nokta
matrisli displayler ve hatta ¢cok renkli modelleri kullaniimaya baslamistir. Normal ledlerin
matris seklinde dizilmesi ile elde edilmis ¢oklu led grubuna nokta matridli display denir.
Sekil 1.3."de nokta matridli display gorilmektedir. Cogunlukla mesgj iletilmek, nimerik ve
alfantmerik karekterleri gorintulemek icin reklam panolarinda kullamlir.

Sekil 1.3: Dot matrix display

Sekil 1.4'de 5x7 lik ornek bir nokta matris baglanti yapisi ve Uzerindeki karekterlerin
aciklamalari verilmistir.
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Sekil 1.4: Dot-matrix led display i¢ yapist
FY M -20_5 7 1 A EG -1 _1- XXX
1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 1
1.Firma:FORY ARD
2.Digit Modu:M-Nokta Matris
3.Maod Sayisi
4.Kolon Sayisi
5.Satir Sayisi
6.Model Numarast
7.SUrme Modu:A. C. E. ... Satir katod kolonanot B.D. F. ...... Satir anot kolon
katod
8.Renk kodu
9.Y ansitic1 ylizey rengi
10.Segment epoxy rengi
11.0zel aygit
1.1.3. Osilator

Osilatér modelleri asagida verilmistir.

LP: Dusuk gug kristal ile(40KHz)
XT : Kristal / Resonator ile(0-10MHz)

HS: Yiksek hiz

kristali (4-10MH2)

RC : Direng / Kondansator ile(0-4MHz)



B

Seramik lrezenat('jr Kristal osilatér A

Dusik gug kristali
Sekil 1.5: Kristal cesitleri

<r[1 oscl
|

| - o1
| | I—
| PIC Tezanatdr | PIC
[ ’JT—:I
| osc2 0OSC2
N — L':
| I

c2

:

Sekil 1.6: Kristal verezenator in PIC’e baglantisi

Sekil 1.6'da goruldigl gibi XT, LP veya HS modeller kristal veya seramik
rezenattrler PIC mikroigslemcisinin OSCL/CLKIN ve OSC2/CLKOUT uglarina baglanirlar.

Mod Frekans osci/c1 oscz2/c2
LP 32kHz 68-100pF 68-100pF
200kHz 15-33pF 15-33pF
XT 100kHz 100-150pF 100-150pF
2.0MHz 15-33pF 15-33pF
4.0MHz 15-33pF 15-33pF
HS 4.0MHz 15-33pF 15-33pF
10.0MHz 15-33pF 15-33pF

Y ukaridaKristal osilator icin kondansator degerleri verilmistir.

Zamanin ¢ok hassas olmadigi durumlarda RC osilator kullanilarak maliyet dusurdldr.
RC osilator frekanst gerilim kaynagimn Ozelligine, direncin degerine, kondansatoriin
degerine ve islem ortamimn sicakligina baglidir. Buna ek olarak osilator frekanst normal
islem parametrelerine gore sapmalar gosterir. Bu sapma % 20 civarindadir. Direng degeri
4kohm'un atinda olan osilatér islemlerinde osilasyon sabit olmayabilir veya tamamen
durabilir. Cok yiksek degerde direncler ise (yaklasik 1Mohm), girultilye, neme ve sizmaya
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karst ¢ok hassadasir. Bu nedenle direng degerini 5 k-ohm ve 100k-ohm arasinda
kullanmlmalidir.

Her ne kadar osilatér bir kondansator baglanmadan calisabilir olsa bile gurdltiyu
gidermek ve sabitliligi saglamak icin 20pF degerinin Uzerindeki degerde bir kondansatoriin
kullanmimasi tavsiye edilir.

VDD

PIC

Sekil 1.7: RC osilator
1.1.4. Sayia Entegreleri (4017)

Bazi uygulamal arda siitiin taramaislemi 4017 onlu sayici entegresi ile yapilacaktir.

L
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Sekil 1.8: 4017 entegres

Saat darbes entegrenin 14 numaral1 ayagindan uygulamir. Var olan 10 gikistan sadece
bir tanesi H(High) digerleri ise L(low) konumundadhir. Anlatilan sekilde ¢ikis vermesi igin
entegrenin reset(15) ve CE(13) uglar1 L olmalidir. Entegrenin baslangica donmesi igin reset
girisi H yapilir ve IC resetlenir. Sekil 1.9'da gorilen zaman diyagramu ile bu durum daha iyi
anlasilabilir. Sekilde goruldugu gibi her ¢ikis siraylalojik-1 ol maktadir.



