Omer Cayirpunar - ODTU Robot Toplulugu

Ultrasonik Uzaklik SensériYapimi

Sekill : Ultrasonik sensorler kullandigim sumo rotlarim “Kara Murat” ve “Battal”

Gegen ayki yazimizda sumo robotlardan bah-
setmis ve bu robotlarin otonom olarak bulundugu
ortami algilayip kendi programi cercevesinde yo-
rumlayabilen ve tepki verebilen makineler oldu-
gundan soz etmistik. Bu ayki yazimizda ise yine
sumo robotlarda uzaklik algilayicisi olarak sikca
kullanilan ultrasonik sensérlerden bahsedecegiz.

Uzaklik dl¢timii geleneksel olarak bir cetvel ve-
ya metre yardimiyla kolaylikla gerceklesebilse de
son yillarda diger bir l¢im metodu olan ultraso-
nik ses dalgalariyla uzaklk dl¢limii popiilerlik ka-
zanmaya baglamistir.

Ultrasonik kelimesi ses tistii anlamina gelmek-
le birlikte kulaklarimizin duyabileceginden daha
yiiksek frekanslardaki ses dalgalarinin kullaniima-
si temeline dayanir. Dider bir deyisle de duyma si-
nirimiz olan 300 Hz - 14000 Hz araligindan daha
yiiksek frekansli sesler ultrasonik ses olarak nite-
lendirilir. Bu kadar yiiksek frekansli ses dalgalari-
nin kullanilmasinin nedeni ise bu dalgalarin olduk-
ca diizgiin ve dogrusal bir sekilde ilerlemeleri, ta-
sididi enerjinin yiiksek olusu ve sert yiizeyli nesne-
lerden kolaylikla yansimalaridir.
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Sekil 2 : 6Ig[im icin kurulan diizenek
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Ultrasonik uzaklik olciimii ise su sekilde ger-
ceklesir: Oncelikle yiiksek frekansli bir ses dalgasi
gonderilir ve ses dalgasinin karsidaki nesneden
yanslyip geri gelmesine kadar olan siire olgiiliir.
Bu siirenin sesin o ortamdaki birim hiziyla (Hava
icerisinde 344m/sn) carpilmasiyla da sesin kat et-
tigi yolun uzunlugu tespit edilir. Bu uzunlugun ya-
risi da bize o nesnenin uzakligini verir.

GG

Sekil 3 : Ultrasonik uzaklik dl¢iimiinde kullanilan
40 Khz lik alici ve verici sensor ciftleri

Artik toplulugumuzun tasarlamis oldugu “sen-
sonic” adh ultrasonik uzaklik sensoriiniin yapimi-
na gegebiliriz. Yapacagimiz bu sensorde sekil 3’de
goriilen 40 Khz lik ultrasonik alici verici ciftlerini
kullandik. Bu algilayicilar kullanmadan énce han-
gisinin verici hangisinin alict oldugunu belirlemek
oldukca 6nemli. Bu konuda algilayic iizerinde ya-
zih olan kodlar bize yardima olabilir. Genellikle
T(Transmitter) harfiyle baslayan verici ve R(Recei-
ver) harfiyle baslayan alici olmaktadir.

Sekil 4’te tasarlamis oldugumuz uzaklik algila-
yicl sensoriimiiziin devre semasi gorilmektedir.
Devremizi tasarlarken piyasada bulunabilen devre
elemanlarini kullanmaya ozellikle 6zen gosterdik.
Fakat ultarasonik alici-verici ciftlerini bulmakta
zorlanirsaniz biiyiik sehirlerdeki elektronik malze-
me diikkanlarindan bu malzemeleri temin edebilir-
siniz.

Verilen semada kullanilan elemanlar:
40 KHz lik Ultrasonik Alici - Verici

16F628A 4 MHz 1 Adet
2*16 HD44780 uyumlu

LCD display LM358 1 Adet
LM393 1 Adet
NE555 1 Adet
1 K Ohm’luk direng 2 Adet
10 K Ohm’luk direng 5 Adet
100 K Ohm’luk direng 2 Adet
1 M Ohm’luk direng 1 Adet
22 K Ohm’luk direng 1 Adet
27 K Ohm’luk diren¢ 1 Adet
390 Ohm’luk direng 1 Adet
4.7 uF’lik kondansator 1 Adet
100 nF’lik kondansator 3 Adet
4.7 nF’lik kondansator 1 Adet
1.5 nF’lik kondansator 1 Adet
100 K Ohm’luk potansiyometre 1 Adet
3 mm LED 1 Adet
8’lik DIP soket 3 Adet

Devrenin Calisma Prensibi:
Devremiz basit bir calisma mantigina sahip. Ul-
trasonik alici tarafindan alinan sinyaller aslinda
cok zayif sinyallerdir ve isimize yarayabilmeleri
icin yeterince yiikseltilmeleri gerekir. U1A ve U1B
bu noktada devreye girerler ve sinyal U1A tarafin-
dan 10 U1B tarafindan ise 100 kat olmak iizere
sonucta (10*100) = 1000 kat yiikseltilmis olur.
Fakat U1B’nin cikisi; orta noktasi 2.5 V civarinda
degiskenlik gosteren bir AC sinyaldir ve bunu bir
mikroislemciye direkt olarak baglayamayiz ciinkii
bir mikroislemci giris sinyali olarak DC +5 V yada
0 V dolaylarinda gerilimler bekler. i§te devremizin
en akillica tasarlanmig boliimii burasidir ki devre-
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Sekil 6 : Sensoriimiiziin tamamlanmis hali

Pic Ports 1
+5 Volt
Pic Porth 2
Ground

degeri GOSTER adli kisimda LCD ekranina yaz-
maktadir.

