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ONSOZz

Bu c¢alismamizda amacladigimiz durum insan hayatini olabildigince kolaylastirmak i¢in
giinlik hayatin bir¢cok alaninda ve birgok yerinde kullanilan ag¢ilir kapanir tenteyi amacina
uygun sekilde agilmasi gerektigini kendisinin algilaylp otomatik bir sekilde acilip hem

amacina daha hizli hizmet etmesi hem de insan yiikiiniin hafifletilmesi amaglanmistir.

Bu ¢alismanimn hazirlanmasinda bize yol gosteren ve yardimini esirgemeyen KTU Makine

Miihendisligi Béliimii degerli hocamiz Prof. Dr. Ali Can DALOGLU ‘na ¢ok tesekkiir ederiz.
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OZET
OTOMATIK ACILIR KAPANIR ORTU PROJESI

Bazi bolgelerde aniden ortaya ¢ikan yagmur gibi doga olaylarinda, ¢iftcilik, kafe, acik
oturulan ortam vb. gibi yagmurdan etkilenecek sektor ve durumlara sahip olan insanlarin zarar
gormemesi adma bu soruna bir ¢dziim Onerilmistir. Bu ¢aligmada islanilmamasi1 gereken
durumlar i¢in otomatik acilir kapanir bir sistem tasarlanmistir. Projede gerekli sensorleri
kullanabilmek i¢in Arduino gibi kontrol kartlarindan yararlanilip gerekli kodlar yardimiyla bu

sistem ¢alisabilir hale getirilmistir.

Anahtar Kelimeler: Tente, Yagmur, Otomatik Sistem, Yagmur Algilayici



SUMMARY
AUTOMATIC FOLDING AWNING PROJECT

In some areas, in natural events such as sudden rain, farming, cafe, outdoor living
environment, etc. a solution to this problem has been proposed in order not to harm people
who have sectors and situations that will be affected by rain. In this study, an automatic pop-
up system was designed for situations that should not be wet. In order to use the necessary
sensors in the project, control cards such as Arduino were used and this system was made
operational with the help of the necessary codes.

Keywords: Awning, Rain, Automatic System, Rain Sensor
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1. GENEL BILGILER

Glinliik hayatta birgok yerde agilir kapanir tentelerle karsi karsiya kaliyoruz. Manavlarda
tezgahta ki driinlerin korunmasi, bakkal ve diikkanlarda ise diikkkanin Oniiniin girisinin
yagmurdan korunmasit vb. amaglanmistir. Bu tente sistemleri ¢ogunlukla manuel olarak elle
acilip kapanmaktadir. Bazen bu sebepten Otiirii az da olsa zarara ugranmis ve kisi efor sarf
ettigi i¢in yorulmus olur. Hem zamandan hem insan giiclinden kayip olugsmus olur. Bizde bu
projemizde bu kayiplari en aza indirmek belki de sifirlamak amaciyla tentenin agilip
kapanmasini sensorler sayesinde otomatik olarak gergeklestirmek icin tasarimda bulunduk.
Projemiz belli bir alanda kullanimla smirli olmayip, genis bir kullanim alaniyla her tiirli
sektorde uygulanmasini amacliyoruz. Ayrica otomatik agilir kapanir 6rtii projesi birgok alanda
kolaylik saglamaktadir. Yagmura duyarli sensorler yardimiyla yagmur aninda otomatik olarak
devreye girerek korunmak istenilen iirlinlerin, malzemelerin, vb. 1slanmasini engellemektedir.
Ayrica sistem bir kez kurulduktan sonra hi¢bir zahmet vermeden tamamen kendi kendine
calismaktadir. Projede kullanilan malzemeler en uygun ve uzun Omiirli olacak sekilde

tasarlanmustir.
1.1. Giris

Acilir kapanir ortii sistemi giiniimiizde bir¢cok alanda kullanilmaktadir. Bu sistemin amaci
yagmur, kar, vb. gibi doga olaylarindan korunmak istenilen triin veya malzemeleri
korumaktir. Ayrica kafelerin bahge ve balkonlarinda miisterilerin rahathigir igin sikca
kullanilirken, is yerlerinde de girislerin giinesten ve yagmurdan korumak ig¢in tercih
edilmektedir. Kullanilan Ortii veya mekanizmalar kullanim alanina uygun olarak farkli

