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Ozet

Konum denetimi, endustriyel oto-
masyon sistemlerinin yani sira
haberlesme sistemleri, robotlar,
hava tasitlan, silah sistemleri gibi
cogu alanda kullanilan 6nemli
uygulamalardan biridir. Hareketli
nesneleri izleme problemi refe-
rans hedefin sabit olmadigl, za-
manla degistigi pozisyon kontrol
sistemlerinin diger bir yontddr.
Konum kontroli ve konum dene-
timi yapan sistemlerin hassasiyeti
onemlidir. Konum kontrol ve nes-
ne takip sistemlerinin hassasiyeti,
tirtin kalitesini artirmak ve hatasiz
sonuc elde etmek icin onemlidir.
Konum kontrollerinin  &nemi,
nokta hedeflerin vurulmasinda,
lazer kullanilan tibbi islemlerde,
uydu antenlerinde, gtidimli fu-
zelerde, ucaksavarlarda, nokta
hedef delme islemlerinde ve di-
ser pek cok hassas sistemlerde en
iyi sekilde anlasilir.

1. Giris

Endistriyel tiretimlerde triin kali-
tesi onemlidir. Hatasiz ve dogru
Uretim maliyeti dustrdr. Hatasiz
Uretim icin islemlerin dogru ve
hassas olmasi gerekir. Bu neden-
le tretim bantlarinin ve bu bant-
larda calisan makinalarin  kont-
rolleri ®nem tasir. Bunun yaninda
iletisim, savunma, robot ve saglk
gibi sektorlerde kullanilan cihaz-
lar son derece hassastir. Bu alet-
lerden islerini dogru ve az hata
ile yapmalari beklenir.

Yirtiyen bir bantta farkli yerler-
den gelen parcalarin birlestirile-
rek Griiniin ortaya ciktigl bir si-
temde parcalarin dogru ve iyi bir
sekilde yerlerine oturtulmasi ge-
rekir. Ornegin araba imal edilen
bir fabrikada araba yuriyen bir
bant tzerinde gerekli parcalar
birlestirilerek yapilir. Genelde bu
birlestirme isini robotlar gercek-
lestirir. Bu sistemde bir parca ta-
kildiktan sonra bant diger parca-
nin takilacagi kisma dogru ilerler.
Bu esnada yiridyen bantta mey-
dana gelebilecek bir arizada,
bant durmasi gerekenden farkli
bir yerde durabilir. Dolayisiyla
yerlestirilecek siradaki parcanin
veri kayabilir. Yada ydlriyen
bantta ariza olmasa bile parcay!
yerlestirecek robotun pozisyo-
nundaki bir hata parcanin yine
hatali vyerlestirilmesine neden
olabilir. Bunun sonucunda insan
hayatini tehlikeye atan 6limciil
kazalar olabilir. Sistemlerin has-
sas denetimlerinde pozisyon
kontrolii ®nemlidir. Konumun en
ivi sekilde algilanmasi yapilan is-
lemin dogrulugunu artirmakta ve
kalitesini yiikseltmektedir. Dola-
yistyla motorlarin pozisyonlart en
ivi sekilde ayarlanmalidir. Hatali
bir motor pozisyonu uretim sure-
cinde Urtnlerin kalitesinin disik
olmasina yada Urdndn dretim
bandindan defolu olarak ¢ikmasi-
na neden olmaktadir.

Pozisyon kontroliinde pek cok
kontrol teknigi kullanilabilir. Ya-
pilan degisik calismalarda agik
cevrim kontrol ve kapali ¢evrim
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Konum denetimi, endustriyel oto-
masyon sistemlerinin yani sira
haberlesme sistemleri, robotlar,
hava tasitlari, silah sistemleri gibi
cogu alanda kullanilan onemli
uygulamalardan biridir. Hareketli
nesneleri izleme problemi refe-
rans hedefin sabit olmadigi, za-
manla degistigi pozisyon kontrol
sistemlerinin diger bir yontdiir.
Konum kontrolii ve konum dene-
timi yapan sistemlerin hassasiyeti
onemlidir. Konum kontrol ve nes-
ne takip sistemlerinin hassasiyeti,
triin kalitesini artirmak ve hatasiz
sonuc elde etmek icin onemlidir.
Konum kontrollerinin o6nemi,
nokta hedeflerin vurulmasinda,
lazer kullanilan tibbi islemlerde,
uydu antenlerinde, gidimli fu-
zelerde, ucaksavarlarda, nokta
hedef delme islemlerinde ve di-
ger pek cok hassas sistemlerde en
iyi sekilde anlasilir.

