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Abstract

The purpose of using the ultrasonic distance sensor
circuit that is to recognize the static or dynamic
barriers in fromt of the mobile robot is realized with
this application. This sensor circuit placed on the
mobile robot is used for application and it generates
electrical signal, which is the ratio of distance remote
objects to the front of mobile robot. The circuit sends
sound waves with high frequency, which is, can't hear
by human ear, to the remote target and it receives
echoing sound wave back. To calculate the distance
between the remote object and robot, microcontrofier
based system measures the time fthe difference
sending and receiving operation and it is multiply to
the speed of sound. This circuit transfers analog or
digital data with the related distance information to
the electronic control circuit or remote computer.

Anahtar Kelimeler: Ultrasonik dlgilagna, Temassz
wuzakitk digme.

1. Girig

Ultrasonik uzaklik algilayicilar endistride, asker,
ticari ve efitim amagh temassz wzakhk dlgme
uygulamalannda sikga  kullamlan  ve  difier
algilayiilara  gire  birgok  avantajlan  bulunan
algilayic1  esitleridir. Bu ¢alisma kapsarunda
tasarlanarak geweklesnrden ultrasonik uzakllk

devre,us'gulamﬂdakuﬂanﬂanblrmbomnﬁzerine
yerlesnnleoekveanﬁndebulumnmktaklnesneum
Tobota olan uzakhif ile orantih bir elekiviksel jgaret
elde edilecektirr Bn amagla insan kulafimn
duyamayscagy yiksek frekansli bir ses dalgasi
uzakiaki hedefe gonderilmekte ve yamsiyan S¢s
dalgass peri plmaktado, Arada gegen zaman
devrede bnluman mikrodenetleyici temelli sistem
yardimryla slgiitmekte ve bulunan defer ses huzryla
carplarak uzaktaki nesoenin robota olan nzakhjt
hesaplanabilmektedir. Devre bir arabirim ile gezgin
robotun elektronik denetim donammuna wzakikla
orantih isareti Ornekse! veya sayisal veri olamk

akiarmaktadir. Akianlan jgaret dmeksel ise sayisala

gevrilerek seri veri olarak uzaktaki bir kigisel
bilgisayara akianlmakta ve bilgisayardali kontrol
progranh  yardiruyla uzaklik hesabt yapilmakiadir,
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Gezgin robotnn  elektronik denetim yazbma ile
ekranda vzaklik defieri gOsterilebilmektedir.

Uzaktaid clsim

Sekil 1 Ultrasonik ses dalgasmm ginderilmesi
ve giinmas)

Ulraserik  Gdnderilen ultrasondk ses dalgas
Verici
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Ao Yanaryan ultrasonk ces daigas

2. Ultrasonik Alglayic: Devreleri
Ultrasonik kelime anlamm olarak insan kolafinin
duyabildigi frekansta yer alan sesin hemen Ostimde
Bu frekans arahffn 20-500 kHz arasindaki bir bagka
deyigle genlik modillasyon yayin bandmin hemen
altindald frekanslards yer almsktadir, Ultrasonik
glgilayictann teme! calgma manbf bo frekans
arahginda bulunan bir ses dalgasimm, uitrasonik
verici tarafindan itretilerek gfnderilmesi ve uzaktaki
bﬁmnedmymyansesdal@smalmmmﬁndan
ahnarak tekrar elektriksel isarcte gevrilmesi esasina
dayamr, Sadece varhk algilanmam bu gekilde
yaplabilecegi gibi ultrasonik algilayicilar yardimiyla
uzakhik 8lgitmii de yaplabilmektedir,

Uzaklik 8lgiimil igin ginderilen ve alinan ses dalgas:
arasinda gegen zaman §lghlirse, bu sire sesin aradaki
mesafeyl bir gidig ve bir gelis i¢in gegirdifi stireye
esittir, Sesin hizr sabit oldufimdan (25 °C’de 340
m/sn) hedefin ozakhit basit bir carpma iglemi
sonucunda  bulunsbilir. Sesin gidi§ ve gelis igin
harcadin toplam siire At ile ifade cdilsin Ban
durumda hedef ile ses dalgasmm ¢ikag nektast
arasindaki mesafe AX ile ifade edilecek olursa:

Ax-;%.ym=§2‘--34o misn M

olarak hesaplanabilmektedir. Stire ikiye bolinmelidir
Qanknamdageqcnsarebirgidisvelﬁrgclismmam
i¢in gegen siiredir.

