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Ozet

Bu c¢aligmada, dairesel hareket eden cisimler
tizerinden temassiz bilgi transfer sistemi ele alinmustir.
Ilk olarak hareketli cisimler iizerinde bulunan
elektronik devrelerin besleme c¢esitleri verilmis ve
onemli 6zellikleri agiklanmistir. Daha sonra manyetik
alanda hareket eden ve uglarina LED baglanmis sistem
incelenmis, LED iizerinden akan akim bulunmus ve
bu akimu etkileyen parametreler gosterilmistir. Ornek
olarak elektrik motorunun rotorundan bilgi transfer
eden bir gosterilmistir. LED ile olusturulan 1sin
siddetinin mesafe ile degisimi elde edilmis ve
incelenmistir.

Anahtar Kkelimeler: temassiz, manyetik alan, LED,
indiiklenen gerilim, rotor.

1. Giris
Hareketli cisimlerin durumunun,
parametrelerinin bilinmesi gerekebilmektedir.

Hareketli cisimlerin parametrelerinin tespit edilmesi
icin cisim lizerinde bir elektronik devrenin
yerlestirilmesi ~ gerekmektedir.  Ayrica  hareketli
cisimlerin {izerine yerlestirilmis elektronik devrelerin
bir besleme kaynagina ihtiyaclart vardir.

Lineer veya dairesel hareket eden cisimler
lizerinden bilgi transferi ve elektronik devrelerin
beslenmesi temasli veya temassiz olabilir.

Temasli bilgi transfer ve besleme ¢esidinde, bilgi
transferi esnek kablolar ile ve kollektor - firca

sistemleri ile gergeklestirilebilir. Temassiz bilgi
transferi  ve  besleme  ¢esitlerinin  kullanimi
sinirlanmistir, bazi  durumlarda ise  kullanimi
imkansizdir.

Temassiz besleme cesitleri pilli ve indiiklemeli
olabilir. Pilli besleme c¢esitinde cismin iizerine
minyatiir bir pil yerlestirilir. Pil olarak bir akdi, batarya
veya giines pili kullanilabilir. Besleme kaynagi olarak,
akii veya batarya kullanilirsa akiilerin ve bataryalarin
periyodik sarjlarina ihtiyag vardir. Bu da pilli
sistemlerin kullanim alanint smirlar. Ayrica pilin
boyutlar1 ve agirligi cismin &zelliklerini etkileyebilir
ve cisim iizerine elektronik devrenin yerlesimini
zorlastirir.

Besleme ¢esidi indiiksiyon prensibine dayanirsa
ve bilgi transferi optik olursa sistem basitlesir.
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2. Temassiz Besleme Cesitleri

Temassiz besleme gesitleri indiiklemeli ve optik
olabilir.  indiiklemeli besleme, miknatish ve
elektromanyetik olabilir.Sekil 1’de temassiz besleme
cesitleri gosterilmistir.

Sekil 1. Temassiz besleme cesitleri.

Burada: a-optik besleme ¢esidi (giines pilli), b-
sabit miknatisli indiiklemeli besleme ¢esidi, c-
elektromanyetik besleme cesididir.

Glines pilli besleme ¢esidi ¢ok  genis
kullanilmaktadir. Ancak 1sik  kaynagi olmayan
ortamlarda bir 151k kaynagina ihtiya¢ vardir. Bazi
ortamlarda da glines pilleri gerekli  akimi
saglayamamaktadir.

Indiiklemeli besleme cesitleri sabit miknatislamali
ve elektromanyetik olabilir. Indiiklemeli besleme

gesitlerinin  yapist  cismin  hareketine = gore
degismektedir.
3. Dairesel hareket eden cisimlerin

iizerinde bulunan elektronik devrelerin
beslenmesi ve isaretin transferi

Dairesel hareketli cisimlerde, harekette bulunan
bolgede yerlesen elektronik devrenin beslenmesine ve
bolgeden bilgi isaretinin transferine ihtiya¢ vardir.
Genelde harekette bulunan cisimden isaretin transferi
icin  yiiksek maliyetli  kollektor-firga  sistemi
kullanilmaktadir. Ancak bu durumda sistemin tasarimi
ve disik isaretlerin transferi zorlasir. Ciinki
kollektor-firga sisteminde gerilim diigiisii ve rasgele
sigramalar olusur. Bunlar ise elektronik devreleri

etkilemektedir. Bu dezavantajlar diisiik maliyetli
temassiz optoelektronik metotla tamamen
engellenebilir.