CLOCK pulses

output 0

output 1

output 2

output 3

output 4

output &

output &

output 7

output 8

gl
2

output 9

+10 output

Sekil 1.9: 4017 icin zaman diyagram



((UYGULAMA FAALIYETI )

> Kullamlan Arag ve Gerecler

PIC Programlayicit Devres 1
PIC16F84A Mikrodenetleyici

4 MHz kristal

22 pf Kondansat6r 2
4x470 Ohm, 2x10kOhm direng 6
Buton 2
BC547 transistor 4
Ortak katotlu 7 segment display 4

e

> Uygulama Devresi

Sekil 1.10: Uygulama faaliyeti devre semast

> Program

Asagidaki program bir PIC ile degisik bir IC kullanilmadan dort adet 7 segment
displayin sirilmesini saglar. Port_aile BC 547 transisttrleri tetiklenir, port_b ile displaylere
ait ledlere enerji saglamir. Programda program baglatildiktan sonra, 1. ledden baslayip 4. lede
kadar sirasiyla sifirdan dokuza kadar sayma islemi gerceklestirilir ve islem basa dondurdl Ur.

/I7 Segment display kullanarak, PIC yardimu ile O ile 9999 arasinda sayici Unites
yapilmasi
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#include <16f84.h> /I PIC'in 6zelliklerinin tammlanmas:
#USE DELAY ( CLOCK=4000000) // Osilator frekanst 4AMHz

#FUSES XT,NOWDT,PUT
#byte port_b=6 /I port_b nin TRIS B deki adresi
#byte port_a=5 /I port_anin TRIS A daki adresi

byte CONST LED_SAY[10] ={ 0x3f, 0x06, 0x5b, Ox4f,0x66, 0x6d, 0x7d, 0x07, Ox7f,
Ox6f };

io_set()
{
set_tris_a(0x10); Il port_a= giris
set_tris_b(0x00); I port_b = cikis
}
main()
{
io_set(); /'i/o port fonksiyonu
int syc,led;
port b=0;
port_ a=0;
While(1) //Sonsuz dongu
{
for(led=0;led<4;led++)
{
s=0x01<<led;
port_a=s;
for (syc=0;syc<10;syc++)
{
port b=LED_SAYI[syc];
DELAY_MS(1000);
}
a=0;
}
}
}

11



Islem Basamaklar:

Oneriler

> Sekil 1.10' daki baglantty: kurunuz.

> Devreyi Ogretmeninize kontrol
ettiriniz.

» Yukaridaki programi PIC C editiriinde
veya notepad’ de yazarak led _1.c olarak
kaydediniz.

» Dosyay: derleyiniz.

» Derlenen“led 1.hex” isimli dosyay1
herhangi bir yazdirma programi(IC-Prog
veya herhangi bir PIC programlayici) ile
PIC ayazdiriniz.

» Devreye enerji verip devre calismasim
gerceklestiriniz

» Devredeki displaylar siraile0dan 9'a
kadar sayarak bir sonraki displayin
saymasini saglayacak sekilde
programlanmustir.

» Yazdirma programu Uzerindeki Osilator
tipini XT olarak segebilirsiniz.

12




((UYGULAMA FAALIYETI )

> Kullamlan Arag ve Geregler

. PIC Programlayicit Devres 1
. PIC16F84A 1
o 4 MHz kristal 1
. 22 pf Kondansat6r 2
o 1kOhm direng 1
o 330 Ohm direng 12
° Buton 1
. 5x7 Nokta matriksli display 1
> Uygulama Devresi
i
lel I
— E—
(o, 1
T — —
' —
p R
—
— 1
-  E—
S E—
 E—
S E—
 —
IAOR

PIC16F24n

Sekil 1.11: Uygulama faaliyeti devre semast
> Program
/IAsagidaki program 5X7 lik nokta matriksli displayde satirlart kaydiran bir
programdir.