1. Giris

Endistriyel Gretimlerde triin kali-
tesi ®onemlidir. Hatasiz ve dogru
tretim maliyeti dustrir. Hatasiz
Uretim icin islemlerin dogru ve
hassas olmasi gerekir. Bu neden-
le Giretim bantlarinin ve bu bant-
larda calisan makinalarin  kont-
rolleri nem tasir. Bunun yaninda
iletisim, savunma, robot ve saglik
sibi sektorlerde kullanilan cihaz-
lar son derece hassastir. Bu alet-
lerden islerini dogru ve az hata
ile yapmalari beklenir.

Yiirtiyen bir bantta farkli yerler-
den gelen parcalarin birlestirile-
rek Griniin ortaya ciktigl bir si-
temde parcalarin dogru ve iyi bir
sekilde yerlerine oturtulmasi ge-
rekir. Ornegin araba imal edilen
bir fabrikada araba yirtyen bir
bant tzerinde gerekli parcalar
birlestirilerek yapilir. Genelde bu
birlestirme isini robotlar gercek-
lestirir. Bu sistemde bir parca ta-
kildiktan sonra bant diger parca-
nin takilacag kisma dogru ilerler.
Bu esnada virlyen bantta mey-
dana gelebilecek bir arizada,
bant durmasi gerekenden farkli
bir yerde durabilir. Dolayisiyla
yerlestirilecek siradaki parcanin
veri kayabilir. Yada vyiriyen
bantta ariza olmasa bile parcayi
yerlestirecek robotun pozisyo-
nundaki bir hata parcanin yine
hatali yerlestirilmesine neden
olabilir. Bunun sonucunda insan
hayatini tehlikeye atan 6limcul
kazalar olabilir. Sistemlerin has-
sas denetimlerinde pozisyon
kontrolii 6nemlidir. Konumun en
iyi sekilde algilanmasi yapilan is-
lemin dogrulugunu artirmakta ve
kalitesini yiikseltmektedir. Dola-
yistyla motorlarin pozisyonlari en
ivi sekilde ayarlanmalidir. Hatali
bir motor pozisyonu dretim siire-
cinde trtinlerin kalitesinin dustik
olmasina yada Uridnin Uretim
bandindan defolu olarak ¢itkmasi-
na neden olmaktadir.

Pozisyon kontroliinde pek cok
kontrol teknigi kullanilabilir. Ya-
pilan degisik calismalarda acik
cevrim kontrol ve kapali ¢evrim



kontrol gibi klasik kontrol teknik-
leri disinda, dogrusal olmayan
kontrol, bulanik kontrol ve noral-
bulanik kontrol gibi ileri kontrol
teknikleri de basarili bir sekilde
wullanilabilmektedir. Yapilan isin
nassasiyeti ve maliyet gibi para-
metreler incelenerek uygun tek-
nik secilebilir [1,2].

Yapilan bu calismada hareketli
sistemlerde pozisyonun tam ola-
rak belirlenmesi ve gerektiginde
sistemlerde meydana gelebilecek
aksakliklarda da aksakligin telafi
edilmesi icin ekonomik ve kolay-
ca farkl sistemlere de uygulanabi-
lir bir sistem gelistirilmistir. Sistem
bilgisayar destekli oldugu gibi ko-
layca mikroislemci tabanli bir uy-
gulama haline de getirilebilir.

2. Pozisyon Kontrol Sisteminin
Tasarimi

Bu bilgilerin 1siginda bu calisma-
da rayli bir sistemde hareket eden
hedefin konumunun tam olarak
belirlenmesi ve hedef belirlendik-
ten sonra sistemin en kisa zaman-
da hedefe kilitlenmesini saglaya-
cak bir konum denetimi tasarla-
narak gerceklestirilmistir. Sekil
1’de genel gorinimi verilen ca-
lismada bilgisayar destekli bir de-
netim sistemi tasarlanip, kullani-
m1 kolaylastirici yazilim ara yizi
ile sistem denetimine gerekli ileti-
sim koprist kurulmustur.
Deneysel calismada adim motoru
ve optik algilayicilar kullanilarak
bir hedef takip sistemi kurulmus-
tur. Sistemde; optik algilayicilar-
dan gelen bilgiler bilgisayara ak-
tarilarak degerlendirilmekte, elde
edilen sonuca gore motor gere-
ken yone donmektedir. Hedef bir
ray Uzerinde hareket etmektedir.
Algilayici sistem hedefi yakaladi-
g1 anda durmakta ve hedef nere-
ve giderse algilayici sistemde o
yone donmektedir.

