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OZET

Anahtar kelimeler: web tabanli otomasyon, sicaklik kontrolii, motor kontrolii,
uzaktan izleme

Bu ¢alisma, hizla gelisen internet teknolojisinin uzaktan kontrol, veri toplama ve
izleme sistemleri i¢in kullanilmasimi hedeflemistir. Bu sistemlerin web tabanh
denetimi ve izlenmesi bir¢ok alanda 6nemli avantajlar saglamaktadir. Amaca yonelik
olarak bir sicaklik kontrol sistemi tasarlanmistir. Sicaklik bilgisi bir algilayicidan
okunarak, web arayiiziinde gosterilmektedir. Ortam sicakligi, 1s1  kontrol
elemanlarinin kontrolii ile ayarlanmaktadir. Sisteme bir de adim motor kontrolii ilave
edilmistir. Adim motor istenen yonde belirli miktarlarda hareket ettirilmektedir.
Tasarlanan web arayiiziinde, ortamin canli goriintiisii bir web kamerasi kullanilarak
yayinlanmaktadir. Boylece cihazlarin ve sistemlerin uzaktan denetimi ve izlenmesi
gerceklestirilmistir.



DESIGN AND APPLICATION OF A WEB BASED
AUTOMATION SYSTEM

SUMMARY

Key Words: Web Based Automation, Temprature Control, Motor Control, Remote
Monitoring.

This study aims to use fast growing internet technology for remote control, data
collecting and monitoring systems. Controlling and monitoring of these systems by
using Web, provides many advantages in different area. As aimed in this work, a
temperature control system has been designed. Temperature data, which are obtained
from the temperature sensor, are shown on a Web interface. Ambient temperature
can be controlled using the temperature control components. Besides this, a step
motor control unit has been added to the system. The step motor can be turned
through in every direction in a specific amount of step. Live image of the
environment can also be seen on the Web interface using a Webcam. Thus, remote
controlling and monitoring of the equipments and systems have been achieved using
the Web.

Xi



BOLUM 1. GIRIS

Yasadigimiz teknoloji ¢aginda, hizli gelisim gosteren teknolojilerin basinda internet
teknolojisi gelir. Glinliik hayattaki bir¢ok islem internet tabanli olarak yapilmaktadir.
Bunun yaninda internet, uzak sistemlerle ilgili veri toplama, izleme ve denetim gibi
islevleri gerceklestirmek i¢in de yogun bir sekilde kullanilmaktadir. Bu islevler, web
tabanli olarak gerceklestirilebilen robot kontrolleri, akilli ev ve bina sistemleri,
uzaktan erisimli laboratuarlar, giivenlik sistemleri gibi alanlarda kullanilirlar. Bu

uygulama alanlarinda iilkemizde ve diinyada bir¢ok calisma gerceklestirilmistir.

Zhejiang tiniversitesinde yapilan bir ¢alismada [1], elektrik miithendisligi egitimi i¢in
internet tabanli bir laboratuar tasarlanmistir. Bu laboratuar Ogrencilerin uzaktan,
gercek deneysel calismalar yapmasina olanak saglamistir. Internet tabanh
laboratuarda elektrik-elektronik, otomatik kontrol, gii¢ elektronigi ve motor kontrolii
ile ilgili deneyler yapabilme imkam saglanmustir. Ogrencilerin bu deneyleri
istedikleri her yerden ve her zaman sadece internet erigimi ile gerceklestirebilecegi
ifade edilmistir. Bu calismanin klasik laboratuarlara iyi bir alternatif oldugu ve

maliyeti diistirdiigii ileri stiriilmiistiir.

H. Lee ve arkadaglar1 [2], internet iizerinden baz1 fizik 6l¢iimlerinin yapilabilecegi
bir laboratuar gelistirmislerdir. Bu amagla niikleer 6l¢iimler i¢in uzak erisimli 6rnek
bir uygulama tasarlamiglardir. Calismanin gerceklestirilmesindeki nedenlerin,
ogrencilerin niikleer laboratuarlarda calisma maliyetlerinin yiiksek olmasi ve bu
Ol¢iimlerin tehlike olusturabilmesi oldugunu sdylemislerdir. Sistem bir¢ok niikleer
Olctim cihazina adapte olabilecek yapida tasarlanmistir. Uzak erisimli 6grenciler

ger¢cek zamanli olarak, gercek deneyler gergeklestirebilmislerdir.

