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PIC VE STEP MOTORLA SURULEN BiR MOBIL ROBOTUN UZAKTAN KAMERA
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ibrahim CAYIROGLU", Mehmet SIMSIR

Karabiik Universitesi, Teknik Egitim Fakiiltesi, Elektronik ve Bilgisayar Egitimi Béliimii, Karabiik

OZET

Bu calismada RF (radyo frekansi) sinyalleri kullanarak, kamera monte edilmis tekerlekli bir mobil robot arabanin
uzaktan kontrolii gerceklestirilmistir. Uzaktan gonderilen sinyallerle, diisey ve yatay eksende step motor kontrolii ile
kamera yonlendirilmis ve alinan goriintiiler gergek zamanli olarak bilgisayar ekranindan izlenmistir. Boylece
arabanin kontrolii dogrudan gorsel temas kurulmadan, bilgisayar ekrani kullanilarak saglanmustir.

Anahtar Kelimeler: Uzaktan Kontrol; Step Motor; RF Sinyalleri.

CONTROL OF A MOBILE ROBOT DRIVEN BY PIC AND STEPPER MOTOR VIA
REMOTE CAMERA SYSTEM

ABSTRACT

In this study, controlling of a remote camera mounted on a mobile robot car is implemented by RF signals. Via
sending signals to the robot car horizontal and vertical motion of the camera is guided by a step motor and the real
time images received from the camera are monitored on computer screen. By this way, the control of the robot car
with no direct sighting is achieved.
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1.GIRIS
Robotlarm giinliik hayatta kullanim alanlar1 giin gectikge artmaktadir. Uzaktan kontrollii robotlar ise

birgok kolaylig1 beraberinde getirmektedir. Bu tip robotlar sualti aramalarinda, maden aramalarinda,

arama kurtarma ¢aligmalarinda, giivenlik uygulamalarinda kullanilmaktadirlar.

Gunliik hayatimizin ayrilmaz pargast olan kontrol ve otomasyon teknolojileri li¢ agamadan ge¢mektedir.
Birinci asamasi ihtiyact karsilayacak her tiirlii cihazin gelistirilmesi ve giinlik hayatta kullanilmasi
seklinde olmustur. Ikinci asamasi, bu cihazlarin uzaktan kumanda ile kontrolii, bazilar1 igin
zamanlayicilarin kullanilmasi, ayrica kullaniciya alternatif secenekler sunmasi olmustur. Simdi bu siirecin
bir sonraki adimi olan {i¢ilincli asamaya gelinmistir. Bu asama tiim cihazlarin tek bir merkezden ya da

uzak mesafelerden degisik iletisim yollartyla kontrolii, izlenmesi ve programlanmasidir.

Bir kontrol sisteminden, kontrolii yapilan ¢evre elemanlarina kolay miidahale imkani vermesi, cihazlarin
anlik olarak calisip calismadigi bilgilerinin ekranda goriiliiyor olmasi, ¢alisan bir cihazda meydana gelen
arizanin aninda kullaniciya bildirilmesi veya sisteme biiyiik ¢apta zarar verebilecek bir arizanin olugmasi

durumunda tiim sistemin durdurulmasi gibi 6zelliklerinin bulunmasi beklenmektedir.

2. LITERATUR ARASTIRMASI

Uzaktan cihaz kontrolii ve otomasyonu flizerine bir¢ok calisma yapilmistir. Kontrol edilen robotik
araclarin ¢ogu kendi kendine ¢evreyi algilayip karar veren araglardir. Araglarla ilgili olarak yapilan
caligmalar da daha ¢ok bu yonde olmustur. Mekatronik 6zelliklere sahip bu araclarin kontrolleri daha ¢ok

otonom seklinde yapilmaya calisilmstir.

Isvigre Federal Teknoloji Enstitiisiinde yapilan bir calismayla labirent i¢inde hareket eden mobil mini bir
robot gelistirilmistir [1]. Robotun kontrol sistemi PIC16CS4 mikroiglemcisi ile gergeklestirilmigtir. 2 adet
SWATCH tipi motorla ve pille hareketi saglanmigtir. Labirent igindeki kontrolii saglamak igin genel ve
yerel geri besleme kontroli kullanilmistir. Genel geri beslemede infrared tabanli olarak uzaktan kontrol
saglanmigtir. Operator labirent igindeki bazi noktalarda kontrolii alabilmektedir. Yerel geri beslemede

labirent i¢indeki hareketleri robot iki adet mesafe sensorii kullanarak otomatik olarak yapmaktadir.