Sensoriiniizii test ederken Sekil 2’dekine ben-
zer bir diizenek kurmaniz yararli olabilir. Fakat
sensortiniizii kullanirken dikkat etmeniz gereken
bazi 6nmeli noktalar var. Oncelikle bu sensoriin 6l-
¢lim mesafesi en hassas ayarinda en fazla 3 met-
re. Ayrica sensor lizerinde bulunan RV2 potansiyo-
metresi ile devrenin hassasiyetini dolaysiyla da
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Sekil 4 : Sensonic adli
uzaklik algilayicimizin
devre semasi.

mizdeki U2A bir gerilim karsilastirici olarak caligir
ve U1B’nin cikisindaki degisimleri izleyerek bu de-
gisimleri anlasilir arti ve eksilere doniistiiriir. Eger TRISR = %00100000
sinyal varsa U1B nin cikisi eksi(-) yoksa arti(+) SURE VAR WORD
olur. VERICI VAR PORTB.1
Verici kisimda ise NE555 entegresiyle yapilmis ALICI VAR PORTB.2
40 Khz lik bir osilator bulunmaktadir. Bu entegre- LCDOUT S$FE,1
nin 4 nolu bacag tetikleme icin kullanilmis ve mik- T1CON = %00000001

Mikroislemci ytiklenecek PicBasic Kodu:
PAUSE 250

;DEGISKENLER TANIMLANIYOR

;EKRANI TEMIZLE
TIMER1 OLCEKLEME 1/1

roislemciye baglanmigtir. Mikroislemci bu bacaga giggj}) TIMERI?Z‘SE;EI?E&%EER

9 Ul e DU st el INTCON = %11000000 \DIS KESMELERI ETKINLESTIR

ultrasonik verici ile 40 Khz lik bir sinyal liretmeye ANADONGU: ’

baslar. PAUSE 50 ;FARKLI OLCUMLER ARASINDAKI BEKLEME
Bu devre semasini gerceklestirdikten sonra ar- SURE = 0

tik devremizi mikroislemcimize baglayabiliriz. Kul- PIR1.0 = 0

HIGH VERICI ;40 KHZ LIK SINYALI GONDER

PAUSEUS 250

lanacagimiz mikroislemciye gelince iizerinde TI-
MER1 yazmaci bulunan bir mikroislemci secmemiz

gerekiyor. Bu durumda sanirim bize en uygun TMII;(I)LW= OVERICI TIMERT’I SIFIRLA
olan mikroislemci 4 Mhz’lik bir PIC16F628A ola- TMRIH = 0 ,
caktir. Ayrica bu mikroislemcinin bir ic osilatorii WHILE 1=1 ‘YANSIMAYI DINLE

IF ALICI = 0 THEN
SURE.LOWBYTE = TMRI1L
SURE.HIGHBYTE = TMR1H
GOTO GOSTER

ENDIF

IF PIR1.0=1 THEN ANADONGU

WEND
GOTO ANADONGU
GOSTER:

LCDOUT $FE,1,"UZAKLIK"

LCDOUT $FE,$CO0,#((SURE)/58), " cm"

PAUSE 25

GOTO ANADONGU

;YANSIMA ALINIRSA O ANKi TIMER DEGERINI TUT

;OLCULEN UZAKLIGI EKRANA YAZ

Sekil 5 : Devremizin bire bir ebatlarinda ARES cizi-
mi ve baski devresi

bulundugu icin disaridan kristal baglamamiza da
gerek kalmamasi bir avantaj. Simdi yapmamiz ge-
reken sensoriimiiziin giris ucunu PIC'imizin
PortB.1 nolu bacagina, cikis ucunu ise PIC'imizin
PortB.2 nolu bacagina baglamak ve VCC ucuna +5
V GND’ye ise 0 V luk gerilimleri saglamak. Daha
sonra isterseniz olciilen uzaklik degerlerini PIC e
uygun bir LCD baglayarak LCD ekranina yazdirabi-
lirsiniz. Ornek olarak asagidaki PicBasic kodu
ANADONGU icinde uzakhgi dlcmekte ve olciilen

maksimum 6l¢lim mesafesini ayarlayabilirsiniz. Fa-
kat bu hassasiyet arttikca sensoriimiiz ortamdaki
titresimlere de ayni dlclide hassas olmakta ve yan-
lis uzaklik dlciimleri yapabilmektedir. Devrenizi
test ederken hassasiyet ayarini biraz kismaniz ve
sarsintisiz bir ortamda deneme yapmaniz daha tu-
tarli sonuclar almanizi saglayacaktir..

Yardim ve destek icin

http://robot.metu.edu.tr/forum
adresi altindaki foruma ileti
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