Dairesel hareket eden cisimlerin beslenmesi sabit
miknatisli ve elektromanyetik olabilir.

Sabit miknatisli besleme ¢esitleri, dairesel hareket
eden cisim lizerine niivesiz veya niiveli bir bobinin
yerlestirilmesi ve bu bobinin sabit miknatisin
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manyetik  alaninda  harekette  bulunmasi ile
gercgeklestirilmektedir.

Dairesel hareketli cismi bir ¢erceve seklinde
tasarlandigimi kabul edelim ve bu c¢ergevenin Sekil
2’de gosterildigi gibi manyetik alana yerlestirelim. Bu
cergeve manyetik alanda bir dairesel hiz ile hareket

ederse, ¢ercevede indukte edilen voltaj,

_de
di

e =

)

seklinde ifade edilebilir. Burada @, alanin manyetik
akisi, t ise zamandir.

Sekil 2. Cercevenin manyetik alaninda hareketini ifade
eden diyagram.

Cerceveden gecen manyetik aki, g¢ergevenin
manyetik alandaki durumuna baglidir yani a-agisina
baglidir.

® =BScosa =D, cosa )

Burada: S; c¢ercevenin alanmidir,
manyetik akinin maksimum degeridir.

N sarimli cerceve o dairesel hizi ile hareket
ederse cercevenin agist o=at seklinde degismektedir.
Boylece manyetik aki,

®,, =BS;

O =ND, coswt (3)

seklide olur. Cergevede indiikte edilen voltaj ise

dd .
e=—N—=wNO,k sinwt (@)
dt
seklinde olur. Buradan indiiklenen gerilimin
maksimum degeri,
E, =Nog, (5)

olacaktir. Boylece cercevenin uglarinda indiiklenen
voltaji,

e=E sinot (6)

seklinde ifade edebiliriz. Sekil 4a’da elde edilen
siniizoidal gerilimin zaman diyagramlar
gosterilmigtir. Cergevenin uglara, akim smirlayict
direng ile bir LED bagl ise ( Sekil 3’de gosterildigi
gibi ) devreden akan maksimum akim,

. E m_Uesik
lmax == - (7)
R
seklinde ifade edilebilir. Burada: U,y , LED’in esik
gerilimi, R, akim sinirlayici direngtir.
LED iizerinden akim akmasi i¢in bobinin

uglarinda indiikte edilen gerilimin maksimum degeri,
LED’in esik geriliminden biiyiik olmalidir. Yani,

N a)¢m > Uesik (8)

olmalidir.
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Sekil 3. Cercevenin uglarina akim sinwrlayici direng ile
bir LED’in baglanmasi.

Bu baglanti seklinde LED iizerinden bir yari
periyotta akim akmaktadir. LED’in, akimi 1sma
¢evirme katsayist ( K;zp ) belli ise olusan maksimum
151n siddeti,

m esik
Prop =Kppp ———— ®

seklinde olur. £, = Nwg, ve ¢, = BS ve
S = xyoldugundan (x ve y gergevenin boyutlari ),

Nzﬂfoy - Uesi
PLED = KLED R .

(10)

seklinde olur. Cergevenin yapisinda kullanilan telin
direnci ¢ok kiigiik oldugundan dolay1 U,, = E,, olarak
kabul edebiliriz.

Fotoalictya ulagan 1s1n siddeti,
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P,
P, = ng (11

seklindedir. Burada, L; LED ile fotoalict arasindaki
mesafedir. Buradan, fotoalic1 ile LED arasindaki
maksimum mesafe (10) ve (11) esitlikleri kullanilarak,

N 27y(Bxy - er'k
P K '
L= / LED _ R (12)
P, FA P, FA
seklinde bulunabilir. Burada Pr; fotoalicinin

algilayabilecegi minimum 1g1k siddetidir. Bu ifadeden
de goriilldiigii gibi mesafe, cercevenin boyutlarina
baghdir. Sekil 5’de gergevenin boyutlari ile (x ve y)
mesafenin degisimi gosterilmistir.

