UZUN ARACLARDA TEKERLEK BASINCINI IZLEME VE PARK
YARDIMCI SISTEMi

1. Giris

Uzun araglarda tekerlek basincini izleme ve park yardimer sistemi ile amag; uzun
araclarda yolculuk 6ncesi ya da esnasinda, tekerleklerde meydana gelebilecek basing
degisimlerinden siiriiciiyii en kisa zamanda haberdar etmek suretiyle daha giivenli ulagimi
saglamak, bunun yaninda aracin park edilmesi sirasinda siirliciiye yardim edecek bir sistem
gelistirmek olmustur.

Sistemin genel anlamda ¢alismasina iligskin bilgiler vermek gerekirse; basing
duyargalarindan alinan basing degeri mikroislemciye bagli verici RF ile merkeze gonderilir.
Merkezdeki mikroiglemci kendisine bagli alict RF ile gonderilen basing degerini alir ve LCD’de
bu basing degerini gosterir. Bunun yanisira merkez mikroislemciye bagli olan ultrasonik alic1 ve
verici duyargalar yardimiyla 6l¢iilen mesafe degeri de LCD’nin diger satirinda gosterilir. Eger
basing ve/veya mesafe degerleri sistemde onceden tanimlanmis belli degerlerin altina diiserse
tehlikeli seviyede olan basing ve/veya mesafe degerlerine iligkin uyar1 ekranda belirir ve yine
mikroislemciye bagl ses iireticiden bir siire ses verilerek siiriicii sesle de uyarilir. Uyar1 verilmesi
istenen basing ve mesafe esik degerleri sistemde baslangigta tanimlanmistir. Fakat aracin tipine,
yiikiine gore bu limitlerin degismesi gerekebilecegini diistinerek siiriiciiye esik degerlerini azaltip
artirma imkan1 saglanmistir. Bunun i¢in 4 adet buton kullanilarak basing esik degeri
azaltma/artirma, mesafe esik degeri azaltma/artirma islemlerinin yapilmasi saglanmistir.

Proje gerceklenmesi sirasinda kullamlan malzemelere bakacak olursak: iki adet Motorola
MC68HC908GP32 mikroislemci seti, mesafe 6lgmek i¢in bir adet ultrasonik duyarga ¢ifti, RF
iletisim modiilii(alici, verici), 2x16 LCD ekran, ses iiretici ve ayar butonlari. Basing duyargasi
tedariginde problem yasadigimiz i¢in danisman hocamizin da tavsiyesi/izni alinarak bir
potansiyometre kullanilmistir. Basing duyargasi kullanamamak gergek basing degerini
O0lcmememize sebep olsada sistemin ¢aligsmasini gdsterme/test etme sirasinda biiyiik kolaylik
saglamistir.

2. Projenin Ger¢eklenmesi

Bu agamada projeyi birkac boliime ayirdik. Bunlardan ilki basing degerinin iletilmesi ve
buna iliskin donanim-yazilimin gergeklenmesidir. Diger boliim ise ultrasonik alic1 ve verici
devrelerini yapmak, vericiyi siirecek assembly programi yazmak ve de alic1 ultrasonik
duyargadan degeri degerlendirecek programi yazmaktan olugmaktadir. Diger bir boliim ise
stiriictiniin kullanacagi butonlar1 tasarlamak, uyar1 verilmesi gerektigi zaman uyari sesi liretmek
ve LCD’de gerekli bilgileri gdstermekten olugmaktadir.

2.1 Mikroislemciler

Projede iki adet mikroislemci kullanilmistir. Ana mikroislemci diye adlandirdigimiz
mikroislemcide sistemin genel kontroliinii saglayan ana program ¢aligsmaktadir. Yardimc1
mikroislemci ise basing degerlerinin tekerleklerden alinip ana mikroiglemciye gonderilmesinde
kullanilmistir. Proje tasarlanirken yoklamali ¢alisma (polling) kullanilmigtir. Sirasiyla basing,
ultrasonik modiiller yoklanmis gerekli dl¢iimler yapildiktan sonra LCD alt modiilii sayesinde
ekrana basilmistir. Sonra eger yeni ayar istegi olup olmadig1 kontrol edilmistir. Eger butonlar



kullaniliyorsa yeni ayar degerleri alinmistir. LCD’de gosterilmeden dnce dlgiilen degerler esik
degerlerle karsilastirilir, eger altindaysa siiriicii sesle uyarilir.

2.2 Basin¢

Oncelikle basing degeri gdnderdigi varsayilan potansiyometreye 0-5V aras1 gerilim
uygulanmistir. Potansiyometre yardime1 mikroislemcinin ADC(Analog-to-Digital
Converter)’sine baglanmistir. RF verici modiilii(ATX-34) de mikroislemcinin SCI(Serial
Communication Interface)’sina baglanmstir.

Potansiyometreden gelen basing degerini sayisala g¢evirecek gerekli yazilim gergeklenmis
ve analog deger sayisala ¢evrilmistir. Daha sonra RF modiiliiniin ¢aligmasini saglayacak ve bu
modiile veriyi seri olarak iletmek i¢in gerekli olan yazilim gergeklenmistir. Bu iki kisim birarada
calisacak bicimde hazir hale getirilmistir. Analog veri potansiyometreden alinmakta, sayisala
cevrilerek seri iletisim arabirimi ile RF vericisine iletilmektedir.