Baluja S. ve Pomerleau D.A. yol iizerindeki seritleri kamera ile izleyerek yoniinii bulan bir robot

gelistirmistir [2]. Gelistirilen algoritma yol iizerinde sapmaya neden olan nesneler olmasit durumunda
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fazladan serit olusturarak yoldan ¢ikmay1 onlemektedir. Sistem sinirlh diizeyde ¢alismakta olup, yapay

sinir aglar1 ile sonraki adimlar1 tahmin etme iizerine kurulmustur.

Schlegel N., Virginia Polytechnic Enstitiisiinde, uzaktan maniiel olarak ve otomatik olarak kontrol
edilebilen bir mobil robot tasit lizerinde mastir tezi olarak bir ¢alisma yapmuglardir [3]. Robot tasitin
izerine baglanan mini kamera ile uzaktan goriintii sinyalleri, kumanda merkezine génderilmekte buradan
kullanici yine uzaktan radyo sinyalleri ile tasiti kumanda etmektedir. Otomatik modda bilgisayar

kullanilarak uzaktan kumanda edilen tasit “yanal kontrol algoritmas1” ile yol {izerinde tutulmaktadir.

Li W. ve arkadaglar1 ¢evre sartlarinda bir aracin otonom olarak kontrol edilebilmesi i¢in beyaz yol
seritlerini taniyan bir metot gelistirmislerdir [4,5]. Algoritmada bulanik mantik yontemlerini

kullanmislardir. Metodu THMR-III ismini verdikleri bir mobil robot iizerinde uygulamiglardir.

Victor J.S. goriintii ile uzaktan kontrol edilen bir robotun kontroliinii gerceklestirmistir [6]. Bir veya
birka¢ kameradan alinan ortamin goriintiileri islenerek robotun kontrolii kamera kalibrasyonu yapilmadan
gerceklestirilmistir. Sistem birka¢ asamada ele alinmistir. Bunlar; gorsel bilgilerin islenmesi, robotun ve

kapali devre kontrol sisteminin tasarimi, kamera yeri bilinmediginde dogruluk analizinin yapilmasidir.

Ollero, A. ve arkadaslari yaptiklart c¢aligmada otonom tasitlarin yon bulma davranislart iizerine
calismiglardir [7]. Ogzellikle net belirgin yollar, hareketli hedefler ve c¢evre ozellikleri iizerine
yogunlagsmiglardir. Bu amagla bir¢ok pozisyon belirleme teknikleri kullanmislardir. Uygulamalarini

Romeo adini verdikleri bir robot tagit lizerinde gerceklestirmiglerdir.

Broggi A. standart yol araglari i¢in otomatik bir pilot sistemi ve giivenlik sistemi gelistirmek igin
caligmistir. Gergek bir arag {izerinde serit tanima, engelleri tanima ve araca yon verme iizerinde uygulama

yapmustir [8].

Peng J. ve arkadaslari, insan goziinii taklit eden iki kamera ile donatilmig bir hedef takip robotu
gelistirmislerdir [9].  Robot hizli bir sekilde goziinii hedefe dikmekte ve hedefi takip etmektedir.
Kullanilan kenar ¢izgileri iki kameranin da ayn1 hedefe bakip bakmadigini saglamaktadir. Robot cisimleri

renk ayrigtirma esasina gore tanimaktadir.
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Daimler Chrysler firmasinin arastirmacilart Paetzold F. ve Franke U. sehir trafiginde siiriiciiye yardimci
olmak i¢in yolu taniyan bir ¢alisma yapmiglardir [10]. Resimler iizerinde nesnelerin kenar ¢izgileri

taranarak yol iizerindeki isaretler, kaldirim kenarlari, yaya yollar1, dur ¢izgileri bulunmustur.

