KOCAELI UNIVERSITESI * FEN BiLIMLERiI ENSTIiTUSU

COKLU URUN DAGITIM SiSTEMININ PIC 16F877A
MiKRODENETLEYIiCiSi KULLANARAK PROGRAMLANMASI
VE UYGULANMASI

YUKSEK LISANS TEZi
Bilisim Teknolojileri Ogretmeni Ozcan VARUL

Anabilim Dali : Elektronik ve Bilgisayar Egitimi
Damsman: Dog. Dr. Melih INAL

MAYIS 2008



KOCAELI UNIVERSITESI * FEN BILIMLERI ENSTITUSU

COKLU URUN DAGITIM SISTEMININ PIC 16F877A
MIKRODENETLEYICISi KULLANARAK PROGRAMLANMASI
VE UYGULANMASI

YUKSEK LIiSANS TEZi
Ozcan VARUL

Tezin Enstitiiye Verildigi Tarih: 21 Mayis 2008
Tezin Savunuldugu Tarih: 25 Haziran 2008

Tez Danismani Uye Uye
Doc.Dr. Melih INAL Yrd.Doc.Dr. Mehmet YILDIRIM Yrd.Doc.Dr. Ferdi BOYNAK

KOCAELI, 2008



ONSOZ ve TESEKKUR

Insansiz iiriin satismin 6nemi giinden giine hizla arttirmaktadir. Buna en iyi drnek
diinya genelinde “coin machine” ya da ‘“vending” olarak bilinen iiriin dagitim
sistemleridir. Personel gerektirmeden iirlin ve hizmetlerin bir cihaz tarafindan
giivenli ve hizli bir bicimde madeni veya kagit para, kredi karti, jeton, akilli bilet
(akbil) ya da daha farkli bir komut sistemiyle iiriin satisinin yapildig: sistemler iiriin
dagitim sistemleri (vending) olarak adlandirilirlar. Ozellikle havalimani, tren ve
yeralt1 tren istasyonlari, ofisler, fabrikalar ve insanlarm siklikla kullandig1 noktalarda
giderek daha fazla goriilmeye baslanan ve kullanimima her gecen giin daha ¢ok
alisilan sistemler hizmet sektoriinde giinliik hayattin vazgecilmezleri haline gelmistir.
Ulkemizdeki kullanimi diinya geneline bakildiginda sayisal olarak oldukca diisiik
olmasma ragmen son Yyillarda insansiz satiy yapma maliyetinin diisiik olma
mantiginin olugmasi, sistemlerin gercek zamanli hatasiz olarak ¢aligmalari, iilkemiz
kullanicilarinin bu sistemlere aliymaya bagslamalar1 gibi nedenlere bagli olarak
kullanimi artmugtir. Uriin dagitim sistemlerinin mekanik alt yapilar1 giiniimiiz
elektronik teknolojisi kullanilarak gelistirilebilirse bu sistemlerin kullanimi daha da
artacaktir. Bu tez uygulamasinda gerceklestirilen Coklu Uriin Dagitim Sistemi ile
sektor icerisindeki iirlin dagitim sistemlerinin ihtiyaglariin  belirlenmesi,
caligsmalardan elde edilen sonuclarin ileride daha iyi donanimlarla gergeklestirilecek
sistemlerde kullanilmas: hedeflenmektedir. Ayrica tez ¢calismasi, % 100 yerli yapimi
iriin dagitim sisteminin gercek zamanli uygulamasina bir 6rnek teskil etmektedir.

Calisma siiresince tavsiyeleri ile yol gosteren ve destegini her zaman yanimda
hissettigim danmigmanim Sayin Dog. Dr. Melih INAL’ a sonsuz siikran ve saygilarimi
sunarim. Ayrica, calismam siiresince yardimlarini ve desteklerini esirgemeyen abim
Makine Miihendisi Altan VARUL’ a, Elektronik Ogretmeni Alper ATAN’ a,
Otomasyon Uzmani Engin KOKTURK’ e, Gama Reklam ve Celebi Reklam’ a, tiim
hocalarima, arkadaslarima ve kosullara bakmaksizin her tiirli destegi ile yanimda
olan ¢ok degerli aileme tesekkiirlerimi, sonsuz siikran ve saygilarimi sunarim.
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~ COKLU URUN DAGITIM SISTEMININ PIC 16F877A
MIKRODENETLEYICiSi KULLANARAK PROGRAMLANMASI VE
UYGULANMASI

Ozcan VARUL

Anahtar Kelimeler: PIC, mikrodenetleyici, PIC Basic Pro ®, coklu iirlin dagitimi
hizmeti, insansiz satig, otomat.

Ozet: Hiz, zaman ve paramin ¢cok onemli oldugu giiniimiizde, insanlarmn sorunlarmna
aminda cevap verebilecek sistemler giinliik hayati1 kolaylastirmaktadir. insanlarin
ithtiya¢ duyabilecek bir iiriine veya esyaya hi¢c zorlanmadan ulasabilecegi sistemler
gecmiste iiretilmis, yakin gelecekte de iiretilmeye devam edecektir. Sistemlerde iiriin
sayisim yiiksek tutabilmek i¢in sistemin i yapan kisimlarmi en kiigiik hacimlere
sigdirma fikri elektronik diinyasinda mikrodenetleyicilere olan ilginin hizla artmasini
saglamustir.

Bu tez ¢aligmasinda, ¢oklu iiriin dagitim sisteminin elektronik kisminin tasarimi PIC
16F877A mikrodenetleyicisi kullanilarak gerceklestirilmistir. Mikrodenetleyiciyi
programlama asamasmda bircok olumlu 6zelliginden dolayr PIC Basic Pro ©
programu tercih edilmistir. Programlamanin tam olarak gerceklestirilebilmesi icin
sistemde kullanmilacak iiriin ve para degerlikleri belirlenmistir. Sistemde 50 ykr, 75
ykr, 1 ytl degerliklerine sahip 3 farkl iiriin ile 25 ykr, 50 ykr ve 1 ytl degerliklerine
sahip bozuk paralar kullanilmustir.

Coklu iiriin dagitim sisteminin mekanik kisminin tasarimi gerceklestirilirken tasarim
girdilerine en olumlu cevaplari iiretebilen 3 boyutlu kat1 model tasarim programi olan
Solid Works © tercih edilmistir. Uretimi diisiiniilen mekanik parcalarm tasarmmnda
75x50x20 mm (genislik, derinlik, yiikseklik) boyutlarma sahip bir dikdortgen prizma
kutusu Ornek iiriin olarak belirlenip, stoklanacak iiriin adedi ise 20 olacak sekilde
tasarim gerceklestirilmistir.

Coklu iiriin dagitim sistemi ile insansiz satis yapabilme egiliminin arttirilmasi ve bu
sistemlerin hizmet sektoriinde daha fazla yer almas1 amac¢lanmistir. Bu tez caligmasi
sonunda, coklu iiriin dagitim sisteminin tasarim-uygulama asamasinda karsilasan
zorluklar ve ¢oziim Onerileri sonug¢ olarak sunulmustur. Uygulanan sistemin avantaj
ve dezavantajlarmi irdelenmek igin piyasada var olan benzer sistemlerle
karsilastirilmistir.
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PROGRAMMING AND APPLYING OF THE MULTIPLE PRODUCT
DISTRIBUTION SYSTEM BY USING PIC 16F877A MICROCONTROLLER

Ozcan VARUL

Keywords: PIC, microcontroller, PIC Basic Pro ®, multiple product distribution,
unmanned sale, vending.

Abstract: Nowadays, as speed, time and money are very important; the systems
which can immediately reply for the needs of the people to make the life easier. The
systems which provide a necessary product or a good without any difficulty for
people were produced in the past and will be continued produced in future. In the
electronics World, the idea of squeezing the system’s useful parts into the smallest
volumes for having higher number of products has supplied a rapidly increasing
interest on microcontrollers.

In this thesis, designing of the electronic parts of the multiple product distribution
system has been achieved by using the PIC 16F877A. In programming process of the
microcontroller, PIC Basic Pro ® program has been preferred because of its positive
aspects. To achieve zero fault programming, the valences of the product and money
which will be used in the system have been determined. In the system three different
products which have value of 50 ykr, of 75 ykr and of 1 ytl and also coins which
have value of 25 ykr, of 50 ykr, and of 1 ytl have been used.

Solid Works ® has been preferred while designing of the mechanical part of the
multiple product distribution system. Because it is the best three dimensional Solid
Works © design program which can react most positively on design inputs. In the
design of the mechanical parts thought to be produced, an 75x50x20 mm (width /
depth / height) rectangle prism box has been chosen as a sample product. The
number of the product to be stocked has been determined as 20.

It has been aimed that to increase the tendency of unmanned selling with multiple
product distribution system and to provide widen usage in service industry for these
kinds of systems. At the end of this thesis, the difficulties which have been came
across during the stages of designing-applying of the multiple product distribution
system and solutions to these difficulties are presented as a result. The applied
system has been compared with the similar systems being used in market to elicit its
advantages and disadvantages.

viil



BOLUM 1. GiRiS

Hiz, zaman ve paranin ¢ok 6nemli oldugu bugiinlerde, insanlarin sorunlarina aninda
cevap verebilecek sistemler giinliik hayati kolaylastirmaktadir. Insanlarm ihtiyac
duyabilecek bir iiriine veya esyaya hi¢ zorlanmadan ulasabilecegi sistemler gecmiste

tiretilmis, yakin gelecekte de iiretilmeye devam edecektir.

Insansiz satis yapma egiliminin satis sirketleri tarafindan 20. yiizyilin ilk ¢ceyreginde
daha ¢ok fark edilmeye baslamasiyla beraber iiriin dagitim sistemlerinin kullanimimnin
artmasini saglamistir. Bugiin ozellikle fabrikalarda, plazalarda, havalimani, tren ve
yeralt1 tren istasyonlari, ofisler ve insanlarm siklikla kullandig1 kalabalik noktalarda
giderek daha fazla gérmeye basladigimiz ve kullanimina her gecen giin daha ¢ok
alistigimiz sistemler hizmet sektoriinde giinliikk hayattin vazgecilmezleri haline

gelmistir.

1.1. Tez Calismasimin Amaci

Tez caligmasinda; giinlik hayatta kullanilan coklu iirlin dagitim sistemlerinin
caligmas: incelenerek, bu cihazlar1 kullanan kisilerin goriisleri cercevesinde
eksiklikleri belirlenip, yeni bir sistem tasarlayarak uygulamali olarak bu sistemlerin
yeterliliginin test edilmesi amaclanmugtir. Yapilan Coklu Uriin Dagitim Sistemi’ nin
uygulama caligmasi ve elde edilen sonuclar bu tez ¢alismasi boyunca ayrintili olarak

gosterilmistir.
Tez boyunca cevaplari aranacak sorular:
e Insansiz iiriin satiginda kullamilan sistemler insanlarin ihtiyaclarma cevap

verebiliyor mu?

e Uriin dagitim sistemlerinin donanimlar1 ne kadar yeterli?
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il.
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1v.

e Herhangi bir ticari kurulusun destegini alinmadan piyasada kullanilan sistemlere
yakin veya daha geligsmis bir insansiz iiriin dagitim sitemi tiretilebilir mi?

e Uriin dagitim sistemindeki anlik degisimler merkezi bir birim tarafindan takip
edilebilir mi?

e Teorik olarak tasarlanmis sistem gercek zaman da % 100 basar1 saglayabilir mi?

1.2. Tez Calisma Basamaklar

Giinlik hayatta siklikla kullamilan iirtin dagitim sistemlerinin genel olarak

incelenmesi.

Tasarim diisiiniilen Coklu Uriin Dagitim Sistemi’ nin elektronik ve mekanik

bilesenlerinin algoritmalarmin planlanmast.

Coklu Uriin Dagitim Sistemi’ nin elektronik boliimiiniin Pic Basic ve Proteus

programlarinda uygulanarak benzetiminin yapilmasi.

Coklu Uriin Dagitim Sistemi’ nin mekanik boliimiiniin Solid Works progranunda

uygulanarak benzetiminin yapilmasi.

75x50x20 mm (genislik x derinlik x yiikseklik) boyutlarina bir dikdortgen prizma
kutusu 6rnek iiriiniine yonelik olarak amaglanan Coklu Uriin Dagitim Sistemi’ nin

gercek zamanli uygulamasinin gerceklestirilmesi.
1.3. Tez Calismasim1 Olusturan Boliimler
Tez caligmasinda yer alacak diger boliimlerin siras1 asagidaki gibidir:
Boliim 2’ de diinya ve Tiirkiye cografyasinda en ¢ok kullanilan otomat sistemlerinin
tarithsel gelisimini, kullanim alanlarini, bu sistemlerin iireticiye ve tiiketiciye getirdigi

avantaj ve dezavantajlar1 ile piyasada bulunan bir otomatin incelenmesi iizerinde

durulmustur.



Boliim 3’ te pratikte gerceklestirmesi diisiiniilen Coklu Uriin Dagitim Sistemi’ nin
elektronik ve mekanik kisimlarinin bilesenlerinin  algoritmalar yardimiyla

tasarlanmasinin agamalarina yer verilmistir.

Bolim 4’ te tez caligmasinda kullanilacak Coklu Dagitim Sistemi’ nin elektronik
boliimiiniin Pic Basic Pro programinda programlama asamalarina yer verip, Proteus

programin ile benzetim asamalar1 tizerinde durulmustur.

Bolim 5° te tez calismasinda kullanilacak Coklu Dagitim Sistemi’ nin mekanik
boliimiiniin Solid Works programinda ii¢ boyutlu olarak tasariminin kati modelini

gerceklestirme ve Ol¢iilendirme ¢alismalarina yer verilmistir.

Bolim 6’ da 75x50x20 mm boyutlarina sahip bir dikdortgen prizma kutusu drnek
iiriin temel alinarak gerceklestirilen Coklu Uriin Dagitim Sistemi’ nin tiim
caligmalar1 degerlendirilip, uygulama asamasinda karsilasan zorluklar ve ¢6ziim

Onerileri sonug olarak sunulmustur.



BOLUM 2. COKLU URUN DAGITIM SiSTEMLERININ GENEL OLARAK
INCELENMESI

Personel gerektirmeden iiriin ve hizmetlerin bir cihaz tarafindan giivenli ve hizli bir
bicimde bozuk veya kagit para, kredi karti, jeton, akilli bilet (akbil) ya da daha farkl
bir komut sistemiyle iiriin satigmin yapildig1 sistemler otomat (vending) olarak
adlandirilirlar [1]. Bu sistemler bulunduklar1 alanlarda az yer kaplayacak sekilde ve
satis1 yapilacak iiriiniin gereksinimlerini karsilayacak teknolojik donanimlarina gore
tasarlanirlar. Genel olarak mekanik satiy mantigina gore tasarlanmus bu cihazlar
giiniimiizde kullanici ihtiyaglarini karsilamaya yonelik olarak elektronik ve mekanik
alt yapiya gore tasarlanmaktadir. Bu cihazlar bir veya iki ¢esit madeni paranin bir
yuvaya yerlestirilmesi ya da mevcut kagit paranin silindirik rulolar tarafindan

alinmasiyla birlikte iiriin verme mantigina gore ¢aligmaktadir.

Uriin dagitim sistemlerinin tasarmmu, iiretici ve tiiketicilerin talep ve gereksinimleri
dogrultularinda gercgeklestirilir. Bu bir zamanlama ve memnuniyet siirecidir. Bu
stirece hem iiretici firmalar hem de insanlarin ihtiyac1 agisindan bakildigi zaman her

iki tarafinda en az maliyete en fazla kaliteyi edinme istegi temel prensiptir.

2.1. Coklu Uriin Dagitim Sistemlerinin Tarihcesi

Coklu iiriin dagitim sistemlerinin kullanimi ¢ok eski yillara dayanmaktadir. Ilkel
olarak gelistirilen ilk sistem Yunan matematik¢i Heron of Alexander tarafindan Misir
tapmaklarinda kutsal su dagitmak icin bir cihaz iiretmesiyle baslamistir. Ticari
amacla para kazanmak icin iiretilen ilk sistemler ise 18. ve 19. yillarda Ingiltere ve
Amerika da iiretilen posta pulu ve seker makineleridir [2]. 20. yilizyilin ikinci
ceyreginde daha cok fark edilmeye baslamasiyla beraber iiriin dagitim sistemlerinin

kullanim alanlar1 artmis ve donanim birimleri de gelismeye baslamistir.

Uriin dagitim sistemleri iilkemizde 10 yillik bir gegmise sahiptir [3]. Ulkemize gelisi

icecek sektoriinde olup gelisimini her gecen giin siirdiirmeye devam etmektedir.



2.2. Coklu Uriin Dagitim Sistemlerinin Diinya ve Tiirkiye iizerindeki Kullanimm

Diinya iizerinde sayilar1 milyonlarla ifade edilen iiriin dagitim sistemlerinin en fazla
kullanildig1 ve pazar payina sahip oldugu iilkeler Ingiltere, Japonya ve Amerika
Birlesik Devletleri’dir. Japonya Otomat Makineleri Sanayicileri Birligi (JVMA)
verilerine gore bu iilkede bulunan cihaz sayis1 5,5 milyonun, bu cihazlarda kullanilan
para miktar1 da 56 milyar dolarin lizerindedir. Amerika Birlesik Devletlerinde ise bu
tutar 33 milyar dolarin seviyelerindedir. Avrupa Birligi iiyesi iilkelerde ise 2 - 4
milyon otomat makinesi bulunmaktadir. Bunlarin islem hacmi 15 milyar sterline

civarindadir [3, 4].

Tiirkiye Otomat ve Isletmecileri Dernegine (TOID) gore Tiirkiye’ de bulunan iiriin
dagitim sistemleri diinyadaki orneklerine gore oldukcga diisiiktiir. Tiirkiye pazar pay1
bakimindan sektoriin % 3’ ile 3 milyon dolarlik bir islem hacmine sahiptir [5]. Bu da
Avrupa Birligi iilkelerinin altindadir. Bu sistemlerin Tiirkiye’ de kullanimina
baslandig: ilk yillarda sayisal olarak diisiik bir yiizdeye sahip olmalarina ragmen,
insansiz satis yapma maliyetinin diisiik olma mantiginin olugmasi, sistemlerin gercek
zamanli hatasiz olarak calismalari, kisilerin kendi islerini kendilerinin yapma
isteklerinin artmasi, insanlarin ihtiyaclarin1 gidermek icin farkli mekanlara
gitmeyerek zaman kazanma istekleri ve iilkemizde bulunan kullanicilar1 bu
sistemlere alismaya baslamalar1 gibi nedenlere bagli olarak bu cihazlarin sayilari

giderek artmaktadir.

Bu sistemlerinin kullanimi teknolojik gelismelere paralel olarak artmaktadir. Daha
onceki yillarda mekanik olarak calisan bu sistemlere elektronik alt yapmin da
eklenmesiyle birlikte bu sistemlerin kullanimi daha da artmistir. Bu sistemin
kullanicilar tarafindan olumlu karsilanmasi iireticilerin de sistemler iizerine farkl
fikirler gelistirmesine neden olmustur. Artik bu sistemler para atilip {iriin verme
isleminin yani sira atilan paranin sahteligini ayirt etme, 6deme sisteminin gelismesi
kablolu ya da kablosuz iletisim olanagi, uzak mesafelerden sistemlere miidahale
edebilme ve bilgilendirme yapabilme Ozellikleri diinya cografyasinda sayilarinin

giinden giine artmasini saglamistir.



2.3. Coklu Uriin Dagitim Sistemlerinin Avantajlar ve Dezavantajlan

2.3.1. Coklu iiriin dagitim sistemlerinin avantajlar

Insanoglu gecmisten giiniimiize dogru siirekli kendini gelistirebilmek icin caligmustir.
Bu calismay1 gergeklestirirken ise kendi sosyal hayatina daha az vakit ayirmaya
baslamistir. Yapilmasi gererken zorunlu isler bile mesai saatleri igerisinde zaman
ayirip yapilmaktadir. Ozellikle internetin bireylerin hayatina girmesiyle birlikte
islemlerin cogunu insanlar yerlerinden kalkmadan gerceklestirmektedir. Artik
bankada yapilmasi gereken bir islem hi¢ banka kuyruguna girmeden internet
bankacilig1 sayesinde kolayca gerceklestirilebilir. Bunlarin disinda hareket halinde
yapilmas1 gereken islemlerde de hem zaman kaybetmeme istegi hem de insanlarin
kendi islemlerini yapma istegi cevredeki imkanlarla gerceklesmektedir. Ornegin
havalimaninda ucagin kalmasini beklerken ¢evrede bulunan bir gazete bayiinden bir

gazete almabilir ya da bir kahve icilebilmektedir.

Tiim bu islemleri gerceklestirebilmek cevredeki alanin genisligiyle ilgilidir. Fakat
her mekanda genis bir alana sahip olunamayacag: i¢in istenilen her islem o anda

gergeklestirilemeyebilir.

Iste bu tarz sorunlar1 ortadan kaldirmak igin gelistirilen ¢coklu iiriin dagitim sistemleri
mekan genisligi bulunmayan ve insanlarin isteklerine o anda ulasma imkanlarinin
bulunmadig: alanlarda bireylerin taleplerini yerine getirmek i¢cin bulunmasi gereken
en 6nemli ihtiya¢ giderici olarak ortaya ¢ikmaktadir. Uriin dagitim sistemlerinin
bulunduklar1 yere ve sunduklari iiriin ¢esitliligine gore tiiketiciye ve lireticiye bir¢cok
avantaj saglamaktadir. Kullanic1 bireyler ve satis yapma istegi olan iireticiler i¢in

sagladig1 avantajlar asagida siralanmustir:

a) Kullaniciya genis bir iiriin yelpazesi sunulabilir: Cihaz i¢ine konulacak {iriinlerin
cesitliligi kullaniciy1 o sistemden iiriin almaya yoneltebilir. Bu da basarili bir satis
stratejisi olarak gosterilebilir. Kullanilan sistemin tathi veya tuzlu sekerlemeler
bulunduran bir cihaz oldugu diisiiniiliirse icerisinde bulunan iiriin ¢esitliligi farkl

damak tatlar1 olan bireyleri sistemden faydalanma imkani taniyabilir.



b) Insansiz satis yapabilme olanagi: Herhangi bir iiriin almak isteyen bir birey iiriin
secimini herhangi bir baski hissetmeden yapmak ister. Uriin segme kararmni tam
yaptiginda gerekli talimatlar1 yerine getirerek iiriiniinii alabilir. Uretici tarafindan
bakildig1 zaman ise bireylere iiriin satis1 gerceklestirmek icin bir personeli siirekli
olarak o sistemin basinda tutmalidir. Bu da tiiketicinin o personele ddemesi
gereken bir iicretin olusmasima sebep olacaktir. Ornegin birden fazla gazetenin
satisinin yapildig1 bir otomatta, tiiketici birey hangi gazeteyi alacagmin kararini
verip gerekli talimatlar1 uygulayarak okumak istedigi gazeteyi alabilir. Bu satis
sirasmda tiiketiciyi yonlendiren bir personel olmadigy, iireticinin de bu personele
ticret 6deme gibi bir yiikiimliiliigii olmadig1 i¢in bu iireticinin sistemden elde

edecegi kar orani da fazla olacaktir.

c) Tiiketiciye ve iireticiye zaman kazandirabilir: Ozellikle calisanlar icin zamanin
cok onemli ve kisith oldugu diisiiniildiigiinde, insanlar is yasamlarini devam
ettirirken ayn1 zamanda giinliik yagamlarin1 da devam ettirmek zorundadirlar. Bu
nedenle, iireticiler insanlarin bulunduklar1 ortama hizmet gotirmek veya
insanlarin  siklikla kullandiklar1 giizergahlarda hizmet sunabilmesi sorunun
¢Ozliimiine yardimci olabilir. Boylelikle tiiketiciler kisithh zamanlarinda hem
mevcut islerini hem de ihtiya¢ duyduklar1 fakat zaman aywramadiklar1 icin
yapamadiklar1 islemlerini gerceklestirebilirler. Avrupa’da insanlarin posta
islemlerini gerceklestirirken pul, zarf, posta ceki vb. posta malzemelerini
postaneye gidip vezneden almak yerine tren garlari, otobiis veya rayli tasitmacilik
istasyonlarinda bulunan posta malzemesi satis otomatlarindan almaktadir [6].
Boylelikle kullanicilar, postaneden bu malzemeleri almak i¢in zaman
harcamalarina gerek kalmadan, yol giizergahlarindaki bir posta otomatinda
yapabilirler. Yapacaklar1 isleme ait olan tiim malzemeleri temin edip hazir bir
sekilde belirli noktalarda bulunan posta gonderim alanlarma atarak postanede
vakit harcanmamis olurlar. Hizmeti goétiirenler tarafindan bakildigi zaman ise
postanede daha az is giicii ve zaman harcanmis olur. Elde edilen zamanda ise

yapilmasi gereken diger islemler gerceklestirilebilir.

d) Uretici bakimindan giivenli ve kontrolliidiir: Ureticiler genellikle iirettikleri ve

tiikketicilerin kullanimima sunduklari iiriinlerinin satigini satis temsilcileri veya bu



isle ugrasan tedarikgiler araciigiyla gerceklestirir. Ureticiler bu iiriinlerin satigini
yaparken satig gorevlisine sayisal olarak belirli adette iiriin teslim eder, satis
sonucunda ise elde kalan iriinlerin teslimi yapilarak ne kadar satig
gerceklestiginin hesab1 yapilir. Hesap sonucunda satilan iiriin adedi kadar tutar
satig gorevlisinden almir. Bu durum ireticiye zaman kaybettirmenin yaninda
satilan {iriiniin ve alinmasi gereken tutarin kontroliiniin yapilmasi yiikiinii de
getirmektedir. Boyle bir sorun iiriin dagitim sistemlerinde daha az yasanmaktadir.
Uriin dagitim sistemine yerlestirilebilecek iiriin sayis1 ve buna paralel olarak bu
tiriinlerin satisindan elde edilecek tutarda bellidir. Cihazlarda bulunan programlara
eklenecek 6zelliklerle cihaz hakkinda istatistikler tutulabilir, iiriin ve para kontrolii
elektronik olarak yapilabilir. Boylelikle iireticiler satilan iiriiniin ve satig tutarini

hesaplamak zorunda kalmazlar.

e) Anlik iirlin hazirlama 6zelligi: Zaman kavramimin 6nemli olmaya baslamasiyla
birlikte giinlikk yasamda yapilmasi gereken olagan islerde zaman kazanmaya
calisma olgusunu ortaya cikarmistir. Televizyon izlerken eve getirilen islerin
tamamlanmasi, her aksam yeni yemekler yapmak yerine tatil giinlerinde 3-4 cesit
yemekler yaparak mesai saatlerinin oldugu giinlerde bu isle vakit harcamayip

bagska isleri yapmak artik siradan isler haline gelmistir.

Bunlarin disinda mikrodalga 1sitma sistemlerinin gelismesiyle birlikte alhigveris
merkezlerinde siklikla bulunan ve kullanimi her gecen giin artan dondurulmus
riinler kisa zamanda yemek ihtiyacina ¢6ziim olarak ortaya cikmustir. Bu
dondurulmus yiyeceklerden biri de pizzadir. Dondurulmus pizza mikrodalga
1sitma sistemi ile 1sitilarak servis yapilabilmektedir. Fakat digsarida pizza satisi
yapan merkezler tiiketicilere 24 saat hizmet verememektedir. Bu soruna italya’ da
bir firma pizza satig otomatiyla ¢oziim liretmistir. Sistemin i¢inde ¢esitli tiirlerde
bulunan pizzalarm seciminin kullanici tarafindan yapilmasiyla birlikte
dondurulmus pizza mikrodalga 1sitma sistemiyle 2 dakikadan kisa bir siire
icerisinde 1sitilip tiiketiciye servis sunulmaktadir [7]. Boylece bu sistem
tilkketicinin yemek ihtiyacimi giderirken iireticinin de rakip firmalarin ¢caliymadigi

saatlerde satis yapabilmesine olanak saglamaktadir.



f) Sunulacak malzemeden tasarruf saglar: Giinlilk yasamda calisirken siklikla
yiyecek ve iceceklere bagvurulur. Ozellikle isverenler calisanlarin daha iyi bir
performansla caligmalari icin ¢alisma ortamlarina cay ve kahve odalar1 yaparlar.
Calisanlar bog zaman bulduklarinda bu odalara giderek kendilerine ¢ay ve kahve
hazirlayarak islerinde daha yogun bir calisma gergeklestirebilirler. Fakat her
calisan hazirladig1 icecegine esit oranlarda hammadde atamaz. Bu da belirli
miktarda kisiye yetmesi diisiiniilen icecek maddesini planlanandan daha az kisinin

tikketmesi ile sonuglanir.