Sekil 1. Sistemin goriinimdl.

2.1. Paralel Veri Kapisi
Sistemden gelen isaretler bilgisa-
yar ortaminda degerlendirilmekte
ve Uretilen denetim isaretleri adim
motoru siirmek Gzere siiriicti dev-
resine gonderilmektedir. Bilgisa-
var ile sistem arasindaki bilgi alis
verisi paralel veri kapisi vasitasiy-
la yapilmaktadir. Paralel veri ka-
pisi kontrol yazmaci, yapisi geregi
sadece cikis vermektedir. Bu ne-
denle kontrol cikisi adim motoru-
nu strmek icin kullanilmistir. Al-
cilayicilardan gelen bilgiler de ve-
ri kapisi kullanilarak bilgisayara
aktarilmistir. Veri kapisi otomatik
olarak cikis islevi gormek tizere
yapilandirilmistir. Durum yazma-
cinin 5 numarali yon biti ayarla-
narak bu veri kapisi giris yapmaya
uygun hale getirilmistir. Veri kapi-
sindan giris, data0 ve datal ba-
caklarindan yapilmaktadir. 1T nu-
marali algilayici dataO, 2 numara-
li algilayicida datal bacagini kul-
lanarak cikis sinyallerini bilgisa-
yara aktarmaktadir.

2.2. Optik Algilayici

Optik algilayicilar veya fotoseller,
1stk emisyon prensibiyle calisan
elektronik malzemelerdir. Bir ve-
rici yada 1stk kaynagi ve bunlarin

isinlarint almak icin bir alicidan
olusurlar. Vericide bulunan isik
kaynagi belirli bir frekansta isik
yayar. Alici ise bu kaynaktan be-
lirlenen frekanstaki 1sigin alinma-
sinda kullantlir. Kullanilan isik ki-
zilotesidir. Algilayici vericiden
gonderilen 1sik frekansi ile alici-
dan gelen 1sik frekansinin karsi-
lastirmasini yapar. Eger ayni fre-
kansta 1sik alirsa cikisini aktif ha-
le getirir.

Cisimden yansimali optik algila-
yicilar, vericiden gonderilen 1sin
bir cisme carpip geriye yansiya-
rak alici tarafindan alinmasi vasi-
tasityla calisir. Bu tip algilayicilar-
da cismin rengi ve parlakligr algi-
lama mesafesini etkilemektedir.
Opak yuzeylerde algilama uzak-
g1 cismin renginden etkilenir.
Parlak renkler maksimum algila-
ma imkani verir. Teknik veriler-
deki hissetme mesafesi mat beyaz
kagit ile olctlmusttr. Sekil 2'de
algilayicinin sekli, baglanti uclari
ve kullanimi gorilmektedir.
Sistemde cisimden yansimali,
DC, 4 telli MF40-S18-NG optik
algilayict kullanilmistir. Algilayi-
cinin renk duyarliligi bulunmak-
tadir. En ylksek algilama mesafe-
si, beyaz renkli cisimlerde 30V ve
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(a) Kablolu algilayicinin goriiniisii (b) Baglanti semasi (c) Algilayicinin uclari

Sekil 2. MF40-S18-NG optik algilayici

Usti dogru gerilimde 40 cm’dir.
Algilayiciya uygulanan gerilime
gore algilama mesafesi de degis-
mektedir. Algilayicilar beyaz
renkli cisimleri cok iyi algilarken
siyah renkli cisimleri iyi bir bi-
cimde algilayamamaktadir. Sis-
temde kullanilan hedef beyaz
renk secilmis ve algilayicilarin
hedefe olan mesafesi de 30 cm
olarak secilmistir. Algilayici 10V
DC gerilimin altinda calismamak-
ta ve cikis vermemektedir. Yapi-
lan 6lctimlerde 30 cm mesafeyi
algilamasi icin ayarlanan algilayi-
ci yaklasik 25V DC cikis vermek-
tedir [3].