Dixon W.E. ve arkadaglar1 tekerlekli bir mobil robotun gorsel olarak yonetildiginde mekanik ve kamera
sistemlerinden kaynaklanan belirsizliklerden, konumlama ve yonlendirme problemlerini uyarlanabilir bir
kontrolor tasarlayarak ele almislar, global olarak asimptotik konumlama ve yonlendirme problemlerine

¢Oziim getirmiglerdir [11].

Flann, N.S. ve arkadaslar1 “Cok yonlii denetim sistemi” adin1 verdikleri kiigiik, insan tarafindan tasinabilir
mobil robot gelistirmiglerdir [12]. Bu sistem bir ara¢ park ederken ya da giivenlikgiler araglarin altini
bomba kontrolii i¢in denetlerken otomatik ya da yar1 otomatik olarak inceleme ve denetleme amaciyla
kullanilabilmektedir. Robot 3 tane bagimsiz olarak hiz ve yonlendirmeye sahip tekere sahiptir. Robot

bir¢ok donanimi da iizerinde bulundurmaktadir. Bunlar ¢oklu islemci, lazer, ses, IR ve video kameradir.

Nasisi O. ve Carelli R. hedefin konumlanmasi ve izlenmesi i¢in uyarlanabilir kontroloér ve kontrolor
kararlilik analizi, iki serbestlik dereceli bir robot iizerinde dogrudan siiriis idaresi iizerinde simiilasyon
caligmalart yapmigstir [13]. Kontroldriin tasariminda tamamen lineer olmayan robot dinamikleri ele

almmustir. Calismada kontrol problemi {izerine yogunlagilmistir.

Takahashi A. ve arkadaslar1 karayolunda seritleri algilayan yeni bir metot gelistirmiglerdir [14].

Gelistirilmis Hough doniisiim algoritmasi ve kus bakisi izleme ¢izgi tanimay1 daha giiclii hale getirmistir.

Gopalakrishnan ve arkadaslar 151k ve ses girdilerini alip degisen ¢evre kosullarina akilli cevap verebilen
bir mobil robot gelistirmiglerdir [15]. Calismada ¢esitli analog ve dijital doniistiiriiciiler ile infrared, ses ve

151k sensdrlerinin davranislari lizerine de yogunlasilmustir.

Kotii kamera yerlesimleri, dar goriis agis1 ve yetersiz kamera 6zellikleri 6nemli 6l¢iide operatoriin ¢evreyi
algilamasini zayiflatmaktadir. Bu durum algilama hatalarina ve yonlendirme bozukluklarina davetiye
cikarmaktadir. Bu hatalar, kamera baglantilar1 ve kontrol elverisli hale getirilerek azaltilabilir ya da
yumusatilabilir. Bu konuda Hughes S.B. ve arkadasi bir ¢alisma yapmislar ve aracin yénlenmesinden ayr1
olarak kameranin kontroliinii bagimsiz yapmanin yeterli fayday1 sagladigini bulmuslardir [16]. Hatta ¢ok

sayida kamera kullanim1 ve bunlarin bagimsiz kontrollerinin faydasini1 gérmiislerdir.
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Carelli R. ve arkadaslan kiiclik bir robotun uzaktan gorsel olarak kamera ile izlenmesi ve non-lineer
olarak kontrolii iizerine bir ¢aligma yapmuglardir [17]. Kullanilan kamera ortamda sabitlenerek bir

noktadan robot izlenmis ve alinan goriintiiler bilgisayarda iglenerek kontrol gergeklestirilmistir.

Cremean L.B. ve 12 arkadas1 ¢6l ortaminda kendi yolunu bulan ve engellere ¢carpmadan ilerleyen gergek

bir ara¢ tizerinde deneme yapmuglardir [18].

Bu caligmada ise RF (radyo frekansi) sinyalleri ile uzaktan kumanda edilen bir robot araba iizerine yine
kontrolii ve goriintii alim1 uzaktan olan bir kamera baglanarak kontrol islemi gerceklestirilmistir. Uzaktan
gonderilen sinyallerle kamera diisey ve yatay eksende step motor kontrolii ile ¢evrilmis ve alinan
gorintiiler gercek zamanli olarak bilgisayar ekranindan izlenmistir. Boylece arabanin kontrolii bilgisayar

ekran1 kullanilarak, dogrudan gorsel temas kurulmadan saglanmistir.