Bu soruna karsi iiretilecek c¢oOziimlerden bir tanesi insansiz icecek servisi
yapabilen cihazlardir. Isverenin ofisin belirli noktalarma yerlestirecegi bu
sistemler sayesinde hem her ¢alisana istedigi iiriinii secme imkani taniyip, secilen
Uriiniin miktarin1 da her seferinde bir Onceki ile aym1 miktarda servis yapma
imkanm1 sunacaktir. Bunun disinda bu islerde ugrasacak personele gerek
duyulmayacagi gibi her seferinde ayni tadi elde etme imkani sunacaktir. Ayrica bu

sistemler i¢in ayr1 bir oda tahsis etmeye de gerek kalmayabilir.

g) Saglikli ve hijyeniktir: Giiniimiizde yiyecek ve iceceklerin cogunlugu insanlar
tarafindan hazirlanip yine insanlar tarafindan sunulmaktadir. Bu hazirlama ve
servis esnasinda ise sagliga uygun ortamlar olsa bile insan eliyle yapilan tiim
islemlerden bircok bakterinin servis edilen iiriine gecebilecegi diisiiniilmektedir.
Bu sebeple insanlarm ihtiyaclarmi giderirken saghkli iriinler sunmak
gerekmektedir. Ozellikle tibbi icerikli iiriinlerin satisinda sagliga uygunluk en
onemli unsurlardan biri olmustur. Buna uygun olarak iiretilen iiriin dagitim
sistemleriyle bu soruna kismen ya da tamamen ¢Oziim bulunabilir. Saglik
acisindan recete zorunlulugu olmayan ilaglarin saglia uygun poset veya
kutularda muhafaza edilerek bu sistemlere yerlestirilmesiyle bu ilaglarin temini

gerceklestirilebilir.

h) Teknolojik gelismelere uyarlanabilir: Cagin ve teknolojinin gelismesiyle birlikte
tasarim1 gercgeklestirilen sistemlerin de bu teknolojiye paralel olarak gelismesi
gerekmektedir. Bu sebeple otomat sanayisinde iiretilen her bir sistem teknolojik

gelismelerle ayak uydurmalidir. Gegmise bakildiginda otomat sistemlerinde iiriin



satis1 gerceklestirilirken, cihazin iizerinde yazan etiketler sayesinde yonlendirme
saglanirken, giinlimiizde bu yOnlendirme sayisal ekranlar araciligiyla
yapilmaktadir. Bu sayede belirli bir iiriin i¢in tasarimi gerceklestirilen sistemin
icindeki {iriiniin degistirilmesi gerektiginde {lizerindeki etiketleri sokiip yeni
Uriiniin etiketi ile yoOnlendirme isleminin gergeklestirilmesi yerine, otomat
sisteminin programinda yapilacak birka¢ degisiklik ile sistemin farkli iirtinlere

hizmet etmesi saglanabilir. Boylelikle daha modiiler bir sistem olusturulabilir.
Ayrica, 24 saat hizmet verebilme, kolaylikla yerini degistirebilme, insanlarin
olduklar1 her yere hizmeti gotiirebilme, elektrik tiikketimi disinda hicbir gidere
sahip olmama ve bu avantajlarin disinda daha bircok faydali 6zellik iiriin dagitim
sistemlerinin {ireticiler ve tiiketiciler tarafindan tercih edilmesinde etkin rol
oynamaktadir.

2.3.2. CoKlu iiriin dagitim sistemlerinin dezavantajlar

Ureticilerin ve tiiketicilerin ihtiyaglarmi gidermek icin tasarlanan iiriin dagitim

sistemlerinin bircok avantaji oldugu gibi dezavantaji da bulunmaktadir. Bu

dezavantajlar1 s0yle siralayabiliriz:

a) Sistemin arizalanmasi durumunda satis islemini gerceklestirememesi.

b) Cihazin arizasina miidahale edecek personelin elektronik ve mekanik bilgiye

sahip olmasi.

¢) Birc¢ok iiriin dagitim sisteminin bozuk para ile ¢aligmasu.

d) Cihazlarin tasarimi tamamlandiktan sonra cihaz igerisinde bulunan iiriinlerin

sayilarda degisiklik yapilamamasi.

e) Sisteme para atilma islemi gerceklestikten sonra iptal etme igleminin olmayis.

f) Uriin dagitim sistemlerinin birgogunun tiiketiciye para iistii verememesi.
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g) Birden fazla iiriiniin satisim1 gerceklestiren cihazlarda herhangi bir iiriiniin bitmesi
durumunda iretici firmanmn bu bilgiyi satis kontrol elemani araciligiyla

O0grenmesi.

h) Cihazlara disaridan istenmeyen miidahale oldugunda firma yetkililerinin daha

sonraki zamanlarda bilgi sahibi olmasi.

i) Uriin dagitim sistemlerinin insanlarin bulunduklar1 noktalara yerlestirilebilmesi

icin olan izinlerin alinma zorlugu [8].

j) Uriin dagitim sistemlerinin birden fazla uzak noktaya yerlestirilmesiyle iiriin stok

kontroliiniin yapilma zorlugu.

k) Yeni yapilan aligveris merkezlerinde bu sistemler icin diisiiniilen yerlerin
olmasmna ragmen daha Onceki yillarda yapilan aligveris merkezlerinde bu
sistemlerin yerlerinin olmayis1 nedeniyle, buralara konulmak istenen sistemlerde

tesisat ve konum zorlugu yasanmasi.

1) Eski teknolojiye gore tasarlanan sistemlerin kullanim alanlarinin darligi ve hantal

olusu.

Goriildiigii gibi bu sistemi tercih etmenin bircok avantaji olmasma ragmen
dezavantajlar1 da vardiwr. Dezavantajlarin coklugu iiriin dagitim sistemlerinin
ilkemizdeki kullaniminm gelismis iilkelerdeki basariy1 yakalayamamasi olabilecegi
gibi teknolojik gelismelere ayak uydurulamamak ve bu sistemlere yonelik yerlerin
sehir planlamas1 igerisinde yer almayisi olabilir. Bu tezin amaclarindan biri de
burada yer alan dezavantajlarin cogunu gidererek dezavantajlar1 avantaja ¢evirip bu

sistemlerin kullanimini artirmaktir.

2.4. Coklu Uriin Dagitim Sistemlerinin Kullanim Alanlari

Otomat adiyla da bilinen iiriin dagitim sistemleri giinliik hayatn ¢ogu alaninda

bulunarak tiiketicilerin ihtiyaglarma karsihk verirler. Uriin dagitim sistemleri
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tilkemizde ¢ok fazla alana yayilamamasma ragmen halen belli bash noktalarda
hizmet vermektedir. Coklu iiriin dagitim sistemlerinin kullamim alanlarmi soyle

siralayabilir.

a) Egitim kurumlar1 ve egitim yerleske alanlari: Tiiketicilerin siklikla bulunduklari
alanlarin basinda egitim kurumlar1 yer almaktadir. Universiteler, dersaneler, ilk ve
ortadgretim kurumlari, kurslar vb. alanlar {riin dagitim sistemlerinin
yerlestirilecegi alanlar arasinda yer alirlar. Bu alanlarda egitim alan veya veren
tiketicilerin her an istedikleri bir ihtiyacina cevap verecek isyerleri
bulunmamaktadir. Bu ihtiyaglar1 giderecek isyerlerinin acilmasi da genellikle
fiziksel olarak imkansizdir. Bu nedenle egitim kurumlar1 ve yerleske alanlaria
daha az yer kaplayan, insansiz satig yapabilme 6zelligine sahip olan iiriin dagitim
sistemleri yerlestirilerek tiiketicilerin ihtiyaglarina ¢oziim iiretilebilir. Egitim
kurumlar1 ve egitim yerleskelerine konulabilecek iiriin dagitim sistemleri ise s0yle

olabilir:

e Sicak veya Soguk icecek ve yiyecek iiriinleri dagitimi yapabilen sistemler,
e Madeni para ile ¢alisabilen konturlu telefon sistemleri,

e Batarya ile ¢alisan sarj edilebilen elektronik cihazlara yonelik sistemler,

e Miizik dinlemeye yonelik sistemler,

¢ Hijyenik iirtinlerin dagitimina yonelik sistemler,

¢ Kirtasiye iiriinlerini barindiran sistemler vb.

b) Havalimani, deniz yolu, rayl sistem ve karayolu toplu tasima istasyonlari: Giinliik
yasamun vazgecilmez kullamim alanlarindan olan toplu tagima araglari insanlarin
siklikla kullandiklar1 yerler arasindadir. Bu alanlar1 giinde yiizlerce hatta
milyonlarca insan kullanmaktadir. Bu insanlarin ihtiyaglarin1 aninda giderecek
sistemler arasinda iiriin dagitim sistemleri en Onde gelenler arasinda yer
almaktadir. Bu alanlara yerlestirilecek sistemler ile tiiketicilerin islerine veya
farkli noktalara giderken yapmasi gereken isleri aksatmadan insanlarin
ihtiyaglarmi da giderebilmek miimkiindiir. Havaalani, rayli ve karayolu toplu
tasima istasyonlar1 gibi insanlarm siklikla kullandiklari1 yer degisim alanlarina

konulabilecek iiriin dagitim sistemleri ise asagida siralanmistir:
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e Bilet, jeton veya akilli bilet dagitim ve dolum sistemleri,

® Adres bilgilendirmesi yapabilecek sistemler,

e Para bozdurma sistemleri,

e Sicak veya soguk yiyecek ve icecek sistemlerti,

e Madeni para ile ¢alisabilen konturlu telefon sistemlerti,

¢ Ozellikle havalimanlarinda batarya ile calisan sarj edilebilen elektronik cihazlara
yonelik sistemler,

® (Gazete dagitim sistemleri vb.

c) Aligveris merkezleri: Tiiketicilerin tiim ihtiyaglarini giderebildikleri toplu yasam
merkezleri artik insanlarm giinliik yasamlarinda olagan olarak tercih ettigi alanlar
arasinda yer almaktadir. Buralara gelen insan sayisi azimsanamayacak kadar
fazladir. Aligveris merkezlerinde ¢ok fazla yasam alani mevcuttur. Tiiketiciler
isterlerse aligverislerini yaparlar, isterlerse sinema veya oyun alanlarmi tercih
ederler ya da yemek alanlarini kullanarak keyifli bir vakit gecirmek isteler. Bu
kadar alan igerisinde insanlarin dikkatini c¢eken sistemler yerlestirilerek hem
tilketicilerin ihtiyaclarina ¢oziim bulunabilir hem de farkli insan topluluklarina
satis hizmeti sunulabilir. Aligveris merkezlerine konulabilecek iiriin dagitim

sistemleri ise asagidaki gibi olabilir:

e (ocuklara yonelik oyun sistemleri,

e Tiitlin lirtinleri dagitim sistemlerti,

e Cep telefonlarina yonelik sistemler,

® Sicak veya soguk icecek dagitim sistemleri,
® Gazete dagitim sistemleri,

¢ Hijyenik iiriinlerin dagitimina yonelik sistemleri vb.

d) Dinlenme tesisleri ve benzin istasyonlar:: Insanlar seyahat ederlerken yolda bir
sey alamayacaklarin diisiindiikleri i¢in genellikle yanlarinda ihtiyaglarmi giderici
esyalar alirlar. Baz1 durumlar da ise anlik seyahatler de ihtiyaclar tam anlamiyla
tamamlanamaz. Sehir merkezlerinden uzak mesafede olan veya seyahat sirasinda

ilgili Uriinlerin satisginin yapilamayacagir noktalarda bu ihtiyaclar1 giderecek
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sistemlerin bulunmasi tiiketiciler icin yararli olacaktir. Dinlenme tesisleri veya

benzin istasyonlarina konulabilecek iiriin dagitim sistemleri ise soyle olabilir:

Masaj koltuk sistemlerti,

Batarya ile ¢calisan sarj edilebilen elektronik cihazlara yonelik sistemler,
Gazete dagitim sistemleri,

Tiitlin iirtinleri dagitim sistemleri,

Cep telefonlarina yonelik sistemler,

Madeni para ile calisabilen konturlu telefon sistemleri,

Adres bilgilendirmesi yapabilecek sistemler,

Hijyenik iiriinlerin dagitimma yonelik sistemler v.b

e) Hastaneler ve eczaneler: Ulke genelinde hastanelerin ¢ok kalabalik olmasi ve

bekleme siirelerinin uzun olmasi insanlarin yapmasi gereken zorunlu islerini
kisithh olarak yerine getirmesine sebep olmaktadir. Bu durum insanlarin islerini
tam olarak gerceklestirememesi veya gerceklestirebilmek icin hastane disina
cikmalarina sebep olmaktadir. Bu durumla karsilagilma olasiligi yiiksek olan
noktalara konulacak sistemler sayesinde bu sorunlarin Oniine gegilebilir. Hastane

ve eczanelere konulabilecek iiriin dagitim sistemleri ise s0yle olabilir:

Hijyenik iiriinlerin dagitimma yonelik sistemler,
Sicak veya soguk icecek dagitim sistemlerti,
Madeni para ile calisabilen konturlu telefon sistemleri,

Eczane veya hastane bilgilendirme sistemleri vb.

Isyerleri ve calisma alanlari: Isverenler calisanlarma daha iyi bir ¢alisma ortami
sunabilmek i¢in caligma alanlarmi konforlu ve caligma verimini diisiirmeyecek
sekilde tasarlarlar. Bu tasarimlarin vazgecilmez olanlarindan biri de igecek
hazirlama odalaridir. Biiyiik bir alana sahip bir igyerinde her kata bir oda yapmak
bir sorunu giderirken bagka sorunlarla karsilasilmasmna neden olabilir. Bu
durumda bu igyerlerine yerlestirilecek sistemlerle yerden tasarruf saglanirken

calisanlarinda iceceklerine aminda ulasmalar1 saglanmis olur. Isyerlerine veya
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caligma alanlarina konulabilecek {iriin dagitim sistemleri ise asagidaki gibi

olabilir:

e Sicak veya soguk yiyecek ve icecek sistemlerti,
e Cep telefonlarina yonelik sistemler,

e Masaj koltuk sistemleri vb.

2.5. Coklu Uriin Dagitim Sistemlerinin Giinliik Yasamdaki Kullammm Ornekleri

Coklu iiriin dagitim sistemleriyle giinliik hayat icerisinde siklikla karsilagiriz. Uriin
dagitim sistemlerinde elde edilen satis basarisinin ana nedeni; tiiketicinin o an
aklinda olmayan fakat iirlinii veya olay1 gordiigiinde anlik olarak almaya karar
vermesidir. Gilinliik yasamda kullamilan coklu iiriin dagitim sistemleri ve bu

sistemlerin tiiketiciye sunduklar1 hizmetlere verilecek 6rnekleri soyle siralayabiliriz:

a) Yiyecek ve icecek dagitim sistemleri: Tiiketici tarafindan istenilen tutarin
atilmasiyla birlikte kullanicinin sececegi sicak veya soguk yiyecek veya icecegi
hazirlayarak servis yapar. Ulkemizde en sik karsilasilan iiriin  dagitim

sistemlerinin basinda yer almaktadir.

b) Gazete dagitim sistemleri: Giinliik, haftalik veya aylik c¢ikan dergi veya
gazetelerin kullanicinin  segimine bagl olarak tiiketiciye sunar. Ulkemizde

genellikle havalimanlar1 ve toplu tasima istasyonlarinda yer alir.

¢) Oyun ve oyuncak sistemleri: Kullanicmin atacagi para veya jeton yardimiyla
belirli bir siire igerisinde bir oyuncag1 alma islemini gerceklestiren sistemlerdir.

Bu sistemlere aligveris merkezleri ve tatil yerlerinde karsilagmak miimkiindiir.

d) Posta malzemesi dagitim sistemleri: Postanelerde yer alan malzemelerin
dagitimimi  gerceklestiren bu  sistemlerin  iilkemizde kullanimma pek

rastlanmamaktadir.

e) Elektronik cihazlar1 sarj edebilen sistemler: Kullanicinin sarj etmek istedigi

sistemi Ogrenerek kullaniciya bir anahtar1 olan dolap tahsis eder. Kullanici bu
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dolaba cihazini sarj olmasi icin birakabilir. Bu sistemlerin de tilkemizde kullanimi

az denecek seviyelerdedir.

f) Masaj koltuklar:: Titresim mantigina gore calisan bu koltuklar kullanicimin
yorgunlugunu anlik olarak alabilecek sekilde tasarlanmistir. Atilacak para
miktarma gore hizmet siirresi artmaktadir. Ulkemizde genellikle dinlenme

tesislerinde yer almaktadir.

g) Miizik dinleme sistemleri: Kullanic1 tarafindan atilacak tutar ile birlikte
dinlenilmesi diisiiniilen miizigin seciminin yapilmasi beklenir. Cok eski yillardan
beri ililkemizde hizmet vermekte olan bu sistemler genellikle {iniversite

yerleskelerinde yer almaktadir.

h) Haberlesme sistemleri: Belirli noktalarda yer alan telefon sistemleriyle telefon
jetonu veya kart1 ile konusma yapma imkani yerine atilacak para tutarina gore
konusma gerceklestirilir. Dinlenme tesisleri, hastaneler, askeri alanlar ile egitim

veren kurumlar icerisinde kullanilabilir.

1) Bilgilendirme sistemleri: Kullanicinin atacag tutar ile birlikte boy, kilo tansiyon,
kalp ritmi vb. bilgileri kullaniciya veren bu sistemlere genellikle aligveris ve spor

merkezlerinde rastlanmaktadir.
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BOLUM 3. COKLU URUN DAGITIM SiSTEMINDE YER ALAN
BILESENLERIN ALGORITMALARI

Coklu Uriin Dagitim Sistemi tasarlanirken birbirinden farkli iki boliimiin bagimsiz
olarak tasarimmi gergeklestirip, gercek zamanda sorunsuz caligmasmi saglamak
amaclanmistir. Fakat bu iki bolim birbirini baglayici olarak etkiledikleri i¢in
yazilimsal durumlart ve fiziksel pozisyonlar1 goz Oniine alinarak tasarimlar

gerceklestirilmistir. Bu nedenle CUDS’ nin tasarimu iki boliimden olusmaktadir;

o Elektronik Bolim
o Mekanik Boliim

Tezin bu boliimiinde CUDS’ nin bu iki boliimiinii birbirlerinden bagimsiz olarak

tasarlayip, birbirlerine sorunsuz entegre etme diisiincesinden sz edilecektir.

3.1. Coklu Uriin Dagitim Sistemi’ nin Elektronik Boliimiiniin Algoritmalarn
Algoritmalar, sistemlerin biitiiniinde yer almasi gereken temel bilesenlerdendir.
Hangi islemi yaparsak yapalim her yapilan islemin bir sirasi, bir akisi vardir. Bu igin
akisimi degistiren olaylarin analizi iyi yapilirsa tiim sistemin pratikte nasil

davranacagi sonuglarina ulasilmis olur [9].

Coklu Uriin Dagitim Sistemi’ nde elektronik boliimiin algoritmalar1 iki farkli baslkta

gerceklestirilmistir. Bu algoritmalar sunlardir;

e FElektronik boliimiin sistem kontrol algoritmasi

¢ Elektronik boliimiin sistem haberlesme algoritmasi
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Sistem kontrol algoritmasi gercek zamanda mekanik boliimden gelecek verileri
isleyip, anlik kesmeleri kontrol ederek degerlendirip, isleyisi kendi icerisinde analiz
ederek sonuglarini gecikmeksizin mekanik kisma yonlendiren boliimdiir. Bu
bilesenlerin algoritmalarina ayrintili olarak boliim icerinde deginilecektir. (Bkz. Sekil

3.1, Sekil 3.2, Sekil 3.3, Sekil 3.4, Sekil 3.5 )

3.1.1. Sistem kontrol algoritmasi

CUDS’ nin tasarmmi gerceklestirilirken cihaz igerisine yerlestirilecek iiriinlerin
adetlerinin belirlenmesi, sistemde kullanilacak gecerli ve gecersiz metal para
tutarlarinin belirlenmesi gerekmektedir. Sistemde haznelere yerlestirilmesi diisiiniilen
tiriin 3 olarak belirlenmistir. Ayrica her gesit iiriin kendi haznesinde 20 adet iiriinii
stoklayabilecek kapasiteye sahip olmasi diisiiniilmiistiir. Haznelerinde yer alacak
tiriinleri almak i¢in kullanilacak bozuk para degerleri ise 25 ykr, 50 ykr ve 1ytl’ dir.
Bu para degerleri disinda cihaza atilacak bozuk para tutarlar1 gecersiz para degeri
olarak algilanacak ve sistem atilan bu gecersiz paray1 iade haznesinden kullaniciya

iade edecektir.

Sistemde se¢ilen iiriiniin 50 ykr degerinde olan iiriin oldugu diisiiniiliirse, Sekil 3.1°
de yer alan akis diyagrami geceklesecektir. Burada sistemin programlanma
asamasinda yer alan tanimlama alanlarinin belirlenmesi ve tiim degiskenlerin
tanimlamas1 yapilarak algoritmaya baglanir. Sistemde kullanilacak tiim giris ve
cikislarin ilk degerlerinin sifirlanmasmin ardindan secilen iiriin kontrolii yapilir.
Secilen iirtin 50 ykr degerlikli iiriin oldugu i¢in sistem kullaniciya atmasi gereken
tutart bildirecektir. Ardindan kullanicinin atacagi para tutari test edilerek bir sonraki
isleme gecis yapilir. Uriin vermek icin yeterli tutara ulagilmasi veya yeter tutardan
fazla atilmas1 durumlarinda sistemde {iriinii verecek olan motoru ve varsa para iadesi
icin verilecek bozuk para motorunu tetikleyerek port cikiglarinin degerlikleri
degistirilecektir. Uriin ve para verme islemlerinin tamamlanmasinin ardindan
kullaniciya iglemin bittigine dair bilgilendirme yapilarak sistem baslangi¢c konumuna
donecek ve yeni kullanicilarin iiriin se¢mesini bekleyecektir. Kullanilacak
mikrodenetleyicinin tanitilmasi, secilen {iriinlerin tespiti, atilan tutarlarin tespiti,

kullaniciy1 bilgilendirme gibi akis diyagramindaki her bir blogun islemini nasil
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gerceklestirdigi Bolim 4.2 de CUDS’ nde Yer Alan Elektronik Devrelerin

Programlanmasi ve Tasarimi baghigi altinda yer almaktadir.
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Sistemde se¢ilen iiriiniin 75 ykr degerinde olan iiriin oldugu diisiiniiliirse, Sekil 3.2’
de yer alan akis diyagrami geceklesecektir. Sekil 3.1° deki tanimlama ve baslangi¢
degerlerinin algoritmasmin yapilmasmin ardindan segilen iiriin kontrolii yapilir.
Secilen iirtin 75 ykr degerlikli iiriin oldugu icin sistem kullaniciya atmasi gereken
tutart bildirecektir. Ardindan kullanicinin atacagi para tutari test edilerek bir sonraki
isleme gecis yapilacaktir. Uriin vermek icin yeterli tutara ulasilmasi veya yeter
tutardan fazla para atilmasi durumlarinda sistemde {iriinii verecek olan motoru ve
varsa para iadesi icin verilecek bozuk para motorunu tetikleyerek port cikiglarinin
degerlikleri degistirilecektir. Uriin ve para verme islemlerinin ardindan kullaniciya
islemin bittigine dair bilgilendirme yapilarak sistem baslangic konumuna donecek ve

yeni kullanicilarin iiriin se¢mesini bekleyecektir.

Sistemde secilen iiriiniin 1 ytl degerinde olan iiriin oldugu diisiiniiliirse, Sekil 3.3” te
yer alan akis diyagramu gecgeklesecektir. Sekil 3.1’ deki tanimlama ve baslangi¢
degerlerinin algoritmasinin yapilmasinin ardindan secilen iiriin kontrolii yapilacaktir.
Secilen tiriin 1 ytl degerlikli iiriin oldugu icin sistem kullaniciya atmasi gereken tutari
bildirecektir. Ardindan kullanicinin atacagi para tutar test edilerek bir sonraki isleme
gecis yapilacaktir. Uriin vermek icin yeterli tutara ulasilmasi veya yeter tutardan
fazla para atilmasi durumlarinda sistemde iriinii verecek olan motoru ve varsa para
iadesi icin verilecek bozuk para motorunu tetikleyerek port ¢ikislarmin degerlikleri
degistirilecektir. Uriin ve para verme islemlerinin ardindan kullaniciya islemin
bittigine dair bilgilendirme yapilarak sistem baslangi¢ konumuna donecek ve yeni

kullanicilarn iiriin segmesini bekleyecektir.

Kullanicr tiim islemleri gerceklesirken islemi iptal etmek istedigi diisiiniiliirse, Sekil
3.4’ te yer alan akis diyagramu gerceklesecektir. Burada kullanicinin islemi iptal etme
istegine dair bir bilgilendirme yapilacaktir. Ardindan kullanicinin islemi iptal ettigi
ana kadar attig1 para tutarlarinmn kontrolii yapilacaktir. Burada kullanicimin kendi
istegiyle islemi iptal ettiginde attig1 para 75 ykr’ den fazla olamaz. Ciinkii kullanic1 1
ytl atmas1 durumunda sistemde yer alan iiriinlerden en yiiksek fiyath iiriinde dahil
olmak lizere yeter tutar1 atmis olacaktir. Bu kontroliin sonucuna gore sistem gerekli

para iadesi yapacak motoru tetikleyerek port ¢ikislarinin degerlikleri degistirilecektir.
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Para iade isleminin yapildigma dair bilgilendirmenin yapilmasmin ardindan sistem

baslangic konumuna donerek yeni kullanicilar1 bekleyecektir.
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Sekil 3.5 Sekil 3.4 < Evet
Uriin ve Para Urlin ve Para Urtin Verme Uriin ve Para
Verme Uyarisi Verme Uyarisi Uyarisi Verme Uyarisi
PORTD 2-1 PORTC 321 o e
= RORTO! - PORTD.2=1
PORTD.0-1 PORTO. PORTD 221 PORTD.0=1
Gecikme Gecikme Gecikme Gecikme
2sn 28n 2sn 25N
PORTD.2=0
PORTD.2=0 o PORTD.20
| PORTD 00 ‘ | O | PORTD220 | PORTD.0=0
I T

I

Sekil 3. 3: 1 Ytl i¢in sistem kontrol algoritmasi
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v
Sekil3.1  Sekil32  Sekil33
¥ v )

Sekil 3.4 |

PORTD.0=1

i PORTD.1=1

PORTD.D=1

szcirw;\\ sztirE‘\\ szcir;\\
S A 2
— — S,
PORTD.0=0
PORTD.1=0 PORTD.0=0 PORTD.1=0

Para Verme Para Verme
Uyarisi Uyarisi

L

Para Verme
Uyarisi

Sekil 3. 4: Istege bagli iptal igin sistem kontrol algoritmasi

Kullanici tiim islemleri gerceklestirirken kendisine taninan zamani asmasi sonucu
zaman asimina bagh iptal isleminin olacag: diistiniiliirse, Sekil 3.5’ te yer alan akis
diyagram1 gerceklesecektir. Burada zaman asimina bagli olarak islemin iptal
edildigine dair bir bilgilendirme yapilacaktir. Ardindan islemin iptal oldugu ana
kadar attig1 para tutarlarinin kontrolii yapilacaktir. Burada zaman asimina bagl iptal
isleminde kullanicinin disaridan attigi para tutar1 75 ykr’ den fazla olamaz. Ciinkii
kullanict 1 ytl atmas1 durumunda sistemde yer alan iiriinlerden en yiiksek fiyath
iriinde dahil olmak iizere yeter tutar1 atmis olacaktir. Bu kontroliin sonucuna gore
sistem gerekli para iadesi yapacak motoru tetikleyerek cikislarin degerliklerini
degistirecektir. Para iade isleminin yapildigina dair bilgilendirmenin yapilmasinin

ardindan sistem baslangi¢c konumuna donerek yeni kullanicilar1 bekleyecektir.
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$ekil3.1  Sekil32  $ekil 3.3
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Sekil 3.5

k |

Zaman Asimi
Uyarisi
PN
e \\
v ™
L7 Zaman N Har
- AsimiGerceklesene

2
B

g
IE-.&\
P PORTD.0=1
PORTD.0=1 PORTD.1=1 ‘
seclkwe aEch -\.
A /
PORTD.0=0
PORTD.1=0 PORTD.0=0 PORTD.1=0

Para Verme
Uyarisi

Para Verme Para Verme
Uyansi Uyarisi

L .

Sekil 3. 5: Zaman asimina bagl iptal i¢in sistem kontrol algoritmasi

3.1.2. Sistem haberlesme algoritmasi

Sistemde iirlinlerin bulundugu haznedeki iiriinlerden herhangi birinin bitmesi, para
haznesindeki bozuk paralardan herhangi birinin bitmesi veya cihaza disaridan
hirsizliga benzer bir zorlama miidahale olmasi1 durumlar: diisiiniiliirse, Sekil 3.6 da
yer alan akis diyagrami gerceklesecektir. Sistemde yer alan tanimlama alanlar1 ile
degisken tamimlamalarinin yapilmasinin ardindan hangi {riiniin, hangi paranin
bittigini veya cihaza disaridan zorlayici miidahale olup olmadigini kontrolii yapilir.
Herhangi durum s6z konusu ise kayith cep telefonuna kisa mesaj gonderilerek
ilgililer konu hakkinda uyarilmaktadir. S6z konusu durum devam ediyorsa sistem
yeni kontrolleri yapmak i¢in baslangic durumuna yonlenir, durum devam etmiyorsa

yeni durum kayith cep telefonuna kisa mesaj gonderilerek ilgililer konu hakkinda
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uyarilmaktadir. Tim bu islemlerin nasil gerceklestirildigi Bolim 4.2.3. de Sistem

haberlesme devresinin programlanmasi ve tasarimi basligi altinda yer almaktadir.

Program Baslangici

U

PIC 16F877A‘ yi

Degiskenleri Tanit

JU

ilk Degerleri

0 Ykr' lik Uriin
|§|n Bitti Bllglsl
Geldi mi?

50 Ykr' lik Uriin Bitti
Bilgisini Cep
Telefonuna Gonder

75 Ykr' lik Urin
Igin Bitti B||g|5|
Geldi mi

75 Ykr' lik Uriin Bitti
Bilgisini Cep
Telefonuna Gonder

1 Yt lik Urtin
Igin Bitti Bilgisi
Geldi mi?

Evet

1 Ytl' lik Uriin Bitti
Bilgisini Cep
Telefonuna Gonder

Yedekle

25 Ykr' lik

Para Fazla Evet
mi?

25 Ykr' lik Fazla Para

Bilgisini Cep
Telefonuna Gonder

50 Ykr' lik
Para Fazla
mi?

Evet

50 Ykr' lik Fazla Para

Bilgisini Ce
Telefonuna Gonder

1 Ytl' lik Para
Fazla mi?

1 Ytl' lik Fazla Para
Bilgisini Ce
Telefonuna Gonder

50 Ykr' lik Urii
Icin Bitti Bilgisi
ala Var mi?

Hayir

50 Ykr' lik Urun Var

Bilgisini Cep
Telefonuna Gonder

Evet

5
Icin Bitti Bilgisi
ala Var mi?

75 Ykr' lik Uriin Var
Bilgisini Ce,

Telefonuna Gonder

Evet

1Yt lik Uriin
icin Bitti B|Ig|5|
ala Var mi?

