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OZET

Farkli boyuttaki dikdértgen bigimindeki saclarin dikig kaynag isleminin otomasyonunu
gergeklestirecek  sistemin  tasarimi planlannig  ve  tasanma  uygun imalati
gerceklestirilmistir. Pnomatik ve elektro-mekanik unsurlarla tahrik edilen sistemin
kontroliinii saglayan devre elemanlar segimi ve mantigi gelistirilerek gerekli kontrol
komutlarini olusturan Dbilgisayar yazihmi gergeklestirilmis  ve bilgisayar destekli
otomasyonu saglanmgtir.

ABSTRACT

A system is designed and manufactured for seam welder to perform seam welding
automatically around sheet metals in rectangular shape and different dimensions. In order
to control the system, circuit elements were chosen, logic was built up and a computer
program which consist of necessary control commands was written.

1. GIRIS

Diger imalat islemlerinde oldugu gibi dikdortgen bicimindeki saclarin dikis kaynaginda
da istenilen konum ve dogrultuda dizgiin kaynakh birlestirmenin saglanmasi malzemenin:
konum ayarmna ve ilerleme hizina baghdir. Verimliligin artirilmasi, uniform kalitede
mamiil iiretilmesi amaciyla bilgisayar destekli otomisyona gerek duyulmaktadir. Bu
amagla, dik dogrultuda farkli boyutlara sahip diizlemsel saclanin dikis kaynag: isleminin
otomasyonunu gergeklestirecek  yiiksek verim ve esneklige sahip bilgisayar destekli
sistemin tasarimt planlanmigtir. Soz konusu sistem, yatay diizlemde iki dik dogrultuda
Steleme hareketi ve bu diizleme dik dogrultuda dénme hareketi serbestligine sahip bir
dikis kaynag tablasi seklinde tasarlanmig ve imalats gergeklegtirilmigtir.

2. DOCRUSAL KAYNAK TABLASI MODELI VE KONTROL

Yatay diizlemde farkl: dogrultuda iki dteleme ve bir donme serbestligi olmak iizere toplam ti¢
serbestlik dereceli mekanizmadan olugan bir sistem gelistirilmistir. Boyuna dogrultuda hareket
esnasinda kaynak islemi gergeklestirilmekte, enine Gteleme ve dénme hareketleriyle de parca



uygun koruma getirilmektedir. Sekil.1'de sematik olarak gosterilen sistemde amaca uygun
olarak, boyuna hareket i¢in hiz, enine o6teleme ve dénme hareketi igin konum kontrold
gereklidir. Sistemin boyuna ve enine hareketi pnomatik unsurlarla, dairesel hareketi DC motoru
ile gergeklestirilmistir. Sistem igin kontrol karti tasarlanmis olup, pascal dilinde yazilan
programla gerekli hareketlerin kontrollii olarak gergeklestirilmesi saglanmaktadir.

—
2]
‘.3

s I.Bovuna harcketli tabla
2 Enine harcketli tabla
3.Déncr tabla

Sekil. 1. Dogrusal kaynak mckanizmast diizenegi

3. SISTEMiN PNOMATIK DEVRESI

Sekil.2’de verilen pnomatik devrede sistemin boyuna hareketi 1 nolu silindir, enine hareketi ise
2 nolu silindir ile gergeklestirilmistir. 3 nolu silindir doner tabla 90 derece dondiikten sonra
tablayt kilitleyerek sistemi rijit hale getirmek amaciyla kullantlmugtir. Sy, Ss anahtarlar enine
hareketin, S¢, Sy stnir anahtarlar boyuna hareketin kurs boyunu, Sz sinir anahtart déner tablanin
90 derece dondiginii kontrol etmektedir. S, ve S, sinir anahtarlart ise DC motorun emniyeti
icin kullanilmugtir. Silindir S simir anahtarimi aginca doner tabla serbest hale gelir ve motor st
tablayt dondiirmeye baglar. Doner tablamin 90 derece donisii tamamlandifinda S; sinur anahtari
agifir ve motor durur. 83 simir anahtan agiimasi sonucunda 3 nolu silindir tahrik edilir ve ddner
tablayi kilitler. Doner tablanin kilitlenmesi sonucunda 3 nolu silindir Sy simr anahtarim kapatr,
S,’yi agar. Eger S; agilmazsa doner tabla 90 derece kilitlenmemis demektir ve doner tablanin
90 dereceden farkli agida oldugu anlagilr, sistem galismaz. S; actksa doner tabla 90 derece
doniisii tamamlayarak rijit hale geldigi anlagilir ve sistem komutta belirtilen diger hareketleri