cesitlerde olabilir.
1.2. Literatiir Calismasi
1.2.1. Otomatik Kontrol

Otomatik denetim sistemleri veya kisaca denetim sistemleri, glinlimiizde ileri toplumlarin
giinliik yasantisina girmis ve hemen hemen her alanda kullanilmaktadir. Evlerde kullanilan
otomatik camasir makinesi, otomatik bulasik makinesi, termostathh firinlar veya diger bir
deyisle akilli firnlar, iitiiler, endiistriyel ve arastirma alaninda kullanilan robotlar, mikro
islemciler, bilgisayarlar, uzay tasitlar1 vb. denetim sistemleri Gretim ve Uretim kalitesini
stirekli olarak arttirmakta olup, yasam bi¢cimimize etki etmektedirler. Denetim sistemleri

herhangi bir endiistri toplumunun tamamlayici bir pargasi olup artan diinya niifusunun ihtiyact
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olan hammaddeleri Uretmek igin gereklidirler. Bu tasarim projesi kapsaminda giinliik hayata
her kullanicinin rahatlikla erigebilecegi bir otomatik kontrol sistemini ulastirmay1
hedeflenmistir. Otomatik kontrol sistemine gegmeden dnce mekanik tente sistemleri hakkinda

bilgi verilmelidir.[1]
1.2.2. Tente Sistemlerinin Cahsma Prensibi

Bazi tente sistemleri otomatik agilir kapanir sistemlerdir. Motorlar yardimi ile raylarin
iceresinde oynayan tekerler one dogru acilir ve geriye dogru kapanir bu sayede sistem
kullanicilarina biiylik kolaylik saglar. Tente motorlar1 boru tipi motorlardir. Tente sisteminin
hareket mekanizmasi igerisine yerlestirilir. Otomatik tenteler motor yardimiyla tente kumasmni
ya bir ruloya sarar, ya da profiller araciligiyla gerilmis kumasi kullanim alaninin sonuna ya da

bagina toplarlar. Boylelikle istenilen bolge tamamen kapanir ya da agilir. [2]
1.2.3. Tente Cesitleri
1.2.3.1. Sabit Tente

Sabit tente Ozellikle isletmeler tarafindan talep goren kisin yagisa karsi yazin ise giinese
kars1 onlem olarak sabit bir sekilde yerlestirilen tente uygulamasina denmektedir. Diger tente

tiirlerinden en biiyiik farki hareket edecek bir mekanizmasinin olmamasidir.
1.2.3.2. Mafsallh Tente

Mafsalli tente ad1 mafsal yani eklem adindan gelmektedir. Genellikle dar manevra alanina
sahip yerlerde kullanilir. Tentenin bir dirsek gibi hareket eden kollarmin disa dogru diizelerek
acilmasiyla oldugundan mafsalli yani eklemli tente adin1 almigtir. Mafsal a¢ilim boyu tentenin

uzunlugu ile dogru orantili olarak degismektedir.
1.2.3.3. Rayh Tente

Rayl1 Tente agilir kapanir tenteler i¢inde olumsuz hava sartlarina en dayanikli sistemlerdir.
Otomatik rayli tente basta cafe, restoran, cay bahgesi ve bir¢ok alanda kapatmada
uygulanabilirler. Genis alanlar1 kapatmak icin en ideal ¢6zimdir. Otomatik tente tamamen
aliminyum profiller kullanilarak {iretilir ve bu profiller igerisinde tasiyici tekerlekler
gezdirilerek ileriye uzun mesafelere dogru kisa siirede motor yardimiyla acilip kapana bilen
motorlu otomatik tente sistemidir. Ozel kaliplarla iiretimi yapilan tente gesitleridir. Kapladigi

alanda sabit olup ray sistemin tlizerindeki rulmanlarin hareketi sayesinde a¢ilip kapandigi i¢in



rayll tente ismini almistir. Cok farkli modellerde ve iiretim elamanlar1 kullanilarak imalati
miimkiindiir. Fakat her imalatta oldugu gibi rayl tente imalatinda da ekstralar fiyata olumsuz
yanstyacaktir. Kullanildiklar1 alanlar genellikle kafe ve restoranlardir. Veranda gibi bahgeye
acillan mekanlarin kapatilmasi i¢in kullanilirlar. LED’li 151k sistemi ile aydinlatma

saglayabilirler. Istege gore farkli 1siklandirma opsiyonlar1 da mevcuttur.
1.2.3.4. KOruklu Tente