Cesit algilayicilar olmasina rag-
men bu calismada 6zellikle kapa-
sitif ve enduiktif algilayicilarin his-
setme mesafelerinin cok az olma-
si (2-3mm), ultrasonik algilayici-
larin pahali ve cevresel bir dona-
nima ihtiyac duymalari, diger al-
silayicilari hedefin tizerine yer-
lestirme yada ortami tamamen al-
gilayicilar ile donatma gerekliligi
nedeniyle optik algilayicilar secil-
mistir.

2.3. Paralel Veri Kapisi Koruma
Devresi

Algilayicilar yiiksek gerilim cikis
vermektedir. Paralel veri kapisi
5V’luk bir gerilim seviyesinde ca-
lismaktadir. Bu nedenle paralel
veri kapisini korumak amaciyla,
veri kapisinin giris ve cikislarina
buffer (tampon) vyerlestirilmistir.

Tampon olarak 7415244 ve
74HC244 entegreleri kullanilmis-
tir. Paralel veri kapisina giriste
74HC244 ve veri kapisindan ci-
kista ise 7415244 entegresi kulla-
nilmistir. Her iki tamponda te-
melde ayni 6zelliklere sahiptir.

2.4. Adim Motoru

Kurulan sistemde pozisyon kont-
roliniin hassas olmasi icin adim
motoru kullantimistir. Bunun ya-
ninda farkli elektrik motorlari da
bu is icin kullanilabilir. Fakat,
Ozellikle ylksek hizlarda diger
motorlarin millerinin durmasi ge-
reken yerden kaymasi veya dina-
mik frenleme gibi karmasik ya-
vaslatma, durdurma tekniklerinin
gerekmesi ve yapilan sistemin
cok daha karmasik ve pahaliya
mal olmasi gibi dezavantajlara
sahip olmasi nedeniyle adim mo-
torlari tercih edilmistir. Kullanilan
motor Tec firmasinin Urettigi 4
fazli adim motorudur. Her fazin
endiiktansi 3.5 mH ve direnci 3.5
_'dur. Calisma akimi 0.85A ve
calisma gerilimi 3V'dur. Adim
acist 1.80'dir. Mavi-kirmizi-sari-
pembe kablolari sira ile enerji ve-
rilirse motor saat yonitinde doner.
Ters sira ile enerji verilirse motor
saatin tersi yonde doner. Siyah ve
beyaz, sargilarin ortak ucudur.

2.5. Kontrol Unitesi
Algilayicilarin normalde acik (si-
yah kablo) ucundan cikis alinmis-

tir. Bu uclar kontrol devresinde
Sensor1 ve Sensor2 yazan yerlere
baglanmistir. Bu sayede bilgi gel-
diginde kontrol devresine sinyal
gonderilmektedir. Diger ucta (be-
yaz kablo) ise sinyal geldiginde
devre acilmaktadir. Algilayicinin
kahverengi kablolu ucu pozitif
beslemedir ve 25 V'luk gerilime
baglanmistir. Mavi kablolu ucu
ise topraklanmistir.

Adim motorun strmek icin
ULN2004 entegresi kullanilmis-
tir. Motorun siyah ve beyaz sargi-
lar1 birlestirilerek ULN2004 mo-
tor sirlicli entegresinin COM-
MON ucuna baglanmistir.

Sekil 3’de kontrol devresi gortil-
mektedir. Bu devre algilayicilar-
dan aldigi bilgiyi bilgisayara akta-
rir. Gelen veri islendikten sonra
adim motorunu gereken sekilde
stirmek icin cikis verir. Devrede;
IC1 74HC244, 1C2 7415244 ve
IC3 ULN2004 motor suricu en-
tegresidir. D1 ve D2 4.7V’'luk, D2
ve D3 5.1V'luk ve D4 ve D5
5.6V'luk zener diyotlardir. Algila-
yicilarin cikis gerilimleri 25V ol-
dugu icin bu gerilim 74HC244
entegresinin girisine uygulanirsa
entegre yanacagi icin gerilim di-
strtlmelidir. Bu nedenle zener
diyotlar kullantimistir.

Ayrica akim seviyesini de ayarla-
mak gerektigi icin 10k_"luk di-
rencler yerlestirilmistir. Bu saye-
de giris akimi entegreyi yakmaya-
cak olan akim seviyesine duisU-
rialmastir.