Desa Hazry ve arkadaslar1 Tarue isimli bir insan robotunun web tabanli kontroliinii

gerceklestirmek icin ¢alismislardir [3]. Bu calismada, Furukava isimli bir sirketin



uzak veri denetim sistemi (RDIS) sunucusunu kullanmiglardir. Kullanicilar internet
erisimli bir cihazdan sisteme ulasabilir ve kontrol i¢in ii¢ farkli mekanizma
kullanabilirler. Robot hareketleri tek tek yapilabilecegi gibi, hareketler siirekli olarak
da gerceklestirilebilir. Bunun yaninda robotun otonom dolasim kontrolii de web
tabanli olarak gergeklestirilebilir. Sistem Visual C++, HTML ve RDIS etiketleri

kullanilarak tasarlanmistir.

Ahmet Emin Kuzucuoglu ve Gokhan Erdemir robotik egitimi i¢in web tabanli bir
sistem tasarlamiglardir [4]. Bu sistem robot kontroliiniin, ger¢ek robotik sistemler
iizerinde gercek zamanli olarak gerceklestirmeyi amaglamistir. Agik ve kapali ¢evrim
kontrol i¢in iki ayr1 robotik sistem tasarlanmistir. Sistemlerden ilkinde bes serbestlik
derecesine sahip endiistriyel bir robotun kontrolii saglanmustir. ikinci olarak da servo
elektropnomatik bir sistem ile deneyler yapilarak, konum-zaman ve hata-zaman

grafikleri elde edilmistir.

Aydin Melek yiiksek lisans tezi icin, internet tiizerinden robot kontroli
gerceklestirmistir [5]. iki farkl1 robot igin sistem tasarlanmistir. {1k olarak bir mobil
robot kontrol edilmistir. Sunucu bilgisayar yazilimi Pascal dili kullanilarak
yazilmistir. Bu robot bilgisayara kablolar ile bagli oldugundan hareket sinirlamalari
vardir. Ikinci olarak bes eklemli bir robotun kontrolii gergeklestirilmistir. Robotun
hareketleri c¢ekilen resimlerin web arayiiziinde stirekli gosterimi ile takip
edilebilmektedir. Bu c¢alismada tasarlanan sistemin, sadece yerel agda test

edilebildigi ifade edilmistir.

Elif Pmar Sahin[6], yiiksek lisans c¢alismasinda internet iizerinden, gelistirilen bir
aracin kontroliinii gergeklestirmistir. Bu kontrol i¢in bilgisayarin paralel portunu
kullanmis, aracin uzaktan kontrolii i¢in ise radyo frekans kullanmistir. Bir kamera ile
ortam gorilintiislinii internet iizerinden kullanicilara ulastirmistir. Yapilan ¢alismanin,

robot uygulamalarinda kii¢lik de olsa bir adim oldugunu ifade etmistir.



Hong Wong ve Vikram Kapila [7], bir dogru akim motorunun internet iizerinden
kontroliinii gerceklestirmiglerdir. Motoru kontrol eden ve uzaktaki kullanici ile
haberlesen sistem bir gomiilii sunucudur. Bu sunucu Dallas Semiconductors
firmasinin irettigi TINI mikrodenetleyici platformunu kullanir. Uzak kullanici,
motorun pozisyon kontroliinii, PD kontrol algoritmasi kullanarak TINI
mikrodenetleyici iizerinden gergeklestirir. Kontrol i¢in istemci bilgisayarlar, Java

applet GUI uygulamasi kullanirlar.

Benzer bir uygulama da Sevki Demirbas tarafindan gerceklestirilmistir [8]. Bu
caligmada, iki adet dogru akim motorunun hiz kontrollerinin internet lizerinden
gergeklestirilmesi amaglanmistir. Motorun referans hiz degerleri ve kapali dongii PI
katsayilar1  internet iizerinden  girilerek motorun hiz  kontrol  deneyi
gerceklestirilmistir. Ogrenciler i¢in uzak erisimli bir laboratuar olarak da ifade edilen
calisma, Gazi Universitesi Teknik Egitim Fakiiltesi Elektrik boliimii dgrencileri

tarafindan degerlendirilmistir. Sunucu bilgisayar yazilimi i¢in Matlab kullanilmistir.

