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X, Y, Z BOYUTLARINDA HAREKET EDEBILEN BILGISAYAR
KONTROLLU SISTEM

Oktay Oztiirk, Ayhan Ozdemir

Ozet- Bu cahsmada X, Y, Z eksenlerinde hareket
eden, delme ve cizme islemleri yapan bir sistem
tasarlanmyg ve kiicilkk bir model iizerinde gercek
zamanh uygulamas: gerceklestirilmistir. Tasarlanan
sistemde, eksenlerin hareketleri adim motoru ve
sonsuz vida ile saglanmustir. Sistem acik cevrim
oldugundan adim motorlar: tercih edilmistir. Motor
sitrucil devresi bilgisayarin paralel portundan gelen
sinyallerle kontrol edilmektedir.

Anahtar Kelimeler- Adim motoru, paralel port,
programlama.

Abstract- A system, which can move in X,Y,Z axis can
bore, and can draw, was designed and it was realized
in real time in this study. Movement of the axis in the
designed system were accomplished by a step motor
and infinitive screw. Step motor were choosen since
the system is open — loop. The circuit of the step
motor was controlled by signal that come from the
parallel port of a computer. Further more, a software
that is necessary for boring and drawin was
developed.

Keywords- Step motor, parallel port, programming.

I. GIRIS

Elektronigin gelismesiyle beraber liretimde insanin etkis!
azalmis otomatik ¢alisan sistemlerin kullanim arinustir.
Otomatik sistemler iiretimdek: hatalar1 azaltmakta
kaliteyi arttirmakta, zamandan tasarruf saglamaktadir.
Boyle diizeneklerde en oOnemli konu istenilen
hareketlerin gerceklestirilmesidir. Hangi eksenin ne
kadar ve hangi yone dogru hareket edecegini
belirlenmes:dir.
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Gerceklestirilen model Sekil — 1°de gdsterilmistir.
Sistem hassas c¢izme ve delme gerektiren islemlerde
kullanilir. Tamamen bilgisayar kontrollii oldugundan
hata yapina olasiliginin en aza indirilmesi ve zamandan
tasarruf edilmesi planlanmastir.
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Sekil — 1: Sastemin genel gortiniiga

1. SISTEMIN MEKANIK DONANIMI

Sekil — 1'de goriildigl gibi model bagligi My, My ve M;
adim motorlanyla X, Y ve Z yonlerinde hareket ettirilir.
Motorun hareketi kaucuk kayisla sonsuz vidaya aktarilir.
Eksenler kilavuz raylar lizerinde hareket etmektedir. M;
motoruna baglanan matkap ucuyla, delme 1glem: yapilir.

Sistemin hassasiyeti motorun adim agisina ve vida
adimma baglidir. Modelde motor adimlan 90°, vida
adim: 2mm dir. Diizenegin hassasiyeti (90%360%)*2=0.5
nun/adim olmaktadir. Adum acisi biiyiik olan motorlarda
rczonans problemi ortaya ¢ikar.

Muotor adim atiginda yeni denge noktasina hemen
ulasamaz. Bir siire bu nokta etrafinda salinimlar yapar.
Eger salimmlar biyiik olursa kararlilik azalur. Bu
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denge noktasimmi biraz geger. Enerjisi bittiginde denge Cm ° 7 bay
noktasina yonelir. Geri donerken bobinlere zit EMK RE £ 5I'0_Y etzzln N
endiiklenir. Zit EMK bobin ilizerinden akim akitir, bu ;33 i i 8 Z cksen =
akim sayesinde ters kuvvet olusur. Bu kuvvet motoru s —+ bagy
ters yonde hareketini destekler. Salinimlar soniimlii bir
hareket olmasina ragmen denge noktasina ulasmayi sekal — 3: Sistemin clektronik semas:
geciktirir. Bobiunlere ters baglanan diyot (Sekil — 2) zit N |
EMK olustugunda acilir ve bobin uclarint kisa devre  hatlanindan bini arasinda yapilmaktadir. Bu i15lem

eder. Boylece bobin iizerinden akim akmaz ve ters
kuvvet olusmaz.
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Sekil 2: Adim motorunun i¢ vapis:

Sistemin hassasiyetini artirmak i1¢in motor adimlar: veya
vida adimlarn kiicliltiilebilir.
I1l.  SISTEMIN ELEKTRONIK DONANIMI

Diizenegi, Sekil — 3 de verilen devre konwol eder ve
motorlarin hareket etmesi i¢in gereken giicti saglar.

Bilgisayarin paralel portundan gonderilen sinyalilerle
devrenin kontrolii yapilir. Cqy kontrol hatt1 X eksenini, C,
hatt1 Y eksenini, C, hatt1 Z eksenini kontrol eder. Dy — Ds
veri ¢ikislart ortaktir ve motorlarin adimlarimi kontrol

etrnektedirler.