Bu tenteler genel olarak evin pencere ve balkonlarinda kullanilirlar. Birbirinden ayr1 demir
profillerin bir yelpaze gibi bir noktadan toplanmasiyla sanki bir koriikli akordeon gibi
goziikmesinden otiirii bu adi almistir. Ebatlarinda oynamak miimkiin olup istege gore

Olctlendirilebilir.
1.2.4. Tentelerde Kullanilan Kumas Cesitleri
1.2.4.1. Blackout Kumas

Bu kumas tiirii %98’e varan oranda 15181 ve 1s1y1 tutabilme 6zelligine sahiptir. Bu 6zelligi
icinde bulundurdugu karbon dan saglamaktadir. Boylece daha serin bir ortam kosulu saglamis
olur. Polyester oldugu i¢in kirismaya dayaniklidir. Blackout kumaslar genelde karartma
perdesi olarak oteller de, hastaneler de, gdsteri salonlarin da, kullanilir. Karartma perdenin
amac1 oday1 zifiri karanlik yapmak ikincisi ise giinese karsi odayr soguk tutmaktir. Bu
nedenle tente kumasi olarak tercih edilmesinin nedeni; tentenin giines 1siklarin1 maksimum
derecede kesmesi ve tente altinda kalan yasam mahallini olduk¢a serin tutmasi olarak

gosterilebilir.
1.2.4.2. Polyester Kumas

Polyester giiniimiizde c¢okga tercih edilen bir kumastir. Polyester malzemesinin ham
maddesi petroldiir. Pamuk, yiin, ipek gibi dogal bir kumas degildir, fabrika iiretimidir. Dogal
olmamasina ragmen bazi Ozelliklerinden dolay1 yine de sik¢a kullanmilir. Polyester kumas
parlak saglam esnek kaygan ve hafif bir kumagstir. Kolayca kurur bu 6zelliginden dolay: tente

kumast igin gayet uygundur. [3]
1.2.4.3. Akrilik Kumas

Akrilik kumaslar, akrilonitrit adi1 verilen sentetik adi verilen bir polimerden yapilir. Bu

kumas, diinyanin en az nefes alabilen tekstil tiirlerinden biri oldugu i¢in 1s1 tutma uygulamasi



¢ok yuksektir. Yanici bir kumastir ¢ok kolay alev alir. Gliniimiizde saf olarak kullanilabildigi

gibi ¢esitli maddelerle karigtirilarak da kullanilmaktadir.[4]
2. YAPILAN CALISMALAR
2.1. Sistem Parcalar1 Tanitimm
2.1.1. Motor

Yaptigimiz arastirmalar ve ¢aligmalar sonucunda projemizde kullandigimiz motor STEP
MOTOR olmustur. Step motorlar elektrik enerjisini donme hareketi ile fiziksel enerjiye
ceviren elektromekanik aygitlardir. Isimlerinden de anlasildig: {izere adim adim hareket eden
motorlardir. Biraz daha detaya inersek girislerine uygulanan pals sinyallerine karsi analog
donme hareketi ¢ikist iireten, bu donme hareketini adim adim ve c¢ok hassas kontrollerle
saglayan sabit miknatis kutuplu motorlardir. Step motorlarinin yapilar1 rotor, stator ve
rulmanlardan olugmaktadir. Rulmanlar rotora bagh saftin rahat hareket etmesini saglar.
Statorun birden fazla kutbu vardir. Kutup sayis1 motordan motora degismektedir ancak bu
say1 genellikle sekizdir. Kutuplarin polaritesi elektronik anahtarlar vasitasi ile stirekli degisir.

Rotorun miknatishg: ya sabit miknatis ile ya da dis uyarim teknikleri ile meydana gelir.[5]

Step motorunun ¢alisma prensibi su sekildedir: Elektronik anahtarlar vasitasiyla bobinlere
enerji verilir ve rotor, izerinde enerji olan bobinin karsisina gegerek durur. Motorun ne kadar
cok donmesi isteniyorsa bobinlere o kadar pals sinyali verilir. Bu donme agis1 step motorda

degiskendir ve tercih yaparken c¢ok kritik bir parametredir.

Step motoru segcmemizde bize ilham veren Ozellikleri , ¢ok hassas pozisyon ve hiz

kontrolii, diisiik devirde ytiksek tork olmustur.

Sistemimizde kullandigimiz Step Motoru: Bipolar NEMA 11 200 Adim 28x32mm 3.8 V
Step Motor —PL-1205

Motorumuzun agirligi 110 g’dur.