//5X7 lik nokta matriksli display ve PIC mikrodenetleyicisi kullanarak tarama yontemi
ile karakter, say1 veya harf kaydirmasi
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#include<16f84.h>
#use delay(clock=4000000)
#fuses xt,nowdt,put

#byte port_b=6
#byte port_a=5
main()
{
inti;
set_tris_b(0);
set_tris_a(0);
port_b=0;
port_a=0;
while(1)
{
for(i=0;i<6;i++)
{
port_a=0x01<<i;
port_b=0x00;
delay_ms(500);
}
}
}

/IPIC'in 6z€lliklerinin tanimlanmast
/I Osilator frekanst 4AMHz

// port_b nin TRIS B deki adresi
/[ port_anin TRIS A daki adres

I port_b = cikis
/l port_a= giris

/I Sonsuz doéngu

Islem Basamaklari

Oneriler

» Sekil 1.11'deki baglantiyr kurunuz.

> Devreyi Ogretmeninize kontrol
ettiriniz.

» Yukaridaki programi PIC C editirinde
veya notepad’ de yazarak dot_1.c olarak
kaydediniz.

» Dosyay: derleyiniz.

» Derlenen” dot_1.hex” isimli dosyay1
herhangi bir yazdirma programi(lIC-Prog
veya herhangi bir PIC programlayici) ile
PIC e yazdiriniz.

» Devreye enerji verip devre ¢alismasin
gerceklestiriniz

» Yazdirma program Uzerindeki 6silator
tipini XT olarak segebilirsiniz.
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((UYGULAMA FAALIYETI )

> Kullamlan Arag ve Geregler

PIC Programlayicit Devres 1
PIC16F84A 1
4 MHz kristal 1
22 pf Kondansat6r 2
4017 Entegres 1
BC547 Transistor 5
1kOhm direng 1
330 Ohm direng 12
Buton 1
5x7 Nokta matriksli display 1

F2
ik

> Uygulama Devresi
1
2

C
b
C

bl GRT DOTMATRI

NODDLL=LEDMPX
PAC KAG B=MAT R I4-ET-50MMN

PICIEFELL

BCST

I/ 7 [T

Sekil 1.12: Uygulama faaliyeti devre semast

>  Program

/I “A” karakterini belli bir zaman ile ekranda kaydiran program.

15



/I Programda, devreye enerji verdiginizde “A” harfinin nokta matriksli display Uzerinde
kaydiginm goreceksiniz. Kaymaislemini 4017 entegresi saglamaktadhr.

#include<16f84.h>

#use del ay(clock=4000000)

#fuses xt,nowdt, put

#byte port_b=6

#byte port_a=5

byte const f[10]={ Ox3f,0x48,0x48,0x48,0x3f,0x00,0x00,0x00,0x00,0x00} ;
main()

{
inti,jk,d;
set_tris_b(0);
set_tris_a(0);
port_b=0;
port_a=0;
while(1)
{
for(i=1;i<11;i++)
{
for(d=0;d<25;d++)
{
for(j=1;j<i+1;j++)
{
port_b=f[i-j];
delay_ms(2);
port_a=0;
delay_ms(2);
port_a=0x01,
}
port_a=0x02;
}
port_a=0x02;
}
}
}

16




Islem Basamaklari

Oneriler

> Sekil 1.12' deki baglantyr kurunuz.

> Devreyi Ogretmeninize kontrol
ettiriniz.

» Yukaridaki programi PIC C editiriinde
veya notepad’ de yazarak dot_2.c olarak
kaydediniz.

» Dosyay: derleyiniz.

» Derlenen” dot_2.hex” isimli dosyay1
herhangi bir yazdirma programi(IC-Prog
veya herhangi bir PIC programlayici) ile
PIC e yazdiriniz.

» Devreye enerji verip devre calismasim
gerceklestiriniz

» Noktamatridli display Uzerinde harfler
kayacak sekilde programlanmustir.

» Yazdirma programu Uzerindeki Osilator
tipini XT olarak segebilirsiniz.

