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Ozet

Motor pervanesi 6l¢limii i¢in tasarlanan bu cihaz, temassiz olarak motor
hizinin RPM cinsinden dl¢iimiinii gergeklestirecektir. Bu amagla IR
sensOr kiti ve motor pervanesine ile bir yansitici yilizeyden
yararlanilmigtir. Sistemde pervaneye yerlestirilen yansitici ylizeyden
yansiyan 1sik IR sensor kiti ile algilanarak olusan akim darbeleri
arasindaki zaman farkindan motorun doniis hizi belirlenmektedir. Bu
sayede motor doniis hizinin temassiz ve dolayisiyla giivenli sekilde

tespit edilmis olacaktir.

Arizalar c¢ogunlukla bakimsizliktan, bilgisizce, kotii kosullarda
kullanmadan meydana gelir ve mekaniksel veya elektriksel ariza olarak
kendini gosterir. Bu arizalar1 saptamak i¢in de motor cinsine bagh
olarak onceden bazi bilgilere sahip olmak gerekir. Motorun ¢alisma
prensibi ve teknik bilgilerine sahip olunduktan sonra arizanin
belirlenmesi kolaylasir, sistemin normal c¢alisabilirligi kontrol edilebilir
ve yilksek maliyetli onarimlarin oniline geg¢ilir. Bu projenin amaci,
Ozellikle sanayi sektoriinde, otomasyon sistemlerinde ve motorlarin
kullanildig1 her alanda yiiksek onarim maliyetlerinin Oniine gecilmesi,
calisir sistemin test edilmesi ve verimliligin iyilestirilmesine yardimci

olmak i¢in optik hizdlgerin tasarlanmasidir.
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Optical Speed Measurement

Summary

This device, which is designed for motor-barrel measurements, is to measure the
speed of the motor in RPM without contact. For this purpose, a reflective surface,
an IR sensor kit and motor spindle are used. The rotation speed of the motor is
determined from the time difference between the current pulses generated by the
reflected light on IR sensor kit from the reflecting surface placed in the impeller.
In this way, the motor rotation speed will be determined with no contact and so

securely.

The faults often occur because of lac of knowledge or using a device is in bad
conditions, and manifest themselves as mechanically or electrically. In order to
detect these faults, it is necessary to have some information about the engine type
in advance. After having the working principle of the engine and technical
knowledge, it is easy to determine a fault, thus stability of the system can be
controlled and high cost repairs can be prevented. The purpose of this project is
designing an optical speedometer to prevent the high repair costs, testing of any
systems without being interrupted and improving efficiency of a system especially

in industrial systems, automation systems and all areas where engines are used.
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1.GIRIS

MHz : Megahertz B ode | i
W - Kilowatt u projede lazer yardimu ile
DC : Dogru Akim motor devir say1sinin
RAM 'R le Erisim Bellegi [

asgele trisim Belegl Ol¢limiiniin temassiz olarak
Vv : Volt
pH : Hidrojen Enerjisi yapilmasi ve olgtim
sn : Saniye sonuglarmin  bellege alinip
ms : Mili Saniye L
LED : Istk Yayan Diyot LCD ckran lizerinde
mA : Miliamper gosterilmesini amaglanmustir.
cm : Santimetre
CPU : Merkezi islem Birimi Piyasada motor devir sayisi
ROM : Okunabilir Bellek - .

. . Olclim cihazlarina takometre

PIC : Cevresel Arabirim Kontrol Cihazi
LCD - S\vi Kristal Ekran adi  verilmektedir.  Farkhi

Olcim  stillerine gore alt

kategorilere ayrilmaktadirlar.

Projede tasarlanan optik hizolger temassiz tip takometre bashg altinda
degerlendirilebilir. Bu tip dl¢iim sistemlerinde kullanilacak lazer dalga boyunun
belirlenmesi ve o dalga boyunda maksimum performans gosterecek 11k
algilayicinin secilmesi onemli tasarim basamaklarindandir. Bu projede verilerin
islenmesi ve LCD ekrana gonderilmesi i¢in Arduino kartlari tercih edilmistir.
Arduino Kkartlarinin programlama dili C tabanlhidir ve bir¢ok uygulama igin
kiitiiphanesi mevcuttur. Caligmaya baglanmadan once literatiir taramas1 yapilarak
benzer projeler incelenmis miihendislik programinda Ogrenilen dersler
cercevesinde analizleri yapilarak en uygun optik hizdlger altyapist olusturulmaya
calisilmistir. Bu projenin yapim amaci; motor devir sayisim dlgerek olusan veya
olusabilecek arizalarin belirlenmesine yardimci olmaktir. Yiiksek maliyetli
onarimlardan 6nce arizalarin erken sathada tespit edilmesine katkida bulunmak ve
tiretimde aksakliklarin oniine gegmektir. Tasarlanan optik hizélgerin ekonomik,

estetik ve emniyetli olmasini hedeflenmistir.

