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Ozet: Bu calismada, mikrodenetleyici kontrollii kosu band: tasarimi yapilmis ve gergeklestiril-
migtir. Mekanik bir kosu bandi, bir dogru akim motoru ve hiz kontrol diizenegi eklenerek ekono-
mik bir motorlu kosu bandi haline doniistiiriilmiistiir. Kosu bandi; motor hiz kontrol, kalorimetre,
km sayici, zamanlama ve saat devreleri ile mekaniki diizenek {izerine eklenmig motor boliimle-
rinden olugmaktadir.

Hiz kontrol devresi ile dogru akim (DC) motorun hizi dijital olarak kontrol edilmektedir. Ka-
lorimetre devresi ile kosarken harcanan kalori hesaplanmaktadir. Km sayic1 devresi ile kosulan
mesafe ve zamanlama devresi ile de istenen siire kadar kosu bandinin ¢alismasi saglanmaktadir.

Anahtar Kelimeler: Kosu Bandi, PIC16F84, DC Motor Kontrolii, DC Motor.

Microcontroller Based Walking Treadmill

Abstract: The aim of this study is the conversion of a traditional walking treadmill to the motor-
ized an electronically controlled modern treadmill by using PIC, DC motor and driver circuits.

In this work, motor speed control circuit, calorimeter, distance meter and timer circuit and a DC
motor are added to standard mechanical treadmill. The motor control is digitally implemented.

The burned calorie, run distance, elapsed time or number of laps is displayed.

Keywords: Walking treadmill, PIC16F84, DC Motor Control, DC Motor.

1. Giris

Teknolojik gelismeler bir¢ok igin daha zahmet-
siz yapilabilmesine olanak saglamaktadir. Bu ise
yasamimizdaki hareketi azaltmakta dolayisiy-
la baz1 saglik sorunlart olusabilmektedir. Spor
alanlarinin az olmasi, insanlarin 6zel olarak bir
tesiste spor yapmak igin fazla vakit aywrama-
malar1 gibi sebepler ev ortaminda kosu bandina
olan talebi her gecen giin artirmaktadir. Fazla
kilolardan kurtulmak, hareketsizligin verdigi
saglik ve sekil bozukluklarini agmak isteyenlere
¢Ozlim olarak kosu bandi 6nerilmektedir [1].

Yapilan arastirmalarda, Tiirkiye’de hastaneler-
de kullanilan bilgisayar kontrollii kosu bantla-
rinin disinda kosu bandinin iiretilmedigi goriil-
miigtiir. Piyasada satisa sunulan kosu bantlari

ise yurt disindan ithal edilmektedir. Bunlardan
¢ogu mekaniki bant olup motorlu olanlarinin
fiyatlari hala yiiksektir [2].

Kullanim1 her gegen giin artan kosu bantlarmin
motorlu ve motorsuz gesitleri mevcuttur. Motor-
suz olan kosu bantlar1 sadece bant ve panelden
olugmaktadir (Sekil 1.a). Bu tip kosu bantlarinda
doénen bant insan giicii ile hareket ettirilmektedir
[1]. Motorlu kosu bandi ise mekanik olarak bir
bant, onu dondiiren bir motor ve kontrol diizenegi
ile gosterge panelden olusmaktadir (Sekil 1.b).

Bu ¢alismada, kosu bandinda DC motor kulla-
nilmis ve hiz kontrolii dijital olarak yapilmis-
tir. DC motor kullanilmasinin sebebi, daha az
enerji harcamasi, yliksek verim saglamasi ve
degisken yiikler altinda hiz ayarinin kolayca
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yapilabilmesidir [3]. Gosterge paneli kisminda,
kosma hizi, harcanan kalori miktar1 ve alinan
yol miktar1 goriintiilenmektedir.
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Sekil 1 a. Motorsuz Kosu Band1
b. Motorlu Kosu Bandi

2. Kosu Bandinin Kisimlari

Motorlu kosu bands; plastik bant, onu dondiiren
bir motor ve kontrol panelinden olusmaktadir.

Mekanik kisim: Gévde ve banttan olusan ana
kisimdir.

Motor: Bant kismini kasnaklar yardimiyla
dondiiren elektrik motorudur.

Kontrol paneli: Kosu bandi {izerinde ayarlarin
yapilabilecegi paneldir.

Kontrol panelinde bulunan {initeler:

*  Km sayact: Kosulan siire boyunca alinan
yolu gosteren {inite.

+ Kalori dlger: Kosulan siire boyunca har-
canan enerjinin miktarini kalori cinsinden
gosteren {inite.

¢ Termometre: Kosulan ortamin sicakligini
gosteren {inite.

*  Motor hiz kontrol iinitesi: Kosu bandinin
hizini dijital olarak kontrol eden iinite.

*  Hiz Gostergesi: Kosu bandinin hangi hiz
kademesinde dondiigiinii gosteren ledli ve
sayisal gosterge iinitesi.

¢ Zamanlayict: Kosulmak istenen siirenin
gercek zamanli saate gore ayarlandig ve
stire bitiminde ikaz veren kontrol {initesi.