17




( 6LCME VE DEGERLENDIRME )

Asagidaki sorulara dogru veya yanhs olarak cevap veriniz

1.  Ortak Anot 7 segment displayde “a’ segmentinin 151k vermesi igin segmente 5V

uygulanmalidir. (.......... )
2. 5x7 dot-matrix displayde toplam 35 led vardir. (......... )
3. Dot-matrix led displaylar birden fazlarenk verehilirler.(.......... )

4.  Zamanmn ¢ok hassas oldugu durumlarda RC osilatér kullanilarak maliyet disrdl Or.

5. 4017 Entegresi nokta matrisli display verisini kaydirmak igin kullanilir. (........ )

DEGERLENDIRME

Cevaplarimizi cevap anahtar: ile karsilastirimz. Dogru cevap sayimzi belirleyerek
kendinizi degerlendiriniz. Yanlis cevap verdiginiz ya da cevap verirken tereddit yasadigimz
sorularlailgili konular: faaliyete geri donerek tekrar inceleyiniz.
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OGRENME FAALIYETI-2

AMAC

Mikrodenetleyici ile motor kontrol Unitesini hatasiz olarak yapabileceksiniz.

ARASTIRMA

> Cevrenizde mikroislemci ile ¢calisan makinalar ve motorlarin ¢alisma mantigin
Ogrenerek rapor halinde ogretmeninize veriniz ve simif arkadaglarimz ile

paylasiniz.

2. MIKRODENETLEYICIILE MOTOR
KONTROLU

Mikrodenetleyici ile motor siirme uygulamal arinda daha énceki modllerde PIC16f84
mikrodenetleyici pic assembler ile programlanmus idi. Bu kissmda adim ve dogru akim
motorlarint ¢aligtirmaileilgili uygulamalari pic-c dili ile yapacagiz.

2.1. Devre Elemanlari

Uygulamalarda kullamlacak devre elemanlari agagida verilmistir.

> Adim(Step) Motorlar
> Dogru akim motorlar
> Surdculer(Drivers)

2.1.1. Adim Motoru

Fircasiz DA motorlar: sinifina giren acim motorlari, binyesinde barindirdig: sargilara
sinyal uygulandiginda belli degerde hareket eden makinalardir. Bu motorlar yazicilar, klcuk
Olcekli CNC tezgahlari ve disket siriicl gibi yerlerde kullanilabilirler.

Normalde adim motorlart DC motorlara gére daha karmasik bir yapiya sahiptirler. Bu
nedenle hiz ve adim kontrol i istenmeyen yerlerde DA motorlar kullamlabilir. Y apacaginz
uygulama motor segiminde ¢ok 6nemlidir. Clnkid kullanacagimiz motoru secerken bazi
kriterleri bilmek durumundayiz. Bir adim motoru icin her sinyal uygulamsinda dénme
acisinin kag oldugu veya toplam kag sinyalde turunu tamamlayacagi énemli parametrelerdir.
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Sekil 2.1: Adim motoru

Donme acilari motorlann iizerinde yazilichr. Uzerinde ag1 degerleri yazili olmayan
motorlarin bir tam turu kag achmda tamamlacigi el ile sayilir. 360 derecelik agi, bir tam
turdaki adim sayisina bolundr ve her bir adimin kag derece oldugu tespit edilir. Bu deger
kiicUldikge motorun hassasiyeti artar.

Adim motorlarimin ug baglantilar: ile ilgili elimizde herhangi bir katalog yok ise,
uclarint bir kag 6lgme ile bulabiliriz. Uygulamalarda yogun olarak kullamlan adim
motorlarinda 5 veya 6 kablo disariya ¢ikarilir. 5 kablolu achm motorlarinda ortak ug tek iken
6 kablolu adim motorlarindaiki sarimigin iki ayr1 orta ug vardir. Uygulamada bu iki orta ug
birlestirilir ve ortak ug haline getirilir. Her iki ¢esit kablolamada da ¢alisma sistemi aymidir.
Ortak kablonun disinda kalan diger kablo uglarina uygun siralamada sinyaller uygulayarak
calistirthirlar. Sekil 2.2'de ortak ug “C” ile gosterilmistir.

b ‘ X
ki
o —
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V
~

Sekil 2.2: Adim motorunun i¢ yapisi

Adim motorunu istenilen yonde hareket ettirmek icin bobinlerinin dizilis siralarinin
dogru yapilmasi gerekir. 5 uglu adim motorlarinda bir ug(C) ortak ucgtur ve bu ug kaynagin
pozitif(+) ucuna baglamr. Bu ucu bulmak igin avometre ohm kademesinde iken 6lgiim
yapilir, tim uglar arasindaki direng degerleri esit ise bu ug ortak uctur. Ortak ug tespit
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edildikten sonra diger uclardan yapilan dlcimlerde ortak uca gore iki kat ylUksek deger
bulunur. Bundan sonra kalan diger dort uc deneme yanilma yontemi ile bulunur (sirasi ile