Hayir

1 Ytl' lik Uran Var
Bilgisini Cep

Telefonuna Gonder

Evet

5 Ykr' lik Fazl
Para Bilgisi
Hala Var mi?

PDolu Degil Bilgisini Cej

R5 Ykr' lik Para Haznes|

Telefonuna Génder

Evet

0 Ykr' lik Fazla
Para Bilgisi
Hala Var mi?

piDolu Degil Bilgisini C

50 Ykr' lik Para Hazneg

Telefonuna Gonder

25 Ykr' lik
Para Bitti mi?

25 Ykr' lik Para Bitti
Bilgisini Ce
Telefonuna Gonder

50 Ykr' lik
Para Bitti mi?

50 Ykr' lik Para Bitti
Bilgisini Cep
Telefonuna Gonder

Cihaz Kapagi
Acik eY

Cihazin Kapagi Agildi

Bilgisini Cep
Telefonuna Gonder

Evet

5 Ykr' lik Para
Bitti Bilgisi Hala
Var mi?

25 Ykr' lik Para Var
Bilgisini Cep

Telefonuna Gonder

Evet

0 Ykr' lik Para
Bitti Bilgisi Hala
Var mi?

50 Ykr' lik Para Var
Bilgisini Cep

Telefonuna Gonder

Evet

Cihaz Kapagi
Hala Agik mi?

Sekil 3. 6: SMS icin sistem haberlesme algoritmasi
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3.2. Coklu Uriin Dagitim Sistemi’ nde Mekanik Boliimlerin Algoritmalarn

Coklu Uriin Dagitim Sisteminde mekanik boliimiin algoritmalar1 iki farkh tasarimda

gerceklestirilmistir. Bu algoritmalar asagidaki boliimlerde agiklanmistir.

3.2.1. Para algilama ve iade iinitesi algoritmasi

Sistemin para algilama ve para iadesi islemlerinin mekanik olarak gerceklestirecegi

islem basamaklar1 Sekil 3.7° de yer alan algoritmada agiklanmaistir.

Para Atilch
mi? Hayir

Atilan Para
10 Ykr mi?

Atilan Para
5 Ykr mi?

Atilan Para
25 Ykr mi?

Atlan Para
1Ytl mi?

Atilan Para
50 Ykr mi?

1Ytl Para Toplama | |50 Ykr Para Toplama| |25 Ykr Para Toplama Gegersiz Para

Haznesi Haznesi Haznesi Haznesi

Hayir Paralisti Paratistil Hayir
. Verilecek mi? Verilecek mi?
Evet Evet
50 Ykrigin Paraiistl 25 Ykr igin Paraiisti
Verme Motorunu Verme Motorunu
Calistir Calistir

Bekleme Bekleme
23n 25n

50 Ykrigin Paraisti 25 Ykr igin Paraiistl
Verme Motorunu Verme Motorunu
Durdur Durdur

Sekil 3. 7: Para algilama ve iade islemi icin mekanik kisim algoritmasi
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Sistem, atilan paranin kontroliinii yapip ait oldugu para toplama haznesine
yonlendirmektedir. Mekanik boliime iliskin algoritma 25 ykr ve 50 ykr para tutarlar:
icin iade s0z konusu olacagindan para iadesi bilgisi var ise gerekli motorlar

calistirilacaktir. Islem gerceklestirildikten sonra motorlar durdurulacaktir.

Motorlarin ¢alistirilmast ve durdurulmasi islemlerini elektroniksel olarak nasil
gerceklestirildigi Boliim 4.2.1.1." de Sistem kontrol devresinin PIC Basic Pro
programi ile programlanmasi bashigi altinda, mekanik olarak nasil gerceklestirildigi
ise Boliim 5.2.° de Para Tanima ve Iade Unitesinin Tasarimi baghg1 altinda yer
almaktadir. Sisteme atilan para tutarlar1 sistem tarafindan kullanilan gecerli para

tutarlarina ait degil ise gecersiz para haznesine yonlenecektir.

3.2.2. Uriin verme iinitesi algoritmasi

Kullanicinin iiriin alimini gerceklestirmek i¢in sisteme atti$1 madeni para tutarlarmin
iriin alim1 i¢in yeter tutara ulasmasi ile birlikte kullaniciya sistem tarafindan se¢mis
oldugu {iriin verilecektir. Sistemin iirlin verme islemlerini mekanik olarak
gerceklestirilecegi islem basamaklar1 Sekil 3.8 de yer alan algoritmada
gosterilmistir. Oncelikle cihazda iiriiniin olup olmadiginin kontrolii yapilmaktadur.
Cihazda tiriin kalmamus ise Sekil 3.6’ da yer alan algoritma islem gorecektir. Cihazda
tim iriinlerden mevcut ise kullanicinin se¢mis oldugu iirline ait motor
calistirilacaktir. Uriinii verecek olan motor ileri yonde hareketine baslayip iiriinii
vermesinin ardindan geri yonde caligma tetigini verecek olan algilayicidan bilgi
gelmesi ile birlikte motor geri yonde hareket edecektir. Uriin verme islemi
tamamlanmasmin ardindan iiriin verme isleminde kullanilan motor baslangic
konumunda degil ise baslangic konumuna gelmesi saglanir. Motor baslangic
konumuna geldikten sonra yeni kullanicilarm gelmesini bekleyecektir. Motorun
calistirilmasi ve durdurulmasi islemlerini elektroniksel olarak nasil gerceklestirildigi
Bolim 4.2.1.1.° de Sistem kontrol devresinin PIC Basic Pro programi ile
programlanmasi baslig1 altinda, mekanik olarak nasil gerceklestirildigi ise Bolim

5.1.2." de Uriin verme alaninin tasarimi bashigi altinda yer almaktadur.
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Basla

g b Sekil 3.6
Evet
Verilecek Grtin ™,_M13¥r Verilecek riin ™, Ha¥Ir
50 Ykr mi? 75 Ykrmi?
Evet Evet

50 Vkricin Urtin Verme

Motorunu Calistir

Uriin Verme
Motoru Basta
m?

Evet

75 Ykricin Uriin Verme

Motorunu Galistir

50 Ykr icin Uriin Verme
Motorunu Geri Yonde
Calistir

50Ykricin Uriin Verme
Motorunu ileri Yonde
Galistir

Uriin Verme
Motoru Sonda
m?

Evet

Hayir

50 Ykricin Uriin Verme

Motorunu GeriYénde
Calistir

Uriin Verme
Motoru Basta
mi?

Evet

Hayir

Verilecek Urin ™, MYl

1ytimi?

Evet

1 ¥t igin Uriin Verme

Motorunu Galistir

Hayir

Uriin Verme
Motoru Basta
mi?

75 Ykr igin Uriin Verme
Motorunu Geri Yénde
Calistir

Evet

75 Ykricin Urlin Verme
Motorunu lleri Yonde
Galistir

UriinVerme Hayir
Motoru Sonda

mi?

Evet

4

75 Ykr icin Uriin Verme
MotorunuGeri Yonde
Calistir

Hayir

Uriin Verme
Motoru Basta
mi?

UrinVerme
Motoru Basta
m?

Evet

1 ¥tlicin Uriin Verme
Motorunu Geri Yénde
Calistir

¥ igin Uriin Verme
Motorunu ileri Yonde

Calistir

Uriin Verme Hayir
Motoru Sonda
mi?

Evet

-

v

14 igin Uriin Verme

MotorunuGeri Yénde
Galistir

Uriin Verme
Matoru Basta
mi?

Sekil 3.
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BOLUM 4. COKLU URUN DAGITIM SIiSTEMININ ELEKTRONIK
BOLUMUNUN TASARLANMASI

Coklu iirlin dagitim sisteminin tasarimi gerceklestirilirken sistemin iki farkl
boliimden olustugu, bu boliimlerin birbirinden bagimsiz olarak tasarlanip, daha sonra
bir biitiin olarak c¢aligmasi gerektigi unutulmamalidir. Bu sebeple sistem elektronik
ve mekanik olarak ayr1 incelenip, tasarimlarmin da iki farkli alanda bagimsiz olarak
gerceklestirilmesi gerekmektedir. Tezin bu boliimiinde CUDS’ nin elektronik
boliimiiniin tasartmi gerceklestirilerek, gercek zamanli calisma Ozellikleri yer

alacaktr.

4.1. Mikrodenetleyiciler ve Coklu Uriin Dagitim Sisteminde Kullanilan

Mikrodenetleyicinin Secimi

Uriin dagitim sistemlerinin alt yapis1 mekanik sistemlere dayansa da elektronik alt
yapt son yilarda biiyiik bir gelisme kaydetmistir. Entegre sistemlerin hizla
gelismesiyle birlikte sistemlerin tasarimlarinda kullanilacak devre elemanlarinin

secimi icin daha fazla alternatif bulunmaktadir.

4.1.1. Mikrodetleyicilere genel bakis

Bir sistemin kontrol edilmesi yakin ge¢cmiste analog sistemler ile gerceklestirilirken
giiniimiiz teknolojisinde analog sistemlerin yerini hem sayisal hem de analog
sistemler almaktadir. Sayisal sistemlerin hizla gelismesi, yapilmasi istenen iglemlerin
daha kiigiik sayisal devreler yardimiyla gelistirilme fikrinin dogmasma sebep
olmustur. Bu durumdan hareket eden elektronik firmalar1 kiiciik sistemlerle daha
fazla islem gerceklestirebilmek icin sistemleri en kiiciik boyutlara sigdirmaya
caligmaktadirlar. Bu sebeple mikrodenetleyicilerin kullanimi  yaygimlagmustir.

Mikrodenetleyiciler, 3 ayr1 blok halinde bulunan tiimlesik (entegre) blok kiimeleridir.
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Bir sisteme disaridan gelebilecek bir tepkiyi algilayip, yorumlayip yanit verebilmek
icin bir giris-¢cikis birimi, bir hafiza alam1 birde mikroislemciye ihtiyag
duyulmaktadir. Bu iiclii grup fiziksel olarak fazla yer kaplayarak yapilarin ya
biiytikliiklerini arttirmis ya da sistemin asil iglevini yerine getirmesinde kisitlamalara

yol agmuistir.

Mikroislemcilerin kullanimi bir¢ok islem agisinda doniim noktasi olmus, ilerleyen
teknoloji mikroislemcilerin ve c¢evresinde bulunan donanimlarimin hacimsel
biiyiikliigii karsisinda kiiciilme egilimine gitmistir. Iste bu duruma yardimci olup
tiimlesik devre ihtiyacina cevap verebilmek icin bu sistemleri tek bir entegre de
toplama fikri dogmustur. Bu fikir elektronik diinyasinda biiyiik sistemlerin en can
alict noktasini olusturmaya baslamistir. Bu tiimlesik devreler Mikrodenetleyici olarak
adlandirilmistir. Boylelikle giris ¢ikis birimi, mikroislemci ve hafiza alanini bir arada
bulunduran bu tiimlesik devreler bir¢ok ihtiyaca cevap verebilecek ozelliklere sahip

olmustur [10]. Sekil 4.1° de mikrodenetleyicinin genel yapist goriilmektedir.

Mikroislemei
Cevresel B . . Cevresel
Modiller Giris Gikas Birimleri ) " Modller
Ram Bellek

Sekil 4. 1: Mikrodenetleyicilerin Genel Yapisi

Sekil 4.1 de goriildiigii gibi mikrodetleyicilerin i¢ yapisinda bulunan mikroislemci,
giris/cikis birimi, rastgele erisimli bellek (Random Access Memory-RAM) ile bu
mikrodenetleyici ile karsilikli haberlesme saglayacak ¢evre birimler yer almaktadir.
Mikrodetleyicilerin ana c¢alisma mantig1 ise sOyledir: Algilayici veya buton gibi
cevresel modiillerden gelen sayisal bilgiyi girig birimlerinden alarak RAM bellek
araciligiyla mikroislemciye iletir. Mikroislemciye gelen bilgi programin igerigine
gore islenip, ¢ikis birimleri aracilifiyla motor, role gibi cevresel modiillere

gonderilir.
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4.1.2. Coklu Uriin Dagitim Sisteminde kullamlan mikrodenetleyicinin secimi

Mikrodenetleyici iireten pek c¢ok elektronik firmasi bulunmaktadir. Bu firmalar
kullanicilarin siklikla tercih ettikleri ¢caligma isteklerini yerine getirmek iizere farkli
ozelliklere sahip mikrodenetleyici tiretirler. Kullanici firmalar da tasarimini yapmay1
diistindiikleri sistemlere yoOnelik olarak belirlemis olduklar1 ©zelliklere sahip

mikrodenetleyicileri tercih ederler.

Coklu Uriin Dagitim Sistemi’ nin tasarimmda Microchip firmasinm iiretmis oldugu
PIC 16F877A mikrodenetleyicisi tercih edilmistir. Peripheral Interface Controller
(Cevresel Arayiiz Denetleyicisi) kelimelerinin bas harflerinden olusan PIC, 6nceleri
Programmable Interface Controller olarak sonraki yillarda Programmable Intelligent
Computer olarak da adlandirilmistir [11]. Bu mikrodenetleyicinin tercih edilme

sebepleri soyle siralayabilir:

a) Giris cikis sayisinin tasarim icin yeterli olmasi: CUDS’ nde disaridan gelen
verilerin degerlendirilip daha sonra cevresel birimlere aktarilabilmesi i¢in girig ve
cikis birimlerine ihtiya¢c bulunmaktadir. Projeye tasarim esnasinda bakildigi
zaman 5 - 8 arasi giris ucuna, 10 - 18 arasinda ise c¢ikis ucuna ihtiyag
duyulmaktadir. Sekil 4.2° de PIC 16F877A mikrodenetleyicisinin baglanti uglari
goriilmektedir [12].

U 40 [] =—= RB7/PGD
39 [] =—=» RBB/PGC
38 [] =— RBS

37 [] =—= RB4

36 [] -—= RBIPGM
a5 [] w—= RBZ2

34 [] =—= RB1

33 [] -—m= REBHINT
az [] =—— VoD

a1 [] =-— was

30 [ +—= RD7/PSP7
29 [ RDE/PSPE
RODS/PSPS
27 [] «+—w= RD4/PSP4
26 [] -—= RC7/RXDT
25 [] w—u= ROB/TX/CK
RCE/SDO
23 [[] =—w» RC4/SDISDA
25 [] == RD3/PSP3
21 [ -—= RD2/PSP2

TCLRMNPRTHY —= [
FANAND - a [
RAT/ANT =—= []

RAZ/ANZNVREF- = [

RAZANI/VREF+ ~-—a [

RALTOCK! w— [
RAS/ANLTS —-—= [
REQ/AD/ANS ~—= [
RE1/WR/ANE -a—= [
RE2/CS/ANT —=—= [

VoD — = [

Wss — e [

OSC1/CLKIN ——= []
OSC2/CLKOUT w— [
RCHT10SOTICK! w—w= []
RC1/T10SICCPZ m—= [
RC2/CCP1 w—w [
RC3/SCKISCL -=—w []
ROO/PSPO w—= [
RD1/PSP1 = [

O m =~ ® 0ok W =

iy
VLL8A9T DId

-
-

_._._._._L_._L
O BN LR W
0
~
LI

1]
(=]

Sekil 4. 2: PIC 16F877A mikrodenetleyicisinin baglanti uclari
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Sekil 4.2° den anlasilacag: tizere PIC 16F877A’ nin PortA’ ya ait 6 adet, PortB’
ye ait 8 adet, PortC’ ye ait 8 adet, PortD’ ye ait 8 adet, PortE’ ait 3 adet olmak
lizere toplam 33 adet giris ve ¢ikis ucu bulunmaktadir. CUDS’ nde kullanilmas1
diistiniilen giris ve cikis sayis1 ise 15 ile 26 arasindadir. Bu degerlere bakildigi
zaman coklu {iriin dagitim sisteminin sistem kontrol devresinin tasariminda PIC

16F877A’ nin kullanilmasinin dogru olacag diisiiniilmiistiir.

b) Kullanim alaninin genisligi: Elektronik firmalar tasarimlarini gerceklestirirken
mikrodenetleyicileri tercih etme nedenlerinden biri de piyasadaki kullanim alanin
genisligidir. Bir mikrodenetleyici ne kadar fazla programci tarafindan tercih
edilirse mikrodenetleyici treticileri de o mikrodenetleyiciye ait ozellikleri daha
kisa zamanda gelistirir. Piyasada siklikla Microchip firmasmin iiretmis oldugu
mikrodenetleyici tercih edilmektedir. Bu mikrodenetleyicinin tercih edilme
sebepleri arasinda bu firmanin iiretmis oldugu mikrodenetleyici grubuna ait
donanimlar1 barindiran teknik dokiiman sayisinin fazla olusu, piyasada mevcut
olan elektronik devre elamanlarinin bu mikrodenetleyici ile uyumlu ¢aligmasi,
kolaylikla temin edilebilmesi ve bu mikrodenetleyici grubunun bircok yazilimi

desteklemekte olmasi gosterilebilir.

¢) Program belleginin ideal boyutlarda olmasi: PIC 16F877A’ nin 8Kbyte’ lik
program belegi vardir. Her bellek hiicresinde 14 bit uzunlugundaki program
komutlar1 saklanir. Program bellegi flash teknolojisine sahiptir. Ayrica EEPROM
veri bellegi 256 byte, kullanict RAM 368x8 byte ozelliklerine sahiptir [13].

d) Programin yazilacagi yazilimin desteklemesi: Elektronik devrelerde tasarim
gerceklestirilirken bir programlama dili tercih edilmelidir. Elektronik sistemin
programi, secilen programlama diline paralel olarak bir derleyici program
aracilifiyla yapilir.  Bu derleyici listesinde yer alan mikrodenetleyici marka ve
modelleri programin yazilmasi, derlenmesi, benzetimin gerceklestirilmesi ve

ardindan da mikrodenetleyiciye yiikklenmesi acisinda onem teskil etmektedir.

CUDS’ nde kullamlacak mikrodenetleyicinin program: PIC Basic Pro © adl
program araciligiyla yapilmistir. Bu programm listesinde PIC 16F877A’ nin da
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bulundugu yazihmin kolay temin edilebilmesi nedeniyle CUDS’ iin

programlanmasinda PIC 16F877A tercih edilmistir.

e) Programin derlenmesinden sonra benzetimi gergeklestirmek icin kullanilacak
programin desteklemesi: Mikrodenetleyici programinin yazilmasi ve derleme
isleminin yapilmasindan sonra programin derlenmis halini mikrodenetleyiciye
yiiklemeden once sistemle uyumlugunu ve programin ¢aligmasini sanal ortamda
kontrol etmek gerekmektedir. Bu kontrol islemi gerceklestirilirken bir takim
programlara ihtiya¢ duyulur. Bu programlar araciligiyla sistemin gercek zamanda
karsilasacagi sorunlarin daha O©nceden test edilerek sorunsuz olarak
mikrodenetleyiciye  yiilklenmesi  saglanabilir.  Bu  programlar  cesitli

mikrodenetleyici marka ve modelinin benzetimini yapmaktadir.

CUDS’ nde kullanilacak PIC 16F877A mikrodenetleyicisinin benzetimi Proteus

® adl benzetim program araciligiyla yapilmustir.

f) Gercek zamanda programn mikrodenetleyiciye yiikleyebilme kolayhigi:
Mikrodenetleyicilerin programlanmasmin ardindan programin derlenmis halini
mikrodenetleyicilere  aktarilmasi  gerekmektedir. Bu  yiikleme islemi
mikrodenetleyiciyi destekleyen araylizler ve yiikleme kartlar1 araciligiyla

yapilmaktadir.

PIC 16F877A’ y1 destekleyen arayiiz ve yiikleme kartlarinin piyasada ve internet
ortammda kolaylikla bulunabilmesi CUDS’ nin programlanmasmda PIC

16F877A’ nin tercih edilmesine sebep olmustur.

4.2. Coklu Uriin Dagitim Sisteminde Yer Alan Elektronik Devrelerin

Programlanmasi ve Tasarimi

Coklu iiriin dagitim sisteminde elektronik hatasiz iiretim elde edebilmek icin
elektronik devrelerin tasarimmin iyi analiz edilmesi gerekmektedir. Elektronik
devreler analiz edilirken devre donanimlar: ile uyumlu calisabilecek yazilimlara

gereksinim vardir. Bu nedenle devrelerin tasarimini gerceklestirmeden devrenin
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islevine uygun programlama dilleri belirlenip, bu programlama dillerine uygun

yazilimlar gelistirilmelidir.

CUDS’ nin elektronik boliimiiniin gerceklestirilme siireci ii¢ baslik altinda

incelenmistir:

e Sistem kontrol devresinin programlanmasi ve tasarimi
e Sistem yardimci devrelerin tasarimi

e Sistem haberlesme devresinin programlanmasi ve tasarimi

Sistem kontrol devresi, ¢evresel iinitelerden alinan bilgiyi isleyip analiz ederek
cevresel iinitelere gdondermek icin hazirlar. Yardimci devreler ise sistem kontrol
devresinden gelen bilgiye gore islemi gerceklestirerek siireci sonlandirir. Haberlesme
devresi ise sistemde herhangi bir iiriin bittiginde, para bittiginde ya da para haznesi

doldugunda ve benzeri durumlarda kullaniciy: bilgilendirmek i¢in kullanilir.

4.2.1. Sistem kontrol devresinin programlanmasi ve tasarimi

CUDS’ nin sistem kontrol devresi iki asamada incelenmistir. Bu asamalar sistem
kontrol devresinin programlanmasi ve bu programlama sonucunda olusturulacak

sisteme ait elektronik devrenin tasarimidir.

4.2.1.1. Sistem kontrol devresinin PIC Basic Pro programi ile programlanmasi

Sistemin elektronik devre tasarimindan once sistem programinin yazilmasi elektronik
devrenin tasariminin daha iyi sonu¢ vermesini saglayabilecegi kuskusuzdur. Sisteme
ait olan yazilimimn ise sistemin donamim gereksinimlerini ve kullanilabilirlik
ozelliklerini tasimas1 gerekmektedir. Iyi bir program derleyicisi programda yapilacak
islev sayisint arttirabilecegi gibi aynmi zamanda bir islevi gerceklestirmek icin
yazilacak komut sayisinin da azaltmasini saglayabilir. Bu ve bunun gibi bir¢cok
sebepten dolayr CUDS’ nin programlanmasi esnasinda PIC Basic Pro ®

programlama dili tercih edilmistir. Programim yaziminda Microcode Studio program
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gelistirme ortami kullanilmistir. Sistem PIC Basic Pro ile asagidaki adimlarda

gosterildigi gibi programlanmustir.

a) Program tamimlama alani: Programin kimin tarafindan hangi tarihte hangi siirim

kullanilarak programlandigini gosteren bilgilendirme ve a¢iklama alanmidir.

Pk sfe sfe sfe st shesfe sfe sfeshe she sfe sfeske she sfe sfeske she sfe sfeske she sfe sfeske sk she sfeske sk sk sfeske sk sk stk sk stttk slolokokoskoiokoskokoiekoskok

"% Name : OZCAN VARUL *
" Date :12.01.2008 *
% Version : 1.0 *

Pk sfe sfe sfe sie shesfe sfe sfeshe she sfe sfeske she sfe sfeske she sfe sfeske she she sfeske sk she sfeske sk she sfeske sk sk stk sk stk slolokokoskoiokokoekoiekoskok

b) Degisken tanimlama alani: Programda yer alan degiskenlerinin ve bunlarin ilk
durumlariin tanimlandig: alandir. Ayrica bu alanda PIC’ e baglanacak donanim

elemanlarinin tantmlamasi da gergeklestirilmektedir.

Asagida yer alan komut satirlari; sistemde baslangicta analog modda calisan
pinlerin sayisal modda caligmasini saglamak gerekmektedir [14]. Bu amagla
“adconl=7" komutu kullanilmistir. Ayrica program icerisinde gecici olarak
verileri saklayabilmek icin degiskenler icerigine uygun olarak tanimlanmis
olmalidir. Burada kullanilan degiskenler X; atilan 25 ykr tutarlar1 hafizada
saklamak i¢in kullanilan sayag¢, Y; atilan 50 ykr tutarlar1 hafizada saklamak ic¢in
kullanilan sayag, Z; atilan 1 ytl tutar1 hafizada saklamak icin kullanilan sayag, A;
25 ykr tutarindaki iiriine ait degisken, B; 50 ykr tutarindaki iiriine ait degisken, C;
1 ytl tutarindaki iirtine ait degisken, D; 25 ykr atildigini kontrol etmek i¢in
kullanilan degisken, E; 50 ykr atildigimi kontrol etmek icin kullanilan degisken, F;
1 ytl atildigim1 kontrol etmek i¢in kullanilan degisken, G; kullanicinin iptal istegi
isleminin kontroliinde kullanilacak degisken, SAY; iiriin se¢ciminin ardindan 20
saniye siireyi sayarak hafizada saklamak icin kullanilacak degisken, SAY;
sistemin kullanilmadigi durumlarda LCD ekranda 5 saniyede bir dongii kurmak
icin gerekli siireyi sayarak hafizada saklamak i¢in kullanilacak degiskenlerdir. Bu
degiskenler program belleginde kaplayacaklar1 yerlere gore BYTE veya WORD

olarak tanimlanmaistir.

35



adconl=7
X, Y, Z A B, C, D, E F, GVARBYTE
SAY, SAY1 VAR WORD

Degisken tanimlamalarinin ardindan bu degiskenlerin program igerisinde
kullanimlar1 geregi ilk degerlerinin sifirlanmasi gerekmektedir. Burada LCD
ekran kontroliinde PORTB, iiriin ve para iistii verme motorlarimi tetiklemek i¢in
PORTD pinleri kullanilmistir. Bu portlarin da program baslangicinda igerikleri
sifirlanarak program icerisinde yanlis hesaplama yapilmasinin 6niine gecilmistir.

Asagida tiim ilk degerleri sifirlanan degiskenlere ait komutlar yer almaktadir.

A=0:B=0:C=0:D=0:E=0:F=0:G=0:SAY=0:SAYI=0: PORTB=0 : PORTD=0

Sisteme baglanacak olan s1vi1 kristal gostergenin LCD yonlendirici ekranin PIC e
tanitilmas1 gerekmektedir. Bu tanimlama gergeklestirilirken LCD’ nin veri
uclarini hangi portun kullanacagi, veri ucunun hangi ugtan baslayacagi, LCD’ yi
hangi portun ve pinin aktif edecegi gibi tanmimlama bilgileri bu alanda
yapilmalidir. Bu alanda yapilan tanimlamalar program icerisinde LCD’ ye

gonderilecek verilerin dogru olarak caligmasini saglamaktadir.

Programlama asamasinda LCD veriyolu olarak PORTB belirlenmistir. PORTB’
nin 0. bitinden itibaren 4 bitlik veriyolu kullanilmigtir. LCD enable portu olarak
PORTB sec¢ilmis, enable biti de PORTB’ nin 5. biti olarak belirlenmistir. LCD
register segme biti olarak PORTB secilmis, register se¢gme biti de PORTB’ nin 4.
biti olarak belirlenmigstir. 4 bit ile iletisim saglanip LCD ekranin iki satiri
yazdirma islemi icin kullanilmistir. Yapilan tiim se¢imlere ait program komutlari

asagida yer almaktadir [14].

DEFINE LCD_DREG PORTB
DEFINE LCD_DBIT 0
DEFINE LCD_EREG PORTB
DEFINE LCD_EBIT 5
DEFINE LCD_RSREG PORTB
DEFINE LCD_RSBIT 4
DEFINE LCD_BITS 4
DEFINE LCD_LINES 2
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LCD paneller Tiirkce karakter destegi olmadan calisirlar. Fakat 0zel karakter
hafiza adresleri sayesinde 8 adet farkli karakter tanimlayarak istenilen karakter
olusturulabilir. LCD panelde bir harf 5x7 biiyiikliigiinde bir matristen olusturulur.
Bir karakter olusturulur iken ilgili matrislerin bulundugu alan aktif edilmesi
gerekiyorsa o matris hiicresine 1 bit bilgisi gonderilir [15]. Sekil 4.3 te Tiirkce
“” karakterinin olusturulmasi icin aktif edilmesi gereken alanlar ile o alanlarin

bit degerliklerini igeren sekil yer almaktadir.

VeriDegeri | 4. bit
Bit Dederleri | 16
0
17
0
17
17
17
3

j=y
=
(=
=
(=
—n

R N PN P Ko ] Y

[Fe L)

Sekil 4. 3: Tiirkge “ii” karakterinin olusturulmasi

Sekil 4.3.” teki kural uygulanarak i, g, s, ¢ ve 0 Tiirk¢e karakterleri bos hafiza
adreslerine kaydedilebilir. Burada “@i” karakteri $FE, $40 bos hafiza adresine
Sekil 4.3 te belirlenen hiicrelere O ve 1 karakterleri yazdirilarak olusturulmustur.
Diger Tiirkce karakterlerde ayni islemlerden gecirilerek bos olan diger hafiza
hiicrelerine kaydedilmistir. 0. bos adrese U, 1. bos adrese G, 2. bos adrese S, 3.
bos adrese C, 4. bos adrese O harfleri yazdirilmustir.