Sekil 1: Step motor Sekil 2: Step motor
2.1.2. Arduino

Arduino bir G/Ckart1 ve Processing/Wiring dilinin bir uygulamasmi igeren gelistirme
ortamindan olusan bir fiziksel programlama platformudur. Bizim bu projemizde
kullandigimiz arduino: Arduino UNO R3 Klon.

Sekil 3: Arduino UNO



2.1.3. Yagmur Sensorii

Yagmur sensorii sig su seviyelerinde ve yagmurlu ortamda kullanilan bir sensor ¢esididir.
Bu projemizde kullandigimiz sensér 40 mm su seviyesine kadar 6l¢cim yapabilmektedir.
Yagmur sensoriiniin yapisinda birbirine paralel olarak baglanmis iletken hatlar bulunmaktadir.
Bu hatlar su ile temas ettiginde Arduino’ya analog bir sinyal gonderir. Arduino haricinde

bircok mikrokontrolcii ile de ¢alismaktadir.

Yagmur sensorii 5V gerilim ile ¢aligmaktadir. 3 pini bulunmaktadir. + pinine besleme gerilimi
olan 5V, - pininne GND baglantis1 yapilir. S pini ise sinyal(DATA) pini oldugundan dolay1

Arduino’nun Analog pinlerinden birine baglanir.[6]

Sekil 4: Yagmur sensOru



2.1.4. Breadboard

Breadboard, lizerinde devrelerimizi test ettigimiz aragtir. Kurdugumuz devreleri birbirine
lehimlemeden kolaylikla test etmemizi saglar. Tasarladigimiz devreleri baski devre veya
delikli plaketler lizerine aktarmadan Once denememize olanak saglar. Bu sayede devre
baglantilarini kontrol ederek bir hata olup olmadigini gézlemlemis oluruz. Devreleri tak ¢ikar
seklinde kurabildigimiz i¢in kullandigimiz elektronik bilesenleri baska projelerde tekrar

kullanma imkani verir.[7]

Sekil 5: Breadboard



2.1.5. Siiriicii kart1

Step motorlar adim adim ¢ok hassas donme hareketi yaparak calisan motorlardir.
Girislerine uygulanan pals sinyallerine karsi ¢ikis olarak analog donme hareketi saglarlar.
Girislerindeki bu pals sinyalleri ve iirettikleri analog ¢ikis sinyalleri siiriicii devrelerinde
kontrol edilir. Motor siiriicii devreleri sayesinde hiz ve yon kontrolleri saglanmis olur. Biz bu
projemizde ULN2003 Step Motor Siiriicii Karti-UP3040STP markali siiriicii  kartini
kullaniyoruz.[8]

Sekil 6: Siirticii kart1



2.1.6. Kare Cubuk Parcasi

Kare ¢ubuk pargasi gerekli dlglilendirme hesaplar1 yapildiktan sonra tasarima uygun bir
sekilde cizimi yapil ve lretimi gergeklesmistir. Hafif olmasi g6z oniinde bulundurularak
ahsap olarak iretilmistir. Kitlesi 500 g’dir. Kare ¢ubuk pargasmin uzunlugu 1000 mm olup

kenar uzunluklari 30mm’ye 30mm’dir. Ek 1. mevcuttur.

Sekil 7: Kare ¢cubuk parcasi



2.1.7. Yerlestirme Parcasi

Yerlestirme parcast sistemin yiikiiniin tamamma yakinini tagimasi i¢in kullanilan bir
elemandir. Kare ¢ubuk parcasina yataklik etmektedir. Bu kosullar g6z 6niinde bulundurularak
mukavemetli bir sekilde disiiniilerek PLA malzemesinden 3d yazicida 2 adet olarak
retilmistir. Bu parganin boyu 165 mm olup kalinligi 75 mm ve eni 40 mm’dir. Ek 2.

mevcuttur.

Sekil 8: Yerlestirme parcast
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2.1.8. Sag Yuvarlanma Dairesi Parcasi

Sag yuvarlanma dairesi pargasi; motor, kare cubuk ve sensor tablasina yataklik eden
pargadir. Bu parganin agirhigi 230 g’dir. Bu kosullar g6z 6nlinde bulundurularak mukavemetli
bir sekilde disiiniilerek PLA malzemesinden 3d yazicida tiretilmistir. Boyu 165 mm eni 60
mm ve kalinhigi 60 mm’dir. Ek 3. mevcuttur.