XY, XY Kablo baglantisi yanlis yapilir ise motor da dénme yerine bir titreme meydana
gelir. Ortak uca gli¢ kaynaginin (+) ucu yani motorun ¢alisma gerilimi uygulanir, diger dort
ucaise belirli siralarla negatif gerilim uygulanir. Donme meydana geliyor ise ug baglantilar:
dogrudur. Kisaca motoru saat yoniinde veya saat yoninin tersine dondirmek icin asagida

verilen tablodaki durum uygulanmir(Sekil 2.3). Bu sekil bir fazl1 ¢calisma olarak isimlendirilir.

e
] —SF Jfcam
Y - 7
X
XY |X|Y XY | X|Y
glo|1]1]1 gf 1110
g[1]o]1]1 s |1]1]o0]1
S 1101 = 1011
1]/ 1] 11|0 1ol 111

Sekil 2.3: Adim motorunun bir fazl stir ilmesi

Adim motorlart bir fazli, iki fazli ve bir-iki fazli olarak surtldrler. Sekil 2.3'te
anlattiginuz sistem adim motorlarinin bir fazli ¢alistirilmasina ornektir. Sekil 2.4'te iki fazl
ve Sekil 2.5'te bir-iki fazli sirmeye ait bilgiler gorulmektedir.

N [ X

XN

QEACINEI AL I LI
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Saat yoninin tersi
yonde

O O

O |H|H|O

Saat yoninde

Sekil 2.4: Adim motorunun iki fazl siirilmes
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Sekil 2.5a: Adim motorunun bir-iki fazl sirdlmesi
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Saat yonunin tersi yonde

o

o

o

o

i

Saat yoniinde

Sexil

2.5b: Adim motorunun bir-iki fazly siir ilmesi
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Adim motoru PIC cikisina baglanan transistérlerle veya bunlarin toplu olarak
bulundugu entegrelerle slrllebilir. Ornek olarak ULN2803 entegresi ile bu islemi cok
rahatlikla gergeklestirebiliriz.

|
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Sekil 2.6: ULN2803 entegres

ULN2803 entegresi birbirinden bagimsiz 7 darligton NPN transistor ve katotlari ortak
bagli koruma diyotlarindan olusur. Giris uclarina verilen gerilimi terder. Giristeki 1ojik-1
bilgis ile ¢ikisindalojik-0, giristeki 10jik-0 bilgisi ile ¢ikisindalojik-1 bilgisi Uretir.

2.1.2. Dogru Akim Motoru

Dogru akim motoru (DC motor) uclarina uygulanan DC gerilim ile calisir. Bu
gerilimin degeri ve yonu degistirilerek motorun hizi ve yoni degistirilebilir. Gerilim degeri
yukseldikce devir sayisi artar, devir yoni icin besleme uclari yer degistirilir. Motorlar
calistirma(stirme) islemi uygun transistor veya FET ' ler ile yapil abilir.

Motor gerilimi Motor gerilimi

—_—

—_—r
) diyod s
£
M M
PIC 1k PIC
port port
20k

Sekil 2.7: DC motoru siirme yontemleri
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DC motorun devir yonint degistirmek icin Sekil 2.8'deki “H koprist yontemi”

uygulanir.
Motor gerilimi Motor gerilimi Motor gerilimi Motor gerilimi
T T T T
Sig o152 Sif o152 S1¢ Js2 slg ol S2
3, o154 SB[ J$4 S3 oS4 S3f ]S4
777 777 77 777
(a) Bosta (b) Saat yoniinde (¢) Saat yéninin tersi (d) Fren

Sekil 2.8: H kopr st yontemi

Yukaridaki S anahtarlarinin yerine transistor kullanmlirsa Sekil 2.9'daki devir yonu
degistirme devresi elde edilmis olur.