LCDOUT $FE,$40,17,0,17,17,17,17,14,0 '+ U *
LCDOUT $FE,$48,14,0,15,16,23,17,150 '*G *
LCDOUT $FE,$50,15,16,16,14,1,30,4,0 S
LCDOUT $FE, $58,14,17,16,16,17,14,4,0 '+ C *
LCDOUT $FE,$60,10,0,14,17,17,17,14,0 '*O *

¢) Port tamimlama alani: Sisteme disaridan gelen veya disariya gonderilecek olan
bilgilerin gonderildigi nokta port diye adlandirilir. Sisteme disaridan gelecek
bilgiler giris portu ile, sistemden disariya gonderilecek veriler ise ¢ikis portu ile
yapilmaktadir. PIC 16F877A’ da 5 genel amacgh port bulunmaktadir. Bu
portlardan hangi portlarin giris, hangi portlarin ¢ikis, hangi portlarin hem girisg
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hemde cikis olacagi program iizerinden belirlenir. Programda PortA giris, PortB,

PortC ve PortD cikis, PortE ise hem giris hemde cikis olarak tanimlanmaistir.

TRISA =%11111
TRISB =%00000000
TRISC=%00000000
TRISD =%00000000
TRISE=%011

Buraya kadar yapilan tiim islemler PIC ile gerceklestirilecek olan sistemin tanimlama
asamasidir. Bu asamadan sonra yazilacak olan tiim komut satirlar1 sistemin ¢aligmasi

ile ilgilidir.

Sistemin ¢alisma alaninda ii¢ adet iiriin oldugu, her bir {iriiniin ayr1 bir fiyat degeri
bulundugu diisiiniilerek programin kodlar1 yazilmistir. 1. iiriiniin degeri 50 ykr, 2.
Uriintin degeri 75 ykr, 3. iirliniin 1 ytI’ ye esit oldugu ve kullanicinin her durumda
iriini  iptal etme sansmin bulundugu diisiiniilerek kod yazma islemi

gergeklestirilmistir.

d) Program baslangic alani: Programin her islemi gerceklestirdikten sonra donecegi
ve yeni bir isleme tekrardan baslayacagi alanin baslangic noktast BASLA etiketi
ile sembolize edilmistir. Programa baslanmasmin ardindan gerekli degiskenler
sifirlanarak, degerlerin ilk pozisyonlarini almasi saglanir. Asagida yer alan komut
satirlarinda atilan tutarlar1 hafizada saklamak i¢in kullanilan sayaglar (X, Y, Z) ile
siireyi kontrol etmek i¢in kullanilacak sayaclar (SAY, SAY1) ve iiriin verme
isleminde motorun bagli oldugu modiili aktif etmek i¢in kullanilacak olan
PORTC’ ye ait tiim pinlerin ilk degerleri sifirlanmistir. Ardindan LCD panelden
yapilacak  yOnlendirme  islemleri i¢in  gerekli  kodlarin  yazilmasi
gergeklestirilmistir. Burada (*) ile gosterilen komutlarda yer alan O, 1, 2 ve 3
rakamlar1 Sekil 4.3 te yer alan Tiirk¢e karakterlerin olusturulmasiyla bos olan
hafiza alanlarina yazdirilan Tiirk¢e karakterleri gostermektedir. Karakterlerin
ekranda yazdirilmasmi saglamak icin LCDOUT komutu kullanilmis ve ekrana

yazdirilan metnin ekranda gosterilme siiresi icin PAUSE komutu kullanilmistir.
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BASLA:
PORTC=%00000000

X=0:Y=0:Z7=0: SAY=0 : SAYI=0

PAUSE 1000

LCDOUT $FE, 1

LCDOUT " HO".2,"GELDiNiZ " (%)
PAUSE 750

LCDOUT $FE,$C0," L".0,"TFEN " (%)
PAUSE 750

LCDOUT $FE, 1

LCDOUT " iSTEDi",1,"iNiZ " (%)
LCDOUT $FE,$C0," ",0,"R",0,"N",0," SE",3,"iNiZ " (%)

e) Uriin se¢me alani: Kullanicinin sececegi liriiniin secimini cevresel iiniteler
yardimi ile yapmasmin ardindan, program belleginde yer alan komutun islevine
gore dallanma islemleri gerceklestirilecektir. Secim islemi i¢in kullaniciya belli
bir siire verilir. Bu siire icerisinde kullanicinin se¢im yapmamasit durumunda
program tekrardan baslangic noktasina geri donecektir. Secim isleminin
gerceklesmesi durumunda ise secilen iiriine ait etikete dallanarak bu alan
icerisindeki komut iglemleri icra edilecektir. Asagidaki yer alan komut
satirlarinda, {iriin se¢imi icin kullanilacak butonlarin durumlart A, B, C
degiskenlerinde saklanmistir. Kullaniciya verilen se¢im siiresi ise SAY1
degiskeninde saklanmaktadir. Islemin her bir déngiide 5 ms (milisaniye) bekleyip
if dongiisiinde SAY1 sayacinin 600 olma durumu aranmaktadir. SAY1 degiskeni
600 olmadigi durumlarda program iiriin se¢iminin yapilip yapilmadiginin
kontroliinii yapmak icin URUNKONTROL etiketine dallanir. SAY1 degiskenin
600 olmas1 durumunda se¢im yapilmasi icin gereken siire asilacagimndan program
BASLA etiketine dallanir. Kullanici tarafindan yapilacak se¢im dogrultusunda ise
program belirlenen etiketlere dallanir. . Se¢im Button komutuyla yapilir. Button
komutu bir pin’ i okumak i¢in kullanilir [14]. Kullanict PORTA’ nin 0. bitine
bagli butona basmasi durumunda program BIR etiketine (1), PORTA’ nin 1.
bitine bagli butona basmasi durumunda program IKI etiketine, PORTA’ nm 2.
bitine bagli butona basmasi durumunda ise program UC etiketine dallanir. Tezin
bu boliiminde URUNKONTROL etiketinde bulunan komut satirlarinda
kullanicinin 1 numarali triinii sectigi diisiiniilerek asagidaki komut satirlar:

olusturulmustur.
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URUNKONTROL:
SAY1=SAYI+1
BUTTON PORTA.0,0,254,0,A,1,BIR (1)
BUTTON PORTA.1,0,254,0,B,1,IKI
BUTTON PORTA.2,0,254,0,C,1,UC
PAUSE 5
IF SAY1=600 THEN BASLA
GOTO URUNKONTROL

Yukaridaki komut satirina gore her dallanma ayr1 bir islemin gerceklesmesi ile
sonuclanmaktadir. Isleme (2) numarali komut satirma dallanma ile baslanmustir.

Asagida (2) numarali dallanma etiketinin yer aldigi komut satir1 yer almaktadir.

BIR:
GOSUB ELLI AT 2)

Kullaniciin atacag paralarin kontroliinii yapmak i¢in kullanilacak algilayicilarin
durumlar1 D, E, F degiskenlerinde, islemi iptal etme isteginin yapildig1 butona
basilmasi durumu ise G degiskeninde saklanmistir. Kullaniciya para atmasi icin
tanman siire SAY degiskeninde saklanmaktadir. Kullaniciya verilen siire 20
saniye oldugu icin islemin her bir dongiide 6 ms bekleyip IF dongiisiinde SAY
sayacinin 3750 olma durumu aranmaktadir. SAY degiskeni 3750 olmadig:
durumlarda program para atilip atilmadiginin kontroliinii yapmak icin
PARAKONTROL etiketine dallanir. SAY degiskenin 3750 olmasi durumunda
secim yapilmasi icin gereken siire asilacagindan program IPTAL etiketine dallanir
(7). Kullanicinin disaridan atacag tutarlarin 25 ykr’ ye esit olmasi durumunda
PORTA’ nin 3. bitinin durumu degiseceginden program YKR_25 etiketine (3), 50
ykr’ ye esit olmast durumunda PORTA’ nm 5. bitinin durumu degiseceginden
program YKR_50 etiketine (4), 100 ykr veya 1 ytI’ ye esit olmast durumunda ise
PORTE’ nin 0. bitinin durumu degiseceginden program YKR_1 etiketine (5)

dallanir.
Program cevrimi sirasinda kullanicinin iptal butonuna basmasi durumunda

PORTE’ nin 1. bitinin durumu degiseceginden program IPTAL2 etiketine dallanir
(6).
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PARAKONTROL:

SAY=SAY+1

BUTTON PORTA.3,0,254,0,D,1,YKR_25 (3)
BUTTON PORTA.5,0,254,0,E,1,YKR_50 (4)
BUTTON PORTE.0,0,254,0,F,1,YKR_1 (5)
BUTTON PORTE.1,0,254,0,G,1,IPTAL2 (6)
PAUSE 6

IF SAY=3750 THEN IPTAL (7)
GOTO PARAKONTROL

(2) numarali komut satirindan yapilan dallanma sonucunda programin bu etikete
gelmesiyle beraber kullanicinin 20 saniye igerisinde 50 ykr atmasi bilgisi LCD
ekran iizerine yazdirilarak yonlendirme gerceklestirilir. Islem bitmesinin ardindan

program PARAKONTROL etiketine dallanarak kullanicinin para atmasi beklenir.

ELLI AT:
PAUSE 1000
LCDOUT $FE,1
LCDOUT "L",0,"TFEN 20 SANiYE"
LCDOUT $FE,$C0," i",3,"ERiSiNDE "
PAUSE 1000
LCDOUT $FE,1
LCDOUT " 50YKR "
LCDOUT $FE,$CO," TUTARI ATINIZ "
RETURN

(3) numarali komut satirindan bir dallanma gerceklesmesi durumunda asagidaki
islem gerceklesecektir. Bu komut satirinda X atilan 25 ykr tutarlar1 sayar. Eger
daha ©Once atilan 25 ykr tutar1 var ise en son atilan 25 ykr bu tutarin iizerine
eklenecektir. Ardindan program atilan paralarin ne kadar tutara esit oldugunun

kontroliinii yapmak iizere PARASO etiketine dallanir.

YKR_25:
X=X+1
GOTO PARAS0 (8)

(4) numarali komut satirindan bir dallanma gerceklesmesi durumunda asagidaki
islem gerceklesecektir. Bu komut satirinda Y atilan 50 ykr tutarlar1 sayar. Eger

daha ©Once atilan 50 ykr tutar1 var ise en son atilan 50 ykr bu tutarin iizerine
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eklenecektir. Ardindan program atilan paralarin ne kadar tutara esit oldugunun

kontroliinii yapmak iizere PARASO etiketine dallanir.

YKR_50:
Y=Y+1
GOTO PARAS0

(5) numarali komut satirindan bir dallanma gerceklesmesi durumunda asagidaki
islem gerceklesecektir. Bu komut satirinda Z atilan 100 ykr veya 1 ytl tutarlarini
sayar. Eger daha once atilan 1 ytl tutar1 var ise en son atilan 1 ytl bu tutarin
tizerine eklenecektir. Ardindan program atilan paralarin ne kadar tutara esit

oldugunun kontroliinii yapmak iizere PARASO etiketine dallanir.

YKR_1:
Z=7+1
GOTO PARAS0

(8) numarali komut satirindan bir dallanma gerceklesmesi durumunda asagidaki
islem gerceklesecektir. Dallanma islemleri gerceklestikten sonra program o ana
kadar atilan para tutarini kendi icerisindeki degerlerle kiyaslayarak atilan parayi
tespit eder ve kullanictytr LCD panel araciligiyla bilgilendirir. Atilan tutarda
eksiklik olmasi durumunda kullaniciy: tekrardan para atmasi yoniinde uyarirken

programda tekrardan atilan paralarin ayir edildigi program etiketine dallanir (9).

Asagidaki komut satirlarinda atilan X degerinin 1’ e Y ve Z degerlerinin ise 0’ a
esit olmasi durumu test edilir. Yani kullanicinin digaridan attig1 tutarin sadece 25
ykr olmas: sartinin kontrolii gerceklesir. Eger sart saglaniyor ise kullanicinin 25
ykr tutar daha atmas1 gerektigini LCD ekrana yazdirmak iizere YIRMIBES_ AT
etiketine dallanir (9).

Kullaniciya bu bilgilendirmenin yapilmasmin ardindan atilacak paranin

kontroliinii yapmak icin program tekrardan PARAKONTROL etiketine dallanir.
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PARA50:

IF (X=1) AND (Y=0) AND (Z=0) THEN

GOSUB YIRMIBES_AT (9)
GOTO PARAKONTROL

ENDIF

PARAKONTROL etiketinde yapilan kontroliin ardindan atilan paranim verilecek
iriin tutarmna esit olmasi1 durumunda ise atilan tiim para tutarlarini iceriginde
saklayan degisken degerlerinin igerigi sifirlanarak sadece iiriinii verecegi alana

dallanma islemi gerceklesir.

Asagida yer alan komut satirlarinda X degerinin 2’ ye, Y ve Z degerlerinin ise 0" a
esit olmasi durumu test edilir. Yani kullanicinin disaridan attig: tutarin iki tane 25
ykr (50ykr) olmasi sartinin kontrolii gergceklesir. Bu durumda sistem, kullanicinin
secmis oldugu iiriinii (50 ykr tutarli 1 numarali iiriin) verecektir. Uriin verme
islemini gerceklestirmek icin URUNVERSO etiketine dallanmadan dnce program
bu komut satirina gelene kadar sakladigi degiskenlerin degerlerini sifirlayarak
baslangic durumuna getirir. Bu islemin ardindan URUNVERS0 etiketine
dallanma gerceklesir (10). Eger atilan deger iki tane 25 ykr’ ye esit degil de bir
tane 50 ykr’ ye esit olmas1 durumunda (Y degerinin 1, X ve Z degerlerinin 0’ a
esit olmasi sart1) sistem kullanicinin se¢mis oldugu iiriini (50 ykr tutarh 1
numarali iiriinii) verecektir. Uriin verme islemini gerceklestirmek icin

URUNVERS5O etiketine dallanma gergeklesir.

IF (X=2) AND (Y=0) AND (Z=0) THEN
X=0:Y=0:7=0
GOTO URUNVERS50 (10)
ENDIF
IF (X=0) AND (Y=1) AND (Z=0) THEN
=0:Y=0:7=0
GOTO URUNVERS50
ENDIF

Bu boliime kadar yazilan komut satirlarinda kullanicinin eksik para ya da tam para
atma sartlarinin kontrolii gerceklestirilmistir. Asagida yer alan komut satirlarinda

ise kullanicinin {iriin yeter tutarindan fazla para atma ihtimali sart1 aranmaistir.
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PARAKONTROL etiketinde yapilan kontroliin ardindan atilan paranim verilecek
iriin tutarmdan fazla olmasi1 durumunda kullaniciya iirlin ve para istii alma
bilgilendirmesi yapilir. Asagida yer alan komut satirlarinda X ve Y degerlerinin
I’ e, Z degerinin ise 0’ a esit olmasi durumu test edilir. Yani kullanicinin
disaridan attig1 tutarin bir tane 25 ykr, bir tane 50 ykr olmasi sartinin kontrolii
gerceklesir. Bu durumda kullanici iirtin yeter tutarmdan 25 ykr fazla para atim
gerceklestirdigi icin kullaniciya hem {iriin hem de para iistii verilmesi
gerekmektedir.  Bu  bilgilendirilmesinin ~ yapilabilmesi  i¢in  program
URUN_VE_PARA etiketine dallanir (11). Buradaki islemin icra edilmesinin
ardindan kullaniciya 50 ykr degerindeki iriinii ve 25 ykr degerinde para iistiinii

vermek icin URUNSOPARA2S5 komutuna dallanma gerceklestirilmistir (12).

IF (X=1) AND (Y=1) AND (Z=0) THEN

GOSUB URUN_VE_PARA (11)
GOTO URUN50PARA2S5 (12)
ENDIF

PARAKONTROL etiketinde yapilan kontroliin ardindan atilan paranin 1 ytI’ ye
esit olmasi durumunda (Z degerinin 1, X ve Y degerlerinin 0’ a esit olmasi sart1)
sistem kullanicinin se¢cmis oldugu 50 ykr tutarli 1 numaral iriinii ve 50 ykr
degerinde para istiinii verecektir. Bu bilgilendirilmenin yapilabilmesi i¢in
program URUN_VE_PARA etiketine dallanir. Buradaki islemin icra edilmesinin
ardindan kullaniciya 50 ykr degerindeki iriinii ve 50 ykr degerinde para iistiinii

vermek icin URUNSOPARASO komutuna dallanmasi gerceklestirilmistir (13).

IF (X=0) AND (Y=0) AND (Z=1) THEN

GOSUB URUN_VE_PARA

GOTO URUN50PARAS0 (13)
ENDIF

PARAKONTROL etiketinde yapilan kontroliin ardindan atilan paranin 1.25 ytI’
ye esit olmast durumunda (X ve Z degerlerinin 1, Y degerinin 0’ a esit olmasi
sart1) sistem kullanicinin se¢mis oldugu 50 ykr tutarli 1 numaral iiriinii ve 75 ykr
degerinde para istiinii verecektir. Bu bilgilendirilmesinin yapilabilmesi icin

program URUN_VE_PARA etiketine dallanir. Buradaki islemin icra edilmesinin
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ardindan kullaniciya 50 ykr degerindeki iriinii ve 75 ykr degerinde para iistiinii

vermek icin URUNSOPARA7S5 komutuna dallanma gerceklestirilmistir (14).

IF (X=1) AND (Y=0) AND (Z=1) THEN

GOSUB URUN_VE_PARA

GOTO URUN50PARA7S (14)
ENDIF

Programlamanin bu asamasindan sonra yer alacak komut satirlarinda yukarida
yazilan ana programdaki komut satirlarindan dallanmanin gerceklestigi alt

programlarin ¢aligmasina yer verilmistir.

(9) numarali komut satirindan bir dallanma gergeklesmesi durumunda asagidaki
islem gerceklesecektir. Burada kullaniciya LCD ekran araciligiyla yonlendirme
yapilip 20 saniye igerisinde 25 ykr tutar1 atmasi bilgilendirilmesi yapilir. Ardindan

program dallanma isleminin basladigi noktaya geri doniilmektedir.

YIRMIBES AT:
PAUSE 1000
LCDOUT $FE,1
LCDOUT "L",0,"TFEN 20 SANiYE"
LCDOUT $FE,$CO," i",3,"ERiSiNDE "
PAUSE 1000
LCDOUT $FE,1
LCDOUT " 25 YKR
LCDOUT $FE,$C0O," TUTARI ATINIZ "
RETURN

(10) numarali komut satirindan bir dallanma gerceklesmesi durumunda asagidaki
islem gerceklesecektir. Burada kullanicinin attigi para tutarmin secilen iiriin
tutartyla ayni olmasi durumunda ilgili komut satirinin dallanmasiyla islem
gerceklestirilir.  Sistem kullaniciya iriinii almasi gerektigini LCD ekran
aracihgiyla bildirmek icin URUN_VE_AFIYET etiketine dallanma islemi
yapilmistir (15). Bu islemin gerceklestirilmesinin ardindan 50 ykr tutarl iiriinii
verecek motora ait mikrodenetleyici modiilii aktif edilerek (16) bu motor

tetiklenmistir (17). Tetikleme isleminin 2 saniye siirmesi ile birlikte motor
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ucundaki tetikleme sinyalinin sifirlanmasi saglanmistir (18). Bu islemlerin
ardindan  kullaniciya islem  bitti  bilgisi  verilmesi  i¢in  program
1Yi_GUNLER_TESEKKUR etiketine dallanmas1 gerceklestirilmistir  (17).
Buradaki islemin icra edilmesinin ardindan program calismasma kaldig1 satirdan
devam eder. Tim komut satirlarinin gerceklestirilmesiyle sistem baslangi¢

etiketine dallanarak yeni kullanicilar1 bekleyecektir.

URUNVERS50:
PAUSE 500
GOSUB URUN_VE_AFIYET (15)
PORTC=%00000010 (16)
PAUSE 500
PORTD.4=1 (17)
PAUSE 2000
PORTD.4=0 (18)
GOSUB iYi_GUNLER_TESEKKUR (19)
PAUSE 2000
GOTO BASLA

(11) numarali komut satirmdan bir dallanma gerceklesmesi durumunda asagidaki
islem gerceklesecektir. Atilan paranin verilecek Uriin tutarindan fazla olmasi
durumunda kullaniciya iirlin ve para istii alma bilgilendirmesi yapilarak tutar
bilgilerinin degerlerini saklayan degiskenlerin degerlikleri sifirlanir ve program

dallandig etiketten geri doner.

URUN_VE_PARA:
PAUSE 1000
LCDOUT $FE,1
Lcopourt " ",0,"R",0,"N",0,"N",0,"2",0," VE "
PAUSE 500
LCDOUT $FE,$C0O," PARA",0,"ST",0,"N",0,"Z2",0," "
PAUSE 1000
LCDOUT $FE,1
LCDOUT "ALMAYI UNUTMAYIN"
PAUSE 500

PAUSE 2000

X=0:Y=0:2=0
RETURN
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(12) numarali komut satirmdan bir dallanma gerceklesmesi durumunda asagidaki
islem gerceklesecektir. Atilan tutarin verilecek iiriin tutarindan 25 ykr fazla olmasi
durumunda 50 ykr tutarh iiriinii verecek motora ait mikrodenetleyici modiilii aktif
edilerek ilgili motor tetiklenmistir. Ayrica kullaniciya 25 ykr para iisti
verilebilmesi icin 25 ykr para istii motoru da tetiklenmistir (20). Tetikleme
isleminin 2 saniye siirmesi ile birlikte motor uglarindaki tetikleme sinyalleri
sifirlanmistir. Bu islemlerin ardindan kullaniciya islem bitti bilgisi verilmesi i¢in
program 1Yi_GUNLER_TESEKKUR satirina dallanmasi gerceklestirilmistir.
Buradaki islemin icra edilmesinin ardindan program calismasina kaldig1 satirdan
devam eder. Tim komut satirlarinin gerceklestirilmesiyle sistem baslangi¢

etiketine dallanarak yeni kullanicilar bekleyecektir.

URUNS50PARA2S5:
PORTC=%00000010
PAUSE 500
PORTD.4=1
PORTD.1=1 (20)
PAUSE 2000
PORTD.4=0
PORTD.1=0
GOSUB iYi_GUNLER_TESEKKUR
PAUSE 1000
GOTO BASLA

(13) numarali komut satirindan bir dallanma gerceklesmesi durumunda asagidaki
islem gergeklesecektir. Atilan tutarmn verilecek iiriin tutarindan 50 Ykr fazla
olmas1 durumunda 50 ykr tutarh iiriinii verecek motora ait mikrodenetleyici
modiilii aktif edilerek ilgili motor tetiklenmistir. Ayrica kullaniciya 50 ykr para
tistii verilebilmesi icin 50 ykr para iistii motoru da tetiklenmistir (21). Tetikleme
isleminin 2 saniye siirmesi ile birlikte motor uglarindaki tetikleme sinyalleri
sifirlanmistir. Bu islemlerin ardindan kullaniciya islem bitti bilgisi verilmesi i¢in
program 1Yi_GUNLER_TESEKKUR satirina dallanmasi gerceklestirilmistir.
Buradaki islemin icra edilmesinin ardindan program calismasma kaldig1 satirdan
devam eder. Tim komut satirlarinin gerceklestirilmesiyle sistem baslangi¢

etiketine dallanarak yeni kullanicilar bekleyecektir.
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URUNS50PARA50:
PORTC=%00000010
PAUSE 500
PORTD.4=1
PORTD.0=1 (21)
PAUSE 2000
PORTD.4=0
PORTD.0=0
GOSUB iYi_GUNLER_TESEKKUR
PAUSE 1000
GOTO BASLA

(14) numarali komut satirindan bir dallanma gerceklesmesi durumunda asagidaki
islem gerceklesecektir. Atilan tutarin verilecek iiriin tutarindan 75 ykr fazla olmasi
durumunda 50 ykr tutarh iiriinii verecek motora ait mikrodenetleyici modiilii aktif
edilerek ilgili motor tetiklenmistir. Ayrica kullanictya 75 ykr para iisti
verilebilmesi i¢in 25 ve 50 ykr para istii motorlar: tetiklenmistir (22), (23).
Tetikleme isleminin 2 saniye siirmesi ile birlikte motor uglarindaki tetikleme
sinyalleri sifirlanmistir. Bu islemlerin ardindan kullaniciya islem bitti bilgisi
verilmesi icin programm 1Yi_ GUNLER_TESEKKUR  satirma dallanmasi
gerceklestirilmistir. Buradaki islemin icra edilmesinin ardindan program
caligmasma  kaldig1 satirdan devam eder. Tim komut satirlariin
gerceklestirilmesiyle sistem baslangic etiketine dallanarak yeni kullanicilar

bekleyecektir.

URUNS50PARA7S:
PORTC=%00000010
PAUSE 500
PORTD.4=1
PORTD.1=1 (22)
PORTD.0=1 (23)
PAUSE 2000
PORTD.4=0
PORTD.1=0
PORTD.0=0
GOSUB iYi_GUNLER_TESEKKUR
PAUSE 1000
GOTO BASLA
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(15) numarali komut satirindan bir dallanma gerceklesmesi durumunda asagidaki
islem gerceklesecektir. Burada kullanicinin attigi para tutarmin secilen iiriin
tutartyla ayni olmasi programin bu satir icra edilir. Program kullaniciya {iiriinii
almas1 gerektigini LCD ekran araciligiyla bildirir ve programin dallanmanin

basladig1 noktaya geri donmesini saglar.

URUN_VE_AFIYET:
PAUSE 500
LCDOUT $FE,1
LCDOUT ,0,"R",0,"N",0,"N",0,"Z2",0," ALMAYI"
PAUSE 1000
LCDOUT $FE,$C0," UNUTMAYINIZ "
PAUSE 3000
RETURN

(19) numarali komut satirindan bir dallanma gerceklesmesi durumunda asagidaki
islem gerceklesecektir. Kullanicinin tiim yaptig1 islemler sonunda islem bitti
bilgisi verilmesi durumunda bu satirlarin islevleri yerine getirilir. {lgili yerden bu
etikete yapilacak dallanmanin ardindan sistem gerekli bilgilendirmeyi yapar.

Ardindan programin dallanmanin basladig1 noktaya geri donmesini saglar.

iYi GUNLER TESEKKUR:
PAUSE 500
LCDOUT $FE,1
LCDOUT "iYi G",0,"NLER DiLER"
PAUSE 500
LCDOUT $FE,$CO,"TE",2,"EKK",0,"R EDERiZ"
PAUSE 4000
RETURN

Buraya kadar yapilan tiim islemlerde kullanicinin iiriinii almasina yonelik komut
satilar1 yer almistir. Sayet kullanici islemi kendi istegiyle iptal ederse ya da zaman
asimindan dolay: iptal islemi gerceklesir ise program icerisinde belirtilen ilgili

etiketlere dallanir.

(6) numarali komut satirindan bir dallanma gergeklesmesi durumunda asagidaki

islem gerceklesecektir. Burada tiim bu iglemler sirasinda iiriinii almak icin yeterli

49



tutarm atilmamasi sarti ile kullanicinin islemi iptal etme hakki bulunmaktadir.
Iptal seciminin yapilmasi durumunda kullanici LCD ekran tarafindan
yonlendirilerek, iptal islemine basilana kadar atilan paralarin kontroliiniin
yapilmasi i¢in program SANiYE_PARAUSTU satirma dallanmasi saglanmigtir
(24).

IPTAL2:
PAUSE 500
LCDOUT $FE, 1,"iSTE", 1,"iNiZ ",0,"ZERE"
PAUSE 500
LCDOUT $FE,$C0O," i".2,"LEMINiZ "
PAUSE 1000
LCDOUT $FE,1,"iPTAL EDILMi",2,"TiR"
PAUSE 500
LCDOUT $FE,$CO,"............... "
PAUSE 1000
GOTO SANIYE_PARAUSTU (24)

(7) numarali komut satirindan bir dallanma gerceklesmesi durumunda asagidaki
islem gerceklesecektir. Eger kullanic1 kendi istegiyle degil de kendisine taninan
zaman igerisinde yeterli tutar1 atmaz ise program gerekli bilgilendirmeyi
kullaniciya yaparak, siire astminin gerceklestigi ana kadar atilan tutar miktarimi

iade etmek icin gerekli etikete dallanir.

IPTAL:
PAUSE 500
LCDOUT $FE, 1,"PARA ATMADI",1,"GINIZ"
LCDOUT $FE,$C0,"i",3,"iN i",2,"LEMiINiZ "
PAUSE 2000
LCDOUT $FE, 1,"iPTAL EDiILMi",2,"TiR"
PAUSE 500
LCDOUT $FE,$CO,"................ "
PAUSE 1000
GOTO SANiYE_PARAUSTU

(24) numaral komut satirindan bir dallanma gerceklesmesi durumunda asagidaki
islem gerceklesecektir. Iptal secimi ile birlikte program o ana kadar atilan tutarmn

bilgilerini kayith tutar bilgileri ile karsilastirilarak para iadesi yapilir. Istege veya
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siire agimma bagli iptal islemi gerceklestiginde kullanicinin atmis oldugu tutarin
25 ykr’ ye esit olmas1 durumunda (X degerinin 1, Y ve Z degerinin 0’ a esit olmasi
sart1) atilan 25 ykr tutarin iade edilmesi gerekmektedir. Bu islem icin 25 ykr para

istii motoru tetiklenmistir (25).

Tetikleme isleminin 2 saniye siirmesi ile birlikte motor uclarindaki tetikleme
sinyalleri sifirlanmistir. Bu islemlerin ardindan kullaniciya iade edilen paranin
bilgilendirilmesi ~ ve  islem  bitti  bilgisi  verilmesi  i¢in  program

IPTAL_BILGILENDIRME satiria dallanmasi gergeklestirilmistir (26).

SANIYE_PARAUSTU:
IF (X=1) AND (Y=0) AND (Z=0) THEN

PORTD.1=1 (25)
PAUSE 2000

PORTD.1=0

GOTO IPTAL_BILGILENDIRME (26)
ENDIF

Kullanicimin atmis oldugu tutarin 50 ykr’ ye esit olmast durumunda (Y degerinin
1, X ve Z degerlerinin 0’ a esit olmas1 sart1) atilan 50 ykr tutarin iade edilmesi
gerekmektedir. Bu islem i¢cin 50 ykr para istii motoru tetiklenmistir (27).
Tetikleme isleminin 2 saniye siirmesi ile birlikte motor uglarindaki tetikleme
sinyalleri sifirlanmistir. Bu islemlerin ardindan kullaniciya iade edilen paranin
bilgilendirilmesi  ve islem  bitti  bilgisi = verilmesi i¢in  program

IPTAL_BILGILENDIRME satirina dallanmasi gergeklestirilmistir.