2.6. Bilgisayar Programi

Kurulan sistemi kontrol etmek
icin bilgisayar kullaniimistir. Ge-
rekli islemleri bilgisayara yaptir-
mak icin TC++ programlama dili
kullantlmistir. TC++ programla-
ma dili, esnek bir yapiya sahip
olmasi, donanimin programlama-
ya elverisli olmasi ve yaygin bir



kullanima sahip oldugu icin ter-
cih edilmistir. TC++, Ms-Dos isle-
tim sistemi altinda calismaktadir.
Program Dos tabanli kullanici
dostu grafik ara yiiziine sahiptir.
Programin goriintsid Sekil 4'deki
gibidir.

3. Pozisyon Kontrol Sisteminin
Gerceklenmesi

Hareketli nesne takip sistemi,
kontrol Unitesi, adim motoru ve
algilayicilar olmak tizere 3 kisim-
dan olusmaktadir. Bunlarin disin-
da gerekli akim ve gerilimi sagla-
mak amaciyla 3 adet farkh gic
kaynagi da sisteme ilave edilmis-
tir. Sistemde algilayicilardan ali-
nan bilgiler bilgisayara paralel ve-
ri kapisi vasitasiyla iletilmektedir.
Algilayicilarda bilgi yoksa paralel
veri kapisinin veri yazmacina 0
bilgisi gelmektedir. Bu durumda
sistem sinirlar icerisinde strekli
tarama yapilmaktadir. Tarama is-
lemi referans alinan sag bas taraf-
ta baslamakta ve solda bariyer ile
sinirlanan yerde sona ermektedir.
Buradan tekrar basa donmekte-
dir. Bastan sona kadar 1300'lik
bir alan taranmaktadir. Daha son-
ra yine 1300 geriye dogru tarama
vapilarak sistem baslangic nokta-
sina geri gelmektedir. Algilayici-
lardan bilgi gelmedigi stirece bu
tarama islemi strekli olarak de-
vam etmektedir.

Algilayici1’den bilgi geldigi za-
man adim motoru 7.20 saga do-
nerek Algilayici2’'ninde hedefi
yakalamasini saglamaya calis-
maktadir. Bu durumda hedef sag-
dan sola dogru hareket etmekte-
dir. Algilayici1’de bilgi varken bu
islem sonucunda Algilayici2’de
de bilgi varsa sistem hedefe kilit-
lenmis olmaktadir. Eger Algilayi-
ci2'de bilgi yoksa 7.2° daha sis-
tem saga cevrilmektedir. Bu islem
iki algilayicidan bilgi gelene ka-
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Sekil 3. Kontrol devresi

dar devam eder. Her 7.2° dons
sonrasinda sistem 10 msn bekle-
mektedir. Bu stire, sargilarin ener-
jisini harcamak icin vyeterli ol-
maktadir.

Benzer sekilde Algilayici2’den
bilgi gelirse motor 7.2° sola cev-

rilmekte ve Algilayici 1'den bilgi
gelip gelmedigine bakilmaktadir.
Bilgi gelirse sistem hedefe kilit-
lenmekte, bilgi gelmezse motor
7.2° daha sola cevrilmektedir.
Sistem hedefe kilitlendikten sonra
hedef ile birlikte bu kurallar cer-

Sekil 4. Bilgisayar programi
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130

Aci1 (Derece)

10

360

Zaman (msn)

Sekil 5. Tarama islemi sirasinda aci ile zamanin degisimi

cevesinde hareket etmektedir.
Eger kilitlenme islemi tamamlan-
diktan sonra hedef raylarin lize-
rinden kaldirilirsa sistem hata ve-
rerek bilgisayar basindaki kullani-
ciyl uyarmaktadir. Hata duizeltil-
dikten sonra sistem klavyedeki
bosluk (space) tusuna basilarak
tekrar baslatilmaktadir. ESC tusu-
na basilarak sistem kapatilmakta
ve programdan cikilmaktadir.

Sistem actk cevrim kontrol tekni-
gini kullanmaktadir. Bilgisayar-
dan adim motoruna bilgiler git-
mekte, fakat motorun hareketi ile
ilgili bir bilgi bilgisayara gelme-
mektedir. Yalnizca algilayicilar-
dan gelen bilgiler bilgisayara ak-
tarilmaktadir. Sistemde farkli pek
cok kontrol teknigi kullanilabilir.
Basit ve en ucuza mal olan kont-
rol teknigi acik cevrim oldugu
icin calismada bu teknik kullanil-
mistir. Sistemde kapali cevrim
kontrol teknigi de iyi bir sekilde
kullanilabilir. Fakat adim motoru
kullanildigi icin  kapali cevrime
ithtivac duyulmamaktadir. Clinkd
adim motoru hassas islemler icin
kullanilan dogrulugu ytiksek bir
motordur. Yalnizca adim hatasin-
dan kaynaklanan bir hataya sa-

hiptir. Bu hata pek cok uygula-
mada yok sayilabilir. Sistemde
onemli bir aksakliga neden olma-
maktadir.