Ev ve bina otomasyon sistemlerinin internet tabanli kontrolleri de kendisine énemli
bir ¢alisma alani bulmustur. Ali Ziya Alkar ve Umit Buhur kablosuz bir ev
otomasyon sisteminin kontroliinii internet tabanli olarak gerceklestirmislerdir [9].
Kablosuz haberlesme i¢in RF iletisim kullanilmistir. Sistem donanimi, kontrol
cihazlari, RF modiiller ve PIC16F877 mikrodenetleyicisi kullanilarak tasarlanmistir.
Sisteme istenmeyen miidahaleler i¢in giivenlik algoritmasina sahip bir server

kullanilmistir. Sistemin diisiik maliyetli ve esnek bir yapida oldugu ifade edilmistir.

Internet tabanli izleme ve kontrol, genel yada &6zel amagli uygulamalar igin
kullanilabilecek bir yapiya sahiptir. Ornegin bir fabrikadaki iiretimin ve islemlerin
izlenmesi, gerektiginde sistemlere miidahale edilmesi ¢ogu zaman zorunluluktur. Bu
islemlerin internet lizerinden, mekandan bagimsiz olarak gerceklestirilmesi ise ¢ok
onemli avantajlar sunmaktadir. Murat Iskefiyeli [10], saydam fabrika uygulamasina
bir 6rnek olarak ifade ettigi calismasinda, bir sicaklik kontrol sistemi tasarlamistir.
PLC kullanarak ortamin sicaklik bilgisi okunmus, bu bilgi web sayfasina
aktartlmistir.  Web  sayfast iizerinden de ag-kapa sicaklik kontroliinii

gergeklestirilmistir.



Mevliit Arslan da yiliksek lisans tez calismasinda bir sicaklik kontrol sistemi
tasarlamustir [11]. Bu sistemi, bir hava sartlandirma kanali iizerinde kullanmustir.
Ayrica bu calismada internet tabanli uygulamalarda ortaya ¢ikan sorunlar iizerinde

durulmus ve bu sorunlarin ¢oziim yontemleri ile ilgili arastirma yapilmistir.

Uzak sistemlerin eszamanli olarak takibi ve kontroliiniin gerektigi uygulama
orneklerinden bir tanesi de giivenliktir. Her tiirlii mekanin glivenlik sisteminin uzak
noktalardan takip ve kontrolii i¢in internet uygun bir aractir. O.Ayhan Erdem, M. Ali
Akcayol ve Haydar Tuna internet tabanli bir konut giivenlik sistemi tasarlamiglardir
[12]. Konutta bulunan algilayicilardan herhangi bir ikaz geldiginde uzak kullanici
bilgisayarda sesli ve goriintiilii ikaz olusturan sistemde, sunucu ve istemci yazilimi
icin Delphi programlama dili kullanilmistir. Algilayicilardan elde edilen veriler bir
kodlayici entegre kullanilarak sunucu bilgisayara aktarilir. istemci bilgisayar sabit bir

IP adresi kullanan sunucuya baglanarak, sistemdeki verilere eszamanli olarak erigir.

Gergeklestirilen ¢alismalarda da goriildiigii iizere sistemlerin internet tabanli kontrolii
ve izlenmesi Onemli avantajlar saglamigtir. Bunun yaninda internet c¢ok farkl
sistemlere adapte edilmistir. Bu tez ¢alismasinin en 6nemli amaci, iki farkli sistem
olan sicaklik kontrolii ile motor kontroliiniin bir arada, internet tabanli olarak
denetiminin yapilmasidir. Endiistriyel otomasyon sistemlerinde sicaklik dnemli bir
degiskendir. Motorlar ise otomasyon ve robotigin temel elemanlarindandir. Bu
sebeplerle, bu iki kontrol sisteminin internet tabanli olarak gerceklestirilmesi

hedeflenmistir.

Bu tez caligsmast dort ana boliimden olusmustur. Birinci boliimde genel bilgiler ile bu
konuda gerceklestirilen ¢alismalardan bahsedilmistir. Ikinci béliimde gergeklestirilen
sistemin donanim yapisinda kullanilan haberlesme tiirleri ve portlardan
bahsedilmistir. Ugiincii boliimde sistemin temel donanim elemanlar: anlatilmistir.
Son boliimde ise sistemin donanim ve yazilim yapisi incelenmis, ayrica sistemin

temel kullanimi anlatilmistir.