IF (X=0) AND (Y=1) AND (Z=0) THEN
PORTD.0=1 (27)
PAUSE 2000

PORTD.0=0

GOTO IPTAL_BILGILENDIRME

ENDIF

Kullanicinin atmis oldugu tutarm 50 ykr’ ye esit olmasi durumunda (X degerinin
2, Y ve Z degerlerinin 0’ a esit olmas1 sart1) atilan iki tane 25 ykr tutarin iade

edilmesi gerekmektedir. Bu islem i¢in 50 ykr para iistii motoru tetiklenmistir (28).
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Tetikleme isleminin 2 saniye siirmesi ile birlikte motor uglarindaki tetikleme
sinyalleri sifirlanmistir. Bu islemlerin ardindan kullaniciya iade edilen paranin
bilgilendirilmesi ve islem bitti  bilgisi  verilmesi i¢in  programin

IPTAL_BILGILENDIRME satirina dallanmasi gergeklestirilmistir.

IF (X=2) AND (Y=0) AND (Z=0) THEN

PORTD.0=1 (28)
PAUSE 2000

PORTD.0=0

GOTO IPTAL_BILGILENDIRME

ENDIF

Kullanicinin atmis oldugu tutarm 75 ykr’ ye esit olmasi durumunda (X degerinin
3, Y ve Z degerlerinin 0’ a esit olmasi sart1) atilan ii¢ tane 25 ykr tutarin iade
edilmesi gerekmektedir. Bu islem i¢in 25 ve 50 ykr para {iistii motorlari
tetiklenmistir (29), (30). Tetikleme isleminin 2 saniye siirmesi ile birlikte motor
uclarindaki tetikleme sinyalleri sifirlanmistir. Bu islemlerin ardindan kullaniciya
iade edilen paranin bilgilendirilmesi ve iglem bitti bilgisi verilmesi i¢in programin

IPTAL_BILGILENDIRME satirina dallanmasi gergeklestirilmistir.

IF (X=3) AND (Y=0) AND (Z=0) THEN

PORTD.0=1 (29)
PORTD.1=1 (30)
PAUSE 2000

PORTD.0=0

PORTD.1=0

GOTO IPTAL_BILGILENDIRME

ENDIF

Kullanicimin atmis oldugu tutarmn 75 ykr’ ye esit olmasi durumunda (X ve Y
degerlerinin 1’ e, Z degerinin 0’ a esit olmasi sart1) atilan 25 ve 50 ykr tutarin iade
edilmesi gerekmektedir. Bu islem i¢in 25 ve 50 ykr para {iistii motorlari
tetiklenmistir (31), (32). Tetikleme isleminin 2 saniye siirmesi ile birlikte motor
uclarindaki tetikleme sinyalleri sifirlanmistir. Bu islemlerin ardindan kullaniciya
iade edilen paranin bilgilendirilmesi ve iglem bitti bilgisi verilmesi i¢in programin

IPTAL_BILGILENDIRME satirina dallanmasi gergeklestirilmistir.
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IF (X=1) AND (Y=1) AND (Z=0) THEN

PORTD.0=1 (31)
PORTD.1=1 (32)
PAUSE 2000
PORTD.0=0
PORTD.1=0

GOTO IPTAL_BILGILENDIRME

Hicbir sartin gerceklesmemesi durumunda programin
1Yi_GUNLER_TESEKKUR satirina dallanmasi gergeklestirilmistir. Buradaki
islemin icra edilmesinin ardindan program baslangi¢ noktasina dallanarak yeni

kullanicilar1 bekleyecektir.

ENDIF

GOSUB iYi_GUNLER TESEKKUR
PAUSE 1000

GOTO BASLA

(26) numarali komut satirindan bir dallanma gerceklesmesi durumunda asagidaki
islem gerceklesecektir. LCD ekran araciligiyla yapilan bilgilendirmenin ardindan
kullaniciya islem bitti bilgisi verilmesi icin programin
1Yi_GUNLER_TESEKKUR satirina dallanmasi gergeklestirilmistir. Buradaki
islemin icra edilmesinin ardindan program caliymasina kaldig1 satirdan devam
eder. Tium degisken degerlerinin igerigi sifirlanarak programin baslangig

noktasima dallanarak yeni kullanicilar1 bekleyecektir.

IPTAL_BILGILENDIRME:
LCDOUT $FE, I
LCDOUT " PARANIZI "
PAUSE 500
LCDOUT $FE,$C0,"ALMAYI UNUTMAYIN"
PAUSE 2000
GOSUB iYi_GUNLER_TESEKKUR
PAUSE 1000
X=0:Y=0:7=0
GOTO BASLA
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f) Yapilacak tiim islemlerin dogru olarak caligabilmesi i¢cin programin bitirilmesi

gerekmektedir. Bu iglem i¢in END komutu kullanilmustir.

END

4.2.1.2. Sistem kontrol devresinin elektronik boliimiiniin tasarlanmasi

Sistemin elektronik tasarimindaki en 6nemli nokta sistem kontrolii i¢in yazilmis olan
programin gercek zamanda sorunsuz ¢alismasini saglayacak olan fiziksel devrenin
tasarlanmasidir. Sistem kontrol devresi; cihazin yoneticisi olarak calisacagindan
devre elemanlarinin se¢cimi 6nem arz etmektedir. Sistem icerisinde birden fazla devre
modiilii yer almaktadir. Bu modiilleri yoneten ve yonlendiren ise bu sistem i¢in
kullanilan PIC 16F877A mikrodenetleyicisidir. Bu mikrodenetleyici cevresel
tinitelerden gelen verilerin islenip, degerleri kendi igerisinde yorumlayarak sonuclari
cikisa yonlendirmek i¢in kullanilmaktadir. Coklu iiriin dagitim sisteminde yer alan

kontrol devre tasarimi Sekli 4.4’ te goriilmektedir.

¥ dnlendirici LCD Ekran
Baglannlan
it
O v ]
- - c 1
Sistem Kontrol Devrest —> q | Sistem ¥ ardimer Birimlerme
e e Bad d 0 l—:> Gidecek Olan Utriin Verme
Besleme Baglantilan 4 - q Bilgisi Baglantilan
Uriin seimi ve iptal isleminin : -
gergeklegecefibutonbaglantlan 16F877A
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5 ] - etz 2N G L Fara
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Sensér Baplantlan . :
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Sekil 4. 4: CUDS’ nin kontrol devresi

Sekil 4.4’ te gosterilen her blok asagida aciklanmugtir:

a) Sistem kontrol devresi besleme baglantilari: Sistem kontrol devresinin ana ve
yonetici elemanit konumunda olan PIC 16F877A° nin c¢alisabilmesi icin
mikrodenetleyicinin iki tarafinda bulunan (11-12 ve 32-31 numarali u¢lar) Vdd ve

Vss gerilim besleme uclaridir. 11 veya 32 numarali u¢larda bulunan Vdd ucuna
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PIC lojik degeri olarak +5 V verilir. 12 veya 31 numarali u¢larda bulunan Vss ucu
ise topraga baglanmalidir. Sistemde bulunan bu iki u¢ arasina bir kondansator
baglanarak ilk gerilim aninda olusabilecek gerilim diizensizligi giderilebilir [16].

PIC 16F877A’ nin belleginde bulunan program komutlarmin caligabilmesi icin
mikrodenetleyiciye kare dalga sinyal uygulanmasi gerekmektedir. Kare dalga
sinyal, mikrodenetleyici tizerinde bulunan OSC1/CLKIN ve OSC2/CLKOUT (13
ve 14 numarali uglar) girislerinden uygulanmistir [16]. Kare dalga tiretiminde
kullanilacak olan kristal osilator ile bu osilatdre baglanacak kondansatorler ile
iretilecek kare dalganin frekansi ayarlanabilir [10]. Sekil 4.5° te sistem kontrol
devresinde (SKD) kullanilan osilatdor ve besleme gerilimlerinin PIC baglanti

semas1 goriilmektedir.

PIC 16F877A
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OSC2/CLKOUT 27
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Sekil 4. 5: SKD’ nde kullanilan osilator ve beslemenin PIC baglanti semasi

b) Yonlendirici LCD ekran baglantilari: Kullaniciya bilgilendirme yaparak kullanici
secimlerinde yonlendirme i¢in bir LCD ekran ihtiya¢ vardir. Bu LCD ekran
tizerinde bulunan uclara gonderilecek verilerin LCD ekran aracilifiyla
goriintiilenebilmesi i¢in programin yaziliminda hangi uclarin kullamilacagmin
belirtilmesi gerekmektedir. LCD ekrana gonderilecek verilerin PIC iizerindeki
hangi port uclarindan uygulanacagr yazilimda belirtilmelidir. Kullaniciy1
yonlendirecek bilgilerin gonderildigi port yazilimda PortB olarak belirlenmistir.
Bu sebeple LCD ekrana gonderilecek veriler i¢cin RBO, RB1, RB2 ve RB3 (33, 34,
35, 36 numarali ucglar), RS ve Enable portlarin1 belirlemek i¢in ise RB4 ve RB5
(37 ve 38 numarali uglar) ¢ikis uclart kullanilmistir. Sekil 4.6 da SKD’ nde
kullanilan yonlendirici LCD ekranin PIC baglant1 semasi1 goriilmektedir [17].
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Sekil 4. 6: SKD’ nde kullanilan yonlendirici LCD ekranin PIC baglant1 semas:

¢) Uriin se¢imi ve iptal isleminin gerceklesecegi buton baglantilart: Kullanicinn iiriin
secimini veya iptal islemini gerceklestirebilmesi icin butonlara ihtiya¢ vardir.
Kullanicmin  disaridan  basacagi bu butonlarin PIC 16F877A tarafindan
algilanabilmesi i¢in program yazilimmda hangi uglarim kullanilacaginin
belirtilmesi gerekmektedir. Kullanicinin se¢cim yapacagi butonlar i¢cin RAO, RA1
ve RA2 (2, 3 ve 4 numarali uclar), iptal isleminin gerceklesecegi buton i¢in RE1
(9 numarali ug) giris ucglar1 kullanilmistir. Butonlar basildigi zaman aktif
olabilmesi ic¢in pull-up baglant1 yapilmistir. Pull-up baglanti1 ile butona
basilmadig1 anda PIC giris uclarinda 5 V gerilim olmasi, butona basildiginda ise 0
V gerilim olmas1 amaglanmistir [14]. Sekil 4.7 de SKD’ nde kullanilan iiriin

secimi ve iptal islemi butonlar1 PIC baglant1 semasi1 goriilmektedir.
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Sekil 4. 7: SKD’ nde kullanilan iiriin secimi ve iptal islemi butonlar1 PIC baglanti semasi1

56



d) Para tanimlama algilayici baglantilari: Kullanicinin belirlemis oldugu iiriinii
secmesinin ardindan iiriinii alabilmek icin sisteme yeterli tutarin atilmasi
gerekmektedir. Kullanicinin disaridan atacagi paralarin algilanmasini saglamak
icin algilayicilara ihtiya¢ vardir. Kullanicinin atacagi paralarin tanmip PIC
16F877A tarafindan algilanabilmesi i¢in programin yaziliminda hangi uclarin

kullanilacaginin belirtilmesi gerekmektedir.

Kullanicimin atacag tutarlar: belirleyen algilayicilar icin RA3, RAS ve REO (5, 7
ve 8 numarali uglar) giris uglart kullamlmigtir. Algilayicilar atilan parayi
algilandig1 anda aktif olabilmesi i¢in pull-up baglanti yapilmistir. Sekil 4.8° de
SKD’ nde kullamilan para tanmimlama algilayicilari PIC baglanti semasi

goriilmektedir.
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Sekil 4. 8: SKD’ nde kullanilan para tantmlama algilayicilar: PIC baglanti semasi

e) Sistemin yardimci birimlerine gidecek olan iiriin verme bilgisi baglantilari:
Kullanicimin yaptig: iiriin se¢imine gore iirlin verme isleminin gerceklesmesi i¢in
secilen Uriine ait modiile durum bilgisi gonderilmesi gerekmektedir. Modiillere
gonderilecek  bilginin  hangi portlar {izerinden yapilacagr yazilimda
belirlenmelidir. Kullanicinin se¢imine uygun olan iiriinii verecek olan modiile
gonderilecek durum bilgisi i¢in RD2, RD3 ve RD4 (21, 22 ve 27 numarali uglar)
cikis uclart kullamilmustir. Sekil 4.9° da SKD’ nde kullanilan iirlin verme

modiiliine giden baglant1 semas1 goriilmektedir.
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Sekil 4. 9: SKD’ nde kullanilan iiriin verme modiiliine giden baglant1 semas1

f) Sistem yardimci birimlerine gidecek olan bozuk para verme bilgisi baglantilari:

Kullaniciin attig1 tutarin iiriin yeter tutarmndan fazla olmas1 durumunda fazla para

tutarmi iade edecek

gerekmektedir. Modiillere gonderilecek bilginin  hangi
yapilacagi yazilimda belirlenmelidir. Kullaniciya ait fazla tutar1 iade edecek olan
modiile gonderilecek durum bilgisi icin RDO ve RD1 (19 ve 20 numarali uglar)
c¢ikis uglar1 kullanilmistir. Bu uglara bagli olan modiillerin baglantilar: iiriin verme

modiil baglantilar1 ile aynidir. Sekil 4.10° da SKD’ nde kullanilan bozuk para

modiiliine giden baglant1 semas1 goriilmektedir.
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Sekil 4. 10: SKD’ nde kullanilan bozuk para modiiliine giden baglanti semas1

58



g) Sistem kontrol devresi ve iiriin verme modiiliinii aktif etme bilgisi baglantilari:
Sistem kontrol devresinde yer alan giris ve ¢ikislarin ¢alisabilmesi i¢in burada yer
alan PIC 16F877A mikrodenetleyicisinin aktif edilmesi gerekmektedir. Aktif etme
islemi MCLR (1 numarali u¢) ucu ile yapilmaktadir. Kullanicinin yaptig: iiriin
secimine gore liriin verme isleminin gerceklesmesi icin secilen iirline ait modiilde
yer alan mikrodenetleyicinin aktif edilmesi gerekmektedir. Aktif edecek portlarin
secimi yazilimda belirlenmistir. Kullanicinin se¢imine uygun olan iiriinii verecek
modiilde yer alan mikrodenetleyiciyi aktif etmek i¢cin RC1, RC2 ve RC3 (16, 17
ve 18 numarali uglar) ¢ikis uclart kullanilmistir. Bu uglara bagl olan modiillerde
yer alan mikrodenetleyicilerin baglantilar1 sistem yardimci devreleri arasinda yer
alan motor siiriicli modiil devrelerinin tasarimindan da soz edilecektir. Sekil 4.11°
de SKD’ nde kullanilan mikrodenetleyici ile iirlin verme modiiliinde kullanilan
mikrodenetleyiciyi aktif etme PIC baglanti semas: goriilmektedir. SKD’ de
kullanilan diren¢ degerleri 10K, kristal osilator 4 Mhz, kondansatorler ise 22 pf
degerlerine sahiptir. Sisteme ait benzetim Boliim 4.3’ te yer alan CUDS’ nin
Elektronik Boliimiiniin Proteus Programi ile Benzetiminin Gergeklestirilmesi
bashg1 altinda irdelenmistir. Sistem kontrol devresinin Proteus programinda
hazirlanan benzetiminin video gosterimi ve sisteme ait elektronik baglanti semasi

ise Ekler boliimiinde de yer almaktadir.
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Sekil 4. 11: SKD’ nde kullanilan mikrodenetleyici ile iiriin verme modiiliinde kullanilan
mikrodenetleyiciyi aktif etme PIC baglanti semas1
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4.2.2. Sistemin yardimci devrelerinin tasarim

Sistemin elektronik tasarimi gerceklestirilirken, yardimci devreler sistemin
tamaminin ¢aligmasinda biiyiik onem tasimaktadir. Yardimc1 devreler iki baglikta

incelenmistir.

4.2.2.1. Sistemin besleme devresinin tasarimi

CUDS’ nde bulunan farkli mekanik iinitelerin ¢ahsabilmesi icin gerekli olan
elektronik sistemleri beslemek icin cesitli gerilim degerlerine ihtiya¢ vardir. Bu

gerilim degerleri sistemde kontrol edilecek iinitenin niteliklerine gore belirlenir.

Sistem kontrol devresinin yoneticisi olan PIC 16F877A’ y1 beslemek i¢in gerekli 5 V
gerilim degeri yeterli iken, liriin vermek icin kullanilacak motorlar1 kontrol etmek
icin 3.75 V gerilim degeri gerekmektedir. Ayrica sistemin diger iinitelerinde yer alan
motor ve roleler icinde 12 V ve 24 V gibi farkli gerilim degerlerine de ihtiyag
bulunmaktadir. Sistemde yer alan tiim bu degerleri iiretebilmek i¢in kapsamli bir gii¢
kat1 ile sistem besleme devresi (SBD) tasarlanmasi gerekmektedir. Tasarimmi
gerceklestirilecek giic katinin gercek zamanda yilike bindigi zaman yiiksek akim
degerlerine ulagmasi durumunda sistemde yer alan elektronik ve mekanik devre
elemanlarina zarar vermemesi i¢in gii¢ katinin benzetimi yapildiktan sonra tiretimi
saglanarak sistemin c¢alismasi swasinda karsilasilacak sorunlar minimuma

indirgenmeye calisilmistir. Sekil 4.12 < de CUDS’ de kullanilan gii¢ katiin semasi

goriilmektedir.
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Sekil 4. 12: SBD’ nin baglant1 semasi
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4.2.2.2. Sistemin motor siiriicii devrelerinin tasarimi

Motorlar elektrik enerjisinden iiretilen elektromanyetik alani kullanarak mekanik
hareket elde eden cihazlardir. Elektrik enerjisini kullanarak hareket enerjisi iiretirler.
Kontrol sistemlerinin hareket gerektiren boliimleri genellikle motorlardan olusur

[18].

Uriin dagitim sistemleri ve elektronik devrelerin degismez elemanlar1 arasinda yer
alan motorlarin mikrodenetleyici gibi hassas ve diisik akim degerleriyle calisan
devre elemanlar1 ile uyumlu caligsabilmeleri i¢cin uygun siiriicii devrelerinin
tasarlanmas1 gerekmektedir. Tasarimi gerceklestirilen siiriicii devreleri kontrol
edilecek sistemin niteliklerini karsilamalidir. Motor siiriicii devrelerinin tasarimi iki

asamada gerceklestirilmistir.

4.2.2.2.1. Motor siiriicii devrelerinin programlanmasi

Bir iletken tel iizerinden akim gectiginde manyetik bir alan olusur. Manyetik alanin
yOnii ile iletkenden gecen akan akimin yonii aynidir. Bu 6zellik sayesinde cift yonlii
bir hareket elde edilmek istendigi zaman farkli iki motor kullanmak yerine bir
tiimlesik devre sisteminde yazilacak bir program ile tek motordan ¢ift yonlii bir

hareket elde edilebilir [18].

Programlama gerceklestirilirken ihtiyaglara uygun olan bir mikrodenetleyici tercih
edilmelidir. Giris c¢ikis sayisi, giinlik hayattaki kullamim alani, program bellegi,
programin yazilacagi yazilim ile benzetimi gerceklestirilecek yazilimin elde
edilebilirligi ve mikrodenetleyiciye yiikleme kolayligi gibi Ozelliklerinden dolayi
motor siiriicii devrelerinde PIC 16F84 mikrodenetleyicisi tercih edilmistir. CUDS’
nin siirticii devre modiillerinde yer alan mikrodenetleyicilerin programlanmasi
sirasinda sistem kontrol devresinin programlamasmnda oldugu gibi PIC Basic Pro ©
programlama dili kullanilmistir. Programin yaziminda Microcode Studio program
gelistirme ortami kullamilmistir. Siiriicii devre modiillerini PIC Basic Pro ile

programlama asamalar1 asagida maddeler halinde ac¢iklanmustir:
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a) Program tamimlama alani: Program hakkinda aciklayici bilgilerin yer aldigi
bolimdiir. Asagida yer alan komut satirlarinda PIC 16F84 mikrodenetleyicisine

ait ¢ikis uclarinin hangi islem icin kullanilacaklar: yer almaktadir.

Pk sfe sfe sfe sie s sfe sfe sfeshe sfe sfe sfeshe sfe sfe sfeshe she sfe sfeske she sfe sfeske she sfe sfeske she sfe sfeske she she sfeske she she sfeske sk she sfeske sk sk sfeske sk sk sk sl steosteteosetototokolotoiokeloloiokekolosiekololer

" RBI= 16F877 DEN GELEN TETIKLEMEYI ALGILAYAN GIRIS *
" RB2= MOTORUN BASLANGIC POZISYONUNDAKI SENSOR (0 ISE MOTOR BASTA) *
" RB3= MOTORUN SON POZISYONUNDAKI SENSOR (0 ISE MOTOR SONDA) #
" RB4= MOTORUN ILERI HAREKETINI SAGLAYAN CIKIS PORTU *
" RB5S= MOTORUN GERI HAREKETINI SAGLAYAN CIKIS PORTU *

Pk sfe sfe sfe sie s sfe sfe sfeshe sfe sfe sfeshe sfe sfe sfeske she sfe sfeske she sfe sfeske she she sfeske she sfe sfeske she she sfeske sk she sfeske sk she sfeske sk sk sfeske sk sk sfeskeske st stestesketeotototelotokokelolokokekoloskekoloer

b) Port tanimlama alani: Sisteme disaridan gelen veya disariya gonderilecek olan
bilgilerin gonderildigi noktalar port diye adlandirilir. Sisteme disaridan gelecek
bilgiler girig portu ile sistemden disariya gonderilecek veriler ise ¢ikis portu ile
yapilmaktadir.  Siirlicii  devre  modiilinde yer alan PIC  16F84
mikrodenetleyicisinin B portu hem giris hem de ¢ikis olarak kullanilmigtir.

TRISB =%00001110

¢) Program baslangic alani: Programin her islemi gerceklestirdikten sonra donecegi
ve yeni bir igleme tekrardan baslayacagi alanin baslangic noktasidir. Burada
oncelikle sistem tiim port degerlerini sifirlar. Ardindan PIC 16F877A’ dan
herhangi bir tetikleme gelip gelmeme durumuna gore kontrol gerceklestirir (1).
PORTB’ nin 1. ucuna sistem kontrol devresinden aktif etme tetikleme sinyali
gelmis ise program BASLA etiketine dallanir ve motoru ileri yonde hareket
ettirmeye baslar. Herhangi bir tetikleme gelmemis ise program KONTROL
etiketine dallanir ve tetikleme gelene kadar bu dongii igerisinde ¢evrimine devam
eder. Motorun ileri yon hareketi geri donme algilayicisindan gelecek sinyale
kadar devam eder (2). Eger PORTB’ nin 3. ucuna motoru geri yonde hareket
ettirecek algilayicidan bir sinyal gelmis ise sistem geri yonde hareket baslar. Geri
yondeki bu hareket PORTB’ nin 2. ucuna bagli baslangi¢c/durma algilayicisindan
gelecek sinyale kadar devam edecektir (3). Tiim bu siirecin gerceklesmesinin
ardindan port degerleri sifirlanir ve sistem PIC 16F877A’ dan gelecek yeni
tetikleme sinyalini beklemek tizere START etiketine dallanir (4).
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START:
PORTB=0
KONTROL:
IF PORTB.1=1 THEN BASLA (1)
GOTO KONTROL

BASLA:
WHILE PORTB.3=1
PORTB=%00010000 ' MOTOR ILERI (2)
WEND

WHILE PORTB.2=1

PORTB=%00100000 ' MOTOR GERI (3)
WEND

PORTB=0

GOTO START )
END

4.2.2.2.2. Motor siiriicii devrelerinin elektronik bolimiiniin tasarlanmasi

Siiriicii devrelerinin elektronik boliimii tasarlanirken, PIC 16F84° iin besleme
gerilimlerinin baglanmas1 gerekmektedir. Motor siirticii modiil devresindeki besleme
baglantilar1 +5 V Vdd gerilimi i¢in 14 numarali ugtan, sase Vss gerilimi i¢in 5
numarali uctan yapumustir [10]. Bu islemin gerceklestirilmesinin ardindan
mikrodenetleyici belleginde bulunan program komutlarmin ¢aligmasi i¢in gereken
kare dalga sinyallerini tiretmek i¢in 15 ve 16 numarali OSC2 ve OSCI uclardan
osilator baglantilar1 yapilmstir [10].

PIC 16F877A’ dan gelen modiil aktiflestirme ve iiriin verme islemi isteginde bulunan
modiil baglant1 kablolar1 yardimiyla sisteme tetiklemenin gelip gelmediginin
kontrolii gerceklestirilmistir. Modiilde yer alan motora ileri ve geri yon hareketini
vermek icin gerekli algilayici baglantilar1 pull-up seklinde yapilmistir. Son olarak
sistemin ileri ve geri yonde caligmasini saglayacak role yon verme baglantilar:
yardimiyla sistemin motor siiriicii modiil devrelerinin tasarimi gerceklestirilmistir.
Devrede kullanilan role tek kontak 6zelligine sahiptir. Sekil 4.13’ te sistemin siiriicii
modiil devresi baglant1 tasarimi goriilmektedir. Sistemin siiriicii modiil devresinin
Proteus programinda hazirlanan benzetiminin video gosterimi Ekler boliimiinde yer

almaktadir.
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Sekil 4. 13: Sistemin siiriicii modiil devresi baglant1 semast

4.2.3. Sistemin haberlesme devresinin programlanmasi ve tasarimi

Uriin dagitim sisteminde olusacak durumlar1 firma yetkilisine anlik olarak
iletilebilmesi i¢in sisteme bir haberlesme devresi eklenmelidir. Haberlesme devresi
iriinlerin durumlarini, bozuk paralarin durumlarini ve cihaza miidahale durumlarini
anlik olarak iletebilecek bir donanima sahip olmaldir. CUDS’ nin haberlesme
devresi iki asamada incelenmistir. Bu asamalar sistemin haberlesme devresinin
programlanmasi ve bu programlama sonucunda olusturulacak sisteme ait elektronik

devrenin tasarimidir.

4.2.3.1. Sistemin haberlesme devresinin PIC Basic Pro programm ile

programlanmasi

Haberlesme  sisteminin  yazilimi  sistemin  donanim  gereksinimlerini  ve
kullanilabilirlik ozelliklerini tasimasi gerekmektedir. Iyi bir program derleyicisi
programda yapilacak islev sayisini arttirabilecegi gibi ayni zamanda bir islevi
gerceklestirmek icin yazilacak komut sayisinin da azaltmasimi saglayabilir. Bu ve
bunun gibi bircok neden dolayir sistem haberlesme devresinin programlanmasi
sirasinda sistem kontrol devresinin programlama asamasinda oldugu gibi PIC Basic
Pro © programlama dili tercih edilmistir. Programin yaziminda ise Crownhill’ in

tiretmis oldugu Proton+ compiler program gelistirme ortami kullanilmistir.
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Sistemin haberlesme devresinin PIC Basic Pro ile programlama asamalar1 asagida

maddeler halinde agiklanmugtir:

a) Program ve degisken tanimlama alani: Baslangicta sistemle ilgili tiim
degiskenlerin ve tanimlamalarin yapilmasi gerekmektedir. Crownhill firmasmin
tiretmis oldugu proton+ compiler kullanildig1 i¢in bu derleyici icerisinde yer alan
“include” dosyasmnin tanitilmas: ile programa baslanmistir. Ardindan analog
sayisal ¢eviricinin kag bitinin kullanilacagi, osilator olarak ne kullanilacagi ve sarj
zamani siiresini belirleyecek komut satirlar1 tanimlanmistir. Daha sonra analog
modda calisan pinlerin sayisal modda calistirilmast saglanmistir [19]. Ayrica
program igerisinde gecici olarak verileri saklayabilmek i¢in degiskenler icerigine
uygun olarak tamimlanmistir. Burada ilkdegerO ile ilkdeger8 arasindaki
degiskenler PORTA ve PORTB’ de yer alan pinlerin ilk durumlarini, ikincideger0
ile ikincideger8 arasindaki degiskenler ise ilk durumlarinda degisim oldugunda
PORTA ve PORTB’ de yer alan pinlerin durumlarini belirtmektedir.

Include "PROTON_20.INC"

ADIN_RES 10

ADIN _TAD FRC

ADIN_STIME 100

ADCONI = %10000010

Dim Adeger,AnRead,AIO,All,AI2,Al3,Al4,AI5 as Float
Dim BYTEIN as DWord
Dim Mesaj[30] as Byte
Dim sayi as Float
Dim ilkdeger0, ilkdegerl, ilkdeger2, ilkdeger3 as bit
Dim ilkdeger4, ilkdeger5, ilkdeger6, ilkdeger7 as bit

Dim ikincideger0, ikincidegerl, ikincideger2, ikincideger3 as bit

Dim ikincideger4 ikincideger, ikincideger6, ikincideger7 as bit

Degisken tamimlamalarinin ardindan bu degiskenlerin program icerisinde
kullanimlar1 geregi ilk degerlerinin sifirlanmas1 gerekmektedir. Baglanti
kurulamadiginin kontroliinii yapmak i¢in kullanilacak “sayi” degiskeninin ilk degeri
asagida yer alan komut satirinda sifirlanir ve 1 saniye bekleme siiresinin ardindan

port bilgilerinin belirlendigi satir islem goriir.
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sayi=0
Delayms 1000

b) Port tanimlama alani: Sistemde kullanilacak giris portlar1 asagidaki komut

satirlarinda tanimlanmastir.