3. SISTEMIN MODELLEMESI

Yapimu gerceklestirilen sistem donanim ve yazilim olmak {izere iki kisimdan meydana gelmektedir.
Gelistirilen yazilim sayesinde bilgisayarin paralel portuna bagli bir devre yardimiyla robot arabanin
kamerasiin hareketi i¢in kullanilan step motorlarin ve arabanin hareketi i¢in kullanilan DC motorun
kontrolii gerceklestirilmistir. Sinyaller RF (Radyo frekansi) alici-verici devreleri sayesinde yapilmistir.

Ayrica kameradan goriintiiler yine RF sinyalleri ile alinmustir.

3.1. Donanim

Sistemin donanimi su kisimlardan olusur. Bilgisayar, paralel port, transistorlii anahtarlama devresi, RF
alici-verici devreleri, step (adim) motor siiriicli devresi, step motor, PIC entegre devresi, RF ile calisan

giivenlik kamerasi, DC motor, model araba (Sekil 1).

3.1.1. RF Alici1-Verici Devreleri

Uygulamada 29 KHz ve 46 KHz frekanslarinda yayin yapan 2 adet alic1 ve verici devresi kullanilmustir.
Alic1 devre paralel porta transistorlii anahtarlama devresi araciligiyla baglanmistir. Verici devre ise step

motor, model araba ve DC motora baglanmistir (Sekil 1)
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e Step motor siiriicii devresi
e RF alic1 verici devreler

e PIC entegre devresi

e RF kamera

e Step motor

e DC motor

e Model araba

RF alici-verici
devreler

Anahtarlama
/ \ Devresi
—
o
Paralel O Q
Bilgisayar port

Sekil 1. Sistemin genel donanim yapisi.

3.1.2. Paralel Portlar

Hazirlanan yazilim ve paralel port vasitasiyla elektronik devreler kontrol edilmistir. Paralel portlar
bilgisayari ¢evre birimlere baglamak ve bu birimler ile veri iletisimi saglamak i¢in tasarlanmigtir. Paralel
port yapi itibariyle 25 tane iletisim pin’i (bacak) igerir. Iki sira halinde dizilen pinler, iistte 13 tane altta 12

tanedir. Pinlerin 18-25 arasi olanlar topraktir (Ground). 2-9 arasi pinler data alig/veris pinleridir (Sekil 2).

S4 S5 S7 S6 D7 D6 D5 D4 D3 D2 DI DO CO

| L]
@@E@@@a@‘@“‘.@“@'@‘@/

Toprak (ground) C3 C2 S3 Cl
@ DpataPortu 2-9) (O Control Portu (1,14,16,17)
QO status Portu (10-13,15) () Toprak (ground) (18-25)

Sekil 2. Paralel portun yapisi, yazmaglari (Data, Status, Control) ve pin baglantilari.

IBM uyumlu PC/XT/AT bilgisayarlarda en fazla {i¢ adet paralel port adaptorii bulunur. Kurulum adresine
bagl olarak paralel portun islemci I/O haritasindaki adresi 278h, 378h veya 3BCh olabilir. Adresleme
heksadesimal sayilarla yapilir. Bu sebeple kullanilan sayilar1 heksadesimal oldugunu ifade etmek iginde
sonunda “h” harfi kullanilir. Her yazici portu Data, Status ve Control olmak iizere ii¢ ayr1 port adresinden
olusur. Bunlara paralel port yazmaglar1 da denir. Yazici portunun yazmag adresleri paralel portun taban

adresine gore siralidir. Eger paralel port (yazic1 portu) BIOS tarafindan LPT1’e tahsis edilmisse data



L Caywroglu, M. Simgir / Erciyes Universitesi Fen Bilimleri Enstitiisii Dergisi 24 (1-2) 1 — 16 (2008) 7

portu 378h adresinde, status portu 37%h adresinde ve control portu 37Ah adresinde bulunur. Paralel port
adresleri tipik olarak asagidaki listede gosterildigi gibidir (Tablo 1).

Tablo 1.