4. Sonuclar

Yapilan calismada sistemin, hare-
ketli bir nesneyi en kisa siirede
vakalayarak, bu hedefe kilitlen-
mesi amaclanmistir. Bu amacla
kurulan bir ray Utzerinde rasgele
hareket edebilen bir arabay: izle-
mek tzere, adim motoru ile siiri-
len radara benzer bir izleme sis-
temi olusturulmustur. izleme sis-
temi tzerine monte edilen optik
algilayicilarla hareketli nesnenin
yeri belirlenmekte ve nesneye ki-
litlenen sistem onu izleyebilmek-
tedir.

Sistem denetimi sayisal olarak
bilgisayarla  gerceklestirilmis,
TC++ dilinde yazilan denetim al-
goritmalari kullanilarak degisik
calisma durumlari test edilmistir.
Yazilan programda adim motoru-
nun sargilarina enerji verilirken
motor zaman sabitinin dikkate
alinmasi gerekmektedir. Verilen
gecikmeler motor zaman sabitin-
den daha kisa olursa motor adim

atlayarak calismakta, sistem ken-
disinden beklenen isi yapama-
makta ve titremeler meydana gel-
mektedir. Bu nedenle deneysel
calismalardan en uygun siire tes-
pit edilmis olup 10 ms araliklarla
sargilara enerji verilmistir.

Yapilan calismalarda kullanilan
glic kaynaklarinin sadece istenen
gerilim degerini degil, ayni za-
manda sistemin ihtivac duydugu
akimi da saglayacak sekilde tasar-
lanmalari gerektigi ortaya cikmis-
tir. Adim motorunun ihtiyac duy-
dugu akim degerini glic kaynak-
lari saglamaktadir. Sistemdeki
adim motoru maksimum 850mA
akim cekmektedir. Dlzenlenen

sistemde siiriici devresinden
adim motoruna maksimum
500mA akim saglanmaktadir.

Motor milinde zorlayici bir yik
bulunmadigr icin 500mA akim
fazlasiyla yeterli olmaktadir.
Optik algilayicilar oldukca hizl
calistigindan sistemde yavasla-
malara neden olmamaktadirlar.
Ancak algilayicilarin optik olmasi
nedeniyle farkli acilarda yansiyan
isik, algilayicilarn sasirtmaktadir.
Sistemde iki algilayici kullanarak
bu hata giderilmeye calisilmistir.
Fakat izlenen nesne yakininda
veya optik algilayicilarin kapsa-
ma alani dahilinde hareket eden
baska nesneler olmasi durumun-
da algilama problemi cikabilmek-
tedir. Hedefte birden fazla nesne
bulunmasi halinde bunlarin han-
gisinin izlenmesi gerektigi konu-
sunda ortaya ciddi problemler ¢i-
kabilir. Bu calismada tek bir hare-
ketli nesne kullaniimistir. Bu ne-
denle hedef, etrafi iyice yalitilmis
bir glizergahta hareket ettirilmis-
tir. Eger belirli bir nesne izlene-
cekse bu sisteme ek tniteler ilave
edilmelidir. Kullanilacak bir go-
rintd algilama ve gorintd isleme
unitesi ile izlenecek nesne, diger-
lerinden ayrilabilir.



Burada kullanilan sistemin hassa-
siyeti biyik olctide optik algila-
yicilara ve adim motoruna bagli-
dir. Optik algilayicilarin arasinda
kalan goris alaninin genisligi, sis-
temin calisma performansini etki-
leyen bir faktor olarak ortaya cik-
maktadir. Ayrica algilayicilarin
etki uzakhgr da onemlidir. Adim
motorlarinin adim mesafesi de
sistemin hassasiyeti acisindan
onemlidir. Ctnkt iki adim arasi-
na gelecek bir referans konumun-
da, konum hatasi olusacaktir.
Farkli boyutlarda hedeflerin oldu-
gu bir ortamda algilayicilar arasi
mesafe en kiiciik hedefe gore
ayarlanmalidir. Ayrica algilanabi-
lecek en kiiclk hedefin boyu 1
cm’dir.