Ultrasonik  algilayicilanin oldukea gesitli kollamm
alanlan vardir. Bunlar:



Ornegin bir dretim bandindaki egit aralikl gegen

Grimlerin varh$umn tespiti

Faxih nesneleri birbirinden ayirma iglemi.

Boyat 8lgliom.

Serit geklinde yapilan firctimlerde bogluk

denctimi. Omegin bir gazete hask iglemi

swaginda rulenun sireklilifinin kontroldl,

5. Yine serit geklinde éretim iglemlerinds egim
koutrold

6. Kalmhk 8igimit. Bir milp igin kalinlik &lgim

N

iglenti,
7. 8w seviyesi belirleme.
8. Fotofiraf makinelerinde otomalik odaklpnma
iglerni,
Bummnm yaninda otomatik kap sistemferf, alarm
sigtemleri ve robot uygulamalannda da sikea
kullamimeaktacirlar. Bu kadar genig knllamm alamna
tzellilderidir.
1. Temsssiz Slgiim: Uzak sayilabilecek mesattlerde
bile cisme temas etmeden  Olgim

yapabilmektedirler.
Z.Oranyapahﬂnwﬁzeﬂlgl.ﬂummnsadwe

hesaplanabilmekiedir

3. Yiksek cozanirlik: Olgiilen uvzaklikla ilgili
yitksek izilnfirlik verehilmekiedirler.

4. Duyarhlik: Nesne biyiik de olsa, kitgiik de olsa
alpilama yetencklerinin olmass,

5. Optik Kargkterlerden Etkilenmeme: Optik

glgilayicilar  kontrold  yamian  nesmenin
renginden, optik yansttma Oeelliklerinden ve
ortamdaki 1giktan etkilenchilmektedirler. Fakat
ultrasonik algilayiclar bu optik Ozelliklerden
etiilenmemektedirier.

6. Genig frekans bandinda  Imllanilabilme
Ozellii. (20 kHz ila 500 kHz)

3. Gergeklestirilen Ultrasonik Algilayic
Devreleri

ik ofarak, ticari bir firmamn drettigi modol
incelenmis ve bu modil kultantlarak bir ultrasonik
wakik  Glgim  devresi, tasarmm  yamlarak

3.1. Modiil ile Gergeklestirilen Devre
Herhangi bir cismin harcketine gore genlifi defisen
40 kHz ultrasonik isaret yardimyla harcket iglemini
alpilgmakia kullanitan bu modfil ince film melex
teknolojisiyle vapilmmg ve bu Szellifi scbebiyle kararl
elektriksel kamkteristikler gistermektedir, Baglica
kuilarm alanlan arasmda araba alarm sistemleri,
gitvenlik sistemleri, otomatik agilip kapanabilen kap
gistemleri yer almaktadir. Esas kollamm amacs
horeket iglemini algdamakttr, Blok diyagramda
goritlddEn gibi bu devrede ultrasonik osilatdr blogn ig

kristal yardimiyla frekansi sabit 40 kHz,
genlifi 0 V ile kollamlan besleme gerilimi arasinda
degismekte olan dilzgiin kare dalgalar firetmektedir,
Bu kare dalgalar melez devrenin ¥4 nomarab
bacafona taglanan nitrasenik vericiye génderiliyor,
Béylece ultrasonik vericdi gelen kare dalgamn
genlifivle orantih laryvette bir ses dalgasi fdretiyor ve
b ses igaretleri boglufa gonderiliyor,
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Sekil 3 Modilin blok diysgram: ve baglauh uglan
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bclirlenebilmelde ve elektronik denetim yazmlmmda
efsterilebilmektedir.

32, Mikrodenetieyici Temelli Sistem ile
Gergeliestirilen Devre

Birinei devreds knllamlan modifl ve bir mikvoiglemci
efitim seti olan DIGIAC2000 gisteminin uygnlama
modiilinde bulunan  ultrasonik  wzakik  Glgme
fhmnm ve yaziimn yapist ve galigma gekli
incelenmig boradan clde edilen hilgiler kmllamiarak
miloodenctleyici (PFICI6F84) temelli sistem destekdi
geriim kammlagtine knllamtersk ikinci ve daha
mwﬁmmmmwmma&.an
sistem 80 cm ‘ye kndar dlciim yapabilmektedir ve
da 6mek uypulamalar arasimda iyi bir mesafedi, B
sistemde ultrasonik veric] lasm +12V ile beglenen ve