Paralel port adresleri
Yazici Data Status Control
LPTI 378h 37%h 37Ah
LPT2 278h 27%h 27Ah
LPT3 3BCh 3BDh 3BEh

Hangi adresin hangi yazici portuna tahsis edildigini bulmanin birka¢ farkli yolu vardir. Bunlardan en
kolay olani debug kullanmaktir. DOS tabanl igletim sistemlerinde bulunan debug programinda “dump”
komutu kullanilarak bellegin 0040:0008 nolu adres igerigi ekrana yazdirilir. Kullanim agagida goriildiigii

sekildedir:

>debug
d 0040:0008 L8
0040:0008 78 03 78 02 00 00 00 00

Bu 6rnegin calistirildigr makinede LPT1 378h, LPT2 278h adresindedir. Diger taraftan LPT3 ve LPT4
icin bir adres tahsisi yapilmamustir. Dos tabanli makineler i¢in bir bagka alternatif komut satirinda
Microsoft Diagnostics (MSD.EXE) programini ¢alistirmaktir. Bu program sayesinde bilgisayarin diger

donanim birimleri hakkinda da bilgi almak miimkiindiir.

Paralel port ii¢ ayr1 yazmagtan ya da bir baska deyisle ii¢ ayr1 port adresinden olusur (Tablo 2).

Tablo 2.

Paralel port yazmaglar1 ve bunlarin terminalleri (x : pozitif lojik, ~x : negatif lojik(inverted))

7 6 5 4 3 2 1 0

data X X X X X X X X
status ~X X X X X - - -
control - - - - ~X X ~X ~X

Data Yazmaci: Data portu araciligiyla erisilen 8 sayisal ¢ikis terminali vardir.
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Status Yazmaci: Status portu araciligiyla erisilen 1 ters ¢evrilmis (inverted) 5 sayisal giris terminali

vardir.

Control Yazmaci: Control portu araciligiyla erisilen ii¢ii ters ¢evrilmis 4 sayisal ¢ikis terminali vardir.

Tablo 2 *de goriildiigii lizere status portunun 7. biti olan S7 biti ters ¢evrilmistir. Ayrica C3, C1 ve CO i¢in
de ayn1 durum gegerlidir. Uygulamada data portunun DO, D1, D2 ve D3 bitleri ¢ikis terminalleri olarak,

diger taraftan status portunun S6, S5, S4 ve S3 bitleri de giris terminalleri olarak kullanilmistir.

Data portu 74L.S374 olarak bilinen yiiksek empedans durumlu oktal D-tipi flip-flop tarafindan siiriiliir. Bu
entegre 2.6 mA akim verebilir (source) ve 24 mA’e kadar akim ¢ekebilir (sink). Bu sebeple kullanilacak
ara birim devresi i¢in data terminallerinden alinan zayif akim ihtiyaca gore kuvvetlendirilir. Data
portundaki bilgiyi geri beslemeyle okumak igin ana kart iizerinde 74244 olarak bilinen yiiksek empedans
durumlu tampon(buffer) entegresi kullanilir. Control portu pinleri 7405 invertor entegresi tarafindan
stiriiliir. C2 harig biitiin veri yollar1 terslenmis haldedir. C2 yolu 16 nolu terminal ucuna verilmeden evvel
iki defa terslendigi icin aktif lojik mantigina gore ¢alisir. Control pinleri ¢ikis olarak en fazla 1 mA akim

verebilir ve giris olarak da yine en fazla 7 mA akim alabilir.

Uygulamada 6zellikle eger harici bir gili¢ kaynagi kullaniliyorsa terminallerin topraga ¢cekmemesine 6zen
gosterilmistir. Aksi halde paralel port adaptdriiniin, olmas1 gerekenden fazla akim ¢ekerek yanmasi ve ana

karta zarar vermesi kaginilmaz olur.