¢ Acil durum anahtar1 (Emergency): Acil
bir durum aninda panel iizerindeki anah-
tarin g¢ekilmesiyle birlikte motoru hangi
hizda olursa olsun durduran bir giivenlik
elemanidir.

* Agma/Kapama: Kosu bandna enerji gel-
mesini saglayan anahtardir.

e Saat: Zamani gosteren tinitedir.

3. Motor Kontrol Unitesi

Caligmada kullanilan DC motorun etiket veri-
leri Tablo 1°de verilmistir.

Giris voltaji 220 VDC
Akim (Bosta) 6,25 A
Akim (Yiikte) 8,10 A
Devir (RPM) 4200

Tablo 1. DC Motor Etiket Verileri

Yapilan devrenin motor kontrol {initesi ti¢ bo-
liimden olusmaktadir.

Bunlar:

* PIC16F84 Mikrodenetleyicisi ile darbe
iireteci ve gii¢ kontrol kati

e Tristorli siirlicii devresi

¢ Gerilim kontrol kati

3.1. PIC 16F84 Mikrodenetleyicisi ile
Darbe Ureteci ve Giic Kontrol Kat1

DC motor kontrol {initesinin ilk bdliimiinii
olusturan PIC16F84’ten olusan mikrodenetle-
yicili sistem Sekil 2’de verilmistir.
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Sekil 2. PIC16F84 Mikrodenetleyicili
Darbe Ureteci ve Gii¢ Kontrol Devresi

DC motorun bagh oldugu “Gerilim Kontrol
Kat1” nin siiriilebilmesi i¢in gerekli olan dar-
benin {iretildigi linite burasidir. PIC’e yazilan
program sayesinde, tristor ¢alisma karakteris-
tigine bagl olarak tetiklenmektedir. PIC’in AO
ve Al uglarinda bulunan ileri ve geri butonla-
rina her basista, PIC tarafindan {iretilen farkli
geniglikteki sinyaller degisik tetikleme agilari-
na gore tristoril tetiklemekte ve motorun hizida
buna bagli olarak degismektedir [4-5-6].

PIC programinda kullanilan déngiide pinB2’
nin durumu ve iiretilen sinyal siiresi asagidaki
gibidir.

PinB2 pasif(0)
PinB2 aktif(1)
I (ms) 25%(50 - 1) ms

3.2. Tristor Siiriicii Devresi

PIC’in, motorun ¢ekecegi yiiksek akimdan et-
kilenmemesi gerekmektedir. Aksi taktirde en
ufak sizinti akiminda dahi PIC’in yanmasi ve
devredeki diger malzemelerin hasar gérmesi ka-
¢milmazdir. Bunun i¢in PIC ile “Gerilim Kont-
rol Kat1” arasindaki yalitimin saglanmasi gerek-
mektedir. Unitenin ikinci kismimi da bu tristor
stirlicli devresi olugturmaktadir. Sekil 3’de bu is
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i¢in kullanilan devre semasi yer almaktadir.
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Sekil 3. Tristor Siirticii Devresi

PIC’in {irettigi sinyal transistori tetiklemekte
ve optik yalitici lizerinden tristdr siiriilmek-
tedir. Boylece olusabilecek sizintilara karsi
PIC’li devre ve sistem korunmaktadir.

3.3. Gerilim Kontrol Kati

Cikigina 220 Voltluk DC motorun bagli bulun-
dugu bu kat, kontrol {initesinin ti¢lincii kismini
olusturmaktadir. Bu katta, iki adet tristor, iki
tane 10 Amperlik diyot ve tam bir dogru geri-
lim ¢ikisi1 elde edebilmek i¢in kullanilan 400
Voltluk bir kondansatdr bulunmaktadir.

DC motorun hiz kontrolii tristoriin (SCR) kap1
ucuna PIC’ten gelen sinyalin genisligi (Dar-
be genislik modiilasyonu) ile yapilmaktadir.
PIC’ten gelen sinyal optik yalitict {izerinden
kap1 ucuna gelmekte ve motorun hizi artirtlip
azaltilmaktadir.
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Sekil 4. Tristorli Gerilim Kontrol Devresi
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Yapilan deneylerde, motor hizi Tablo 2’deki
gibi 10 kademede ayarlanabilmektedir.

Kademe ( 0..9) Devir ( D/D) Gerilim(V)
0 8 9.2
1 11 11.5
2 14 13.02
3 18 15.17
4 35 23.15
5 540 28.19
6 1410 74
7 2330 135
8 3305 187
9 3843 230

Tablo 2. Kosu Bandinin Motor
Devir ve Gerilim Degerleri

4. Sonug¢

Bu ¢aligmada; klasik bir kosu bandi mikrode-
netleyicili diizenek, bir DC motor ve kontrol
paneli eklenerek motorlu kosu bandina do-
niistirilmistiir. Motor hizi PIC16F84°de dar-
be genislik modiilasyonu kullanilarak kontrol
edilmektedir. [lave diizenekle egim ayar1 yapi-
labilir ve ¢esitli hiz ve zaman araliklarini kap-
sayan program hafizas1 olusturulabilir.
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