Mikrodenetleyiciler-12 Kirikkale MYO

Motor Cesitleri

Elektrik enerjisini, hareket enerjisine doniistiiren aygitlara motor denir. Tersine, bir motor
mili, dis kaynakli olarak dondiiriiliirse elektrik enerjisi elde edilir.

Arduino projelerinde kullanilacak {i¢ tip motor bulunur. Bunlar

1- DC motor
a- Fircali
b- Firgasiz

2- Servo motor
3- Step motor
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DC Motorlar

Fircali DC motor: Motorun ana mili tizerinde bobinler bulunur. Motorun ana gévdesinin i¢
kisminda gii¢lii miknatislar yer alir. Mil tizerindeki bobinlere firgalar yardimiyla elektrik akimi
uygulanir. Uygulanan elektrik akimi sayesinde bobinlerde manyetik alan olusur ve bu manyetik
alan, kalic1 miknatisin manyetik alani ile etkilesime girerek milin donmesini saglar. Boylece
elektrik enerjisi, hareket enerjisine donistiirliir.

Bu motorlarin en biiyiik avantaji, motora uygulanan gerilimin biiyiikliigii ve gerilimin
yoniinii degistirmek ile kolay sekilde motorun hiz ve yon kontroliiniin yapilabilmesidir.
Fircali DC motorlarin en biiyiik dezavantaji fircalarin, siirtiinme nedeniyle asinmasidir.
Bu nedenle bu motorlar, karbon veya bakirdan yapilan fir¢alarin, kolay degistirilebilecek
sekilde tasarlanir. Bir diger dezavantaj, siirtiinme nedeniyle hareket enerjisine aktarilan
enerjinin bir kismi 1s1 yoluyla kaybedilir. Bu nedenle fir¢ali motorlarin verimleri, fir¢asiz
olanlara gore daha diisiiktiir.

Kii¢iik DC motorlar1 Arduino gibi mikrodenetleyicilerle siirebilmek i¢in L293D ya da L298N
gibi uygun fiyatly, siiriicii entegreler gereklidir. Bunun nedeni, ilk kalkista motorun ihtiyaci olan
yliksek akimi, Arduino veya diger mikrodenetleyicilerin aglayamamasidir. Motor siiriicli ayr1
bir gii¢ kaynagi ile beslenerek Arduino ile kontrol edilmek yoluyla bu ayri gii¢ kaynagindan,
motorun ihtiyaci olan yiiksek akimin motora aktarilmasini kontrol eder.
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L298N motor drive
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DC motorlar yiiksek devir liretebilme 6zelligine sahiptir ancak bazi durumlarda ytiksek devir
yerine yiiksek tork ihtiyaci olabilir. Yiiksek tork ihtiyact oldugunda motor miline bir disli set
eklenir. Boylece motorun yiiksek devri, bu disli seti sayesinde yiiksek torka doniistiiriilebilir.
Bu disli seti, rediiktor olarak adlandirilir ve rediiktor takilmis DC motorlar, rediiktorli DC
motor olarak adlandirilir. Rediiktorsiiz DC motorlar yiiksek devir gerektiren fan, dremel,
oyuncak araba gibi cihazlarda kullanilir.

Fircasiz motorlar: Fir¢asiz motorlar, fircali motorlarin tam tersidir. ANimsanacagi lizere,
fircali motorlarda bobinler, mil iizerindeydi. Fir¢asiz motorlarda ise moktasilar bobin iizerinde
bulunur ve bobinler sabit durur.

Fircasiz motorlarin 3 tane kablosu bulunur. Bu kablolar, farkli fazlara baglidir. Dolaysiyla bu
kablolara, farkli fazlarda ve farkli siralarda elektrik akimi verildiginde miknatislara ters
manyetik alan uygylayarak milin donmesini saglar.

Bu motorlarda firca bulunmadigindan hem riistiinme nedeniyle enerji kaybi yoktur hem de
asman parca yoktur. Fir¢asiz motorlar yiiksek verilme calisir ve bu nedenle dron
uygulamalarinda siklikla tercih edilirler. Bilgisayar sistemlerinde kullanilan fan motorlar1 da
fircasiz motorlardir.

