
Geçen ayki yaz›m›zda sumo robotlardan bah-
setmifl ve bu robotlar›n otonom olarak bulundu¤u
ortam› alg›lay›p kendi program› çerçevesinde yo-
rumlayabilen ve tepki verebilen makineler oldu-
¤undan söz etmifltik. Bu ayki yaz›m›zda ise yine
sumo robotlarda uzakl›k alg›lay›c›s› olarak s›kça
kullan›lan ultrasonik sensörlerden bahsedece¤iz.

Uzakl›k ölçümü geleneksel olarak bir cetvel ve-
ya metre yard›m›yla kolayl›kla gerçekleflebilse de
son y›llarda di¤er bir ölçüm metodu olan ultraso-
nik ses dalgalar›yla uzakl›k ölçümü popülerlik ka-
zanmaya bafllam›flt›r. 

Ultrasonik kelimesi ses üstü anlam›na gelmek-
le birlikte kulaklar›m›z›n duyabilece¤inden daha
yüksek frekanslardaki ses dalgalar›n›n kullan›lma-
s› temeline dayan›r. Di¤er bir deyiflle de duyma s›-
n›r›m›z olan 300 Hz - 14000 Hz aral›¤›ndan daha
yüksek frekansl› sesler ultrasonik ses olarak nite-
lendirilir. Bu kadar yüksek frekansl› ses dalgalar›-
n›n kullan›lmas›n›n nedeni ise bu dalgalar›n olduk-
ça düzgün ve do¤rusal bir flekilde ilerlemeleri, ta-
fl›d›¤› enerjinin yüksek oluflu ve sert yüzeyli nesne-
lerden kolayl›kla yans›malar›d›r.

Ultrasonik uzakl›k ölçümü ise flu flekilde ger-
çekleflir: Öncelikle yüksek frekansl› bir ses dalgas›
gönderilir ve ses dalgas›n›n karfl›daki nesneden
yans›y›p geri gelmesine kadar olan süre ölçülür.
Bu sürenin sesin o ortamdaki birim h›z›yla (Hava
içerisinde 344m/sn) çarp›lmas›yla da sesin kat et-
ti¤i yolun uzunlu¤u tespit edilir. Bu uzunlu¤un ya-
r›s› da bize o nesnenin uzakl›¤›n› verir. 

Art›k toplulu¤umuzun tasarlam›fl oldu¤u “sen-
sonic” adl› ultrasonik uzakl›k sensörünün yap›m›-
na geçebiliriz. Yapaca¤›m›z bu sensörde flekil 3’de
görülen 40 Khz lik ultrasonik al›c› verici çiftlerini
kulland›k. Bu alg›lay›c›lar› kullanmadan önce han-
gisinin verici hangisinin al›c› oldu¤unu belirlemek
oldukça önemli. Bu konuda alg›lay›c› üzerinde ya-
z›l› olan kodlar bize yard›mc› olabilir. Genellikle
T(Transmitter) harfiyle bafllayan verici ve R(Recei-
ver) harfiyle bafllayan al›c› olmaktad›r. 

fiekil 4’te tasarlam›fl oldu¤umuz uzakl›k alg›la-
y›c› sensörümüzün devre flemas› görülmektedir.
Devremizi tasarlarken piyasada bulunabilen devre
elemanlar›n› kullanmaya özellikle özen gösterdik.
Fakat ultarasonik al›c›-verici çiftlerini bulmakta
zorlan›rsan›z büyük flehirlerdeki elektronik malze-
me dükkanlar›ndan bu malzemeleri temin edebilir-
siniz.

Verilen flemada kullan›lan elemanlar:
40 KHz lik Ultrasonik Al›c› – Verici
16F628A 4 MHz 1 Adet
2*16 HD44780 uyumlu 
LCD display LM358 1 Adet
LM393 1 Adet
NE555 1 Adet
1 K Ohm’luk direnç 2 Adet
10 K Ohm’luk direnç 5 Adet
100 K Ohm’luk direnç 2 Adet
1 M Ohm’luk direnç 1 Adet
22 K Ohm’luk direnç 1 Adet
27 K Ohm’luk direnç 1 Adet
390 Ohm’luk direnç 1 Adet
4.7 uF’l›k kondansatör 1 Adet
100 nF’l›k kondansatör 3 Adet
4.7 nF’l›k kondansatör 1 Adet
1.5 nF’l›k kondansatör 1 Adet
100 K Ohm’luk potansiyometre 1 Adet
3 mm LED 1 Adet
8’lik DIP soket 3 Adet

Devrenin Çal›flma Prensibi:
Devremiz basit bir çal›flma mant›¤›na sahip. Ul-

trasonik al›c› taraf›ndan al›nan sinyaller asl›nda
çok zay›f sinyallerdir ve iflimize yarayabilmeleri
için yeterince yükseltilmeleri gerekir. U1A ve U1B
bu noktada devreye girerler ve sinyal U1A taraf›n-
dan 10 U1B taraf›ndan ise 100 kat olmak üzere
sonuçta (10*100) = 1000 kat yükseltilmifl olur.
Fakat U1B’nin ç›k›fl›; orta noktas› 2.5 V civar›nda
de¤iflkenlik gösteren bir AC sinyaldir ve bunu bir
mikroifllemciye direkt olarak ba¤layamay›z çünkü
bir mikroifllemci girifl sinyali olarak DC +5 V yada
0 V dolaylar›nda gerilimler bekler. ‹flte devremizin
en ak›ll›ca tasarlanm›fl bölümü buras›d›r ki devre-
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mizdeki U2A bir gerilim karfl›laflt›r›c› olarak çal›fl›r
ve U1B’nin ç›k›fl›ndaki de¤iflimleri izleyerek bu de-
¤iflimleri anlafl›l›r art› ve eksilere dönüfltürür. E¤er
sinyal varsa U1B nin ç›k›fl› eksi(-) yoksa art›(+)
olur.