TRISA = OxFF
TRISB = OXFF

¢) 1lk degerlerin saklanma durumu: Sistemin disaridan gelen verileri ilk durumlari ile
kargilastirmasi gerekmektedir. Bu nedenle program ilk caligmaya basladigi an her

bir algilayicinin bilgilerini bir degiskende saklanmasi gerekmektedir.

Burada ilkdeger0 degiskenine PORTB’ nin 0. ucu, ilkdegerl degiskenine
PORTB’ nin 1. ucu, ilkdeger2 degiskenine PORTB’ nin 2. ucu, ilkdeger3
degiskenine PORTB’ nin 3. ucu, ilkdeger4 degiskenine PORTB’ nin 4. ucu,
ilkdeger5 degiskenine PORTB’ nin 5. ucu, ilkdeger6 degiskenine PORTB’ nin 6.
ucu, ilkdeger7 degiskenine PORTB’ nin 7. ucu, ilkdeger8 degiskenine PORTA’

nin 0. ucu ile ilgili ilk durumlar1 atanmigtir.

ilkdegerO=portb.0
ilkdegerl=portb.1
ilkdeger2=portb.2
ilkdeger3=portb.3
ilkdeger4=portb.4
ilkdeger5=portb.5
ilkdeger6=portb.6
ilkdeger7=portb.7
ilkdeger7=porta.0

d) Program baslangi¢c durumu: Sistemin ¢alismaya baslamasinin ardindan islemlerin

sira ile gergeklestirilmesi icin DEGEROKU etiketine dallandirilmastir.

BASIA:
goto degeroku
goto BASLA
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e) Karsilastirilacak degerleri saklama: Sistem ilk calistirildiginda algilayicilarin
baslangic pozisyon degerlerini bir degiskende saklar. Bu degerlerde herhangi bir
degisim olmasi durumunda yeni degerlerin eski degerlerle karsilastirilabilmesi

icin yeni degerlerin farkli degiskenlerde saklanmasi gerekmektedir.

Bu nedenle ikincideger0 degiskenine PORTB’ nin 0. ucu, ikincidegerl
degiskenine PORTB’ nin 1. ucu, ikincideger2 degiskenine PORTB’ nin 2. ucu,
ikincideger3 degiskenine PORTB’ nin 3. ucu, ikincideger4 degiskenine PORTB’
nin 4. ucu, ikincideger5 degiskenine PORTB’ nin 5. ucu, ikincideger6 degiskenine
PORTB’ nin 6. ucu, ikincideger7 degiskenine PORTB’ nin 7. ucu, ikincideger8

degiskenine PORTA’ nin 0. ucu ile ilgili yeni durumlar1 atanmustir.

degeroku:
ikincidegerO=portb.0
ikincidegerl=portb.1
ikincideger2=portb.2
ikincideger3=portb.3
ikincideger4=portb.4
ikincideger5=portb.5
ikincideger6=portb.6
ikincideger7=portb.7

f) Degisken pozisyonlar1 kontrol durumu: Sistemdeki algilayicilarin durumlarinda
bir degisimin meydana gelip gelmediginin kontrol edilmesi gerekmektedir.
Kontrol edilen her bir algilayicinin pozisyonunda bir degisim meydana gelmesi
durumunda sistem gerekli etikete dallanarak o etiketteki islemler gerceklestirilir.
Sistemde kontrolii yapilacak 9 adet algilayicit bulunmaktadir. Bunlardan 3 tanesi
cihazdaki triin kontroliinii yapmak i¢in, 3 tanesi cihazda bulunan farkli para
tutarlara ait haznelerin dolu olup olmadiginin kontroliinii yapmak i¢in, 2 tanesi
cihazda bulunan para haznelerindeki paralarn bitme durumunu kontrol etmek
icin, 1 tanesi de cihaza disaridan miidahale olmasi durumunda kontrol islemi

yapmak icin kullanilmaktadir.

Asagida yer alan kod orneginde 1 YTL’ lik iiriiniin bitmesi, 25 Ykr’ lik para

haznesinde fazla para olmasi, 50 ykr’ lik para haznesinde paranin bitmesi ve
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cihaza disaridan miidahale olmasi durumlar:1 diisiiniilerek yazilmasi gereken

komut satirlar1 yer almaktadir.

1 YtI’ lik iiriiniin bitmesi durumunda ilk deger ile ikinci deger karsilastirilarak
iriiniin bittigine dair bilgi kisa mesaj seklinde gonderilmek iizere gerekli komut
satirina dallandirilmistir (1). Komuta bir degisim olmasi durumunda yeni bilgi
kisa mesaj olarak gonderilmek tizere SMSGONDER komut satirina dallanmigtir
(2).

if ikincideger 0<>ilkdeger0 then
ilkdegerO= ikincidegerO
if portb.0=0 then
Str Mesaj="1YTL URUN BiTiYOR"
GOTO smsgonder (1)
endif
if portb.0=1 then
Str Mesaj="URUN DOLDURULDU"
GOTO smsgonder (2)
endif
endif
GOTO BASLA

Para haznesinde bulunan 25 ykr’ lik bozuk paranin fazla olmasi1 durumunda paray1
kontrol eden algilayicinm ilk degeri ile ikinci degeri karsilastirilarak para
haznesinin dolduguna dair bilgi kisa mesaj olarak gonderilmek iizere gerekli
komut satirina dallanir (3). Komuta bir degisim olmasi durumunda yeni bilgi veya
farkli bir kullanicinin cihazi kullanarak {iriin almasi esnasinda para {sti
verilmesiyle o paraya ait hazneden para istii verilecegi icin hazne dolu
olmayacaktir. Boylelikle yeniden ilk durum s6z konusu olacagi icin para
haznesinde yer olduguna dair bilgi kisa mesaj olarak gonderilmek {izere

SMSGONDER komut satirina dallanmustir (4).

if ikincidegerl<>ilkdegerl then
ilkdegerl=ikincidegerl
if portb.1=0 then
Str Mesaj="25 YKR HAZNESI DOLU"
GOTO smsgonder (3)
endif
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if portb.1=1 then
Str Mesaj="25 YKR HAZNESI DOLU DEGiL"
GOTO smsgonder 4)
endif
endif
GOTO BASLA

Para haznesinde bulunan 50 ykr’ lik bozuk paranmn bitmesi durumunda parayi
kontrol eden algilayicinm ilk degeri ile ikinci degeri karsilastirilarak para
haznesinde para olmadigma dair bilginin kisa mesaj olarak gonderilmek {iizere
gerekli komut satirina dallanmasi saglanir (5). Komuta bir degisim olmasi
durumunda yeni bilgi veya farkli bir kullanicinin sistemden iiriin almak ic¢in 50
ykr’ lik tutarlar: tercih etmesiyle cihaza 50 ykr’ lik bozuk paralarin gelmesi gibi
durumlar goz Oniinde bulundurularak haznede bulunan algilayicilarin durumlari
tekrardan kontrol edilir. Boyle bir duruma dair bilgi kisa mesaj olarak

gonderilmek tizere SMSGONDER komut satirina dallandirilmistir (6).

if ikincideger3<>ilkdeger3 then
ilkdeger3=ikincideger3
if portb.3=0 then

Str Mesaj="50YKR HAZNESINDE PARA BiTTi" (5)
GOTO smsgonder
endif
if portb.3=1 then
Str Mesaj="50YKR HAZNESINDE PARA VAR" (6)
GOTO smsgonder
endif
endif
GOTO BASLA

Sisteme yetkili veya yetkisiz kisilerin disaridan cihaza miidahale etmesi
durumunda bir bilginin kisa mesaj olarak gonderilmek iizere gerekli komut
satirma dallanmas1 saglanir (7). Komutun yanlis gelme ihtimali veya
yetkili/yetkisiz kisinin cihaza miidahale etme isleminin sona ermesi durumlar1 g6z
oniinde bulundurularak cihazda bulunan algilayicinin durumu tekrardan kontrol
edilir. Boyle bir olayla karsilasilmasi durumunda yeniden ilk durum s6z konusu

olacag: i¢in cihaza miidahale olmadigina yani kapagimin kapatildigina dair bilgi
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kisa mesaj olarak gonderilmek iizere SMSGONDER komut satirina
dallandirilmstir (8).

if ikincidegerd<>ilkdeger4 then
ilkdegerd=ikincidegerd
if portb.4=0 then
Str Mesaj=" CIHAZ KAPAGI ACILDI"
GOTO smsgonder (7)
endif
if portb.4=1 then
Str Mesaj=" CIHAZ KAPAGI KAPATILDI"
GOTO smsgonder (8)
endif
endif
GOTO BASLA

g) RS 232 Portu ile GSM modem haberlesme durumu: (1), (2), (3), (4), (5), (6), (7),
(8) satirlarindan dallanma gelmesi durumunda asagida yer alan komut satirlari
islem goriir. Oncelikle mikrodenetleyiciye ait RS232 portu araciligiyla GSM

modemin seri portu ile baglant1 kurulmaya ¢aligilir (9).

Mikrodenetleyici 3 sn siire icerisinde GSM modem ile baglanti kuramaz ise

modem hatasi uyaris1 vermek icin gerekli komut satirina dallanir (10).

Modem ile baglanti kurulursa GSM modemin RS 232 portuna belirtilen cep

telefonu numarasi bilgisi gonderilir (11).

Gonderilen telefon numarasi GSM modem seri portuyla baglanti kuramaz ise

modem hatasi uyaris1 vermek icin gerekli komut satirina dallanir (12).
Tiim baglantilarmm kurulmasiyla birlikte hangi algilayicidan bilgi gelir ise o
algilayiciya ait bilgi mesaji komut satirinda (11) belirtilen numaraya kisa mesaj

gonderilir (13).

Tiim islemler gergeklestirildikten sonra program algilayicilarin yeni durumlarini

kontrolii etmek i¢in baslangic etiketine dallanir (14).
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smsgonder:

HSEROUT ["AT+CMGF=1",CR] (9)
HSERIN 3000, HABERLESMEKURULAMADI, [WAIT( "OK" ), BYTEIN] (10)
HSEROUT ["AT+CMGS=",34,"+905XXXXXXXXX",34,CR] (11)
HSERIN 3000, HABERLESMEKURULAMADI [WAIT( ">" ), BYTEIN] (12)
HSEROUT [sDEC Adeger,str Mesaj,CR] (13)

HSEROUT ["",26,CR]

HSERIN 3000, HABERLESMEKURULAMADI,[WAIT( "OK" ),BYTEIN]

DELAYMS 1000

GOTO BASLA (14)

h) Modem ile baglant1 kurulamamasi durumu: (9) ve (12) numarali satirdan komut
gelmesi durumunda yani GSM modem ile baglanti kurulamamasi s6z konusu ise
asagida yer alan komut satirlari islem goriir. GSM modem ile baglanti
kurulamamasi durumunda “sayi” degiskeni bir artacak. “sayi” degiskeninin bir
olmas1 durumunda “sayi” igerigi sifirlanarak program ¢evrimi kontrol etmek iizere
BASLA etiketine dallanacaktir (15). Diger durumlarda ise kisa mesajin
gonderilecegi etikete dallanma gerceklestirilmistir (16).

HABERLESMEKURULAMADI:
sayi=sayi+1
if sayi=1 then
sayi=0
Goto BASLA (15)
endif
goto smsgonder (16)

4.2.3.2. Sistem haberlesme devresinin elektronik boliimiiniin tasarlanmasi

Sistemin haberlesme devresinin programlanmasinin ardindan bu yazilimin gercek
zamanda calismasint saglayacak elektronik devrelerin tasarimmin yapilmasi
gerekmektedir. Sekil 4.14° te CUDS’ nde yer alan haberlesme devresinin baglanti

semas1 goriilmektedir.
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Sekil 4. 14: CUDS’ nde haberlesme devresinin baglant1 semasi

Sekil 4.14° te gosterilen semaya bakarak sistemin elektronik devresi bloklari
asagidaki gibi aciklanmustir:

a) Sistemin haberlesme devresi besleme baglantilari: Sistemin haberlesme devresinin
ana ve yonetici eleman1 konumunda olan PIC 16F877A ° nin caligsabilmesi ic¢in
mikrodenetleyicinin iki tarafinda bulunan (11-12 ve 32-31 numarali uglar) Vdd
ve Vss uglarma gerilim uygulanmalidir. 11 veya 32 numarali uglarda bulunan
Vdd ucuna PIC lojik degeri olarak +5 V verilir. 12 veya 31 numarali ug¢larda
bulunan Vss ucu ise topraga baglanmalidir [16]. Sistemde bulunan bu iki u¢
arasma bir kondansatdr baglanarak ilk gerilim anmnda olusabilecek gerilim

diizensizligi giderilebilir.

PIC 16F877A’ nin belleginde bulunan program komutlarmin calisabilmesi icin
mikrodenetleyiciye kare dalga sinyal uygulanmasi gerekmektedir. Bu kare dalga
sinyal mikrodenetleyici tizerinde bulunan OSC1/CLKIN ve OSC2/CLKOUT (13
ve 14 numarali uglar) girislerinden uygulanir [16]. Kare dalga sinyal iiretiminde
kullanilacak olan kristal osilator ile bu osilatdre baglanacak kondansatorler ile
iretilecek kare dalganin frekansi ayarlanabilir [10]. Sekil 4.15° te sistemin
haberlesme devresinde (SHD) kullanilan osilator ve besleme gerilimlerinin PIC

baglantilar1 semas1 goriilmektedir.
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Sekil 4. 15: SHD’ nde kullanilan osilator ve besleme gerilimlerinin PIC baglantilar1 semasi

b) Uriin bitti bilgisi baglantilar1: Uriin verme haznesinde iiriinlerin bittigine ait durum
bilgisini GSM modem araciligiyla ilgili kisinin cep telefonuna kisa mesaj olarak
gondermek icin Uriin bitti bilgisinin kontroliiniin yapilabilmesi i¢in bir algilayiciya

ihtiyag¢ vardir.

GSM modeme gonderilecek iriin bitti bilgisinin PIC 16F877A tarafindan
algilanabilmesi i¢in programin yaziliminda hangi uclarin kullanilacaginin
belirtilmesi gerekmektedir. Mikrodenetleyiciye gonderilecek iiriin bitti bilgisi i¢in
RBO, RB1 ve RB2 (33, 34 ve 35 numarali uclar) giris uclar1 kullanilmistir. Sekil
4.16° da SHD’ nde kullanilan iiriin bitti algilayicis1 PIC baglanti semasi

goriilmektedir.
+5V
PIC 16F877A
On L} a0 [J
Oz 39 ]
Os 38 ]
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{] wss 28]
J:— T OSCH/CLKIN ~ 28[] ==
08C2/CLKOUT 27 [
= O1s 26 [1
O1e 25 ] =
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Sekil 4. 16: SHD’ nde kullanilan iiriin bitti algilayicis1 PIC baglanti semas1
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c) Para bitti bilgisi baglantilar: Bozuk para haznesinde yer alan bozuk paralarin
bittigine ait durum bilgisini GSM modem araciligiyla ilgili kisinin cep telefonuna
kisa mesaj olarak gondermek icin para bitti bilgisinin kontroliiniin yapilacag: bir

algilayiciya ihtiya¢ vardir.

GSM modeme gonderilecek para bitti bilgisinin PIC 16F877A tarafindan
algilanabilmesi i¢in programin yaziliminda hangi uclarin kullanilacaginin
belirtilmesi gerekmektedir. Mikrodenetleyiciye gonderilecek para bitti bilgisi icin
RB3 ve RB4 (36 ve 37 numarali uglar) giris u¢lar1 kullanilmistir. Sekil 4. 17° de
SHD’ nde kullanilan para bitti algilayicis1 PIC baglant1 semas1 goriilmektedir.
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T
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Sekil 4. 17: SHD’ nde kullanilan para bitti algilayicis1 PIC baglant1 semasi1

d) Fazla para bilgisi baglantilari: Bozuk para haznesinde yer alan bozuk paralarin
fazlaligma ait durum bilgisini GSM modem araciligiyla ilgili kisinin cep
telefonuna kisa mesaj olarak gondermek i¢in fazla para bilgisinin kontroliiniin
yapilacagi algilayicilara ihtiya¢ vardir. GSM modeme gonderilecek fazla para
bilgisinin PIC 16F877A tarafindan algilanabilmesi i¢in programin yaziliminda
hangi uclarin kullanilacaginin belirtilmesi gerekmektedir. Mikrodenetleyiciye
gonderilecek fazla para bilgisi icin RB5, RB6 ve RB7 (38, 39 ve 40 numaral
uclar) giris uclart kullanilmistir. Sekil 4.18° de SHD’ nde kullanilan fazla para

algilayicis1 PIC baglanti semasi goriilmektedir.
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Sekil 4. 18: SHD’ nde kullanilan fazla para algilayicis1 PIC baglanti semasi

e) Haberlesme devresini aktif etme ve cihaza miidahale bilgisi baglantilari: Sistem
haberlesme devresinde yer alan giris ve cikislarin caligsabilmesi i¢in burada yer
alan PIC 16F877A mikrodenetleyicisinin aktif edilmesi gerekmektedir. Aktif etme
islemi MCLR (1 numarali u¢) ucu ile yapilmaktadir.

Sisteme yetkili olan veya olmayan bir kiginin disaridan miidahale etmesi
durumunda miidahale bilgisini GSM modem araciligiyla ilgili kisinin cep
telefonuna kisa mesaj olarak gondermek i¢cin miidahale bilgisinin kontroliiniin
yapilacagi bir algilayiciya ihtiya¢ vardir. GSM modeme gonderilecek miidahale
bilgisinin PIC 16F877A tarafindan algilanabilmesi i¢in programin yaziliminda
hangi ucunun kullanilacaginin belirtilmesi gerekmektedir. Mikrodenetleyiciye
gonderilecek miidahale bilgisi icin RAO (2 numarali u¢) giris ucu kullanilmistir.
Sekil 4.19° da SHD’ nde kullanilan mikrodenetleyiciyi aktif etme baglant1 semasi

ile cihaza miidahale bilgisi PIC baglant1 semas1 goriilmektedir.

f) RS232 seri port baglantilart: Uriin verme iinitesinden gelen iiriin bitti bilgisini,
bozuk para haznesinden gelen bozuk para bitti ve fazla para bilgilerini ve
disaridan cihaza miidahale oldugunu belirtir miidahale bilgisini PIC 16F877A’
dan alarak GSM modeme iletmek i¢in bir RS232 seri port’ a ihtiya¢ vardir. GSM
modeme gonderilecek olan bilginin mikrodenetleyicinin hangi ucundan yapilacagi

sistemin yaziliminda belirtilmesi gerekmektedir. GSM modeme gonderilecek
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haberlesme icin RC6 giris ve RC7 c¢ikis (25 ve 26 numarali ucglar) amach
kullanilmigtir. Sekil 4.20° de SHD’ nde kullanilan RS232 seri port PIC baglant1

semas1 goriilmektedir.
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Sekil 4. 19: SHD’ nde kullanilan mikrodenetleyiciyi aktif etme ve cihaza miidahale bilgisi
PIC baglant1 semasi
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Sekil 4. 20: SHD’ nde kullanilan RS232 seri port PIC baglant1 semas1
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Tiim bu islemlerin gerceklestirilmesinin ardindan sisteme ait devrenin gercek
zamanli calistirilmas: gerekmektedir. Yazilimi gerceklestirilen haberlesme devresinin
benzetimi Proteus program ile yapilmis benzetimde diren¢ degerleri olarak 10K€Q,
kondansator degerleri olarak 22pf, kristal osilator olarak ise 4 Mhz kullanilmis ve
tiim devre saglikli olarak calistirilmistir. Fakat haberlesme devresini gercek zamanl
olarak calistirabilmek i¢in kullanilacak 1 mm mesafeli hassasiyete sahip 9 adet optik
algilayicinin ve haberlesme isleminde GSM kartin takilacagit GSM modemin
fiyatlariin proje maliyetinin oldukca {iizerinde c¢ikmasmmdan dolay1 sistem
haberlesme devresi gercek zamanlh olarak uygulanmamustir. Ancak sistemin Proteus
programinda olusturulan benzetim programinda % 100 basar1 ile ¢calisma saglamistir.
Benzetim swrasinda algilayicilardan gelen bilgiyi cep telefonuna gondermek icin
GSM modemin gorevi bir cep telefonu ile, haberlesme ise kizilotesi baglant: ile
saglanmistir. Benzetim sirasinda hassas algilayicilar yerine el ile kumanda edilen
butonlar kullanilmistir. Sistem haberlesme devresinin  Proteus programinda

hazirlanan benzetimin video gosterimi Ekler boliimiinde yer almaktadir.

4.3. Coklu Uriin Dagitim Sistemi’ nin Elektronik Boliimiiniin Proteus Program

ile Benzetiminin Gerceklestirilmesi

Sistemin PIC Basic Pro programi yardimiyla yazilimmin yapilmasi ve bu yazilima
uygun gerekli devre elemanlarin belirlenmesinin ardindan devrenin gercek zamanli
tasarimina gecilmemelidir. Derlenen yazilimm segilen devre elemanlar: ile uyumlu
calisip calisamayacaklarinin test edilmesi gerekmektedir. Simiilasyon ile iiretimde ve
yonetimde daha iyi karar verilmesi saglanir [20]. Bu test asamasi, sistemde kullanilan
mikrodenetleyici ve devre elemanlarinin benzetimi Proteus programinda yapilmustir.
Asagidaki sekillerde CUDS’ nin farkli durumlarina iliskin benzetim sekilleri

aciklanmustir:

a) Program baslangic durumu: Programin her islemi gergeklestirdikten sonra
donecegi ve yeni bir isleme tekrardan baglayacagi noktadir. Sistem c¢alismaya
basladig1 ilk andan itibaren kullanicityt LCD ekran araciligiyla bilgilendirir.
Ekrana yazdirilan ilk islem “HOSGELDINIZ LUTFEN”, ikinci islem ise
“ISTEDIGINiZ URUNU SECINiZ” dir. Bu bilgilendirme dongiisii kullanicinin
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disaridan bir iiriin sececegi ana kadar tekrar edecektir. Sekil 4.21° de iiriin verme

islemi i¢in program baslangi¢c durumunun benzetimi goriilmektedir.
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Sekil 4. 21: Uriin verme iglemi igin program baslangi¢ durumu benzetimi

b) Uriin segme durumu: Kullanicinin digaridan bir iiriinii secmesi durumunda
sececegi her bir iirlin i¢in sistemin isleyisi farklilik gostermektedir. Bu nedenle
kullanicinin 1. iirlinii sececegi ve tiim isleyis boyunca iptal tusuna basmayacagi
diistiniilerek benzetim gerceklestirilmistir. Kullanicinin 1. {iriinii  se¢mesinin
ardindan LCD ekran araciligiyla kullaniciya 20 saniye igerisinde 50 YKR tutari
atmasi bilgilendirmesi yapilir. Bu benzetim Sekil 4.22” de yer almaktadir.
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Sekil 4. 22: Uriin verme iglemi igin para atma uyaris1 benzetimi 1

Kullanicinin 20 saniye igerisinde islem yapmamasi durumunda ise yeterli tutar
verilen siire igerisinde atilmadigi i¢in islem iptal olacaktir. Bu dogrultuda Sekil
4.30’ da yer alan benzetim gerceklesecektir. Bunun diginda kullanici istedigi her
an islemi iptal etme hakkina sahiptir. iptal etme islemine ait benzetim Sekil 4.27°
da yer almaktadir. Uriin secme islemi gerceklestikten sonra kullanicinin disaridan
atacag ui¢ farkl para tutar1 vardir. Bunlar 25 ykr, 50 ykr ve 1 ytI’ dir. Atilan her
bir tutar farkli islemle sonuglanacag: i¢in kullanicimin atacag ilk tutarm 25 ykr,

ikinci tutarin ise 1 ytl oldugu diisiiniilerek benzetim gerceklestirilmistir.

Kullanicinin disaridan 25 ykr atmast durumunda gerekli islemler program

icerisinde gerceklestirilerek kullaniciya 20 saniye igerisinde 25 ykr tutar daha
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atmasi bilgilendirmesi Sekil 4.23 yer alan benzetim ile gerceklestirilmistir.
Kullanicinin 20 saniye igerisinde islem yapmamasi durumunda ise yeterli tutar
verilen siire igerisinde yapilmadig: i¢in islem iptal olacaktir. Bu durumda Sekil
4.30’ da yer alan benzetim gerceklesecektir. Bunun disinda kullanici her istedigi
an iptal etme hakkina sahiptir. Kullanici iptal etme istegini kullanir ise Sekil 4.27°

de yer alan benzetim gerceklesecektir.
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Sekil 4. 23: Uriin verme iglemi igin para atma uyaris1 benzetimi 2

Kullanicmin 25 ykr tutarin ardindan 1 ytl atmast durumunda sistem iiriin
verecektir. Uriin tutarmin degeri 50 ykr, atilan tutar ise 1.25 ytl oldugu igin

kullaniciya atilan fazla tutarm iade edilmesi gerekmektedir. Bu bilgilendirme
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LCD ekran araciligiyla yapilir. Uriin verme ve iade islemi yapilirken sisteme bagl
olan her bir modiil ayr1 ayr1 calisacaktir. Sistem kontrol iinitesinden hangi iiriine
ait iirlin verme bilgisi gelir ise sadece o iiriine ait modiil aktif edilerek iiriin verme
islemi gercgeklestirilir. Ayrica sistem kontrol {initesinden gelen fazla tutar bilgisine
gore de ilgili modiil aktiflestirilerek para iadesi gerceklestirilir. Sekil 4.24° te 1
numarali iriinii sembolize eden led, 25 ykr ve 50 ykr para iadesini sembolize eden

iki led goriilmektedir.
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Sekil 4. 24: Uriin verme islemi igin bilgilendirme ve iiriin verme/para iade motorunun
calismasinin benzetimi

Sistemde yer alan motorlar iriin verme ve para iadesi islemini gerceklestirdikten

sonra motorlar1 sembolize eden ledler sonecek, motorlarin caligmasi sona
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ermedigi icin iiriinii verecek olan modiiliin aktifligi devam edecektir. Uriin ve para
alma bilgilendirilmesinin yapilmasinin ardindan sistem kullaniciya islemin
bittigini gosterir bilgilendirmeyi yapacaktir. Bu bilgilendirmenin benzetimi Sekil

4.25’ te yer almaktadir.

Sekil 4. 25: Uriin verme iglemi igin islem bitti bilgilendirmesinin benzetimi

Buraya kadar yapilan tiim islemlerde kullanicinin iiriinii almasina yonelik olarak
benzetim islemlerine yer verilmistir. Kullanici islemin yapildig1 esnada kendi
istegiyle yapilan islemi iptal edebilir, islemi iptal ettigi anda attig1 tutarin iadesini

alabilir.
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¢) Kullanicr istegiyle iptal durumu: Kullanicimin 1 numarali iiriinii sececegi 25 ykr
tutar atacagi, ardindan da islemi iptal edecegi diisiiniilerek benzetim
gergeklestirilmistir. Sistem, Uriin se¢ciminin gerceklesebilmesi icin kullaniciin
cihaz lizerinde yer alan butonlara basmasini bekleyecek. Bu bekleme sirasinda
iriin segme islemi gerceklesene kadar LCD ekranda bir dongii ile bilgilendirme
yapacaktir. Sekil 4.26° da kullanici istegiyle iptal durumu icin program baslangi¢

durumu benzetimi yer almaktadir.
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Sekil 4. 26: Kullanici istegiyle iptal durumu icin program baslangic durumu
benzetimi

Kullanicinin disaridan 25 ykr atmasimin ardindan sistem LCD ekran araciligiyla

20 saniye igerisinde 25 ykr daha atilmasi gerektigi bilgilendirmesinde
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bulunacaktir. Kullaniciya taninan 20 saniye siire dolmadan kullanicinin iptal etme
istegini cihaz iizerinde bulanan buton yardimiyla yapmasiyla birlikte sistem istege
bagl iptal durumuna gececektir. Bu durumda cihaz iizerinde yer alan LCD
ekranda islemin kullanici tarafindan iptal edildiginin bilgilendirmesi yapilir. Sekil
4.27 de kullanic1 istegiyle iptal durumu icin bilgilendirme ve para iadesi

motorunun ¢alismasinin benzetimi yer almaktadir.
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Sekil 4. 27: Kullanici istegiyle iptal durumu i¢in bilgilendirme ve para iadesi motorunun
calismasinin benzetimi

Son olarak kullaniciya iade edilecek tutarmn alinmasina ve iglemin bittigine yonelik

bilgilendirmeler yapilarak islem bitirilir. Bu andan sonra sistem yeni kullanicilar
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beklemek iizere baslangic durumuna geri gelir. Bu isleme ait benzetim Sekil 4.28° de

yer almaktadir.
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Sekil 4. 28: Kullanici istegiyle iptal durumu i¢in islem bitti bilgilendirmesi benzetimi

Kullanicinin zaman asimindan dolayir islem yapmamasi durumunda sistem iptal
islemini gerceklestirir. Zaman asimindan da meydana gelen iptal isleminde atilan

tutar kadar para iadesi kullaniciya yapilir.
d) Zaman asimina bagh iptal durumu: Kullanicmin 1 numaral: tiriinii segecegi 25 ykr

tutar atacagini, Uriin yeter tutarin i¢cin geriye kalan tutart 20 saniye igerisinde

atmadig1 diistiniilerek benzetim gergeklestirilmistir. Sistem disaridan iiriin secilene
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kadar bir dongii ile bilgilendirme yapacaktir. Sekil 4.29° da bu isleme ait benzetim
yer almaktadir.