BOLUM 2. VERI ILETiMIi VE PORTLAR

2.1. Seri Veri iletimi ve Seri Port

Bir elektronik sistemde veriler, baz1 gerilim degerleri ile ifade edilir. Sayisal olarak
ikilik say1 sisteminde karsiligt 1 ve O olan bu degerler, bilginin elektronik bir
sistemde temsil edilmesini saglar. Bu sekilde ifade edilen her bilgi ya da bilgi
grubunun iki veya daha fazla cihaz arasinda karsilikli iletiminin saglanmasinda temel
olarak seri ve paralel olmak tizere iki yontem kullanilir. Seri veri iletim yonteminde
bilgiler tek bir hat {izerinden goénderilir. Bilginin sahip oldugu bit degerleri belirli
kurallar gercevesinde teker teker gonderilir. Bu gonderim asamasinda bir saat sinyali
gereklidir. Saat sinyalinin iiretilme sekline bagli olarak seri veri iletimi senkron ve
asenkron olmak iizere iki kisma ayrilir. Seri iletisim, ¢ok ¢esitli standartlar kullanir.
RS232 en yaygin kullanim alanina sahip olmus bir seri iletisim standardidir. Bunun
disinda 6zel amaclar i¢in ortaya c¢ikarilmis cesitli seri iletisim standartlar1 da

mevcuttur. USB, I?C, SPI, 3-WIRE, 1-WIRE gibi standartlar 6rnek olarak verilebilir.

2.1.1. Eszamanh (senkron) veri iletimi

Bu yontemde haberlesen cihazlar ayni saat sinyalini kullanirlar. Saat sinyali
cihazlardan birisi ya da harici bir cihaz tarafindan saglanir. Verinin iletilmesi saat
sinyaliyle eszamanlilik gdostermelidir (Sekil 2.1). Yani veriyi gonderen cihazla alici
cithazin ayni1 saat darbesinde ayni bit ile islem yapmasi gerekir. Boylece her cihaz tek
bir saat sinyalini kullanmis olur. Bu yontem 06zellikle uzun mesafeli veri iletimde
sikintilar olusturur. Bunun nedeni eszamanliligi saglayacak olan sinyalin 6zellikle

gerilim degerinde olusacak olan kayiplar veya parazitlenmelerdir.
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Sekil 2.1. Eszamanli veri iletimi

2.1.2. Asenkron veri iletimi

Bu yontemde her cihaz kendi saat frekansini saglar. Yani ortak bir saat darbesi
kullanilmaz. Farkli saat darbeleriyle ¢alistyor olsalar da saglikli bir haberlesme i¢in
uyumluluk esastir. Asenkron veri iletim ydnteminde verinin dogru sekilde
gonderilmesi i¢in bazi formatlara ihtiya¢ duyulur. Ornegin verinin basinda bir start
biti, sonunda bir veya daha fazla sayida stop biti (Sekil 2.2), baz1 durumlarda da
verinin dogrulugunu kontrol etmek amaciyla eslik biti kullanilir. Tek eslik, ¢ift eslik

biti gibi farkli sekillerde ifade edilerek hata kontrolii yapabilir [13].
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Sekil 2.2. Asenkron veri iletimi

2.1.3. Seri port ve RS-232 protokolii

Seri port, bilgisayarlarda RS-232 standardiyla 6zdeslesmis gibidir. Farkli bir¢ok seri
iletisim protokolii olmasina ragmen, ilk zamanlardan bu yana bilgisayarlarin seri
portlarinda RS-232 iletisim protokolii kullanilagelmistir. Bununla birlikte 6zellikle
USB portlarin gelisimi, seri iletisimin en biiyiik sikintis1 olan hiz sorununu ortadan
kaldirmaya baglamistir. Bu nedenle USB portun kullanimi her gecen giin daha da
yayginlagsmaktadir. RS-232 ise bilgisayarlarda hala standart bir protokol olarak

kullanilmaktadir. RS-232 birimi, fiyatinin uygun olmasinin yaninda programlanmasi



kolay olan, eski ve yeni sistemlerle kolaylikla uyum saglayabilen bir yapiya sahiptir
[13].