yapmaya devam eder.
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4. SISTEMIN BLOK DIYAGRAMI

Kontrol devresi hareket organlarinin pnomatik ve elektro-mekanik olarak bilgisayarla kontrol
imkant saglamaktadir. Sistemin blok diyagram: $ekil 3’te verilmigtir.

Tasarlanan elektronik devre, bilgisayar genisletme birimi (expension slot) tizerine monte edilen
elektronik bir giris ctkis devresi, sistem verilerinin bilgisayar tarafindan okunmasint ve role ¢ikig
kartimin denetimiyle de mekanik hareketleri saglar.

Sistemin avantajt, yaziim yoluyla sistemin denetimini saglamak seklinde tasarlandigt igin,
imalatta yazilmin degistirilmesi suretiyle esnek programlanabilen bir dogrusal kaynak makinast
elde edilmistir. Boylece kaynak makanizmasi degisik yapilarin kaynak edilmesi igin elverigli hale
getirilmistir.

Girig Es}n§l(‘ir_
.18 L ilgileri
Bilgisavar |o Denctim powilass
karti
Rolc | Pnomatik | | Pistonlar | | Mekanik
denctim L: valfler aksam
i Motor
Scbeke
Gerilimi

Sekil.3. Sistemin blok divagranu

4.1. Elektronik Denetim Kart:

Sekil 4’te verilen sistemin denetimini saglayan elektronik devreler asagidaki bolumlerden
olusmaktadir:

|
?
i

R

Sckil 4. Bilgisavarta Denctim Devresi

Sensor girisleri: Bu denetim sisteminde sensor girisleri, dogrudan, giris yontnde secilmis

portlara baglanilmistir. Bu portlar PBO......... PB7 "o 98 PO wws PC7’ye kadar 16 adettir.

Verilen cikistaki devrede 100nf sensorlerden gelen agma kapama amindaki sekme (debounce)
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etkisini ortadan kaldirmak amaciyla kullanilir. Sensor girislerinde aktif lojik O elde etmek i¢in,
girislere 10 KOhm‘luk sira direncler baglanmistir. Devrede toplam 16 adet sensor girisi
mevcuttur.

+Vce

PCO
—

1 100nf

Sckil 5. Scnsor girisleri

Role kontrol ailaslari: Cikis portu olarak segilmis ve dogrudan bilgisayar tarafindan kontrol
edilen 8 adet 12 voltluk role PAO.... PA7’ye baglanmistir. Devrede role kullamlmast hem
EMI(Elektro Magnetic Interference) izalasyonunun saglanmasi, hem de yiksek gerilimli
pnomatik valflerin bilgisayarla kontroliine imkan vermistir. Sekil 6’de verilen role sirim
devresinden toplam 8 adet kullandmstir. Bu devrede role bobini 12 Volt gerilimle
caligmaktadir. Role bobini tarafindan gekilen akimin yilksek olmast sebebiyle denetim
devresinin etkilenmemesi icin2 katli transistorli bir yapiyla role bobini kontrol edilmektedir.
Role sariimii icin kullanilan ilk transistor ¢ikig portundan rélenin cekilmesi aninda minimum
akim cekilmesini saglar. ikinci transistor ise roleyi rahathkla siirebilecek akim degerine sahiptir
ve bu transistor doyum ya da kesimi durumda galigmaktadir.