Kullanicinin disaridan 25 ykr atmasimin ardindan sistem LCD ekran araciligiyla
20 saniye igerisinde 25 ykr daha atilmasi gerektigi bilgilendirmesinde
bulunacaktir. Bu siire igerisinde kullanicimin yeterli tutar1 atmamasi: durumunda
LCD ekran araciligiyla bilgilendirme islemi gerceklestirilecektir. Sekil 4.30° da
zaman asimina bagli iptal durumu i¢in bilgilendirme ve para iadesine iliskin

motorun ¢aligsmasinin benzetimi yer almaktadir.
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Sekil 4. 29: Zaman agimina bagli iptal durumu icin program baslangic durumu
benzetimi
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Sekil 4. 30: Zaman agimina bagli iptal durumu i¢in bilgilendirme ve para iadesi
motorunun ¢aligmasinin benzetimi

Iptal isleminde son olarak LCD ekran araciligiyla kullaniciya iade edilecek tutarin
alinmasma yonelik bilgilendirme ve islemin bittigini bildiren bilgilendirme
yapilarak islem bitirilir. Bu andan sonra sistem yeni kullanicilar beklemek iizere

baslangi¢c durumuna gelir. Bu isleme ait benzetim Sekil 4.31° de gosterilmistir.

Sonug olarak; Proteus devre tasarim ve benzetim programu araciligiyla sistemin
gercek zamanda karsilasacagi sorunlar1 en az seviyeye indirip sorunsuz olarak
mikrodenetleyiciye yiiklenmesi saglanmistir. Sistem kontrol devresinin Proteus
programinda hazirlanan benzetimin video goOsterimi Ekler boliimiinde yer

almaktadir.

87



A8 7E. asaasaak

Leb ko
S == - - - Rl SRR AEREEEEE
o o5 oo = N =

24
fEl=f2f=]=

R 1Lk R 231
LT an [
[~y e R [T
ratga [T
I ree 7
Riih1 R [
na Pm#ac [C1F
FLlnh INRET rumban [ .
Fidehail  RCHTiCRoAmicH [SI2
B T DA [olE
P RCACh b
FEih R releckecL I
RERATCS sokne (oo

it

RTEE

38 fE. sszaasak

T 2Bl CEEEEEEE
= HEC.

CE—
—
[
il CRI3 -,
[ w .
S ™ AN .
o T =
i | : ™. T
o v L
| Mo =

] 1

B Y
B Coe . . .. T
~TEET

Sekil 4. 31: Zaman agimina bagli iptal durumu icin islem bitti bilgilendirmesinin benzetimi
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BOLUM 5. COKLU URUN DAGITIM SIiSTEMi’ NiN MEKANIK
BOLUMUNUN TASARLANMASI

Mekanik boliimler sistemin omurgasmi olusturmaktadir. Mekanik boliimler,
elektronik devrelerle elde edilen elektrik enerjisini hareketli mekanizmalar yardimi
ile mekanik enerjiye doniistiiriilmesinde kullanilmaktadirlar. Sistemin tam olarak
caligabilmesi i¢in mantiksal dongiilerle programlanmis olan elektronik bdliimlere
paralel mekanik boliimler tasarlanmustir. Boliimlerin gerceklestirilebilmesi icin bir
tasarim programi secilmelidir. Secilen tasarim program asagida yer alan 6zellikleri

icermelidir:

¢ 3 boyutlu tasarim yapabilmeli,

e Mekanik parcalarin birbirleri ile iligkilerinin detay c¢oziimleri kolaylikla
yapabilmeli,

¢ Hem tasarim asamasinda hem de iiretim asamasinda zaman kazanci
saglayabilmeli,

® Yapilan islemlerdeki hatalar1 gdsterebilmeli,

e Tasarimin gercek zamandaki iiretimi gerceklestirilmeden 3 boyutlu seklini
gosterebilmeli,

e Zengin igerikli kiitiiphaneleri olmali,

e Kullanim dili anlagilir olmals,

e Sektorde siklikla kullanilan bir program olmals,

e Kolay temin edilebilir olmals,

e Kolay bulunabilen gorsel ve yazili dokiimanlar1 bulunmals,

¢ Ayni islevi yapan benzer programlarla uyum saglayabilmeli.

Iste bu ve bunun gibi gerekgelere bagh olarak CUDS’ nin mekanik boliimlerinin
tasarmminda 3 boyutlu katr model tasarim programu olan Solid Works © programi
tercih edilmistir. Tezin bu boliimiinde CUDS’ de yer alan tiim mekanizmalarin Solid

Work programu ile tasarimindan soz edilecektir.
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5.1. Uriin Dagitim Unitesinin Tasarmm

CUDS’ nin kullanicilara sunacaklar1 iiriinlerin depolandigi alanlardir. Bu alanlarin
tasarimi gergeklestirilirken sunulacak iiriintin fiziksel boyutlar1 gbz Oniine alinarak

tasarimlar gerceklestirilmelidir.

Uriin dagitim iinitesi (UDU), iiriinlerin stoklanacag: iiriin depolama alan1 (UDA) ve
tiriinlerin stok iinitesinden kullanicilara verilmek iizere mekanik pargalarm yer aldig:
iiriin verme alanmin (UVA) ayr1 ayr1 olusturulmasiyla tasarimi gerceklestirilecektir.

Sekil 5.1° de tasarimi amaglanan iiriin dagitim iinitesi goriilmektedir.

Uriin Dagitim Unitesi

Uriin Depolama :> Uriin Verme

Alam <::| Alam

Sekil 5. 1: Tasarim diisiiniilen tiriin dagitim iinitesi

5.1.1. Uriin depolama alanimnin tasarimm

Kullanicimin istegine baglh olarak sececegi iiriinlerin cihaz icerisinde stoklandigi
depolama alamidir. UDA tasarlanirken asagida yer alan tasarm girdileri ve ¢oziim
onerileri dikkate alinarak tasarim gerceklestirilmistir. Tasarim kriterleri ve ¢oziim

onerileri agsagidaki gibi siralanmustir.

a) Dagitimi yapilacak iiriiniin fiziksel boyutlar1 dikkate alinmalidir.
Bu dogrultuda tasarimin gerceklesebilmesi icin 75x50x20 mm (genislik x
derinlik x yiikseklik) boyutlarmma sahip dikdortgen prizma kutusu Ornek iriin

olarak belirlenmistir.

b) Uriinler dikey bir diizlem iizerinde iist iiste stoklanabilmelidir.
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d)

g)

h)

UDA’ na yerlestirilecek iiriinler dikey diizlemde olacagi icin depolama alani

dikey diizleme paralel yiikseltilmistir.

Ust iiste stoklanacak maksimum {iriin say1s1 belirlenmelidir.
Stoklanacak iiriin sayis1 her bir iiriin icin 20 olarak secilmistir. Bu sebeple UDA’

nin her bir {iriin haznesinde 20 adet iiriin stoklanabilecek sekilde tasarlanmistir.

Stoklanmus iriinler digsaridan gelebilecek fiziksel darbelerden etkilenmemeli ve
stok alanindan diigmemelidir.

Bu nedenle tasarimda ii¢ kenar1 kapali koruyucu demir sa¢ levha kullanilmistir.

Dikey diizlemde yer alan iriinlerden en altta yer alan iriin her zaman ig¢in
kullaniciya verilecek ilk iriin olacagindan ve iirliniin verilme islemi swrasimnda
yatay diizlemde hareket edeceginden iirlin stok {initesi cikis yoniinde iiriin
yiiksekligi kadar bir boliimiin bosaltilmis olmasi1 gerekmektedir.

Bu dogrultuda Sekil 5.7’ de goriildiigii gibi UDA’ ni iiriiniin atilacag: yiizeyde
25.74 mm bir alan bos birakilmustir.

UDA’ nin UVA ile montaj edilebilmesi igin kullanilacak baglanti parcasinin
olusturulmas: gerekmektedir.
Sekil 5.14° de yer alan 30 mm genislikte 86 mm derinlige sahip 10 numarali

parca olusturulmustur [21].

UDA’ nm dis iinite ile montaj edilebilmesi icin arka baglant1 detaylarinin
olusturulmas: gerekmektedir.
Sekil 5.14° de yer alan 4 mm c¢apli montaj deliklerine sahip 12 numarali parca

olusturulmustur [21].

UDA’ na iiriin yiiklemesinin yapilabilmesi icin tasarlanan alanm iist kisminin
acik olmasi1 gerekmektedir.

UDA’ n1 olusturacak malzeme se¢imi yapilirken iinitenin lazer kesim ve biikiilme
islemlerinin  kolayca gergeklestirilebilecegi  bir malzemeden yapilmasi

gerekmektedir.
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Tasarim i¢in dayanikli olmasi, iiretim kolaylig1 ve lazer ile kesim isleminin kolay
gerceklesecegi 7.81 kg/dm’ 6zgiil agirhga sahip olan demir sa¢ levha
kullanilmastir [22].

J) Zaman igerisinde havadaki nem faktoriinden dolay1 ortaya ¢ikacak korozyonu
engellemek icin malzeme yiizeylerinde boya korumasi yapilmalidir.
Malzeme yiizeyi poliiiretan boya ile beyaz renge boyanarak korozyona ugrama

olasilig1 azaltilmustir.

Tiim tasarim girdileri dikkate alinarak UDA’ nin tasarimi Solid Works programinda

asagidaki asamalara gore gerceklestirilmistir [21]:

e Sekil 5.2° de goriildiigii gibi parca tasarimi Solid Works programinda “Part”
ortaminda yapilmaktadir.

Hew SolidWorks Document @%

T

( % ) a 30 representation of a single design component

. Part A

E@ a 30 arrangement of parts andfor other assemblies

Azsembly

E% a 2D engineeting drawing, kypically of & part or assembly

L O ] [ Cancel ] [ Help

Sekil 5. 2: Parca tasarimu i¢in se¢im arayiiz goriiniimii

e Part ortammda pargayr olusturacak ilk profil kesiti “Sketch” ortaminda
cizilmelidir. Burada “line” komutu yardimiyla serbest dikey dogrultuda (Y
ekseni) bir ¢izgi ¢izilir ve bu ¢izgi “smart dimension” komutu yardimiyla Sekil

5.3’ de goriildiigii gibi profil 425 mm uzunluguna getirilmistir.
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Sekil 5. 3: Parcay1 olusturacak profilin kesit goriiniimii

IIk profilin olusturulmasinin ardindan iiriiniin depolanacagi UDA’ nm arka
cephesinin olusturulmas1 gerekmektedir. 425 mm olarak Olgiilendirilmis olan
sketch ¢izgisini kat1 model sa¢ parca haline getirebilmek icin “Base-Flange/Tab”
seceneginde faydalanilir. Bu secenek ile modellenecek olan sacm et kalinligi,
uzunlugu ve yonii belirlenmektedir. Sacin et kalnligi 1.20 mm, uzunlugu 81 mm,
yonii Z ekseni olarak belirlenmistir. Sekil 5.4° te UDA’ nin Solid Works

programinda arka cephe olusturma goriiniimii yer almaktadir.

@ Fle Edt Vew Insert Tools Window Help =
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Sekil 5. 4: UDA’ min arka cephe olusturma goriiniimii
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81 mm olarak olusturulan sa¢ plakanin yan kenarlarini olusturabilmek igin
“Edge-Flange” seceneginden faydalanilmistir. Bu islemi gerceklestirebilmek igin
secenek aktif durumda iken biikiimiin yer alacagi kenar secilerek yoni
belirlenmektedir. Kenar yOniiniin uzunlugu girilerek kenar yiizeyleri
olusturulmaktadir. Plaka tizerindeki koseler isaret edilip X eksenine ters yon (-X
ekseni) belirlenerek Flange Length secenegindeki uzunluklart 56 mm olarak
ayarlanmistir. Sekil 5.5° te UDA’ nin Solid Works programinda yan cephe

olusturma goriinimii yer almaktadir.
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Sekil 5. 5: UDA’ nin yan cephe olusturma goriiniimii

Uriinii cevreleyen ii¢ yiizeyin olusturulmasinin ardindan iiriiniin one diismesini
engelleyecek on cephe korumasinin olusturulmasi gerekmektedir. “Edge-Flange”
secenegi yardimiyla bir tarafi Z ekseninde diger tarafi —Z ekseninde her biri i¢in
uzunluk 21 mm olacak sekilde iki 6n cephe korumasi islemi gerceklestirilmistir.
Extruded Cut secenegi yardimiyla X ekseninde 1.20 mm’ lik alan ile Z ve —Z
ekseninde 23.74 mm’ lik alan kesilerek Sekil 5.6 da yer alan UDA’ nm Solid

Works programinda 6n cephe olusturma islemi gerceklestirilmistir.
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Uriiniin dikey dogrultuda diismesini engelleyen ayni zamanda UVA’ nin
montajmin yapilacagi ylizey olan kenarlarin olusturulmasi gerekmektedir. “Edge-
Flange” secenegi yardimiyla bir tarafi Z ekseninde diger tarafi —Z ekseninde her

biri i¢in uzunlugu 21 mm olan Sekil 5.7° de goriilen iki alt cephe olusturma

Boss/Ease Zut Eoss/Base.  BossiBase

Gt

Sekil 5. 6: UDA’ min 6n cephe olusturma goriiniimii

islemi gerceklestirilmistir.
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Sekil 5. 7: UDA’ min alt cephe olusturma goriiniimii
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e UVA’ da iiretilecek yatay hareketin hazir pozisyonda bekleyen iiriinii
yonlendirebilmesi icin UVA’ da yatay hareketi saglayacak itici boliimiin iiriin
arkasinda hareketine baglamasi gerekmektedir. Bu sebeple UDA’ nin arka
yiizeyinde itici boliimiin rahat hareket saglayabilecegi bir ¢erceve alani

olusturulmalidir.

Olusturulacak alan iiriin yiiksekligi olan 20 mm* den az olmamalidir. Bu alan
olusturulurken cerceve yiizeyi Y ekseninde 24 mm, Z ekseninde ise 39 mm olarak
belirlenmistir. Belirlenen bu yiizey “sketch” secenegiyle bosaltilarak alan profili
cizilir. Cizilen profil “Extruded Cut” secenegi yardimiyla ana govde tiizerinden
kesilerek Sekil 5.8° de gosterilen UDA’ min arka yiizeyinde bosaltilmis alan

olusturulmustur.
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Sekil 5. 8: UDA arka yiizey bosaltilmis alan goriiniimii

Tiim bu tasarim girdileri ve c¢Oziim Onerileri dikkate alinarak Solid Works
programinda UDA’ nin tasarimi gergeklestirilmistir. Sekil 5.9’ da iiriin depolama

alaninin tasarim goriiniimii ile bu tasarima ait perspektif goriiniimii yer almaktadir
[23].
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Sekil 5. 9: Uriin depolama alaninin tasarim goériiniimii

5.1.2. Uriin verme alaninin tasarimi

UDA stoklanmus iiriinlerin kullaniciya ulastirilabilmesi icin hazir konumda bekleyen
iiriine yatay diizlemde hareket saglayan mekanizma alamdir. UVA’ nin tasarimi
asagida yer alan tasarim girdileri ve ¢Oziim Onerileri dogrultusunda

gerceklestirilmelidir:

a) Hareket mekanizmalarmi dis etkenlere karst koruyabilen bir alan
olusturulmalidir. Ayrica yatay hareketi saglayacak mekanizmanin koruyucu alan
ile ve koruyucu alanin UDA ile montaj edilebilmesi i¢in baglant: noktalarinin

olusturulmasi gerekmektedir.
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Bu sebeple Sekil 5.14° de yer alan 4 numarali hareket mekanizma koruyucusu
olusturulmugtur. Hareket mekanizmasmin boyutlar1 Sekil 5.10° de yer alan

Olciilerde gerceklestirilmistir [23, 24].
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Sekil 5. 10: Hareket mekanizmasi koruyucusu

b) Yatay diizlemde hareketi saglayacak diisiik devirli bir motor secilmelidir.
Kullanilacak cark ve dogrusal disli yardimiyla 70 mm’ lik bir yolu 3 saniye
icerisinde alacak bir motor tercih edilmistir. Motor rediiktorlii olup 3.7 V

seviyesinde caligmaktadir.
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d)

Motorun montajmin yapilacagi ve yatay diizlemdeki dogrusal hareketi
saglayacak mekanizmanin olusturulmasi gerekmektedir.

Bu amacla Sekil 5.14° te yer alan 3 numarali motor koruyucusu olusturulmustur.
Motor koruyucusunun boyutlar1 Sekil 5.11° de yer alan dlciilerde
gergeklestirilmistir [21, 23].
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Sekil 5. 11: Motor koruyucusu

Motorun hareketi sirasinda motorda olusabilecek 1sinma sorununu giderilebilmesi
icin 1s1 iletim katsayisi yiiksek bir malzeme se¢ilmelidir.
Bu dogrultuda Sekil 5.11 deki motor koruyucusu 1s1 katsayis1 204 (W/m) x K

olan aliiminyum malzemeden iiretilmistir [22].

Motorun iirettigi dairesel hareketi dogrusal harekete cevirecek dairesel ve
dogrusal disli sisteminin olusturulmasi gerekmektedir.

Bu islemi gerceklestirebilmek i¢cin Sekil 5.12° de yer alan dogrusal ve dairesel
digliler kullanmilmistir. Bu dislilerin boyutlar1 yine Sekil 5.12° de gosterilen
Olciilerde gergeklestirilmistir.
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Sekil 5. 12: Dogrusal ve dairesel disli

f) Birbirine temas eden noktalarda motorun verimini azaltmayacak malzeme
secilmesi gerekmektedir.
Sekil 5.12° de yer alan dogrusal dislinin olusturulmasinda verimi azaltmamak

icin 7.81 kg/dm’ 6zgiil agirhga sahip paslanmaz gelik secilmistir [22].

g) Yatay hareketin baglamasi, yon degistirmesi ve sonlandirilmas: i¢in kullanilacak
olan algilayicilarin yerlerinin belirlenmesi gerekmektedir.
Bu tasarim girdisi sonucunda algilayicilarmm konumlar1 Sekil 5.13 te yer alan
iriin  verme alaminin tasarim ve perspektif goriintimiindeki Olgiitlerde

belirlenmistir.

h) Zaman igerisinde havadaki nem faktoriinden dolayr ortaya ¢ikacak korozyonu
engellemek icin malzeme yiizeylerinde boya korumasi yapilmalidir.
Boya korumasi diisiiniilen tiim malzeme yiizeylerinde poliiiretan boya ile beyaz

renk kullanilarak korozyon olusumunun etkisi azaltilmastir.
Tiim bu tasarim girdileri ve c¢Oziim Onerileri dikkate alinarak Solid Works

programinda UVA’ nm tasarmmi gergeklestirilmistir. Gerceklestirilen iiriin verme

alaninin tasarim goriinimii ve perspektif goriiniimii Sekil 5.13’ te yer almaktadir.
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Sekil 5. 13: Uriin verme alaninin tasarim ve perspektif goriiniimii
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5.1.3. Uriin depolama ve iiriin verme alanlarimin birlestirilmesi

Sistemde yer alan iirlinlerin depolanmasi veya iiriin se¢ciminin ardindan {iriin verme
isleminin yapilabilmesi i¢in tasarlanan alanlarin uyumlu ¢aligabilmelerini saglamak
amactyla birbirleri ile iliskilendirilmesi gerekmektedir. Sekil 5.14 te tasarimlari

gerceklestirilen UDA’ min birlestirilecek parca goriiniimleri yer almaktadir.

1>

Sekil 5. 14: UDA’ min birlestirilecek parca goriiniimii

Yatak lamasi
Motor mili
Motor koruyucusu

Hareket mekanizmasi koruyucusu

W A WD =
v ¥ VvV

Diisiik devirli motor ve pargalari
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6 > Dogrusal disli

7 > Dogrusal digli destegi

8 =  UDA - UVA montaj baglant1 noktalar1
9 =  Uriin depolama alam1 (UDA)

10 =  UDA - UVA montaj baglant1 plakasi
11 > Motor baglama/bitis algilayicisi

12 =  UDA - Dis iinite baglant1 noktas1

UDA ile UVA’ nin birlestirilmesinin ardindan olusan UDU’ nin tasarim goriiniimii
Sekil 5.15° de goriilmektedir. Uriin depolama ve iiriin verme alanlarina ait video

gosterimi ise Ekler boliimiinde yer almaktadir.
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Sekil 5. 15: Uriin dagitim iinitesi tasarim ve perspektif goriiniimii
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5.2. Para Tamima ve iade Unitesinin Tasarim

Bu iinite kullanicinin tercih etmis oldugu iiriinii satin alabilmek i¢in para girisini
yaptig1, bu paralarin tanimlanarak ayrimlarinin yapildigi, para tutarlarma baglh olarak
depolandigi, iirlin tutarindan fazla para girisinin yapildigi durumlarda para iadesi

islemlerinin yapildig1 boliimleri icermektedir.

Para tammma ve iade iinitesi (PTIU), disaridan atilan paralarin algilanarak gerekli
haznelere yonlendirildigi para tanimlama alan1 (PTA) ile atilan paralarin stoklandigi
ve para iistii verme durumlarinda bu islemi gerceklestiren para iade alanindan (PiA)
olusmaktadir. Sekil 5.16° da tasarimi diisiiniilen para tanima ve iade {initesinin sekli

yer almaktadir.

Para Tanima ve Iade Unitesi

Para :> Para

Tammlama fade

Alam <:| Alam

Sekil 5. 16: Tasarim diisiiniilen para tamma ve iade {initesi

5.2.1. Para tanima alaninin tasarimi

Kullanicimin tercih etmis oldugu iiriinii satin alabilmek i¢in para girigini yaptigi,
atilan paralarmm algilanarak gerekli haznelere yonlendirildigi bolimdiir. PTA
tasarlanirken asagida yer alan tasarim girdileri ve ¢oziim Onerileri dikkate alinarak
tasarim  gergeklestirilmistir. Tasarim kriterleri ve ¢Oziim Onerileri asagida

stralanmugtir:

a) Giinlik hayatta kullanilan bozuk paralarin fiziksel boyutlarinin belirlenmesi

gerekmektedir.
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b)

d)

Bu islem i¢in giinliilk hayatta kullanilan metal paralar i¢in kumpas ile yapilan
Olciimlerde 1 ytl icin 2 mm kalinlik 26.00 mm c¢ap, 50 ykr i¢in 2 mm kalinlik
23.83 mm ¢ap, 25 ykr i¢cin 1.95 mm kalinlik 21.50 mm ¢ap, 10 ykr i¢in 1.70 mm
kalmhk 19.33 cap, 5 ykr icin 1.75 mm kalmlik 17.05 mm cap olarak

belirlenmistir.

Sistem tarafindan gecerli sayilacak bozuk para degerlerinin belirlenmesi
gerekmektedir.
Sistemde 25 ykr, 50 ykr, 1 ytl madeni paralar sistem tarafindan gecerli sayilacak

para degerleri olarak belirlenmistir.

Sistem tarafindan gecersiz sayilacak bozuk para degerlerinin belirlenmesi
gerekmektedir.
Sistemde 5 ykr ve 10 ykr madeni paralar sistem tarafindan gegersiz sayilacak

para degerleri olarak belirlenmistir.

Paralarin atilacag: alanda paralar hareket ederken yiizey tutunma ihtimali dikkate
alinarak malzeme se¢imi gerceklestirilmelidir.

Uretim gerceklestirilirken metal paranin metaller ile arasinda olusturacag yiizeye
tutunma ihtimali géz Oniinde bulundurularak PMMA (Polimetil- Metakrilat -
Akrilik) malzemesi sec¢ilmistir [25]. PTA iiretilirken kullanilacak olan akrilik

parcalarinin montajinda ise kloroform adinda akrilik yapistirici kullanilmistir.

Kullanilacak olan gecerli paralardan yiikseklik ve kalinlik bakimindan en biiyiik
olan para drnek alinarak giris alan1 sinirlariin belirlenmesi gerekmektedir.

Yiikseklik ve kalinlik bakimindan en biiyiik madeni para 2 mm kalmliga 26 mm
capa sahip olan 1 ytI’ dir. Bu dl¢iiler dikkate alinarak Sekil 5.17° deki para giris

alani olusturulmustur.

Giris alani i¢in iiretilecek malzemenin cinsi belirlenmelidir.

Bu malzemenin iiretimi parlak paslanmaz celikten yapilmigtir.
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2)

h)

),

Sekil 5. 17: Para giris alam

PTA ile PIA’ nin iliskilendirilebilmesi i¢in kullanilacak olan malzemeye montaj
isleminin  gergeklestirilebilmesi i¢cin  baglanti noktalarmin  olusturulmasi
gerekmektedir.

Bu nedenle Sekil 5.21° de yer alan 4 numarali montaj sac1 olusturulmustur.
Montaj sac1 tizerinde yer alan baglant1 noktalariyla Sekil 5.21 ¢ de goriildiigii gibi
PTA ile PIA’ nin iligkilendirilmesi yapilmstir.

Gecersiz para tutarlarmin sistem icerisine girmeden kullaniciya iadesi

saglanmalidir.

Gecerli para tutarlarinin fiziksel boyutlar1 dikkate alinarak kiiciik para

boyutundan biiyiik para boyutuna gore yonlendirme yapilmasi saglanmalidir.

Paralarin stok haznesine yOnlenebilmesi icin yercekiminden faydalanilmasi
diisiiniilmektedir. Bu sebeple para kanalina gerekli a¢1 egimlerinin verilmesi

gerekmektedir.

Tiim bu tasarim girdileri ve c¢Oziim Onerileri dikkate alinarak Solid Works

programinda PTA’ nin tasarmmi gerceklestirilmigtir. Sekil 5.18” de para tanima

alaninin  tasarim ve perspektif goriiniimii yer almaktadir. Sanal ortamda

gerceklestirilen bu iinite alami iiretiminin ardindan ac¢i1 ve para diisme islemleri

sirasinda ortaya c¢ikabilecek olumsuzluklar gercek zamanda giderilebilir olmalidir.

Bu nedenle tasarim asamasinda iiriiniin parcalar1 miimkiin oldugunca modiiler

secilmis, sorunlar ilgili parcalar iizerinde yapilan degisikliklerle giderilmistir.
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Sekil 5. 18: Para tanima alan1 tasarim ve perspektif goriiniimii
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5.2.2. Para iade alaninin tasarmmi

Kullanicmin iiriin yeter tutarindan fazla giris yapmasi durumunda mevcutta

stoklanmis durumda olan paralar igerisinden iade isleminin yapildig: boliimdiir. PIA

tasarlanirken asagida yer alan tasarim girdileri ve ¢oziim Onerileri dikkate alinarak

tasarim gerceklestirilmistir. Tasarim kriterleri ve ¢6ziim Onerileri asagidaki gibi

stralanmugtir:

a)

b)

c)

d)

€)

Iadesi yapilacak olan paralarin belirlenmesi gerekmektedir.
Kullanicimin iiriin yeter tutarindan fazla para atmasi durumunda kullaniciya para
iistii vermek i¢in 25 ykr ve 50 ykr’ lik madeni paralar iade islemi yapilacak

paralar olarak belirlenmistir.

lade islemi igin belirlenen paralarin fiziksel boyutlarmim tespitinin yapilmasi
gerekmektedir.
Iade isleminde kullanilacak 25 ykr 1.95 mm kalinhiga 21.50 mm capa, 50 ykr ise

2 mm kalinliga 21.50 mm c¢apa sahip oldugu belirlenmistir.

Paralar dikey bir diizlem iizerinde iist iiste stoklanabilmelidir.

PTA’ dan gelen paralarmm haznelere yonlenip stoklanabilmesi i¢in hazne giris
capiin stoklanacak para capindan biiyiik olmas1 gerekmektedir.

Paralarin iist iiste stoklanabilmesi ve paranin depolanacak alana kolay
erisebilmesi icin Sekil 5.19° de yer alan 7 numarali para depolama haznesi

olusturulmustur.

Dikey diizlemde yer alan paralardan en altta yer alan para her zaman ig¢in
kullaniciya verilecek ilk para olacagindan ve para iade islemi swrasinda yatay
diizlemde hareket edeceginden para stok {iinitesi ¢ikis yoniinde para yiiksekligi
kadar bir boliimiin bosaltilmis olmas1 gerekmektedir.

Bu dogrultuda 25 ykr iadesi i¢in birakilacak bosluk 2 mm olarak, 50 ykr iadesi

icin 2.05 mm olarak belirlemistir.
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f)

g)

h)

J)

k)

Paranin yatay diizlemde yer degistirme hareketini saglayacak dogrusal ¢alisabilen
elektromanyetik elemanm belirlenmesi gerekmektedir.

Sekil 5.19° da yer alan 3 ile 4 numarali ek parcalar ve 2 ile 5 numarali bobin mili
ve bobin baglanti parcasi yardimi ile 15 mm ileri ve geri yonde diizlemsel hareket
saglayabilen, 24 V seviyesinde calisan selenoid bobin tercih edilmistir. Selonid

bobin Sekil 5.19¢ da 1 numara ile gosterilmistir.

Yatay yonde hareketi saglayacak mekanizma birden fazla parayr cikisa

yonlendirmemelidir.

Elektromanyetik ~ elemanin  yatay diizlemde para itme  hareketini
gerceklestirdikten sonra baslangi¢ pozisyonunu alabilmesi i¢in yay kullanilmas1

gerekmektedir.

Elektromanyetik devre elemanmi baslangic pozisyonuna getirmek icin
kullanilacak yay cekme kuvveti iiretmelidir. Ayrica elektromanyetik elemanin
baslangic ve bitis hareketinin sinirlar1 belirlenmelidir.

Selenoid bobinin hareket eden milinin bagh oldugu mekanizma bir yay yardimi
ile Sekil 5.21° de yer alan 9 numarali alana montajlanmistir. Buras1 hareketin
basladig: ilk noktadir. Hareketin bittigi nokta ise devre elemanma verilen gerilim
ile olusan elektromanyetik alan yOniine paralel ice dogru 15 mm ile
smirlanmistir. Boylelikle elektromanyetik devre elemani baslangic durumuna

dondiiriilmiistiir.

Elektromanyetik elemanin ¢aligma ekseni ile para itme parcasinin ekseni ayni

dogrultuda olmasi gerekmektedir.