S1 |S2 |S3 |4 |Aciklama

TR1 | TR2 | TR3 | TR4
OFF | OFF | OFF | OFF | Bosta
TR3 TR4 |ON | OFF | OFF | ON | Saat y6nunde

OFF | ON | ON | OFF | Saat yonu tersi
OFF | OFF | ON | ON | Tutma( Fren)

Sekil 2.9: Transistorle yapilnis H koprUsi devresi

Yukandaki H kopri devresini veren tam kopr motor siriculeri mevcuttur. Bu
entegrelerle DC motoru ¢ok rahatlikla saat yoniinde, saat yonintn tersinde, bosta ve fren
durumunda kontrol edebiliriz. internetten “Bridge drivers’ veya “H bridge Drivers’ olarak
aratildiginda bir ¢cok motor slriicii entegresi bulanabilir. Bunlardan bir tanesi de Sekil
2.10'da gosterilen TA7257P entegresidir. Ortalama ¢ikis akimi 1,5A maksimum akim degeri
ise 4,5A’ dir. Entegrenin input1 ve input2 uclarint mikrodenetleyici ile kontrol ederek motoru
ileri, geri, bosta ve fren durumunda calistirabiliriz.

Sekil 2.10: TA7257 Motor Sirlcu Entegres
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Vcc

7 6
— Vs
N
o 5 kontrol 3
Giris O Cikisl
Cikis2
Ist koruma
!
Asin akim koruma ! | GND
Sekil 2.11: TA7257P igin blok diyagram
PIN No. | Sembol | Fonksiyon Agiklamast
1 IN1 | Giris ucu
2 IN2 | Giris ucu
3 OUT1 | Cikig ucu
4 GND | Toprak ucu
5 OUT2 | Cikig ucu
6 Vs | SOrlcusi igin gerilim ucu
7 Vce | Beslemeigin gerilim ucu
Sekil 2.12: TA7257P i¢in pin uclari
Giris1| Giris2| Cikis1 Cikis 2 Calisma sekli
1 1 H H Fren
0 1 L H Tleri
1 0 H L Geri
0 0 L L Bosta

Sekil 2.13: TA7257P'nin fonksiyonlari
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((UYGULAMA FAALIYETI

> Kullamlan Arag ve Gerecler

PIC Programlayici Devresi
PIC16F84A Mikrodenetleyici
4 MHz krista

22 pf Kondansator

10 kOhm direng

Buton

ULN2803 Entegresi

Step Motor

PR WWNR R R

> Uygulama Devresi

PIC1GFE4A

Sekil 2.14: Uygulama faaliyeti devre semast

> Program

Y ukaridaki devrede ULN2803'Uin 1, 2, 3 ve 4 numara uclarina PORTB'nin ilk dort
pini araciligi ile pozitif sinyaller uygulanmir. Adim motorunun ortak ucu gerilim kaynaginin
pozitif ucunabagl: oldugu icin motor donmeye baslar.

/IPIC16F84 ile Adim motorunu tek yonl U galistirmak

#include <16f84.h>

#fuses xt,noput,nowdt

#use delay(clock=4000000)
#byte port_a=5

#byte port_b=6
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io_set()

{
set_tris_b(0x00);
}
main()
{
io_set();
while(1)
{
port_b=1; delay ms(10);
port_b=2; delay _ms(10);
port_b=4; delay ms(10);
port_b=8; delay _ms(10);
}
}

islem Basamaklari

Oneriler

» Sekil 2.14'deki uygulama devresini
PIC16F84, ULN2803 ve adim motoru ile
kurunuz.

> Devreyi Ogretmeninize kontrol
ettiriniz.

» Yukarnidaki programi PIC C editériinde
veyanotepad’ de yazarak “step_1.c”
olarak kaydediniz.

» Dosyay: derleyiniz.

» Derlenen“step 1.hex " isimli dosyay:
herhangi bir yazdirma programi(IC-Prog
veya herhangi bir PIC programlayici) ile
PIC e yazdiriniz.

» Devreye enerji verip devre ¢alismasim
gergeklestiriniz

» Ayni devreyi degistirmeden motoru ters
yonde dondirme islemini gergeklestiriniz.

» Yazdirma programu Uzerindeki dsilator
tipini XT olarak segebilirsiniz.