Sekil 9: Sag yuvarlanma dairesi parcasi
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2.1.9. Sol Yuvarlanma Dairesi Parcasi

Sol yuvarlanma dairesi pargasi, kare gubuk parcasina yataklik yapacak sekilde tasarlanip
iiretilmistir. Bu kosullar géz onilinde bulundurularak mukavemetli bir sekilde diisiiniilerek
PLA malzemesinden 3d yazicida iiretilmistir. Bu parcanin kiitlesi 250 g’dir. Bu parcanin boyu

165 mm olup kalinligi 60 mm ve eni 50 mm’dir. R=17 mm. EK 4. mevcuttur.

Sekil 10: Sol yuvarlanma dairesi pargasi
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2.1.10. Aks Parcasi

Aks parcasi; rulmana ve motor mili uydurma parcasina yataklik eden, tentenin sarili
oldugu elemandir. Bu eleman hazir alinmistir. Bu elemanin yapildigi malzeme aliiminyum
olup ktlesi 1620 g’dir. Aks pargasmin uzunlugu 96 mm olup dis ¢apt 40 mm, i¢ capt 36

mm’dir. Ek 5. mevcuttur.

Sekil 11: Aks pargasi
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2.1.11. Sabit Bilyeli Rulman

Sabit bilyeli rulman elemani (6003) hazir bir sekilde tedarik edildi. i¢ cap1 17 mm olup dis
cap1 35 mm’dir. Kitlesi 57 g’dur.

Sekil 12: Rulman
2.1.12. Motor Mili Uydurma Parcasi
Motor mili uydurma pargasi, motor mili ile aks pargasimnin montajlanmasi igin tiretilmis bir

elemandir. PLA malzemesinden 3d yazicida tiretilmistir. Kitlesi 15 g’dir. Bu par¢amizin ¢ap1

36 mm’dir. Ek 6. mevcuttur.

Sekil 13: Motor mili uydurma pargasi
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2.1.13. Kol Yatag Parcasi

Kol yatag1 pargasi; kol pargalarini, kare gubuk pargasina baglanmasi amaciyla tiretilen bir
elemandir. Caprazlama pargasi kol yatagi parcast olan bu pargaya montajlanir. PLA
malzemesinden 3d yazicida iiretilmistir. Bu elemanin kiitlesi 90 g’dir. Bu par¢anin boyu 105

mm olup kalinlig1 40 mm ve et kalinlig1 5 mm’dir. Ek 7. Mevcuttur.

Sekil 14: Kol yatagi parcasi
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2.1.14. Kol Parcasi

Kol pargasi, sabit bir yapiya sahip olup yaptigimiz bu sistemde 2 adet bulunmaktadir. Bu
eleman hafiflik g6z Oniinde bulundurularak ahsaptan tiretilmistir. Kol pargalarinin her bir

agirlig1 90 g’dir. Kol pargasinin uzunlugu 800 mm olup kalinligi 30 mm’dir.

Sekil 15: Kol pargasi

2.1.15. Baglama Parcasi

Baglama parcasi, kol parcalarini uglarindan birbirine baglayan ve tentenin ucunun

sabitlendigi elemandir. Bu eleman hafiflik g6z 6niinde bulundurularak ahsaptan iiretilmistir.

Kdtlesi 178 g’dir Baglama parg¢asinin uzunlugu 800 mm olup kalinligi 36 mm’dir.

Sekil 16: Baglama par(;as; \
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2.2. Sistemin Montaj Resmi

Sistemimiz i¢in liretimini yaptigimiz parcalar birbirlerine uygun sekilde monte edilmistir.

Montaji tamamlanan sistemimizin montaj resimleri asagidakiler gibidir.[9]

Sekil 17: Montaj resmi 1

@O REDMI NOTE 9
CO Al QUAD CAMERA

Sekil 18: Montaj resmi 2
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Sekil 19: Montaj resmi 3
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Sekil 20: Montaj resmi 4
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2.3. Otomatik Sistemin Calisma Prensibi

Tente sistemimizin yagmur suyunu algilayip otomatik olarak acilip kapanmasini saglamak
istiyoruz. Bunun i¢in motor, yagmur sensorii ve arduino kullandik. Motor i¢in Bipolar NEMA
11 200 Adim 28x32mm 3.8 V Step Motor —PL-1205 markali Step motorunu sectik. Arduino
icin UNO R3 Klon, bir adet yagmur sensorii, bir adet breadboard ve bir adet siiriicii kart1

kullandik.