PiA ile PTA’ nin iliskilendirilebilmesi i¢in kullanilacak olan malzemeye montaj
isleminin  gergeklestirilebilmesi i¢cin  baglanti noktalarmin  olusturulmasi
gerekmektedir.

Bu sebeple Sekil 5.21° de yer alan 4 numarali montaj saci olusturulmustur.
Montaj sac1 iizerinde yer alan baglant1 noktalariyla Sekil 5.22¢ de goriildiigii gibi
PiA ile PTA’ nin iliskilendirilmesi yapilmstir.
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Sekil 5. 19: Para iade alaninin birlestirilecek parca goriiniimii

Selenoid bobin

Selonoid bobin mili

Ek parca 1

Ek parca 2

Selonoid bobin baglant1 parcasi

Yay ile selonoid bobin mili baglant1 pargasi
Para depolama haznesi

Madeni Para

L R

Tiim bu tasarim girdileri ve c¢Oziim Onerileri dikkate alinarak Solid Works
programmnda PIA’ nin tasarimi gerceklestirilmistir. Sekil 5.20° de tasarimi
gerceklestirilen para iade alaninin tasarim ve perspektif goriiniimii yer almaktadir.
Sanal ortamda gerceklestirilen bu iinite alani iiretiminin ardindan a¢1 ve para diisme
islemleri sirasinda ortaya cikabilecek olumsuzluklar gercek zamanda giderilebilir
olmalidir. Bu nedenle tasarim asamasinda iirliniin parcalar1 miimkiin oldugunca

modiiler secilmis, sorunlar parcalar tizerinde yapilan degisikliklerle giderilmistir.
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Sekil 5. 20: Para iade alani tasarim ve perspektif goriiniimii

5.2.3. Para tanima alam ile para iade alanimin birlestirilmesi
Sisteme disaridan atilacak paralarin depolanmasi ve iiriin se¢ciminin ardindan para

istli verilmesi isleminin yapilabilmesi gibi islevleri yerine getirebilmek amaciyla

modiiler olarak tasarlanan {iinitelerin birbirleri ile iliskilendirilmesi gerekmektedir.
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Birlestirme islemleri yapilirken baglanti noktalarinin eksenleri arasinda cakigmaya
dikkat edilmelidir. Sekil 5.21° de PTA ile PIA birlestirilecek parca goriiniimleri yer
almaktadir.

Sekil 5. 21: PTA ile PIA birlestirilecek parca goriiniimii

50 ykr para depolama haznesi ve para iade haznesi
25 ykr para depolama haznesi ve para iade haznesi
Para tanima alan1

Montaj sact

1 ytl para depolama haznesi

Yardimc1 montaj sact

PTA ile montaj sac1 baglanti noktalar1

PiA ile montaj sac1 baglant1 noktalar1

© ® N L A W N =
L 20 B

Elektromanyetik eleman ile yay baglant1 noktalar1
PTA ile PIA’ larinin diisey diizlemlerindeki eksenleri birbirlerine cakisik konumda

yerlestirilmesi ve PTA’ na verilen acinin dogrulugu PIA’ nda yer alan paralarin

haznelerine yonelme islemi sirasinda hata payi en alt diizeye indirilmistir.
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PTA ile PIA’ nin birbirleriyle birlestirilmesinin ardindan olusan PTIA’ nin tasarim
ve perspektif goriiniimii sekli 5.22° deki goriilmektedir. Para tanima ve para iade

alanlarma ait video gosterimi ise Ekler boliimiinde yer almaktadir.

285,74

3544

51,40

18757

T

L
i'@
‘-\_ |,
|

178

Sekil 5. 22: Para tanima ve iade tinitesi tasarim ve perspektif goriiniimii
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5.3. D1s Unitenin Tasarim

Kullaniciy1 yonlendirerek iiriin se¢cme isleminin yapilmasmin saglandigi, iiriin
secimine bagli olarak iiriin alimmnin veya iiriin ve para alimmnm gerceklestirildigi
elektronik devrelerin, UDU ve PTIU’ nin ve yardimci elemanlarin korundugu
tinitedir. Sistemlerin birbirleriyle uyumlu caligmalarini saglamak ve sistem igerisinde
yer alan tiim mekanizmalar1 dis iinite ile iliskilendirmek amaciyla ara parcalara
ihtiya¢ vardir. Bu ara pargalarin gereksinim nedenleri ve boyutlar1 asagidaki alt
boliimde aciklanmistir. Dig iinitenin tasarimi gergeklesmeden bu yardimcer iinite

parcalarinin tasarlanmasi gerekmektedir.

5.3.1. Yardima iinite parcalarinin tasarim

Yardimci iinite parcgalar: sistem icerisindeki farkli modiillerin birbirleri ile uyumlu
calisabilmelerini saglayacak parcalar1 icermektedir. Yardimci iinite parcalarinin
tasarrmi (YUP) tasarlanirken asagida yer alan tasarmm girdileri ve ¢oziim onerileri

dikkate alinarak tasarim gerceklestirilmistir:

e FElektronik devrelerin sebeke beslemelerinin yapilacagr giic katindaki kisa
devreler engellenmeli, sistemde yer alan parcalarin besleme devrelerinden izole
edilmesi gerekmektedir.

Kisa devreleri engelleyebilmek ve besleme devrelerini sistemde yer alan
parcalardan ayirmak icin Sekil 5.23 ° te yer alan giic kat1 koruyucu kutusu
tasarlanmistir. Tasarlanan kutunun boyutlar1 Sekil 5.23° te yer alan Olgiilerde

gergeklestirilmistir.

e LCD ekran dis iinitede yer alan malzemeden izole edilmeli ve dis {liniteye
montajlanabilmelidir.
Bu dogrultuda Sekil 5.24° te yer alan LCD panel koruyucusu tasarlanmustir.
Tasarim akrilik parcadan iiretilmis olup boyutlar1 sekilde yer alan oOlgiilerde
gergeklestirilmistir.
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e Kullanicilarin iriinleri ve iade edilen paralar1 rahatca alabilecekleri parca ve
boliimlerin olusturulmas: gerekmektedir.
Kullanicilarin iriinleri alabilmeleri i¢in Sekil 5.25° teki iiriin alim pargasi
tasarimi, iade edilen paralar1 rahatca alabilmeleri i¢in Sekil 5.26° daki para alim
parcast tasarimi gerceklestirilmistir. Tasarim boyutlar1 sekillerde verilen

Olciilerde gergeklestirilmistir.

Tiim bu tasarim girdileri ve ¢oziim 6nerileri dikkate almarak YUP’ nin tasarimlar1
gerceklestirilmistir. Sekil 5.23’ te gii¢ kat1 koruyucu kutusunun tasarimi ve perspektif

goriinimii yer almaktadir.

150 142

142

147
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Sekil 5. 23: Gii¢ kat1 koruyucu kutusunun tasarimi ve perspektif goriiniimii

Sekil 5.24° te LCD panel koruyucusu tasarimi ve perspektif goriinimii yer

almaktadir.
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Sekil 5. 24: LCD panel koruyucusu tasarimi ve perspektif goriiniimii
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Sekil 5.25’ te iiriin alim parcasi tasarimi ve perspektif goriiniimii yer almaktadir.
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Sekil 5. 25: Uriin alim parcasi tasarimi ve perspektif goriiniimii

Sekil 5.26° da ise para alim parcasi tasarimi ve perspektif goriiniimleri yer

almaktadir.
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Sekil 5. 26: Para alim parcasi tasarimi ve perspektif goriiniimii
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5.3.2. Kasa cercevesinin tasarimi

Kasa ¢ercevesi, sistemde yer alan tiim {initelerin, alanlarin, parcalarin, modiillerin ve

elektronik devre kartlarinin dis ortamla iliskisini kesmek i¢in kullanilan koruyucu

cerceveler biitlintidiir. Kasa cercevesi (KC) tasarlanirken asagida yer alan tasarim

girdileri ve ¢oziim Onerileri dikkate alinarak tasarim gergeklestirilmistir:

a)

b)

c)

d)

Kasa cercevesi kullanici i¢in etkileyici, dikkat ¢ekici ve estetik olmalidir.

Uriin se¢cimi ve yonlendirme isleminin yapildig1 alanlar kullanicinin
ergonomisine uygun olmalidir. Ayrica kullaniciy1 yonlendirecek olan LCD panel

tinitesi kullanicinin okuyabilecegi goz hizasinda olmalidir.

Bu amacla CUDS’ nin yerden 1 metre kadar yukariya yerlestirilecegi
diisiiniilerek iiriin secimi ve iptal islemi butonlar1 ile LCD ekrami bireylerin goz
hizasina gelebilecek sekilde yerlestirilmistir. Bu dogrultuda Sekil 5.27° de yer

alan 13 numarali LCD ekran, iiriin ve iptal butonlar1 alan1 olusturulmustur.

Uriin verme ve para iade islemlerinde yercekiminden faydalanilacagidan alim
islemlerinde kullanilacak parcalar kasa cercevesinin alt kisimlarinda yer

almalidir.

Bu amagla Sekil 5.27° de yer alan 8 numarali iirlin alm yuvasi ve 9 numaral
para iadesi alim yuvasi olusturulmustur. Yuva olciileri Sekil 5.25 ve Sekil 5.26°
daki {iriin alim pargast ve para alim parcasi Olgiileri dikkate alinarak

boyutlandirilmistir.

Para girig alaninin dikkat ¢ekmesi i¢in kasa renginden farkli olmalidir.

Para girisinin yapilacagi alan 7.81 kg/dm’® 6zgiil agirhiga sahip parlak paslanmaz
celikten tiretilmistir. Metalik renge sahip olan para giris yuvasi Sekil 5.27° de 10

numarali alanda ve Sekil 5.28” de yer almaktadir. Ayrica para giris alanina ait

boyutlar ise Sekil 5.17° de goriilmektedir.
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€)

g)

h)

i)

Cihazmn ¢alismasinda kullanilacak olan elektronik devre elemanlarmin sisteme
entegre edilmesinde hareketli boliimlerin oldugu diisiiniilerek montaj islemi

gergeklestirilmelidir.

Sistemde kullanilan tiim {nitelerin kasaya montaji icin uygun baglanti
detaylarmin olusturulmas: gerekmektedir.

Bu ama¢ dogrultusunda S$ekil 5.27° de 14 numarali kasa montaji baglanti
noktalar1 olusturulmustur. Her bir iinite i¢in ayr1 olusturulan baglanti noktalari ile

tiim iiniteler kasa cercevesine sabitlenmistir.

Uriin  yiiklemelerinin ~ yapilabilmesi ve yetkili kisilerin para alimini
gerceklestirebilmesi i¢in kasa, on ve arka boliim olarak ikiye ayrilmalidir. Bu

ayrimda a¢ma ve kapama islemi menteseleme sistemiyle yapilmalidir.

Sekil 5.27° de yer alan 11 numarali kasa mentese alanit olusturulmustur.
Mentesenin bir tarafi Sekil 5.27° de yer alan 4 numarali kasa arka cercevesine
diger tarafi da Sekil 5.27° de yer alan 6 numarali kasa On cercevesine

montajlanmistir.

Sisteme yetkisiz kisilerin miidahalesini engellemek icin kilit modiilii
eklenmelidir.
Bu amacla Sekil 5.27° de yer alan 7 numarali kasa kilidi olusturularak Sekil 5.27°

de yer alan 4 numarali kasa arka ¢ercevesinin sag orta boliime montajlanmustir.

Sisteme yetkili ve yetkisiz kisilerin miidahalesi durumunda merkezi
bilgilendirecek GSM modem ile cihaz arasindaki baglantiy1 saglayacak

algilayiciin ve yerinin belirlenmesi gerekmektedir.

Sistemin kapagmin yetkili veya yetkisiz kisiler tarafindan agildigi srada GSM
modem araciligiyla merkezi bilgilendirmek icin bir algilayiciya ihtiyag
bulunmaktadir. Bu algilayicinin yeri, kapak acildig1 anda devreye girebilmesi i¢in
kilit modiiliine yakin olmalidir. Bu amag¢ dogrultusunda Sekil 5.27° de yer alan

12 numarali alan tasarlanmustir.

118



5.3.3. Kasa cercevesinin birlestirilmesi

Kasa cercevesinin tiim parcalarinin ayri olarak olusturulmasi ardindan bu pargalar

Sekil 5.27° de belirtilen baglant1 montaj noktalar ile birbirleri ile iliskilendirilmistir.

—
'\ﬁ)

Sekil 5. 27: Kasa Cercgevesinin birlestirilecek parca goriiniimii

7

Kasa sol ¢cerceve paneli

PTIU destek parcasi

Gii¢ kat1 koruyucu kutu destek pargasi
Kasa arka cercevesi

Kasa sag cerceve paneli

Kasa 6n cercevesi

Kasa kilidi

Uriin alim yuvasi
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Para iadesi alim yuvasi
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Para atma yuvasi
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Kasa mentese alani
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Algilayici
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LCD ekran, iiriin ve iptal butonlar1 alan1
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[
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Kasa montaj1 baglant1 noktalar1
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Tiim bu tasarim girdileri ve ¢Oziim Onerileri dikkate almarak Solid Works
programinda sisteme KC’ nin tasarimi gerceklestirilmistir [21-24]. Sekil 5.28” de
kasa cercevesinin tasarim ve perspektif goriiniimii yer almaktadir. Kasa cercevesine

ait video gosterimi ise Ekler boliimiinde yer almaktadir.

Para atma yuvasi
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Sekil 5. 28: Kasa cercevesinin tasarim ve perspektif goriiniimii
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5.4. Sistem Unite ve Parcalarmn Birlestirilmesi

Sistemde birbirlerinden bagimsiz olarak yer alan iinite ve parcalarin Boliim 5.1.3,
Boliim 5.2.3 ve Boliim 5.3.3° te birlestirilmesinin ardindan her bir {inite ve parcayi
ilgili baglant1 noktalarindan birbirlerine montajlamak gerekmektedir. Birlestirme
islemi gerceklestirilirken dikkat edilmesi gereken noktalar1 montaj isleminde
kullanilan baglant1 elemanlar1 standartlarda tanimlanmis hazir iirtinler olmaldir.
Birlestirme isleminde DIN 7991 (1.86) standardinda alt1 koseli oyuklu havsabash

ciwvata, DIN 934 standardinda alt1 koseli somun hazir tiriinleri kullanilmistir [22].

Sekil 5. 29: Birlestirilecek parcalarin goriiniimii

Kasa yan ¢erceve paneli
Kasa 0n ¢erceve

Para alim pargasi

Giic¢ kat1 koruyucu kutu

Para tanima ve iade tinitesi

Uriin alim parcasi

SCEN - LY, B N U R SR
L2 B

Uriin verme alani
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8 =  Uriin secim butonlar:

9 > LCD koruyucu panel

10 > LCD panel

11 > Para giris alani

12 = Uriin depolama alani

13 =  PTIU ve gii¢ kat1 koruyucu kutu destek parcalar1
14 > 4 Kasa arka cercevesi

Sistemde yer alan tiim {inite, modiil ve parcalarin birlestirilmesi ile Sekil 5.30 da yer
alan CUDS olusturulmustur [22-24, 26]. Sistem iinite ve parcalarina ait video

gosterimi ise Ekler boliimiinde yer almaktadir.
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Sekil 5. 30: Sistemin i¢cyapisinin perspektif goriintimil
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BOLUM 6. SONUCLAR VE ONERILER

Ticari amagla sadece para kazanmak i¢in iiretilen iriin dagitim sistemlerinin
kullanimi cok uzun yillara dayanmasma ragmen giinlik yasamda kullanilan
sistemlerin giiniimiiz teknolojisinin oldukc¢a gerisinde oldugu sdylenebilir. Bunun
birden fazla sebebi olmasma ragmen sistemi en ucuz miktara iiretme istegi bu
sistemlerin teknolojik gelismelerin uzaginda kalmasmna sebep olmustur. Yasam
alanlarinda otomat olarak bilinen bu sistemlerin genel ve yaygin kullaniminda tek bir
madeni para ile yalnizca iiriin alma islemleri gerceklestirilebilmektedir. Oysaki bu
sistemler elektronik teknolojisinin gelisimine paralel olarak gelistirilebilirler ise

giinliik yasamdaki kullanim sayilar1 ¢cok daha fazla olabilir.

Uretimi  gerceklestirilen CUDS’ nin tasarim amaglarindan birisi herhangi bir
kurulusun destegi alinmadan birey olarak gelistirilmis sistemin sektore
kazandirilmasidir. Islemler gerceklestirilirken tasarim ve iiretim asamasinda bir
takim sorunlar ile karsilagilmis, bazi sorunlar ¢coziimlenebilirken bazi sorunlar ise

¢Ozlim Onerisi olarak ileriki ¢caligmalara birakilmustir.

Bilgi toplama asamasmda karsilagilan en biiyiilk sorunlardan birisi iilkemizdeki
otomat kullaniminin az olmasi nedeniyle farkl {iriin satig1 gerceklestirilen sistemlerle
herhangi bir karsilastirma yapilamamis olmasidir. EZitim amach bile olsa iiretici
firmalarin sistemlerin ¢alisma prensipleri hakkindaki bilgileri paylagsmama istekleri
buna ek olarak gosterilebilir. Tasarim asamasinda iilkemizde faaliyet gosteren
Tiirkiye Otomat ve Isletmecileri Dernegi ile telefon ve elektronik posta yoluyla
irtibata gecilmeye calisgilmig fakat sonu¢ almmamamistir. Otomat sistemlerinin
kullanimin en yaygin ve gelismis oldugu Japonya’ daki internet sitelerinin
iceriklerine Japonca olmast bu sektorde ileri diizeydeki firmalardan bilgi
almamamasina sebep olmustur. Bilgi toplama asamasinda karsilagilan bu zorluklar

CUDS’ nin tiiketici bireylerin istekleri dogrultusunda tasarlanmasini saglamistir.
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Elektronik kismin tasarim asamasi gerceklestirilirken tiiketici bireylerin istekleri ve
sektoriin ihtiyaglar1 gozetilmistir. Sistem kontrol devresinin ve sistem yardimci
devrelerin programlama ve tasarimi asamasinda biiyiik sorunlarla karsilagilmamasima
ragmen sistem hakkinda iireticileri kisa mesaj yardimiyla bilgilendirmek i¢in tasarimi
diisiiniilen sistem haberlesme devresinin programlanmasinda farklt model cep
telefonlarinin haberlesme kodlarinin hyper terminal program ile uyusmama sorunu

tasarim agamasinin sorunlari arasinda yer alabilir.

Mekanik kismim tasariminda giinlik yasamda kullanilan otomat sistemlerinin
mekanik aksamlarinin ve calisma prensiplerinin {iiretici firmalar tarafindan gizli
tutulmasindan dolay1 tiim tasarim girdileri mantik ve fiziki sartlar cercevesinde
degerlendirilerek parca sekillerinin olusturulmasi saglanmistir. Bu olusum siirecinde
fiziksel olarak yer alan parcalar ile sanal ve fiziksel olarak yer almayan parcanin
birbirleri ile uyumlu calismasm saglamak acisindan bir takim sorunlarla
karsilagilmasina sebep olmus fakat uzun siiren bir tasarim asamasinin ardindan bu
sorunlar ¢oziimlenmistir. Ornegin para iistii vermek igin kullamlacak olan
elektromanyetik devre elemanina ait parcalarin fiziksel olarak bulunmasina ragmen
bu sistemle uyumlu calisabilen para iistii verme islemine yardimci olacak diger
parcalarm fiziksel olarak bulunmayis1 bu parcalarin birbirleriyle nasil calistirilacag:
sorununu dogurmustur. Bircok deneme ile sanal tasarimlarin olusturulmasinin
ardindan bu tasarimlarin iretilerek elektromanyetik devre elemani ile uyumlu

calistirilmasi saglanmustir.

Tim asamalarm degerlendirilip olusturulmasmin ardindan iiretim asamasinda
gecilmistir. Uretim siirecinde teoride ¢oziimlenen bir takim bulgularin gergek
zamanl1 liretime cevap olamamistir. Bu sorunlar iiretim asamasinda yapilan bir takim

ufak diizeltmeler ile giderilmistir.

Elektronik kismin iiretiminde karsilasilan sorunlardan biri sistem igerisinde yer alan
devre elemanlarinin sisteme hareket saglayan motorlardan etkilenerek program
mantiginin disinda ¢aligmasidir. Bu sorun daha kontrollii bir programlama mantig1 ve
anlik gerilim - akim degisikliklerinden etkilenmeyen bir gii¢ katmin kullanilmasiyla

giderilmistir. Bunun diginda sistemde kullaniciyr bilgilendirmek {iizere kullanilan
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LCD ekranmm devrenin c¢alismaya baslamasiyla beraber anlamsiz karakterler
olusturmasi tasarim asamasinda olmayan fakat iiretim asamasinda karsilasilan bir
sorun olarak ortaya ¢ikmustir. Coziim asamasinda bir¢ok yontem denenmis fakat
sorunun iirlin se¢imi, iptal iglemi ve para algilamasi i¢in kullanilan butonlara basilip
birakilmast durumunda olusacak arki engellemek icin butonlara paralel olarak
baglanan kondansatoriin neden oldugu belirlenmistir. Kondansatorlerin devreden
cikarilmasi neticesinde sorun ¢oziilmiistiir. Ayrica tasarim asamasimda LCD ekranda
kalacak bilgilendirme yazilarmin ekranda kalacag siire gercek zamanli kullanima
gore diisiik oldugu denemeler sonucunda tespit edilmistir. Test asamasinda her bir
bilginin ekranda kalacag yeni siire tespit edilerek bu siirelere program igerisinde yer
verilmigtir. Elektronik kisimda yer alan ve sistemi piyasada bulunan diger iiriin
dagitim sistemlerinden aywran en Onemli Ozellik olan haberlesme devresi
programlama ve tasarim asamasinda basariya ulagsmasina ragmen iiretim asamasinda
maliyetinin  bireysel olarak c¢ok yiiksek tutarlara ¢ikmasmdan dolayi
gerceklestirilememistir. Gerekli mali destegin bulunmast durumunda ileriki

caligmalarda sisteme entegre edilmesi ¢oziim Onerisi olarak goriilebilir.

Mekanik kismin iiretiminde karsilasilan en biiyiik zorluk ilk 6rnek (prototip) olarak
tasarlanan bir sistemin parcalarini iiretecek olan firmanm sisteme ait ¢ok kiiciik ve
is¢iligi zor olan parca elemanlarinin bulunmasmdan dolay: iiretime sicak bakmama
istegi olmustur. Birka¢ firma ile goriisiilmesinin ardindan mekanik kismin
parcalarinin iiretimi saglanmistir. Bu parcalar Sekil 5.29°da gosterilen 7 numaral
iriin verme alam ile 5 numarali para tanima ve iade iinitesi, ¢ok yaygm iiretilen
parcalar olmadigindan yanhig iiretim is¢iligi nedeniyle sorunlara yasanmistir. Bu
sorunun diginda sistemdeki iirlin verme alaninin tasariminda, motorlarin baslangig,
geri donme ve durma pozisyonlarinin kontrollerini saglayan ve Sekil 5.13° de
gosterilen algilayicilarin  elektronik devreye gonderdigi bilginin zamam ile
motorlarin i¢ dinamiklerinin hareketini bitirme siiresi arasinda yaklasik 1 saniye
zaman farki tespit edilmistir. Bu sorun motorun dairesel hareketini dogrusal harekete
cevirdigi disli izerinde motorun tam yerinde durmamasimi ve motor icerisinde yer
alan carklarin dis atlamasina sebep olmustur. Sorun konum algilayicilarinin

yerlerinde degisiklige gidilmesiyle ¢oziilmiistiir. Dolayisiyla algilayicilarin tasarimda
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gosterilen konumu yerine, tiretimden kaynaklanan sorunlar nedeniyle Sekil 6.1° de

gosterilen bicimde konumu degistirilmistir.
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Alzilavicilann konumunu
degistiren hareketli parca

Sekil 6. 1: Uretimden sonras1t UVA’ nin tasarim ve perspektif goriiniimii

Bunlarin  disinda  para tanima alaninda  paralarin  gereken  haznelere
yonlenebilmesinde hareket edecekleri mesafenin paranm diisebilmesi i¢in yeterli
actya sahip olmamasi paralarin haznelere ulagsmasini engellemistir. Sorun gerekli
alanlarmn acilar1 diizenlenerek ¢oziimlenmistir. Uzerinde ugrasilan bir diger sorun ise

sistemin para iadesi yapabilmesinde kullanilacak para iade alaninin bir seferde birden
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fazla para tutarm iade etmesi olmustur. Bu hata iiretim asamasinda pargalari
tiretecek firmanin dretim paftalarmi yanlis yorumlanmasmmdan kaynaklanmustir.
Paftalarin tekrardan incelenerek iiretimin yeniden yapilmast sorunu ortadan

kaldirmustir.

Planlama asamasindaki tiim tasarim girdilerinin haberlesme devresi diginda %100
basar1 ile gerceklestigi goriilmiistiir. Gergeklestirilen sistemin giinliilk yasamda

kullanilan diger sistemlere gore bir takim avantajlar1 yer almaktadir.

Sistem modiiler olarak tasarlandig i¢in iretici firmalar liriin sayisinda artirim veya
azalim yapilabilirler. Sistemde {iiriinleri vermek i¢in kullanilacak olan motor siiriicii
devrelerinin sistem kontrol devresinden ayr1 olarak tasarlanmasi sisteme bir iiriin
eklenmesi veya cikardmasi durumunda sistem programinda eklenecek veya
cikarilacak basit bir kod parcasiyla ve motora hareket saglayacak siiriicii devrenin
sisteme eklenmesi veya c¢ikartilmasiyla kolaylikla yapilabilmektedir. Buda sistemin

sabit {iriin satis1 yapmasi yerine ¢cok amagh olarak kullanilmasini saglamaktadir.

Ayrica sistemde yer alan iirlinlerin fiyatlarinda yapilacak degisimler programa
eklenecek veya cikarllacak kodlar yardimiyla kolaylikla yapilabilmektedir.
Boylelikle sistem iireticiye sabit iiriin fiyatlar: ile degil degistirilebilir fiyath iiriinler

ile hizmet edebilecektir.

Giinliik hayatta kullanilan iiriin dagitim sistemlerinin ¢ogunlugu yalnizca iiriin adedi
kadar madeni para atilmasi durumunda calismaktadir. Bazi sistemler ise kullanici
tarafindan atilan fazla tutara kadar yeni bir iiriin se¢cme hakki tanimaktadir.
Gergeklestirilen CUDS’ nde 25 ykr, 50 ykr ve 1 ytl gibi ii¢ farkli madeni para ile
islemler gerceklestirilmekte ve kullanicinin {iriin tutarindan fazla para atmasi
durumunda kullaniciya para iistii vermektedir. Bu o6zellik CUDS’ ni piyasada

kullanilan diger iiriin dagitim sistemlerine iistiin kilmaktadir.
Giinliik yasamin her alaninda karsilagilan iirlin dagitim sistemlerinde yer alan

tiriinlerin kontrolii ve sistemde bulunan paralarin kontrolii yetkili bir kisi tarafindan

yapilmaktadir. Gerekli maddi destegin saglanmasiyla tasarim asamasinda basari
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saglayan haberlesme devresinin sisteme entegre edilmesi ile birlikte cihaz hakkindaki
bilgileri firma yetkililerinin cep telefonuna kisa mesaj olarak gonderilebilir. Bu
sayede Uriin verme haznesinde iirlinlerin bittigine, bozuk para haznesinde yer alan
bozuk paralarin bittigine, bozuk para haznesinde yer alan bozuk paralarin fazla
oldugunu, sisteme yetkili olan veya olmayan bir kisinin disaridan miidahale etmesi
durumunda sisteme miidahale edildigine dair durum bilgilerinin GSM modem
araciligiyla firma yetkilisinin cep telefonuna kisa mesaj olarak godnderilmesi
saglanilabilir. Boylelikle sistem igerisinde yer alan tiim dinamik durumlar anhk
olarak kontrol edilebilir. CUDS’ nin bu 6zelligi piyasada kullanilan diger iiriin

dagitim sistemlerinde yer almayan diger bir 6zellik olarak goriilmektedir.

Sistemin gelistirilmesi gereken bazi dzellikleri de bulunmaktadir. Sistemde yer alan
LCD ekran 2x16 boyutlarinda iki boyutlu metin gosterme 6zelligine sahiptir. Ileriki
calismalarda LCD ekran karakter boyutlar1 arttirilabilir, ii¢ boyutlu grafik
animasyonlar ile kullanicilarin dikkatini ¢ekebilecek duruma getirilebilir. Bunlara ek
olarak sistemin yalnizca madeni para ile ¢caligmasinin yaninda kagit para, kredi kart1
veya akilli kartlar ile satig yapabilme 06zelligi kazandirilabilir. Ayrica sistemin gii¢
kat1 kesintisiz bir gii¢ kaynag1 yardimiyla beslenerek her durumda satis yapabilme

ozelligi kazandirilabilir.

Sektor icerisinde olumlu gelismeler olmasina ragmen bu sistemler daha fazla
modernize edilerek bireylere giivenli bir satig olanag1 sunulabilir. Bu ise sistemlere
elektronik alt yapr eklenmesiyle saglanabilir. Elektronik alt yapidan faydalanilarak
gelistirilen iiriin dagitim sistemlerine son yillarda daha fazla rastlanmaktadir. Banka
kartlarinin ve akilli kartlarm bireyler tarafindan kullaniminin artmasiyla birlikte

kartlarla uyumlu ¢alisabilecek sistemlerin gelisimi daha hizli olacaktir.

Diinya geneline bakildiginda Tiirkiye’ deki kullanimi olduk¢a az olan sistemler
ihtiyaglara tam anlamiyla cevap veremese de herhangi bir kurulusun destegi
alinmadan bireysel olarak gelistirilen CUDS sektor icin bir baslangic noktasi

sayilabilir.
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