Kisisel bilgisayarda birden fazla seri port bulunabilir. Her bir port belli bir kaynakla
(port adresi) ifade edilir. Seri portlar COM1, COM2 gibi ifadelerle isimlendirilir. Bu
portlar bir taban adresinin yaninda bir de IRQ (kesme diizeyi) hattina sahiptirler.
Sahip oldugumuz bilgisayarda ikiden fazla seri port olsa bile sadece iki adet IRQ
hatt1 bu portlara atanir. Eger 4 adet seri portumuz mevcut ise ikiserli olarak bu 2 IRQ
hatt1 paylasilir. Bilgisayarda bulunan IRQ hatlarindan portlara atananlarin numaralari

ve her portun taban adresi Tablo 2.1°de gosterilmistir.

Tablo 2.1. Seri port adresleri ve IRQ hatlart

Port ad1 Port adresi IRQ numarasi
COM1 3F8h 4

COM2 2F8h 3

COM3 3E8h 4 yada 11
COM4 2E8h 3 yada 10

Bilgisayarlarda seri portun denetimi UART adi verilen tiimdevrelerle saglanir.
UART’1n temel islevi verinin seri-paralel doniisiimiinii yaparak saglikli bir sekilde
iletisimi saglamaktan ibarettir. UART tiimdevreleri 8255 yongasi ile olusturulmus,
zaman i¢inde 16450, 16550, 16650, 16750 gibi isimler altinda gelistirilmistir. Seri
port konnektdrleri 9 veya 25 adet uca sahip olup, RS-232 protokoliine uygundurlar.
Sekil 2.3’te 9 adet bacaga sahip disi ve erkek konnektorler goriilmektedir.

Sekil 2.3. 9 Bacakli disi ve erkek seri port konnektorii

Bilgisayarlarimizda bulunan seri portlar 9 bacakli konnektorleri kullanirlar. 25

bacakli konnektorler gereksiz bacaklar barindirmasi ve biiyiik olmasi nedeni ile artik



kullanilmamaktadir. 9 Bacakli bu konnektérler RS232 seri iletisim standardina
uygundur. Bir seri port haberlesmesi i¢in temelde kullanilan 3 adet zorunlu bacak
vardir. Bunlar veri gonderme (TD veya TX), veri alma (RD veya RX) ve topraklama
sinyali (GND) olarak ifade edilir. Bunlarin diginda se¢ime bagli olarak kullanilan,
cihazlarin durumunu kontrol etmek ve el sikisma (Handshaking) islemlerini
gerceklestirmek amaciyla kullanilan bacak ve sinyaller mevcuttur. Temel bir RS232
konnektor Sekil 2.4°de gosterilmistir. DTR ve DSR sinyalleri baglanmasi istenilen
cihazlarin bir tanesinin digerini hatta baglanmaya davet etmesi ve buna karsilik
cevap almasi icin kullanilir. Bu iki sinyal sayesinde baglanti olusturmak i¢in arada
bir iletisim kanali olusturulur. RTS ve CTS sinyalleri ise cihazlarin veri almaya ya da
gondermeye hazir olup olmadiklar1 konusunda haberlegsmelerini saglar. Bu iki grup

sinyal seri iletisimdeki el sikisma olaylarin1 gergeklestirirler [13].
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Sekil 2.4. Temel bir RS232 konnektor

RS-232 lojik gerilim diizeyleri TTL ve CMOS devreler i¢in uygun degildir. Bu
diizeyler icin pozitif ve negatif gerilim degerleri kullanir. Bu degerler +25V ile —
25V olabilecegi gibi, +12V ve — 12V olarak ta kullanilabilir. Bilgisayardaki veri
iletimi ikilik say1 sistemi kullanilarak gergeklestirilir. Lojik 1 sinyali +5V ile ifade
edilirken, lojik O sinyali OV ile ifade edilir. Fakat bu degerler TTL ve CMOS
standartlarinda belirli bir araliga denk diiser. RS-232’nin lojik diizeylerinde ise
negatif lojik mantig1 kullanilir. Yani lojik 0 degeri pozitif gerilim seviyesi, lojik 1 ise

negatif gerilim seviyesi ile ifade edilir. +3V ile -3V arasinda belirsiz bir bolge



mevcuttur ve degerler bu noktalar baz alinarak lojik 1 veya lojik 0 olarak
degerlendirilir. Ornek olarak ifade edersek -3V degerinin altindaki bir sinyal degeri
lojik 1 iken, +3V’ un {stlindeki degerler lojik 0 olarak degerlendirilir (Sekil 2.5).
Veri UART tiimdevresinde TTL seviyelerinde islem goriir. Fakat RS-232
arabiriminde terslenerek islem goriir. Gerilim diizeylerinin bu sekilde kullanilmasinin
bazi nedenleri vardir. Ozellikle uzun mesafeli iletisimde sinyaller zayiflamaya maruz
kalacaktir. Bunun yaninda ortamdaki giiriiltiden etkilenmesi de O©nemli bir
dezavantajdir. Boylece sinyal seviyelerinde dnemli degisimler olacaktir. Bu nedenle
RS-232 sinyal seviyelerinin u¢ degerleri yiiksek tutularak belirli bir sinyal bolgesinde

islem yapmalar1 saglanmistir.
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Sekil 2.5. RS-232 sinyal seviyeleri