3.1.3. Step (Adim) Motor

Uygulamada, giivenlik kamerasini saga sola hareket ettirmek i¢in Bipolar (¢ift kutuplu) step (adim) motor
kullanilmistir. Bipolar step motor; bobinlerdeki akimi, ters yone ceviren torka neden olan bir uyartim
yaratir. Step motorlar aldigi sayisal darbelere bagh olarak belirli bir agida donme hareketi yapan
motorlardir. Isminden de anlasilacag iizere, sadece tekil dénme adimlart atabilir. Bu motorlar lojik “0”,
lojik “1” prensibine gore calisirlar. Bu 6zelliginden dolayr kullanim alani olduk¢a genistir. Motora
uygulanacak sinyallerin frekansi degistirilerek motorun hizi kontrol edilebilir. Step motorlarda stator
sargilarina uygulanan sinyallerin siras1 degistirilerek doniis yonii degistirilir. Step motorlarinin hangi yone
donecegi, devir sayisi, doniis hiz1 gibi degerler mikroislemci veya bilgisayar yardimiyla kontrol edilebilir

(Sekil 3).
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Faz 1,2,3,4

Puls Siralayici Siiriicii Devresi

DC Giig
Kaynag Adim Motoru

Sekil 3. Uygulamada kullanilan Step Motorun kontrol semasi.

Yapilan c¢aligmada kullanilan step motorun c¢alisabilmesi igin siiriicii devresine ihtiya¢ vardir.

Kullandigimiz bipolar step motoru siirmek i¢in de Sekil 4’de verilen siiriicii devresi yapilmustir.

470Q 470Q 470Q
M\
Al A2 Bl B2
POPTBO POPTBI ~
=5V
1kQ 1kQ 1kQ 1kQ
POPTBI1 POPTBI

Sekil 4. Bipolar Step Motor stiriicii devresi.

Bipolar step motoru siirmek i¢in asagidaki Tablo 3’de gosterilen lojik degerler sirasiyla uygulanmalidir.
Step motorun ters yonde hareket etmesi i¢in de Tablo 3’de verilen lojik degerlerin 8’den 1’ e dogru

(asagidan yukariya) uygulanmasi yeterlidir.

Kameranin saga ve sola donme hareketi bagl bulundugu step motorun kontrolii ile saglanmistir. Step
motorun kontrolii ise PIC kullanilarak yapilmistir. PIC’in iki giris ucuna sinyal gondererek kontrol
edilmistir. PIC’in bacaklarina sinyal gonderebilmek icin RF alict devrenin iki ucu PIC’in bacaklarina, RF

verici devrenin iki ucu ise paralel portun 6 ve 7 nolu pinlerine baglanmistir.
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Tablo 3.
Lojik degerler
Al A2 B1 B2

1 1 0 0 0
2 1 0 0 1
3 0 0 0 1
4 0 1 0 1
5 0 1 0 0
6 0 1 1 0
7 0 0 1 0
8 1 0 1 0

3.1.4. Transistorlit Anahtarlama Devresi

Yapilan calismada paralel port ile verici devreleri kontrol etmek i¢in transistorlii anahtarlama devresi
kullanilmistir. Anahtarlama devresi Paralel porta Sekil 5’de gosterilen pinler vasitasiyla baglanmstir.

Devrede BC107NPN tipi bir transistor kullanilmstir.

Baz (B)
2 nolu Pin Al
T1 N P / N
o A2
3 nolu Pin ‘
e
A3 / ‘ \
5 Kollektor (C
4 nolu Pin Bl Emetdr (E) ollektor (C)
T3
E

o B2
5 nolu Pin B
S j
B3 C

Sekil 5. Transistorlii anahtarlama devresi ve kullanilan BC107NPN tipi transistor.

Transistoriin Base(B) ucuna gelen akim ile diger iki ucu ve kumandanin (A1,A2,A3,B1,B2,B3) uglan
iletken yapilarak vericinin ¢aligmasi saglanmistir. 2 nolu pinden gelen bilgi ile (5 Volt) transistoriin (T1)

emitdr ve kollektor uglart aktif yapilarak (Al ve A2) temas ettirilir ve vericinin 1 nolu ¢ikisindan sinyal
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gonderilir. A2 ve A3 temas yaptirilarak vericinin 2 nolu ¢ikisindan sinyal goénderilir. Vericinin 3 nolu
cikisindan sinyal (B2 ve B3) ve vericinin 4 nolu ¢ikisindan sinyal (B1 ve B2) uglar temas ettirilerek

gonderilir.