Sekil 5'de algilayicilardan bilgi
gelmedigi durumda tarama islemi
yapilirken aci ile zaman arasinda-
ki degisim gorilmektedir. Bu es-
nada sistemde hedef bulanma-
maktadir.

Sekil 6’da tarama islemi sonunda
rasgele yerlestirilen hedefin yaka-
lanmasi gosterilmistir. Yerlestiri-
len hedef referans noktasina go-
re 800 sola yerlestirilmistir. Daha
sonra hedef referansa gore 900
sol noktasina hareket ettirilmis ve
hedefin hareketi durdurulmustur.

Sekil 5 ve Sekil 6’da elde edilen
grafikler sistem davranisinin line-
er oldugunu gostermektedir. Bu-
rada sargilara dizgiin olarak 10
msn’lik araliklarla enerji veril-
mektedir. Adim motoru, bu dege-
rin altindaki zaman degerlerinde,
sargilar manyetik enerjiyi bosalta-
madiklari icin adim atlayarak ca-
lismaktadirlar. Deneysel olarak
tespit edilen 10 msn degerinden
daha fazla bir zaman gecikmesi
motorun daha yavas hareket et-
mesine neden olmaktadir.

130

Act (Derece)

10

360

Zaman (msn)

720 1717 185

Sekil 6. Farkl: iki referans seviyesi icin hedefin yakalanma egrisi

5. Degerlendirmeler

Hareketli nesneleri izleyebilen
hareketli bir konum takip sistemi
bu calismada gerceklestirilmistir.
Optik algilayicilar kullanilarak bir
konum belirleme ve izleme siste-
mi gelistirilmis, hareketli nesne-
nin konumu belirlendikten sonra
da gerekli izleme islemini yapa-
cak sekilde denetim asamasi
olusturulmustur. Konum belirle-
me sistemi yapay bir cift goz gibi
tasarlanmis, hareketli nesne iki
gozin arasinda kalacak sekilde
konum izleme algoritmasi ve de-
netleyicisi gerceklestirilerek uy-
gsulamasi yapilmistir. Burada ger-
ceklestirilen izleme sistemi en-
dustriyvel amach olup, askeri
amacli olanlarina gore daha ya-
vas ve yakin mesafeler icin gelis-
tirilmis bir sistemdir. Ekonomik
olmasi, kolay gerceklestirilebil-
mesi, endustride farkli alanlarda
rahatlikla uygulanabilir olmasi
nedeniyle tercih edilebilir bir iz-
leme sistemidir. Ayrica yakin me-
safeli ic guvenlik uygulamalarin-
da kullanilabilecek bir sistem ol-
ma Ozelligine de sahiptir.

Bilgisayar destekli denetlendigi
icin uzaktan, internet Uzerinden
de kontrol edilebilir bir yapiya ra-
hatlikla kavusturulabilecek es-

neklige sahiptir. Goruntila algila-
ma yapip bu gortntileri isleyen
glivenlik sistemlerinde harekete
gore algilama yapip, gorinta ali-
nacak nesne konumunun, dolayi-
siyla da nesnenin yakalanmasin-
da kullanilabilir. Gortuntt isleme
gibi agir bir algoritma gerektirme-
digi icin hareketli nesnenin ko-
numunun belirlenmesini daha
hizli gerceklestirip, gortntl isle-
me isini gorintl algilayip isleyen
hizli sisteme birakabilir. Boylece
gortuntilt glvenlik sistemlerinin
isleyisine hiz kazandirmis olur.

6. Kaynaklar

1. Bodson, M. ve Chiasson, J., Ap-
lication of Nonlinear Control
Methods of the Positioning of a
Permanent Magnet Stepper Motor,
Proceedings of the 28th IEEE Con-
ference on Decision and Control,
December 1989, Tampa Florida,
531-532.

2. Altas, I.H., A Fuzzy Logic Cont-
rolled Tracking System for Moving
Targets, Proceedings of the 12th
IEEE International Symposium on
Intelligent Control, July 1997, Is-
tanbul, Turkey, 43-48.

3. Mefa Sensér MF40-518-NG DC
4 Telli Cisimden Yansimali Sen-
sor, Istanbul, 2004.