Sistem RF vericisi ile veri gondermeye hazir hale geldiginden alic1 kismi da
tamamlayarak basing 6lgcme-aktarma kismi tamamlanmistir. Alict RF modiilii merkezi
mikroislemcinin SCI’sina baglanmstir. Yine ayarlamalar yazilimla yapilmis ve verinin hatasiz bir
bi¢cimde alinmasi saglanmistir. Bu sekilde basing degeri yardimci mikroislemciden ana
mikroislemciye ulagmistir. Bu asamadan sonra sayisal basing bilgisini degerlendirmek
gerekmektedir. Bu kisim ileride anlatilacaktur.

2.3 Ultrasonik

Giiniimiizde bir ¢ok sektorde kullanilan ultrasonik duyarga kullanilarak gelistirilen
mesafe Ol¢iim sistemleri bizim projemizde de park yardimeisi olarak bulunmaktadir. Ultrasonik
modiil {i¢ ana kisimdan olusmaktadir. Bunlar: Ultrasonik verici devresi, ultrasonik alic1 devresi
ve ultrasonik dalganin yazilimla olusturuldugu ana mikroislemci. Mikroislemcide yazilan
program ile 40 Khz degerinde kare dalga tiretilerek, giris ¢ikis arabiriminin ¢ikis olarak
kosullanmis iskelesinden (port) tasarlanan elektronik devreye uygulanir. Bu devre bir
anahtarlama devresidir. Ultrasonik verici duyarga gerekli ultrasonik dalgay1 gonderir. Aradaki
mesafeyi 6lgmeyi amagladigimiz engele carpip geri gelen ultrasonik dalga alict devre tarafindan
algilanir. Ultrasonik alic1 duyarganin ¢ikisinda bir gerilim degeri olusur fakat bu gerilim degeri
mikroislemcinin giris ¢ikis arabiriminin algilayabilecegi gerilim diizeyinde olmadigindan dolay1
bir kuvvetlendirici devre ile kuvvetlendirilerek mikroislemciye iletilir. Bu sayede ultrasonik
dalganin gonderilip tekrar geri alinmasi saglanir. Tiim bu isleri mikroislemcideki ultrasonik
modiil altprogrami gergeklestirmektedir. Mesafe 6l¢lim islemi ise su sekilde yapilir. Ultrasonik
dalga tiretilmeye baslandig1 anda bir zaman sayici ¢alistirilir, ultrasonik dalga alicida gézlendigi
anda zaman sayici durdurulur. Geriye ultrasnoik dalga hiz1 ve zaman degerini kullanarak
mesafeyi hesaplamak kalmaktadir. Zaman degeri dalganin gidis ve doniis toplam degeri
oldugundan ikiye boliiniir. Buradan Yol = Hiz(343m/s) x Zaman denkleminden mesafe degeri
hesaplanir. Hesaplanan mesafe degeri Mesafe isimli bellek goziine yazilarak ultrasonik
altprogramindan ¢ikilir.

2.4 Gosterim, Uyar1 ve Ayar

Gosterim kismin1 LCD olusturmaktadir. 2X16 LCD sayesinde stiriiciiye 6l¢iim degerleri
stirekli glincellenerek gdsterilmektedir. LCD ekranin iist satirinda basing, alt satirinda mesafe
bilgileri verilir. Olgiilen mesafelerin gdsterilmesinin disinda siiriicii ayar yaparken de LCD de
ayar degerleri gosterilir.



Uyar1 kismu bir ses iireticidir. Siiriiciiniin belirledigi uyar1 almak istedigi degerlere gore
ses uretilerek uyarma gerceklestirilir.

Ayar kismi 4 adet butondan olusan tus takimidir. Tasarlanan devre ile ikisi basing ikisi de
mesafe ayarmin yapildigi tus takimi olusturulmustur. Kullanilan aracin tipine gére uyarilmak
istenilen en alt basing ve mesafe degerleri degismektedir. Bu sebeple arag siirticiisiine kendi alt
degerlerini girebilmesi i¢in ayar kismi gelistirilmistir. Ornegin bir tir siiriiciisii tekerlek basmcimnmn
alt degerini 130 PSI ve park sirasinda aracin arkasindaki engele yaklagmak istedigi mesafeyi 30
cm olarak ayarlayabilir. Bu sayede park yaparken 30 cm kala uyari sesi tiretilecektir.

3. Sonug¢

Sonug olarak projeye baslarken amagladigimiz gorevleri yerine getiren, ¢aligan bir sistem
tirettik. Bu sistem labrotuvar ortaminda gelistirildigi i¢in gergek hayatta uygulanabirligi projeye
yapilacak maddi destek ile ilgilidir. Diizgilin ¢alisan sistem gercek bir araca uygulanabilir diizeyde
kiiciiltiildiiglinde iilkemizde tagimacilik sektoriinde en 6nemli yere sahip olan kara yolu
tasimaciligindaki uzun aracglarin ulagim giivenligi ve kullanim rahatliginda biraz daha ileri
gidilmis olunacaktir.