Her bir motor sargisi ayrt bir AND kapisina
baglanmistir. AND islemi veri hatlarindan biri ile kontrol

sonucunda enerji verilecek sarginin transistori agilir,

Ornegin M, motoruna bir adim attirmak igin her bir
sargisina Sirayla ener)i verilmesi gerekir. 1. sargiya
cnerji vermek icin D, ve C, hatlamn aym anda aktif
yapilir. 2. sargiya enerji vermek i¢cin Dy ve C, hatlarmin
aym anda aktif yapilmasi gerekir. Anlasildig1 gibi
motoru secmek i¢cin C hatlarini, sargilan se¢mek 1cin D

hatlart aktif yapilir.

Sistem acik cevrim oldugundan hangi konumda oldugu
tespit edilemez. Yine de hareketler1 kontrol etmek i¢in
baz1 Onlemler alinnmustir. Eksenlerin basina ve sonuna
algilayict anahtarlar konulmustur. Eksen baslarina
konulan algilayicilar baslangi¢ no:asim ( referans )
olusturmaktadsrlar. Eksen sonlarina konan algilayicilar
gitvenlik amachdir. Algilama 1slem paralel portun S
( status — durum ) hatlariyla yapilmaktadir. Her bir
anahtar1 ayr1 bir S ucu algilar. Bu yap1 sayesinde
eksenler ayr1 ayn kontrol edilebilir, Sistem isleme
baslamadan 6nce kendini referans noktasina getirir. Bu
noktadan baslanarak gidilecek noktaya kadar adimlar
atilir, islem tamamlar ve yine referans notasina doniiliir.

Eksen sonundaki anahtarlar1 S6,S7 ve C3 hatlar1 kontrol
etmektedir. Bilgisayar, her adim sinyalt gonderdiginde
eksenlerin sonuna gelinip gelinmedigini denetler. Sona
gelen eksenin hareketler: durdurulur,

Diizenek acik cevrim oldugundan hatalar olusabilir.
Sistermt geri beslemell yapmak 1¢in eksenlerin her birine
konum algilayicilar1 konulabilir. ( lineer cetveller, v.b. )

Bu algilayicilar yardimiyla  bilgisayar  sistemin
konumunu  algilayabilir  ve  atacagi = adimlan
hesaplayabilir.
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IV. SISTEM PROGRAMININ AKIS DIYAGRAMI

Progranun akis diyagramu Sekil - 4'te verilmistir.
Diyagramda gorildiigii gibi islemlere baslamadan oOnce
eksenler referans noktasina getirilir. Daha sonra
gidilecek noktanin koordinatlari okunup 1 adim atilr.
Eksenin sona gelip gelmedigl ve gitmesi gereken yere
gidip gitmedigi kontrol edilir. Eksen sonuna
gelinmemisse veya gidilecek noktaya varilmadiysa bu
islemler tekrarlanir. gidilecek noktaya varildifinda Z
ekseni calistinlir, Delme programinda Z ekseni deime
noktasinda asag1 konuma gecer, ¢izim progranunda ise
cizilecek noktalar boyunca asag1 konumda durur ve ¢izgi
bitince yukann konuma gecer. Islemler bittikten sonra
referans noktasina doniiliir.
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Sekil — 3: Kontrol progranuinin akis diyagram:

Bu program C++ Builder dilinde yazilmistir. Ekrana
gelen sayfada delinecek noktalar yada ¢izilecek sekiller
fare yardimiyla olusturulur. Bu sekiller piksel piksel
okunup  degerlendirilir.  Uygun olan  noktalarin
koordinatlart dosyaya kaydedilir. Omegin delme
isleminde sayfa iizerindeki 5x5 piksel alanina sahip
kirmizi bolgeler delme noktas: kabul edilir ve bu alann
orta notasi dosyaya kaydedilr.
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Cizme 1sleminde ekran piksel piksel taranir. Birbirine
baglantih noktalarin koordinatlart ard arda kaydedilir.
Cizgiler kayit sirasina gére olusturulur. Uygulamaya
gecildiginde cizgiler kesintisiz ¢izilir,

V.SONUC

Bu caligmada 3 adet adim motoru bilgisayarla kontroi
edilerck 3 boyutta hareket edebilen bir sistem tasarlanip
bir model lizerinde gercek zamanli uygulamasi
yapilmstir. Sistem ac¢ik c¢evrimdir. Yalnizca eksen
baslarina ve sonlarina algilayicilar konulmustur. Eksen
basindaki algilayicilar referans noktasin
olusturmaktadir. Eksen sonundaki algilayicilar giivenlik
acisindan ilave edilmistir. Referans noktasindan itibaren
gidilecek koordmat bilgisayar tarafindan belirlenir ve
adim motorlarina gonderilecek sinyaller olusturulur. Bu
sinyaller elektrontk giic katinda giiclendrnlerek
motorlar1 siirebilecek seviyeye getirilir. Sistermun
programi C++ Builder dilinde yazilmugtir.

(rer1 beslemelil dizeneklerde, sistemin konumu hakkinda
devamhli bilgiye sahip olunur, diizenegin hatasiz
calismas: saglanabilir. Ayrica her islem sonunda
referans noktasina geri donme zorunlulugu ortadan
kalkar. Diizenegimizin geribeslemeli olmasi1 icin her
eksene lineer cetveller konabilir yada motorlara servo
denetleme sistern: eklenebilir.
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