&

5

10 20 30 40 50 &0 70 80 90 100
perpevenin boyutn (X veya ¥

Sekil 5. LED ile fotoalic1 arasindaki mesafenin
cercevenin boyutlari ile degisimi.

a7

A

Sekil 4. Isaretlerin olusmasim agiklayan zaman
diyagramlar.
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Zaman diyagramlarindan goriinmektedir ki
siniizoidal isaretinin baslangi¢ bolgelerinde
bozulmalar  olugmaktadir. Buna gbre sistem
tasariminda bu durumu hesaba katmak gerekmektedir.

Cercevenin ucglarma bir LED bagli oldugu
durumda isaretin yar1 periyodu 1sma g¢evrilmis olur.
Siniizoidal isaretinin  pozitif ve negatif yan
periyotlarinin  olusturulmasi1 gerekirse cergevenin
uclarma zit yonde paralel iki LED’in baglanmasi
gerekir. Sekil 5’de ¢ercevenin uglarina LED’lerin
uygulanmasi gosterilmistir.

e

b R LEDI LED?

Sekil 5. Cercevenin uglarina zit yonde paralel
baglanmis LED lerin uygulanmast.

Cerceve uglarinda olusan gerilimin maksimum
degeri LED’in esik geriliminden biiyiikk olmasi
gerekir. Gerilimin maksimum degeri esik gerilimin
degerinden ne kadar biiyiik olursa siniizoidal isaretteki
bozulmalar o kadar az olur.

Onerilen prensip motor kontrol sistemlerinde hiz
kontrolii ve motorun i¢ parametrelerinin tespiti icin
kullanilabilir.

FA

=
LED >—- :|
=

Sekil 6. Motor rotorundan isaretin temassiz transferi.

Sistemin pratik gergeklestirilmesi igin motorun
rotoruna bir bobin yerlestirili. LED ve akim
smirlayict direng ise ( Sekil 6’de gosterildigi gibi )
motorun milinde Onceden agilan delik igine
yerlestirilir ve bobinin ug¢larma baglanir. LED 1sinlari
bir fotoalici ile algilanir ve fotosinyala doniistiiriiliir.
Boylece dairesel harekette bulunan cisimden ( motor
rotorundan) isaretin temassiz transferi gerceklestirilir.

Sistemin  yapisinda  kizildtesi  LED’ler
kullanilmaktadir. Iki yar1 periyotta ¢alisan sistemde bir
kutu iginde iki 1smn verici kristal igeren LED’ler
kullanilabilir. Sekil 7°de iki kristalli LED’in baglanti
semas1 gosterilmistir.
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LED]

LED? @E

Sekil 7. Iki kristalli LED in baglanti semast.
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Onerilen sistem, bir takogenerator gibi de
kullanilabilir. Motoru hizinin belirlenmesi gerekir ise
optik isaretinin frekansinin belirlenmesi yeterlidir.

Akim sinirlayict direnci bir termorezistor ile
gerceklestirilmigse rotorun sicakligi tespit edilebilir.

Onerilen optoelektronik sistem gok parametreli
sistem gibi de kullanilabilir. Ornegin fotosinyalin
genligi rotorun parametrelerini, fotosinyalin frekansi-
hizi ve fotosinyalin maksimum bdlgelerindeki
bozulmalar -motor rulmanlarinin durumunu ifade
edebilir.

Sonuglar

Dairesel hareket eden cisimler (6rnegin bir
motor) iizerinden optoelektronik yontemler ile bilgi
transferi incelenmistir. Manyetik alanda doénen
gergevenin uglarinda indiikte edilen gerilimin ifadesi
elde edilmistir. Bu gerilim degeri LED’in esik
geriliminden biiylik olmalidir. Cergevenin uglarina
LED’in baglanmasi gosterilmistir. LED akimini ifade
eden denklemler verilmistir. LED ile fotoalic1 arasinda
olabilecek maksimum mesafe LED akimdan hareketle
bulunmugtur.  Mesafenin c¢ergevenin boyutlart ile
degisimi grafik olarak verilmistir.
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