» Bu uygulamamn sonunda achm
motorunu ¢ift faz ve yarim achm olarak da
calstirabilirsiniz.
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((UYGULAMA FAALIYETI

> Kullamlan Arag ve Gerecler

PIC Programlayici Devresi
PIC16F84A Mikrodenetleyici
4 MHz krista

22 pf Kondansator

10 kOhm direng

Buton

ULN2803 Entegresi

Step Motor

PR WWNR R R

> Uygulama Devresi

PIC1EFE4A

Sekil 2.15: Uygulama faaliyeti devre semasi

»  Program

Y ukaridaki devrede ULN2803'(in 1, 2, 3 ve 4 numaral1 uglarina PORTB' nin ilk dort
pini aracilig: ile pozitif sinyaller uygulanir. Motorun calismaya baslamas: icin PORTA’ya
bagl1 olan butonlara basildiginda motor donmeye baslar.

/IPIC16F84 ve ULN2803 ile Adim motorunu buton kontrolu ile tek yonl i galigtirmak

#include <16f84.h>

#fuses xt,noput,nowdt

#use delay(clock=4000000)
#byte port_a=5

#byte port_b=6
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io_set()
{
set_tris_a(0x1f);
set_tris_b(0x00);
}
main()
{
io_set();
while(1)
{
if(input(PIN_AQ)==0)
{
while(1)
{
port_b=1; delay_ms(10);
port_b=2; delay_ms(10);
port_b=4; delay_ms(10);
port_b=8; delay_ms(10);
}
}
}
}

Islem Basamaklar:

Oneriler

» Sekil 2.15' deki uygulama devresini
PIC16F84, ULN2803 ve adim motoru ile
kurunuz.

> Devreyi Ogretmeninize kontrol
ettiriniz.

» Yukaridaki program PIC C editoriinde
veya notepad’ de yazarak “step 2.c”
olarak kaydediniz.

» Dosyay: derleyiniz.

» Derlenen “step_2.hex ” isimli dosyay1
herhangi bir yazdirma programi(IC-Prog
veya herhangi bir PIC programlayici) ile
PIC e yazdiriniz.

» Devreye enerji verip devre ¢alismasin
gerceklestiriniz

» Ayni devreyi degistirmeden motoru ters
yonde dondirme islemini gergeklestiriniz.

» Yazdirma programu Uzerindeki dsilator
tipini XT olarak segebilirsiniz.

» Bu uygulamamn sonunda achm
motorunu boton kontrollt olarak cift faz ve
yarim acim olarak calistirabilirsiniz.
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( 6LCME VE DEGERLENDIRME )

Asagidaki sorulara dogru veya yanhs olarak cevap veriniz
1 Adim motorlar: geri besleme olmadan istenildigi agida dondurulebilir. (.......... )
2. Adim motorlarimin i¢ yapisinda firga ve kollektorler bulunur (......... )

3. Adim motorlarindan daha yiiksek bir tork isteniyorsatek fazli olarak calistirilir.

5. DC motorlarin devir yonu uygulanan gerilimin siddeti ile degistirilir.(........ )

DEGERLENDIRME
Cevaplarimizi cevap anahtar ile karsilastirimz. Dogru cevap sayimzi belirleyerek

kendinizi degerlendiriniz. Yanlis cevap verdiginiz ya da cevap verirken tereddit yasadiginiz
sorularlailgili konular: faaliyete geri donerek tekrar inceleyiniz.

30



MODUL DEGERLENDIRME

Modulde yaptiginiz uygulamal ar1 asagidaki tabloya gore degerlendiriniz.

Degerlendirme Olclitleri

Evet

Hayir

1. 7 Segment displayin uglarina uygulanacak kodlari
cikartabilir misiniz?

2. Noktamatris displayin ayak baglantilarinm ¢ikarabilir
misiniz?

Adim motorlarinin sarg: uglarini bulabilir misiniz?

AW

Adim motorlarin istediginiz ag1 degerine getirebilir
misiniz?

DC Motorlarin hizini degistirebilir misiniz?

oo

H koprisi ile DC motoru kontrol edebilir misiniz?

DEGERLENDIRME

Cevaplarimizin timi evet ise modll hedeflerine ulasmissimz demektir. Hayir

cevaplariniz var iseilgili 6grenme faaliyetlerini |Utfen tekrar ediniz.
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CEVAP ANAHTARLARI

OGRENME FAALIYETI-1'iN CEVAP ANAHTARI

a|bhjwiN|E
0|0|0|0|<

OGRENME FAALIYETIi-2’NiN CEVAP ANAHTARI

QR WIN|F-
<|o|<|<|o
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