Fir¢asiz motorlarin en biiyiik dez avantaji, dogrudan gerilim verilerek kullanilamamalardir. Bu
sebeple mutlaka bir motor siiriiciiye ihtiya¢ duyulur. Bu stiriicliler genelllikle ESC (Electronic
Speed Control) olarak anmilir. Farkli motorlar i¢in farkli akim ve gerilimlere ihtiyag
duyuldugundan farkl tipte ESC ler bulunur.

SERVO motorlar

Servo motorlarin DC
motorlardan pek bir fark
yoktur. Aslinda iglerinde fircali
ya da fircasiz DC motor
bulunur. En 6nemli o6zellikleri
180 derece donebilmeleridir.
Cesitli  degisikliklerle 360
derece donecek sekilde de
ayarlanabilirler. Robot kol gibi uygulamalarda siklikla tercih edilirler. Genellikle 5 V gerilim
ile galisirlar. iginde doniis miktarii dlgen bir potansiyometre bulunur.
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Construction of Servo Motor

STEP motorlar

Firgali ya da fircasiz DC motor gibi siiriilebilen, son
derece hassas konumlandirma 06zelligi saglayan
motorlardir. Hassas konumlandirma 6zellikleri nedeniyle
CNC (Computer Numerical Control) tezgahlar1 ve 3D
yazict uygulamalarinda kullanirlar. Step motorun bir turu
200 adimdir. Kiigiik kiiciik hareketlerle, turunu tamamlar.
Boylece hassas konumlandirma saglar. Unipolar veya
bipolar tiirleri vardir.

Step motorlarin avantajlari; hassas konumlandirma ve hiz
kontroliine sahiptir, diisiik devirde yiiksek tork tretirler.

Dezavantajlari; verim geribildirim mekanizmasi yoktur bu nedenle harici konum limitlemeye

ithtiyac duyulur.
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Arduino ile DC motor siirme

KirikRale MYO

L298N motor siiriiciisii kullanilacaktir. Bu siiriiciide H k&priisii bulunur ve bu sayede iki motoru

ayn1 anda stirmek miimkiindiir.
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Adaptor I
(harici glig kaynagi) :

Tek motor siirme icin Arduino kodu

#tdefine sagmotorl 6
#tdefine sagmotor2 7
#tdefine sagmotorEn 9

setup() {
pinMode(sagmotorl, OUTPUT);

pinMode(sagmotor2, OUTPUT);

pinMode(sagmotorEn, OUTPUT);

Loop() {
digitalWrite(sagmotorl, HIGH);

digitalWrite(sagmotor2, LOW);
analogWrite(sagmotorkEn, 100);
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Motor yonii nasil degisir:

1- Motor siiriicliden, motora giden gii¢ kablolar1 yer degistirilebilir.
2- Arduino kodunda, 6 ve 7 nolu pinlerin siralar1 degistirilebilir.
3- Arduino kodunda, HIGH ve LOW tanimlar1 yer degistirilerek te yapilabilir.

Motor hizi nasil degisir ?

9 nolu PWM pini i¢in sagmotorEn’ e farkli degerler girilerek motor hiz1 degistirilir.

Cift motor igin devre

motor 2

motor 1 g
072 09

.0 O

harici gii¢
kaynagi
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Cift motor siirme icin Arduino kodu

#tdefine sagmotorl 4
#tdefine sagmotor2 5
#define sagmotorEn 3

##define solmotorl 6
#tdefine solmotor2 7
#define solmotorEn 9

setup() {
pinMode(sagmotorl, OUTPUT);

pinMode(sagmotor2, OUTPUT);
pinMode(sagmotorkn, OUTPUT);

pinMode(solmotorl, OUTPUT);
pinMode(solmotor2, OUTPUT);
pinMode(solmotorEn, OUTPUT);

Loop() {
digitalWrite(sagmotorl, HIGH);

digitalWrite(sagmotor2, LOW);
analogWrite(sagmotorkEn, 50);

digitalWrite(solmotorl, HIGH);
digitalWrite(solmotor2, LOW);
analogWrite(solmotorEn, 50);

Not: sag ve sol tarafa, 2 ser motor takilabilir ve boylece 4 tane motor es zamanl olarak
siiriilebilir.
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