Verici k›s›mda ise NE555 entegresiyle yap›lm›fl
40 Khz lik bir osilatör bulunmaktad›r. Bu entegre-
nin 4 nolu baca¤› tetikleme için kullan›lm›fl ve mik-
roifllemciye ba¤lanm›flt›r. Mikroifllemci bu baca¤a
+5 V uygulad›¤› zaman NE555 ç›k›fl›na ba¤lanm›fl
ultrasonik verici ile 40 Khz lik bir sinyal üretmeye
bafllar.

Bu devre flemas›n› gerçeklefltirdikten sonra ar-
t›k devremizi mikroifllemcimize ba¤layabiliriz. Kul-
lanaca¤›m›z mikroifllemciye gelince üzerinde TI-
MER1 yazmac› bulunan bir mikroifllemci seçmemiz
gerekiyor. Bu durumda san›r›m bize en uygun
olan mikroifllemci 4 Mhz’lik bir PIC16F628A ola-
cakt›r. Ayr›ca bu mikroifllemcinin bir iç osilatörü

bulundu¤u için d›flar›dan kristal ba¤lamam›za da
gerek kalmamas› bir avantaj. fiimdi yapmam›z ge-
reken sensörümüzün girifl ucunu PIC'imizin
PortB.1 nolu baca¤›na, ç›k›fl ucunu ise PIC'imizin
PortB.2 nolu baca¤›na ba¤lamak ve VCC ucuna +5
V GND’ye ise 0 V luk gerilimleri sa¤lamak. Daha
sonra isterseniz ölçülen uzakl›k de¤erlerini PIC e
uygun bir LCD ba¤layarak LCD ekran›na yazd›rabi-
lirsiniz. Örnek olarak afla¤›daki PicBasic kodu
ANADONGU içinde uzakl›¤› ölçmekte ve ölçülen

de¤eri GÖSTER adl› k›s›mda LCD ekran›na yaz-
maktad›r.

Sensörünüzü test ederken fiekil 2’dekine ben-
zer bir düzenek kurman›z yararl› olabilir. Fakat
sensörünüzü kullan›rken dikkat etmeniz gereken
baz› önmeli noktalar var. Öncelikle bu sensörün öl-
çüm mesafesi en hassas ayar›nda en fazla 3 met-
re. Ayr›ca sensör üzerinde bulunan RV2 potansiyo-
metresi ile devrenin hassasiyetini dolays›yla da

maksimum ölçüm mesafesini ayarlayabilirsiniz. Fa-
kat bu hassasiyet artt›kça sensörümüz ortamdaki
titreflimlere de ayn› ölçüde hassas olmakta ve yan-
l›fl uzakl›k ölçümleri yapabilmektedir. Devrenizi
test ederken hassasiyet ayar›n› biraz k›sman›z ve
sars›nt›s›z bir ortamda deneme yapman›z daha tu-
tarl› sonuçlar alman›z› sa¤layacakt›r..

Yard›m ve destek için 
http://robot.metu.edu.tr/forum 
adresi alt›ndaki foruma ileti yazabilirsiniz.
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uzakl›k alg›lay›c›m›z›n
devre flemas›.

fiekil 6 : Sensörümüzün tamamlanm›fl hali

fiekil 5 : Devremizin bire bir ebatlar›nda ARES çizi-
mi ve bask› devresi

Mikroifllemci yüklenecek PicBasic Kodu:
PAUSE 250
TRISB = %00100000
SURE VAR WORD ;DE⁄‹fiKENLER TANIMLANIYOR
VERICI VAR PORTB.1
ALICI VAR PORTB.2
LCDOUT $FE,1 ;EKRANI TEMIZLE
T1CON = %00000001 ;TIMER1 ÖLÇEKLEME 1/1
PIE1.0=1  ;TIMER1’‹ ETK‹NLEfiT‹R 
PIR1.0=0                 ; TIMER1 TAfiMASINI TEM‹ZLE
INTCON = %11000000 ;DIfi KESMELERI ETK‹NLEfiT‹R
ANADONGU:
PAUSE 50 ;FARKLI ÖLÇÜMLER ARASINDAK‹ BEKLEME

SURE = 0
PIR1.0 = 0

HIGH    VERICI ;40 KHZ L‹K S‹NYAL‹ GÖNDER
PAUSEUS 250 
LOW     VERICI 

TMR1L = 0 ;TIMER1’‹ SIFIRLA
TMR1H = 0                                                   

WHILE 1=1 ;YANSIMAYI D‹NLE
IF ALICI = 0 THEN 

SURE.LOWBYTE = TMR1L ;YANSIMA ALINIRSA O ANK‹ TIMER DE⁄ER‹N‹ TUT
SURE.HIGHBYTE = TMR1H 
GOTO GOSTER

ENDIF
IF PIR1.0=1 THEN ANADONGU

WEND  
GOTO ANADONGU
GOSTER:

LCDOUT $FE,1,"UZAKLIK" ;ÖLÇÜLEN UZAKLI⁄I EKRANA YAZ
LCDOUT $FE,$C0,#((SURE)/58), " cm"    
PAUSE 25

GOTO ANADONGU
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