TTL sinyal seviyeleri ile RS-232 seviyeleri arasinda doniisiim yapmak ¢ogu zaman
bir gereklilik olmustur. Teknolojinin hizli gelisimi ve seri port uygulamalarinin
ozellikle mikrodenetleyiciler tarafindan yogun bir kullanim alani1 bulmasi ile bu
doniisimleri gerceklestirmek amaciyla bircok yonga gelistirilmistir. ilk olarak
Maxim Semiconductor tarafindan iiretilen bu yongalar daha sonra cesitli firmalar
tarafindan farkli Ozelliklerle ve farkli isimler altinda {iretilmistir. Maxim
Semiconductor MAX232 adi ile iirettigi yonganin ardindan MAX233, MAX220,
MAX222, MAX242, MAX232, MAX?243 isimleriyle, gii¢c tasarrufu, kapasitor,

besleme gerilimi gibi 6zelliklerde farkliliklar tasiyan yongalar tiretmistir.
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MAX232 yongas1 Sekil 2.6’da gosterilmistir. 5V besleme gerilimi ile ¢alisir. Bu
yongada RS232 sinyallerini TTL seviyesine, TTL seviyesindeki sinyalleri de RS232
seviyesine ceviren iki kanal (siirlicii ve alici) bulunur. Yonga 4 adet kapasitore
ihtiya¢ duyar. Bu kapasitorlerin degerleri farkli yongalar i¢in degisebilir. T1, T2
bacaklar1 TTL gerilim degerlerini RS232 seviyesine ¢ikaran stiriiciilerdir. R1, R2

bacaklar1 ise RS232 gerilim degerlerini TTL seviyesine doniistliren alicilardir [14].
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Sekil 2.6. MAX232 entegresinin dis ve i¢ goriinimii

2.2. Paralel Veri iletimi ve Paralel Port

Bilgisayar sistemlerinde veri, ikilik say1 sistemindeki O ve 1 sayilartyla ifade edilir. 1
ve 0 ‘larin her birine bit denir. Verilerin, haberlesecek iki veya daha fazla ug arasinda
nasil gonderilecegi 6nemlidir. Seri veri iletisiminde veriyi olusturan bitler teker teker
gonderilir. Bu gonderim tipinde verinin dogru bir sekilde gidebilmesi i¢in baslangig-
bitis sinyallerinin de veriye eklenmesi gerekir. Seri iletisimde veri, bitlere
ayrildigindan iletisim hiz1 yavaslar. Bu noktada paralel iletisim 6nem kazanir. Bu
iletisim tiiriinde verinin tiim bitleri ayn1 anda iletilir. Bu da 6nemli bir hiz avantaji
saglar. Ayrica seri iletisimde ortaya ¢ikan hata durumlar1 ortadan kalkar. Hizli ve
dogru bilgi akist saglanir. Bunun yaninda paralel iletisim kisa mesafelerde uygundur.

Ciinkii bu iletisimde kullanilacak olan kablolar pahalidir. Ozellikle uzun mesafelerde
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cok sayida ve uzun kablolar tercih edilmez. Paralel iletisim bilgisayarlarda paralel

port araciligi ile gerceklestirilir.

2.2.1. Paralel port

Bilgisayarlar dis diinya ile iletisimlerini portlar vasitasiyla kurarlar. Bunlardan bir
tanesi de LPT olarak isimlendirilen paralel porttur. Bu portlar 25 u¢ barindiran DB25
konnektorler kullanirlar. Paralel portun sahip oldugu 25 ugtan 8 tanesi veri ucudur.
Bu uglar, ¢ikis olarak kullanilir ve veri bitlerini barindirir. Diger uglar ise durum
(status) yazmaci, kontrol yazmaci ve toprak hatlarindan olusur. Bir bilgisayarda
farkl adreslere sahip birden fazla paralel port bulunabilir. Paralel portlar genelde
yazicilar i¢in kullanilmis olsa da birgok farkli cihaz i¢in kullanilir olmustur. Bir disi

paralel port konnektorii Sekil 2.7°de gosterilmistir.

