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Servo motor kontrolii

Servo motorlar, agisal-dogrusal pozisyon, hiz ve ivme kontroliinii hatasiz bir sekilde yapan
tahrik sistemi olarak tanimlanir. Servo motor, hassas konum kontrolii ve hiz ayar1 gerektiren
uygulamalarda kullanilan 6zel bir motor tiirtidiir.

Servo motor, bir geri besleme sistemi ile ¢alisir ve genellikle bir kontrol devresi, bir motor, bir
sensOr ve bir siiriicii devreden olusur. Bu bilesenler, servo motorun istenen konuma dogru
hareket etmesini ve belirli bir hizda ¢alismasin1 saglar. Yani hareket kontrolii yapilan bir
diizenektir.

Servo motorlar, robot teknolojilerinde en ¢ok kullanilan motor ¢esidi olmakla birlikte, RC
(Radio Control) uygulamalarda da kullanilmaktadirlar. RC Servo Motorlar ilk olarak uzaktan
kumandal1 model araglarda kullanilmiglardir. Servolar, istenilen pozisyonu almasi ve yeni bir
komut gelmedigi siirece bulundugu pozisyonu degistirmemesi amaciyla tasarlanmistir.

Servo Motor Calisma Prensibi

Servo motorlarin igerisinde motorun hareketini saglayan bir DC motor bulunmaktadir. Bu
motorun disinda bir disli mekanizmasi, potansiyometre ve bir motor siiriicii devresi
bulunmaktadir.

Potansiyometre, motor milinin doniis miktarin1 6lgmektedir. Servo igerisindeki DC motor
hareket ettikce potansiyometre doner ve kontrol devresi motorun bulundugu pozisyon ile
istenilen pozisyonu karsilastirarak motor siirme islemi yapar. Yani, servolar diger motorlar gibi
harici bir motor siiriiciiye ihtiya¢c duymadan ¢alismaktadirlar.

Genellikle ¢alisma agilar1 180 derece ile sinirhidir fakat 360 derece ¢alisma agisina sahip 6zel
amacli servo motorlar da vardir. Servolar genellikle 4.8-6V gerilim ile ¢alismaktadirlar. 7.4V
ve daha yiiksek gerilimle ¢alisan servolar da bulunmaktadir.

Servo Motor Kullanimi

Servo motor, bir¢ok farklr alanda kullanilir. Ornegin, robotik uygulamalarda, robotun kollarini,
bacaklarin1 veya diger hareketli pargalarini hassas bir sekilde kontrol etmek i¢in servo motor
kullanilir. Model ugaklar, drone’lar ve diger uzaktan kumandali araclarda da servo motorlar,
yon ve hiz kontrolii i¢in kritik bir rol oynar.

Servo motor, ayn1 zamanda ¢ok kompakt bir tasarima sahiptir ve bu nedenle dar alanlarda bile
etkili bir sekilde ¢alisabilir. Servo motorlarin bir diger 6nemli 6zelligi, yiiksek tork iiretme
kapasitesidir, bu da onlar1 agir yiiklerin hassas bir sekilde hareket ettirilmesi gereken
uygulamalar i¢in ideal kilar.

(bu sayfadaki aciklamalar maker.robotistan’dan alinmigtir.)
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Arduino ile servo motor kontrolii i¢in Tinkercad uygulama devresi agagida verilmistir.
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Servo motor kontrolii icin Arduino kodu

# include <Servo.h>
Servo motor;

setup()
{

motor.attach(9);

}

loop()
{

motor.write(120);
delay(20);

}
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Potansiyometre ile Servo motor kontrolii

Bu uygulamada potansiyometrenin degerine goére motor donmektedir.

# include <Servo.h>

Servo motor;
pot = 0;
deger;

setup()
{

motor.attach(9);

}

Loop()

deger = analogRead(pot);
deger = map(deger, 0, 1023, 0,

motor.write(deger);
delay(20);
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Bu uygulamada da servo motor, 0’ dan 180’ ¢ kadar 1’er derecelik ag1 artarak ilerler ve 180’
den 0’ a kadar yine 1’er derecelik ac1 ile geri doner.

# include <Servo.h>

Servo motor;
durum = 0;

setup()

{
motor.attach(9);

}

loop()

for(durum = @; durum <= 180; durum += 1)
{

motor.write(durum);

delay(20);

}

for(durum = 180; durum <= @; durum -=

{

motor.write(durum);
delay(20);

}
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