2. Materyal ve Yontem

Optik Hiz Olgerde 151k kaynagi olarak yesil lazer kullanilmas: kararlastirilmistir.

Isik algilayic1 olaraksa performans: ve maliyeti nedeniyle LDR kullanilmasina



karar verilmistir. Malzeme se¢imi tamamlandiktan sonra her elemanin bilgi
sayfalarinda yer alan boyutlarina gore taginabilir bir cihazin tasarimi igin

calismalara baglanmistir.
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Sekil 1. Optik hiz 6lger ¢alisma prensibi

Tasarlanan sistemin asagidaki gibi calismaktadir.

1. Lazer islemcide tanimlanan fonksiyon ile etkinlestirilir.

2. Yansitict yiizeye ulasan lineer lazer 1sinlar1 belli bir agiyla geri yansir.

3. Tasarlanan hizolgerin ilizerinde bulunan mercegin odak noktasinda isinlarin
toplanmast saglanir.

4. Isik algilayict mercegin odak noktasina konumlandirilir. Degisen hiz verisine
gore algillayict cikist  giiriiltiiliidiir.  Islemsel yiikselteg devresi burada
karsilagtirmay1 saglayarak ¢ikisi stabil hale getirir.

5. Mikroiglemciye ulasan veriler kullanilarak hiz hesaplanir.

6. Elde edilen sonuglar LCD ekranda gosterilir.

Proje devresi asagidaki sekilde gosterilmektedir. Bu devrede 9V’luk pil,
devremizin ve Arduino islemci kartimizin beslenmesinde kullanilmaktadir. 7805
gerilim regiilatorii sayesinde ise farkli gii¢ ihtiyaglarina ¢6ziim bulabilmekteyiz
entegrenin  kullanilmamas1 durumunda, Arduinonun kendi regiilatériinden
faydalanilmasi avantajina karsin kullanilan pin sayist artmaktadir. LCD ekranimiz
ve 151k algilayicinin bulundugu devremiz +5 V’luk besleme ile ¢alismaktadir. Olg

komutu verildigi anda lazer aktifleserek yansitict yiizeyle maksimum verim



alinabilecek mesafeye yaklastirilmalidir. Yanstyan 1sinlar LDR {izerine diiserek
islemsel yiikselte¢ devresinde degisken gerilimler olusmasina neden olmaktadir.
Islemsel yiikseltec bu gerilimleri karsilastirarak cikista kare dalga
olusturmaktadir. Cikista olusan kare dalga katarinin frekansa bagl olarak LED
yanip soner. Elde edilen darbeler Arduino Nano kartinda degerlendirilerek hiz
bilgisi elde edilir. Elde edilen devir sayist bilgisi LCD ekranda gosterilmektedir.
Asagida ki sekilde devrenin ¢izimi goriilmektedir. Baglant1 yerleri ve isimleri

semboliktir.
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Sekil 2. EasyEDA sitesi lizerinde proje devresinin ¢izilmesi



3. Arastirma Bulgular

Asagidaki sekilde devrenin calisma prensibini anlatan bir deney diizenegi
gosterilmektedir.

Sekil 3. Osiloskop goriintiileri

Bu deneyde LDR +5 voltluk gerilimle beslenmis ve LDR’ye seri bagli direng
bacaklarina osiloskop problar1 baglanarak direng {izerindeki gerilim
gozlemlenmistir. 532 nm dalga boyunda ¢alisan yesil lazer LDR {izerine tutularak
LDR’nin direnci degistirilmektedir. Direng iizerinde olusan gerilim darbeleri
arasindaki zaman farki motorun doéniis hiz1 hakkinda bilgi saglamaktadir. Arduino,
hazirlanan program sayesinde gerilim darbelerinden hiz bilgisini RPM cinsinden
hesaplayabilir. Bu amagla ortamin 151k seviyesi nedeniyle olusacak gerilim degeri
esik gerilim degeri kabul edilir ve direncte olusan gerilim seviyesinin esik
geriliminden yiiksek ya da diisiik olmasma bagli olarak ¢alisan bir sayag

tasarlanabilir.
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Sekil 4. Board {izerinde proje devresi

