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Dort cesit motor ile hayatimizin pek cok asamasinda karsilasiyoruz, bunlar:

» DC motor

® Fircasiz (brushless) DC motor

» Adim (stepper) motor

» Servo motor



DC Motorlar

®» DONUs yonu + - kutuplamasinin yer degistirmesiyle dedgisir.

= Hiz kontrolU PWM ile yapillir.

=

» H-koprU (H-Bridge) motor /\

SUrUcU entegreleriile sOrOlUr. //

\‘“‘ |
Bu entegreler uygulamaya ve motorun ozelliklerine “ >
O .
(akim cekmesi, PWM frekansi gibi) gore secilir. -



L1298 H-KOpru Motor Surucu

= ModuUl veya entegre halinde kullanilabilir.

®» Aynl anda iki motor surebilir.
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Ornek: PIC 16F877A mikrokontrolcUst kullanilarak bir 12 V luk bir DC motorun hiz
kontrolU yapiimak istenmektedir. Bu DC motor 10 kHz PWM frekansh olarak
sUrUlmelidir. DO ucuna bagl bir push button ile hiz maksimum hizin %1°'i kadar
arttinimakta, D1 ucuna bagh baska bir push buttona her bir basista %]
azalmaktadir. Bu islevi yerine getiren devreyi tasarlayip CCS C program
kodunu yazin.
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CCP PWM Modu Hatirlatma

» CCP birimi PWM modu, istenen CCPX ucundan istenen gdrev cevirimine
(duty cycle — doluluk orani) sahip PWM sinyali elde etmek icin kullanilir.

» PWM birimi Timer2 zamanlayicisini kullanir. PIC16F877A'da ki adet CCP
modulU oldugundan iki adet de PWM cikis ucu vardir.

» By ucglar RC1/CCP2 ve RC2/CCP1'dir.

» PWM sinyali; denetleyici osilatdr frekansi, Timer2 zamanlayici biriminin PR2
degeri ve bolme orani degeri ile belirlenir.



» Timer2 fonksiyonunda bulunan postscaler degerinin PWM sinyaline bir efkisi
yoktur. PWM sinyalinin periyodu ve frekansi ;

TPWM = Tkomut x (Timer2 B6lme Orani)x(PR2 degeri +1)
Tkomut(sn) = 1/fkomut(hz)

fkomut = Kontrolci Osilator Frekansi / 4 = fosc /4

fPWM = 1/ TPWM

seklinde hesaplanir



= Ornegdin;

#use delay (clock=4000000)

setup_timer_2(T2_DIV_BY_1, PR2+1, 1);

komutlar kullanilarak bir PWM sinyalinin frekansi 10 kHz e ayarlanmalidir.
fkomut = fosc/4 = 1 Mhz

TPWM = 1/fkomut x (PR2+1) x (Timer2 bélme orani) = 1/10k

(1/(1 MHz)) x (PR2+1) x 1 = 0.1 ms

PR2=99

seklinde hesaplantr.



SET PWMX DUTY() Fonksiyonu:

» PWM modunda olusturulan sinyalin gérev cevrim suresini (duty cycle)
belirlemeye yarayan fonksiyondur. Kullanimi ;

set_pwmx_duty(deger);



SETUP_CCPX () Fonksiyonu

» By fonksiyon ile mikro kontrolcuU icinde bulunan CCP modulu ile ilgili
ayarlamalar yapilir. Kullanimi ;

setup_ccpl (mod) ;
setup_ccp2(mod):
seklindedir.

“mod” kismina kullaniimak istenen moda gore sabit tanimlamalar yazilir.

» PWM modu icin mod kismina, CCP_PWM yaazilr.
» CCP birimini devre disi yapmak icin CCP_OFF yazilir.



#include <prog.h>

#use delay (clock=4000000)

#use fast_io(C)

int8 i=0;

void main(){

set_tris_c(0x00);
setup_ccp1(CCP_PWM);
setup_timer_2(T2_DIV_BY_1, 99, 1);
output_high(pin_B0);
output_low(pin_B1);

while(1){

if (input(pin_DO)){
while (input(pin_D0));
i++;

if(i>=99) 1=99;
set_pwm1_duty(i);

}



if (input(pin_D1)){
while(input(pin_D1));
i--;

if(i>=0) i=0;
set_pwm1_duty(i);
}

}

}



Adim (Stepper) Motor

» Tam Adim
» Yarim Adim
» Mikro Adim
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Ornek: Bir PIC 16F877A mikrokontrolcUst kullanarak yarm adim 5 V beslemeli
adim motor suren, DO ucundaki push button a her basildiginda saat ydnunde
bir adim, D1 ucundaki push button a her basildiginda tersi ydnde bir adim
donduren, D2 ucundaki button ile ddénmeyi durduran, devreyi tasarlayin ve
CCS C programini yazin.
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#include <prog.h>
Void main(){

int i=0;

int8 yarim_adim[]={1,3,2,6,4,12,8,9};
output_B(0);
while(1){
if(input(pin_DO)){
while(input(pin_DO0));
i=(i+1)%8;
output_B(i);

}




if(input(pin_D1)){
while(input(pin_D1));
i=(i-1)%8;
output_B(i);

}
if(input(pin_D2)){
break;}

}

}