3.1.5. PIC (Peripheral Interface Controller)

Paralel portun 8 adet data ucu bulunmaktadir. Bunlardan dordii arabanin sag, sol, ileri, geri hareketleri
icin kullanilmistir. Geriye kalan 4 adet ug ile hem step motoru hem DC motoru kontrol etmek mecburiyeti
dogmustur. Step motorun kontrolii i¢in 4, DC motorun kontrolii i¢in 2 adet data ucuna ihtiya¢ vardir.
Paralel portta 6 adet data ucu kalmadigi i¢in step motorun kontrolii icin PIC16F84 (16C84) kullanilarak 6
adet data ucu yerine 4 adet data ucu ile kontrol saglanmistir. PIC’in sadece iki bacagimi data ucuna

baglanmas1 yeterli olmustur.

PIC16F84’iin 13 adet giris ¢ikis portu bulunmaktadir. Bunlardan 8 bitlik olanina Port B, 5 bitlik olanina
da Port A denir. Port A’nin 4 numarali pini open kolektdr olup giris ¢ikis yapmak i¢in bir direng ile
+5V’a baglamak gerekmektedir. Diger portlardan hicbir ek elemana ihtiyag duymadan giris/gikis
yapilabilir.

Microcontroller programlamadan once Register haritasini bilmemiz gerekmektedir. PIC mimarisinde
genelde tiim islemler W (work) register {izerinden yapilir. Program yazmadan once hangi porttan giris
hangi porttan ¢ikis yapilacaginin belirlenip bunun microcontrollere anlatilmasi gerekmektedir. Bu da Tris
A ve Tris B registerlarina degerler atayarak olur. Bu islemle ilgili gozelere 1 yiiklenirse Giris, 0
yiiklenirse Cikis yapilir. Ornek olarak;

MOVLW b’00000011°

MOVWF

TRISA
Bu komut satirlari ile Port A’nin 0 ve 1 nolu pinleri Giris, 2,3,4 nolu pinleri ise ¢ikis olarak tanimlanmig

olur.

PIC, assembler dili adi verilen ve toplam 35 komuttan olusan programlama diliyle programlanir. Bu
komutlar1 yazmak i¢in basit bir editér kullanabilir. Asil 6nemli olan yazilan bu komutlari makine diline
cevirmektir. Text dosyasi bigiminde kaydedilmis olan assembly dili komutlarin1 makine diline geviren
MPASM’nin hem DOS altinda hem de Windows altinda ¢alisan versiyonu bulunmaktadir. Bu program

http://www.microchip.com/ adresinden download edilebilir. Burada kullanilan MPLAB programinda hem

metin editéri hem de MPASM assembler programi tiimlesik olarak bulunur. MPASM assembler


http://www.microchip.com/
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programmin yazilan komutlar1 dogru olarak algilayip, PIC’in anlayabilecegi hex kodlarina
doniistlirebilmesi icin su bilgilerin program igine 6zel formatta yazilmasi gerekir. Bunlar; Komutlarin
hangi PIC16XX igin yazildig1, programin bellekteki hangi adresten baslayacagi, komutlarin ve etiketlerin

neler oldugu, programin bitis yeri.

Cesitli PIC mikrodenetleyicileri i¢in farkli programlayici devreler mevcuttur. Bu ¢alismada P16C84 i¢in
gerekli olan programlayict devre kullanilmistir. Bilgisayarla, programlayici devre arasindaki baglantiy1

saglayacak seri port kablosunun baglanti sekli sekildeki gibi yapilmahidir (Sekil 6).

COM Port
PIC16C84 |, 29K ;
RB6 (clock)
13 22K 4
RB6 (data)
8
CTS >
Vss S o ¢ > GND>
Vpp Vdd i
+T 10uF 5.6V
4 14
1N4148
10K oK

D @I

Sekil 6. PIC programlama devresi ve seri port kablosunun baglanti sekli.

PIC16F84’i programlayabilmek i¢in PicUP adli bir freeware yazilimi kullanilmigtir. Bu yazilim,
“www.studorg.liu.se” adresinden indirilebilir. Bu programla, PIC’e program yiiklenebilir, silinebilir,

programin hex kodlar1 goriilebilir.