Bu ¢alisma kapsaminda optik hiz 6l¢erin v1.0 adimlarin1 atmis bulunmaktayiz.
Board iizerine kurdugumuz devremiz sorunsuz bir sekilde calismaktadir. Olgiim
sonucunun hassaslastirilmast ve hizlandirilmasi gibi konularda calismalarimiz
devam etmektedir. Ag¢ik kaynak kodlu yazilimmiz giincellestirmelerle
desteklenmektedir. Motor pervanesine yapistirdigZimiz  yansitici  yiizeye

tasarladigimiz sistemi yaklastirdigimizda anlik olarak veya ortalama degeri ekran

lizerinde gostermektedir.



Sonugclar

Proje gerekli asamalar tamamlandiktan sonra bitirildi. Eksik goriilen yerlerde
tyilestirilmeler devam edilmekte. Devremiz pratikte islevini yerine getirerek
planlanan takvimin 6tesine gegmemizi saglamistir. Sistem baslangicta belirlenen
amaca uygun olarak c¢aligmaktadir. Butona basildiginda 06l¢iim moduna
gecmektedir ve belli bir siire 6l¢giimledikten sonra ekrana degeri yazdirmaktadir.
Tekrar butona basarak yeni dl¢iimlere devam edilebilir. Daha rahat okunabilmesi
icin arka plan1 mavi olan ekran ile degistirilmistir. Kullanilan kizilétesi sensor
kitinin {izerinde ayarlanabilir pot bulunmaktadir. Dogru 6l¢iim mesafesine karar
verdikten sonra pot ayarlanip sabitlenmistir, tasarimin digina 6l¢lim mesafesini
belirten kilavuz ¢ubuk konulmustur. Tasarlanan cihaz sarj edilebilmektedir, 9V
pile bagli olan sarj mekanizmasi sistem kapali konumdayken ¢alistirilabilir. Devre
hassasiyetini belirlemede en 6nemli etken kullandigimiz sensor kitidir. Sensor

kitinin maliyeti arttikca daha hassas 6l¢iim yapila-bilmektedir.
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Sekil 5. Tasarlanan sisteme bakis



Kablo sayisinin azaltilmasi ve daha diizenli bir goriiniim icin ARES programi
tizerinden kullanilan malzemeler g6z Oniinde bulundurularak kendi devre
karttmiz1 ¢ikarttirdik ve lehimleme isleminden sonra sorunsuz olarak kullanildi.
3D yazici kullanilarak ¢ikartilan parcalarin hatali yerleri diizeltilerek boyanmistir.
Pil, sensor kart1 ve diger devre elemanlarinin 3D printer ¢iktisina sabitlenmesinde
sicak silikon ve hizli yapistiricilar kullanilmistir. LCD arka plan aydinlatmast
butona basildiginda aktiflesiyordu fakat Arduino’nun kendi regiilatorii
kullanildigindan bu durumun sensérde dalgalanmalara neden oldugu
gozlemlenmis ve kaldirilmigtir. Son haliyle kullanilan malzemeler ve ornek
projeler gdz oniine alindiginda tamamlanan Optik Hiz Olgerin °0-30000°° RPM
arasinda Olglim gergeklestirebilecegi varsayilmaktadir. Magis MGA8012MS
bilgisayar fan1 lizerinde test edilen sistemimiz fana maksimum voltaj verildiginde
kullanim kilavuzunda belirtildigi gibi 2500 RPM degerini ekranda gostermistir.
Motor fani1 dondiiriillmediginde 0 RPM degerini vermistir. Yiiksek devirlerde ki

Olclimlerimizin daha stabil oldugunu diisiinmekteyiz.

Sekil 6. Optik hiz 6lgere 6nden ve yandan bakis



Tesekkiir

Calismamizi destekleyen, gerekli kaynaklart saglayan Erzurum Teknik
Universitesi Rektorligii’'ne, Miihendislik Fakiiltesi Dekanligina ve Elektrik

Elektronik Miihendisligi Boliim Baskanligina siikranlarimizi sunmak isteriz.

Egitim siiresince hep yanimizda olan maddi manevi destegini esirgemeyen
ailemize calismamiza yardimci olan tiim arkadaslarimiza ve tiim hocalarimiza

tesekkiir eder, sevgi ve saygilarimizi sunariz.
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