Sekil 5 Modill fle gercekileptirilen devrenin baflunh geman

Gioderilen bu iggretler uzaktaki bir cisimden
yansiyip gerl peldifl zaman | nomargh bacafia
baflenmg olan nltrasonik alicy gerl yansiyen ba ses
dalgasm algiliyor ve geri gelen sesin genlifiyle
orantih olan bir elektriksel igarete dmigtirityor. Elde
edilen bn igaret blok diyagramda ghriilen
Imtinda kgvvetlendirilen bo igaret
bacakten dimrnya verilivor, Cilag olarak knllamlacak
isaret de bu asamada elde ediimiy oluyor. Clinké
barada elde edilen isaret uzaktaki cismin wzakhipyia
dofirn orantili olamk elde edilmiy olan bir Smeksel
gerilim isaretidir,. Modilliin esss c¢ikip olan ve
herhang) bir clsmin bareket etmesiyle bidikte 0 V
seviyesine disen 15 rmmarah bacakian basiall devre
dzerinde ¢ikig almdh bylecs efer harcket algilama
iglemi yapilmak istenirse bomun igin de uygun bir
gkig buinnmakiadir. Bo gekilde bajlantilan yamlan
ve baslah devre dzerinde yeri bulunan modiliin 3.
bacagindan alnan isaret Elcktronik Denetim Kartma,
oradain dg  seri  olarak  kiglsel  bilgisayam
aktaniimakiadir, Bdylece bilgisayarda cismin uzakhips

yaklagik 40 kHz frekansa sahip kare dalga Greten bir
zamanlayin tiimleglk devresi (555) ile gerpeklendi,
Timlegik devrenin gilngnda elde edilen 40 kiz
frekansndaki Jame dalgn vericiye gfinderildi. Bn
iglem srasmds 355'in sifiriama giviginin kontroli de
PIC16F84 vasitam ile yapilmektadir. Boylece 16 tane
darbeden olugun kare dalga dizisi ginderildifi anda
PIC16F84'in TMRO zamanlayim da ¢alismaya
baglatiimakiadir, Abci katta ise vericiye gelen
yangiyan dalon seheldyle olmgan ¢ok kiigik penlikteld

ﬁdsidﬁﬂ.ﬂﬂtﬂmlesikdevresi iginde yer alan 4 adet
iglemse} yillselteg ile gergeklenmeldedir, Birincl kat
normal bir eviren imvvetlendivici kot geklinde ve
kazanct 60 civanndadir, ikinct katta yine eviren
kuvvetlendiricl geklinde falot bo sefer looancm
defigtirilmesine imkan tammak amaciyla islemsel
yikseltecin negatif ucuna bagh divencin deperi sabit
10K iken gulag ile 1. iglemse] yitkseltecin negatif uen
amsmda 100K deferinde bir ayarianabilir diveng
bulimmakiadir,
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Seltl 6. Gergeklestirilen ultrasonik uzaklik algilama devresinin agik devre gemas)

mmwmmmwr taranmayns baglanmakwdir. Yanmima ahndifs anda
m&ﬂnﬂsﬁri@:ﬁﬂdﬂeﬂm&tﬁhmmaﬂ zamanlayicy dordurntmaktn, bylece scs dalgasinmn
PIC16¥84"0 aktanimsktadir. umkmkicismag:ﬁpgelmmlmamﬂagewnﬁre
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Slgillmiyy olmakiadir, Olgitlen bo sitre defleri sayisal
olarak PortB'den ¢ikig olarak verilmeledir. Por(B've
ahanlanl:u fsaret MAXS03 DAC" ile saysaldan

gevrilmekta, RC yepsi  geklinde
uwmlnmﬁrﬂteﬂesﬁzﬂlamkmakumﬂ:
Denctim Karty'na aktanimakiadir. -

gesilim

fle %20 aremnda deBigtifi
arthkea hata artmaktadr, ﬁﬂmmkhk%zomgd
hata sonucunda 54 cm {le 66 om arasmda bir defier
mesafe kollamlan

ile dogradan omntibichr, Miloodenctleyici temelli
gigtem fle § cm ilo 80 cm avasinda gok digik hatta 19
cm il 75 ¢m arasinds batamz Slgiim yapan ikioci
devrenin somuglan ise Sekil 9'ds pdrilmektedir.
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