Sistemimizi kabaca agiklamak gerekirse step motoru direkt olarak arduino’ya
baglamiyoruz. Step motoru direkt olarak arduino ile besleyemedigimizden dolay bir siirticii
kart1 kullaniyoruz. Step motoru bu siirlicii kartma bagliyoruz. Bu siiriicii kartin1 da
breadboar’a bagliyoruz. Ayrica arduinoyu da uygun sekilde giris ¢ikis numaralarina ve arti
eksilere dikkat ederek breadboard a jumper kablolar yardimi ile bagliyoruz. Son olarak
motoru siirmek i¢in arduino’dan gii¢ i¢cin gerekli olan sinyal kablolarini direk olarak siirticii
kartina bagliyoruz. Bu sayede motorumuza giic gitmeye baslamis oldu. Step motor 4 adet
kablo ile ¢alisir son yaptigimiz islemde bu 4 kabloyu yanlis baglarsak step motorumuz degisik
ve farkli adimlarla c¢alisacaktir. Bunun i¢in baglanti giris ¢ikis yerlerine dikkat etmek gerekir.

[13]

Step motor arduino baglantis1 gergeklestikten sonra sira yagmur sensoriinii baglamaya
geldi. Step motorun yagmur yagdiginda calismasi gerektigi i¢in breadboard’a bir yagmur
sensOri bagliyoruz. Yagmur sensorii iizerinde plakalar bulunmaktadir. Bu plakalar iizerine su
damlas1 distiigii zaman bu plakalarin iletkenligi degisiyor ve sensoriin verdigi analog ¢ikis
degisiyor. Bu degisen cikis1 sensoriin art1 eksi ¢ikis boliimlerinden 6lgebiliyoruz. Sensoriin
art1 eksi ¢ikis yerlerini jumper kablo ile breadboard’a uygun sekilde bagliyoruz. Yagmur
sensoriiniin bir de sinyal ¢ikis vardir. Bu sinyal ¢ikis1 da arduino’ya bagliyoruz. [9]Bu sayede
yagmur sensorii de step motor gibi kullanilabilir hale geldi. Sonug¢ olarak yagmur sensorii su
algiladiginda ¢iktis1 degisecek ve arduino’ya sinyal gonderecek. Bu sinyal ile yapilan
baglantilar sayesinde step motorumuz donmeye baslayacak. Ve tentemiz kapanmis

olacak.[6,13]
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2.3.1. Devre Tasarimi
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Sekil 21: Devre semasi

Step motor, arduino, siiriicii karti, breadboard, adaptor ve yagmur sensoérii Kullanarak

gergeklestirdigimiz devre tasarimimiz sekildeki gibidir. Fritzing programinda ¢izilmistir.
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2.4. Yagmur Sensorii i¢in Kullanilan Yaziim

const int stepPin = 3;
const int dirPin = 4;

const int sensorPin = A0;
const int esikDegeri = 100;
int veri;

boolean status = false;

void setup() { // 8ets the two pins as Outputs
pinMode (stepPin, OUTPUT);
pinMode (dirPin, OUTPUT);
}
void loop() I
veri = analogRead (sensorPin);
if (veri > esikDegeri && status == false) {
digitalWrite (dirPin, LOW); // Enables the motor to move in a particular direction
// Makes 200 pulses for making one full cycle rotation
for (int x = 0; x < 1190; x++) {
digitalWrite (stepPin, HIGH);
delayMicroseconds (1500) ;
digitalWrite (stepPin, LOW);
delayMicroseconds (1500) ;
}
status = true;
}
if (veri < esikDegeri && status == true) {
digitalWrite (dirPin, HIGH); //Changes the rotations direction
for (int x = 0; x < 1190; x++) {
digitalWrite (stepPin, HIGH);
delayMicroseconds (1500) ;
digitalWrite (stepPin, LOW);
delayMicroseconds (1500) ;
}

status = false;

-21-



2.5. Hesaplamalar

2.5.1. Motor Hesab1

Step motorumuzun rediiktor orani 1/64’tiir. Uriin katalogundan bulunmustur. Bu demek
oluyor ki rediiktorlii step motorumuz 1 tur i¢in 64 tane yarim adim atmalidir. 1 tam tur i¢in ise
64/2 = 32 adim atmalidir. Fakat step motorumuz rediiktorlii oldugundan dolay1 32 adimda 1
tam tur atamayacaktir. 1 tam turda attig1 gergek adim sayist degeri 32*64=2048"dir. 1 adimda
kac derece attigin1 bulmak icin ise; tam tur 360 derece oldugundan 360/2048=0.175781 olarak
bulunacaktir.[11]