+12V

BC 307

12K
PA D
BC 238 i"

Sckil. 6. Role siiriim devrcsi

-

Girig/Cikis Portlar:: Mikro iglemci denetimli giris ya da gikig yoniinde programlanabilir PIA
(Penipheral Interface Adapter) devresi, 8+8+4+4’liik gruplar halinde girig yada gtk geklinde
programlanabilir portlara sahiptir. Sekil.4.’de gorilen PIA’min, AO ve Al adresleri sayesinde
girig/gikig portlarindan herhangi biriyle .veri haberlesmesi saglanir.

Portlar ; 3 p—— A0 Cikig yonunde
BT comsi e B0  Girig yoniinde
AR CO0  Girig yonunde segilmistir.

Portlarin yon segimi igin PIA adresine A1AO=I11 ve data adresine hexadesimal olarak 8Bh
sayist gonderilir. Boylece 24 bacakl yapinin AT ... A0’a kadar olan bolimiiyle 8 adet role
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siirifmeye hazir hale getirilmis olur. Aym zamanda toplam 16 adet giriste sensorleri okumaya
hazirdir.

Elektronik Denetim Devresinin, mikro-iglemci adres mimarisinde uygun sabit bir adrese
baglamiimasi zorunludur. PIA’yi bu adrese baglamak igin Hat Coziicu (Line Decoder) adi
verilen 2 adet 741.S138 chip’inden olusan devre cikigi, PIA “mn  CS (Chip Select) bacagim
kontrol eder. Boylece mikro iglemcinin PIA’y1 kontrol etmek igin kullanacagi adresler
belirlenmis olur[1].

Kullanilan denetim kartinda;

Adrese Founksiyonu  Tiirii

300h Role kontrol adresini

301h PB7.....covenrns PB0’a kadar olan sensorlerin okunmasi

302h s asiiizion PCO0’a kadar olan sensorlerin okunmasi.

303h PIA i programlama adresleri (data 8Bh) kullaniimaktadir,

5. PROGRAMLAMA

Ek-1 de. mekanik hareketlerin denetim algoritmalan modiiller halinde gosterilmistir. y ileri ve
v geri algoritmalari, x ileri ve x geri algoritmalari ile aymdir Bu modllerin her biri mekanik
aksamu harcket cttiren ve denctleyen yapiya sahiptir. Bu algoritmalarin pascal programlama
dilinde yazilimiyla. sistemin denetimi saglanmugtir[2]. Elektronik denetim kartimin yazihm
yoluyla kolayca kontrol edilebilmesi igin Pascal-Assembler programlama teknigi kullamlmistir,

Yazlimda sistem igin gerekli temel harcketler dogrudan kullamlabilir komutlar haline getirilmis
ve algoritmalar igerisinde kullanilmistir{ 2],

5. SONUCLAR

Tasarima uygun imalati gergeklestiren sistemin dogrusal harcketi pnomatik unsurlarla,
dairesel hareketi DC motor ile, hiz ve konum kontrolii valf ve smir anahtariariyla,
denetim ise bilgasar yazilmu yoluyla yapilnustir. Boylece bilgisayar destekli otomasyon
sistemi gergeklestiriimistir.

"y . hd . - . . . .. ..
Pascal programlama dilinde elcktro mekanik hareketlerin saglanmast igin gerekli bitin
talimatlar, komut halinde tiiretilmistir. Tiretilen komutlann kullamlmasiyla da bilgisayar
yazilimi gergcklestiritmis ve sistemin harcketleri denctlenmistir.

Havanin sikistirilabilir 6zcllii ve boyuna hareketli tablamin katlesinin buytk olmasi
istenilen hassas konumu zorlastirmaktadir. Doner tablanin 90 derece donmesi sonucunda
kilitleme saglanmus ve déner tablada agisal konum hatast olarak dikis kaynaguin kalitesini
etkileyecek bir hata gorilmemigtir,
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