3.1.6. RF Sinyalleri ile Iletisim Kurulan Kamera

Yapilan ¢alismada, RF sinyalleri ile haberleserek goriintii alip gonderen, giivenlik kamerast sistemi
kullanilmustir (Sekil 7). Bu giivenlik kamerasindan alinan goriintiiler gelistirilen yazilim sayesinde
bilgisayar ekranina aktarilmistir. Giivenlik kameras1 JMK Excel marka bir kamera olup, acik alanda 250

m, kapali alanda 100 m kablosuz goriintii ve ses aktarim mesafesine sahiptir.


http://www.studorg.liu.se/
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Sekil 7. RF sinyalleri ile iletisim kurulan giivenlik kamerasi.

3.1.7. DC Motor

Caligmada giivenlik kamerasini agsagi-yukar1 hareket ettirebilmek i¢cin DC motor kullanilmistir. DC
motorun hizin1 yavaglatmak i¢in ise bir adet potansiyometre kullanilarak motorun devir hizi
disiirilmistiir. Kontrolii yapabilmek i¢in motorun iki ucuna RF alic1 devrenin iki ucu, paralel portun 8 ve

9 numaral1 pinlerine de RF verici devrenin iki ucu baglanmustir.

3.1.8. RF Alici Vericiye Sahip Model Araba

Uygulamada, Sekil 8’de de goriildiigli gibi uzaktan kumandali RF alic1 ve vericiye sahip model araba
kullanilmistir. Arabanin vericisi bilgisayarin paralel portuna baglanmig ve kontrolii, gelistirilen program
vasitasiyla saglanmistir. Model arabanin ileri, geri, saga ve sola hereketleri i¢in RF verici devrenin 4 ucu

paralel portun 2,3,4,5 nolu pinlerine baglanmistir.

Sekil 8. RF alic1 vericiye sahip model araba.
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3.2. Yazulim

Tim kontrolleri bilgisayardan yapabilmek icin Delphi 7.0 yazilimi kullanilarak bir arayiiz kontrol

programi yazilmistir (Sekil 9). Program goriintii izleme ve kontrol amagli olarak kullanilmigtir. Goriintii

ile ilgili olarak su iglemler yapilabilmektedir; Goriintii yakalama, fotograf ¢ekme, video kayit, video

ayarlari, video kayd1 izleme. Bu islemler i¢in Delphi 7.0’mn ComCitrls, VideoCap, VideoMci gibi 6zel

kiitiiphaneleri ve bu kiitiiphanelere ait komutlar1 kullanilmistir. Kontrol amagl olarak program su

islemleri gerceklestirebilmektedir. Arabanin kontrold, step motorun kontrolii (PIC Kontrol ile), DC

motorun kontroli.

Bu cihazlarin tamaminin kontrolii bilgisayarin paralel portu araciligiyla

gerceklestirilmistir. Bu maksatla Delphi7.0’in ComCtrls, Controls kiitiiphaneleri ve kiitiiphanelere ait

komutlart kullanilmustir.

¥ Video

i

™ Kayittaki Gorlintliyli 12leme

[ Baglat J [=] Durdur ‘

4  Fotadraf Cekimi

& Fotodraf Cek
Gariintii K.apdetme

[ Baslat I [=] Durdur |

s ]ED :';jJ Saniye

% Yideno - Kaynadi ]

o Video Bigimi ]

x CIKIS

Sekil 9. Programin genel goriinimii.

4. TARTISMA VE SONUCLAR

Yapilan bu calismada PC ile uzaktan bir robot arabanin RF sinyalleri vasitasi ile kontrolii

gergeklestirilmistir. Arabanin kontrolii ve arastirma igin ortamin goriintiileri yine RF sinyalleri ile ¢alisan

bir kamera vasitasiyla alinmig kontrol merkezindeki bilgisayara aktarilmistir. Bdylece, glivenlik nedeniyle
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insanlarin giremedigi bir ortama robot arabanin gonderilmesi ve uzaktan gerekli fotograf ve goriintiilerin

alinmas1 miimkiin hale gelmistir.

Caligmanin devamu olarak, robot arabaya mekanik bir kol eklenip, kullanim sahasinda is yaptirilabilir.
Ayrica kameradan alinan goriintiiler, bilgisayara gonderildikten sonra goriintii isleme yapilarak bilgisayar

tarafindan robotun otomatik olarak yonlendirilmesi saglanabilir.
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