2.5.2. Motorun Adim Ag¢isimin Ve adim Sayisinin Hesaplanmasi

360 derece donen step motorlarda gerekli adim agisinin (Qs) bulunabilmesi icin faz

say1sini(NS) ve motordaki rotorun ¢ikintili kutup sayisini(Nr) bilmek gerekir.
Adim agi1s1(Qs) = 360 / Ns X Nr
Adim sayismin (S), hesaplanmasi igin bir adimin agisii(Qs)bulmak yeterli olacaktir.
Adim sayis1 = 360 / Qs
Adim agis1 = 5.625 / 64 = 0.08789

Devir sayisi, doniis hiz1 bilgisayar yardimi ile kontrol edileceginden bu degerler daha sonra

hesaplanacaktir.( Degisebilirliklerinden dolay1)[11]
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3.BULGULAR

Projede kullanilan ve sistemin otomatik olarak calismasmi saglamak igin arduino
kullanilmistir. Motoru harekete gegirmek admna gerekli kodlar yazilarak sistemin ¢aligmasi
saglanmistir. Kodlar sayesinde sistemin yagmur aninda agilmasi ve yagmur bittiginde ise
kapanmasi belirlenmistir. Ayrica daha sonra kodlara girilen degerleri degistirerek sistem
iizerinde oynanabilmektedir. Boylece kullanim alanina bagli olarak tentenin agilip kapanma
sireleri ve acilip kapanma hizlar1 sabit kalmamakla beraber degistirilebilir olarak
ayarlanmistir. Yagmur suyunu algilama adina bir adet yagmur sensorii kullanilmistir. Bu
sensOr lzerine diisen yagmur suyunu algilayan sensor yiizeyi hemen c¢ikis degerlerini
degistirerek motorun devreye girmesini ve sistemin calismasia elverigli olmustur. Sensor

sisteme yagmur suyunu rahatlikla algilayabilecegi bir konumda yerlestirilmistir.

Tenteyi hareket ettirmek adina kullanilan motor olarak step motoru se¢ilmistir. Step motor
hassas bir motor olup en kiiciik derecelere kadar ayarlanabilmektedir. Bu da sistemin diizenli
ve hassas bir sekilde ¢alismasini saglamaktadir. Motor se¢imine uygun hesaplar yapilmis olup
sistemi sorunsuz bir sekilde acip kapatacak giigte bir motor secilmistir. Motor yuvasi sistemin

disinda olup ariza durumunda kolayca miidahale edilmesi saglanmistir.

Sistemde bulunan ortii(tente) su ge¢irmez bir maddeden yapilmis olup yumusak bir dokuya
sahiptir. A¢ilip kapama esnasinda herhangi bir sikigma veya burusma olmamasi i¢in tente
uyun kalinlikta ve sertlikte secilmistir. Tentenin boyutlar1 ise istenilen Olgiilere gore

ayarlanmistir.

Proje yapimi i¢in belirlenen maliyet (500 TL) uygun sekilde harcanmistir ve bu sinir

astlmamustir. Sistemin kiitlesi de 5 kg altinda tutulmaya ¢alisilmigtir.[15]
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4. TARTISMA
4.1. Tente Tiirii Se¢iminin Irdelenmesi

Projeye baglarken yapilan tente cesitleri arastirmasi sonucunda koriikli, rayli, mafsall,
sensorlii vs. bir¢ok tente ¢esidiyle karsilastik. Bu tente gesitleri incelendi ve kendi sistemimiz

icin en uygun olani segildi.

Tilim arastirma bilgilerimizi g6z 6niinde bulundurarak projemizde sensorlii tente kullandik.
Cinkii yagmurdan, giinesten, rizgardan v.b. korunmasi gerekeni bu sekilde daha iyi

koruyabilecegimiz sonucuna vardik.
4.2. Branda Seciminin Irdelenmesi

Tente secerken dikkat ettigimiz en 6nemli faktorlerden biri ise kumastir. Tente i¢in en iyi
kumas ; hava sartlarindan etkilenmeyen, su gecirmeyen, nemi kaldiginda zara olusumuna
imkan saglamayan, giines 1sigindan solmayan kumas olmast dnemliydi. Sensorlu tentemiz
icin branda sec¢imi yaparken bir¢ok tente kumasi c¢esitleri karsimiza ¢ikti. Bu kumaslarin
ozellikleri tek tek incelendi. Sonug olarak 6zellik, uygunluk, kullanim alan1 ve maliyet gibi
kriterler g6z Oniine alinarak digerlerine oranla daha ucuz olan Polyester branda se¢imi yaptik.
Biitiin arastirmalar ve karsilastirmalar irdelendiginde ve kiyaslandiginda ; islaklik, kuruluk
bakimindan o6ne ¢ikan, dayanikli bir iirlin olan, kirisma ve burusma asla yasamayan ve
digerlerine gore daha ucuz bir kumas tiirli olan Polyester kumagsin kullanilmasima karar verildi

