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1. Giris

Bu kitap 6zellikle elektronik miihendisi olmayan ama mikro islemci kullanarak robotik
ve otomasyon sistemlerini kontrol etmek isteyen miihendisler i¢in yazilmistir.
Elektronik miihendisligi alaninda yazilan kitaplar detayli olarak her bir elektronik
elemant ve mikro iglemcilerin yapisin1 ve ¢alisma sekillerini agiklar. Fakat ne yazik ki
diger miihendislik alanlarinda uzmanlagmis insanlar i¢in bu kadar detayl bir sekilde

elektronik 6grenmek ¢cok zaman alic1 olmaktadir.

Diger bir tiir kitap olan proje kitaplarinda karsilagilan sorun ise projelerin yapilan ise
gore cok Ozellesmis olmalaridir ve herhangi bir parcanin bulunamamasinda proje
gerceklestirilemez. Projelerin  ¢alisma sekli aciklanir ama c¢alisma prensipleri
aciklanmadigi i¢in okuyucu tarafindan herhangi bir degisiklik yapilmak istenirse sistem

tam anlagilamadigindan degisiklik yapilamaz.

Bu kitapta ozellikle robotik ve otomasyon uygulamalarinda gomiilii elektronik
sistemlerin ¢alisma prensipleri yapilmak istenen islevler dogrultusunda agiklanmistir.
Pratik uygulamalara doniik olan bu kitap sayesinde okuyucu uygulamalarda kendi
uygulamasi i¢in gerekli diizeltmeleri yapabilecek bilgi diizeyine erisecektir. Ozellikle
uygulamalarda kullanicilarin yapabilecekleri hatalar agiklanmis ve farkli miihendislik
alanlarindan gelen kisilerin ¢ok fazla detay 6grenmek zorunda kalmadan mikro islemci

kullanabilme yetenegine sahip olabilmeleri hedef alinmistir.

Bu kitabin temel amaci robotik otomasyon uygulamalarinda mikro islemcilerin nasil
kullanildigin1 agiklamaktir. Robotik ve otomasyon uygulamalarinda yapilmasi
hedeflenen isi gerceklestirecek mekanik bir sistem bulunur. Bu mekanik sistemdeki
motorlarin c¢alistirilmasi, sensorlerden gelen bilgilerin okunmasi ve sensor bilgilerine
gore motorlara gerekli kontrol komutlarinin gonderilebilmesi i¢in mikro iglemcilerin
kullanilmast gerekmektedir. Hesaplama islemlerinin karmasiklastigi durumlar igin
mikro islemcilerin birbirleri ile ve bilgisayarlar ile nasil haberlesebilecekleri de

agiklanmustir.

Mobil robot uygulamalart sirasinda robotun i¢ ve dis ortami sensorler vasitasiyla

anlayabilmesi ve motorlar1 kontrol edebilmesi igin gerekli hesaplamalarin ve kontrol
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algoritmalarinin ¢alistirilabilmesi i¢in diz {istii veya el bilgisayarlar1 kullanilabilinir.
Fakat robotlarin boyut olarak kii¢iik olmas1 gereken durumlarda, 6rnegin enkaz i¢inde
arama yapacak bir robotta, zaten faydali yiik tasima kapasitesi diisiik olan robotta

elektronik kismin hafifletilebilmesi i¢in mikro islemcilerin kullanilmasi1 gerekir.

Agirligin sorun olmadigi diger durumlarda ise bazen bilgisayar kullanimi sirasinda
bilgisayarin ¢ikis portunda yeterince pin bulunmamaktadir. Béylesi durumlarda mikro
islemciler sifre ¢oziicli elemanlar (decoder) gibi kullanilarak daha fazla pin ¢ikisi

saglanabilinir.

Mikro islemci kullanmasi gereken diger bir durum ise mobil robot i¢i hesaplamalarda
bilgisayar kullanilacak olsa bile bilgi transfer (data acquisition) kartlarinin genel olarak
masa Ustli bilgisayarlar i¢in tasarlanmig olmasidir. Bu kartlar diz istii veya el
bilgisayarlarina takilamayacagi i¢in mobil robot icine gOmiilemezler. National
Instruments firmasinin USB baglantili mobil bilgi transfer kartlar1 mevcuttur fakat

fiyatlar1 bu kitapta tanitilan mikro islemcilerin on katina kadar daha pahalidir.

Ozellikle PIC serisi mikro islemcilerin secilmesinin sebebi, bu islemcileri programak
icin gerekli yazilimlarin ¢ok cesitli olmalar1 ve {icretsiz olarak kullanilabilmeleridir.
Ayrica islemcileri programlamak igin gerekli olan program ve kartlar diger marka

islemcilere gore daha ucuz ve yaygindir.

Bu kitapta en yaygin olarak kullanilan PIC16F84, PIC16F877 ve PIC18F452 mikro
islemcileri tanitilmis ve bu iglemciler i¢in program yazmak ve yiiklemek i¢in kullanilan
PICBasicPro ve MikroBasic programlari kisaca incelenmis. Daha sonra mikro
islemcilerle motor kontrolu, sensér kullanimi, kumanda kontrolii, mikro islemciler
arasinda ve mikro islemci ile bilgisayar arasinda iletisim hakkinda devre semalar1 ve
program kod ornekleri ile ilgili aciklamalar yapilmistir. Bilgisayar ve mikro islemci
arasindaki iletisimin nasil gergeklestigini agiklamak icin Visual Basic programi ile
yapilmis bir servo motor kontrol programinin kodlar1 ve PIC programi kodlar
verilmigtir. Ayrica robotik ve otomasyon uygulamalarindaki elektronik kartlarda
kullanilan voltaj regiilatorii KA7805 ve bataryalar tanitilmis, nasil kullanilacaklari

anlatilmistir. Ayrica mikro islemcili devrelerde hata bulma agiklanmig ve kalibrasyon
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islemi icin gerekli mikro islemci kullanilarak tasarlanmis ¢ok fonksiyonlu bir 6l¢iim

aletinin devre semas1 ve kodlar1 verilmistir.
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