ve kullanildi.[3,4]
4.3. Motor Seciminin Irdelenmesi

Sensorlii tentenin hangi tiir motorla calisacagi geregi kadar tartisildi lizerine diistiniildii.
Yagmur baslangicinda tentenin acilip kapanmasi saglayacak bir motor olarak Step motor

secimi yapilmstir.

Step motorlarinin hangi yone dogru donecegi, devir sayisi, donlis hizi gibi degerler
mikroislemci veya bilgisayar yardimi ile kontrol edilebilir olmas1 step motor kullanmamiz

icin dnemli bir etken olmustur.

Step motor diisiik hizlarda maksimum torka sahiptir bu nedenle yiiksek hassasiyetle diisiik
hiz gerektiren uygulamalar i¢in iyi bir se¢im olabilecegini diigiindiik. Bilgisayarla ve kodlar

yardimiyla step kontrolii ile ¢ok hassas konumlandirma veya hiz kontrolii yapilabilir. Cok
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hassas hareket kontrol uygulamalar1 i¢in step motorlar tercih edilir. Tiim bu sebeplerden

dolay1 se¢imimizi step motordan yana kullandik.
5. SONUCLAR

Bu projemizde ¢esitli alanlar olmasina karsin manav, cift¢iler ve cafeler gbz 6niinde
bulundurularak bu alanlardaki sorunlara ¢6ziim getirilecek bir tretim yapilmistir. Tasarlanan
bu sistem sayesinde tente altinda bulunan korunmasi istenen {iirlin ve ya insanlar yagmur
yagdiginda otomatik agilan kapanan bir sistem yardimiyla zarar gormesi engellenmis,
korunmustur. Otomatik olarak yagmuru algilama isleminde yagmur sensoriinden
yararlanmigtir. Ayrica sistemin acilip kapanmasinda step motordan yararlanmistir. Bu motor
ve sensOr arduinoya baglanmis ve gerekli kodlar yazilarak sistemin otomatik caligmasi
saglanmistir. Yazilan kodlar sistemin agilma ve kapanma hizlarini istege baglh olarak

degistirilebilir sekilde yazilmustir. [14]
6. ONERILER

Projeye baslamadan once tam olarak ne istedigimize iyi karar vermeliyiz. Aksi takdirde
proje yapim asamasindayken ki istek degisiklikleri caligmalar1 aksatmaya ve zorlastirmaya
neden olabilir. Projeye basladiktan sonra ilk dnce piyasa arastirmasi ce gegmiste yapilan
calismalara goz atip konu hakkinda bilgi toplanmalidir. Daha Onceki ¢alismalardan elde
edilen tecriibeleri kazanmak proje igin olumlu etkilere neden olur. Isteklere bagh olarak &n
hesaplamalar yapilip tasarima 6yle baslanmalidir. Tasarimda once hazir pargalarin se¢imi
yapilmalidir. Aksi takdirde tasarlanan ve imalat1 yapilacak olan parcalara uygun hazir parca
bulmak zor olabilir. Kendi tasarladigimiz parcalar1 emniyet faktoriinii gz oniine alarak en
uygun boyutlarda yapmaliyiz. Sistemin otomatik olarak caligmasini saglarken kullanilan
motor arduino sensor gibi elemanlarm birbirlerine dosdogru sekilde baglanmalar1
gerekmektedir. Bu ¢cok 6nemli bir durumdur. Aksi takdirde elemanlar zarar gorebilir ve ziyan

olabilir.
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8. EKLER

1000,00

EK 1. Kare ¢gubuk pargasi teknik resmi
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EK 2. Yerlestirme parcasi teknik resmi
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EK 3. Sag yuvarlanma dairesi pargas1 teknik resmi
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EK 4. Sol yuvarlanma dairesi pargasi teknik resmi
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EK 5. Aks pargasi teknik resmi
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EK 6. Motor mili uydurma pargas1 teknik resmi
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EK 7. Kol Yatag1 parcasi teknik resmi
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