Sekil 2.7. Disi paralel port konnektorii [15]

Bir paralel port aslinda veri, durum ve kontrol portu olmak iizere ii¢ adet porttan
olusur (Sekil 2.8) ve bu portlarin adresleri sirayla ifade edilmistir. Bir bilgisayar
birden fazla paralel portu desteklemesine ragmen genellikle bir adet disi konektorlii
paralel porta sahiptir. Bu port LPT1 diye isimlendirilir ve 0378H adresinde bulunur.
Yine de bilgisayarimizda paralel port adresi Windows’ta aygit yoneticisinden
Ogrenilebilir. Bunun yaninda 0378H adresindeki port aslinda veri portudur ve bu
adres taban adresi olarak ifade edilir. 0379H Adresi durum portu (yazmaci), 037AH
adresi ise kontrol portunu (yazmaci) barindirir. Yani bilgisayarda bulunan LPT
portlarinin adresleri taban adrestir ve veri portunu ifade eder. Taban adres + 1

degerinde durum, taban adres + 2 degerinde ise kontrol portu bulunur.
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Sekil 2.8. Paralel portun yapis1 ve bacak baglantilari

Paralel port ilk gelistirildigi giinden bu yana farkli modlara kavugmustur. Yeni ¢ikan
portlar eskileri destekleyecek sekilde gelistirilmistir. SPP modu tek yonlii ¢alisir.
Yani veri portu bu durumda sadece ¢ikis olarak kullanilir. Bi-direction mod, adindan
da anlagilacagi iizere cift yonlii olarak veri iletimine izin verir. EPP modu seri
porttaki gibi cihazlarin birbirlerinin durumlarini 6grenmelerini ve veri iletiminde
analasabilmelerini saglayan el sikisma (handshaking) olaylarini gerceklestirmeye izin
verir. Bunun yaninda hiz konusunda da 6nemli ilerlemeler saglamistir. ECP modu ise
EPP gibi gelistirilmis bir moddur. Yazic1 ve tarayicilar i¢in uygundur. DMA ve
tampon bellek gibi ek donanimlara sahiptir. Mod se¢imi bilgisayarin Bios ayarlarinda

paralel port seceneginden degistirilir [15].

2.2.1.1. Veri portu

Paralel portun 25 bacakli konnektoriinlin 2-9 numarali bacaklarinda bulunan bu port
8 wveri bitine (D0-D7) sahiptir. Genel olarak bilgisayardan dig diinyaya veri
gondermek igin tek yonlii (Half Dublex) olarak kullanilir. Bazi 6zel durumlar ve
ayarlarla giris olarak ta kullanilabilir. Paralel port i¢cin 6ngoériilen taban adres aslinda
veri portunun adresidir. Programlama dilleriyle bu porta ulasmak kolay oldugu i¢in

paralel port bilgisayarli kontrol uygulamalarinda yogun olarak tercih edilir.
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2.2.1.2. Durum (Status) portu

IIk zamanlar paralel portun en biiyiik amaci, yazici ve benzeri cihazlarin kullaninmi
oldugu i¢in durum portu, bu cihazlarin mevcut durumlar ile ilgili verilere sahip
olmak i¢in kullanilirdi. Fakat zamanla ¢ok ¢esitli tasarimlarda kullanilir olmasindan
dolay1 durum portu disaridan veri girisi yapilmasinin gerektigi durumlar i¢in kolaylik
saglamistir. Bu port sayesinde paralel porttan veri girisi yapilabilir. Taban adresten
bir sonraki adrese sahiptir. Konnektoriin 10-15 numarali bacaklar1 arasinda bulunan

pinler giris olarak kullanilir. Diger 3 pin kullanilmaz.

2.2.1.3. Kontrol (Control) portu

Giris ve ¢ikis olarak kullanilabilen portun 4 adet pini kullanilir. Bu port yazici gibi
cihazlarin kontroliinii gerceklestirmesinin yaninda, gelistirilen uygulamalarda veri ve

durum portunun ihtiyaca cevap vermedigi durumlarda giris ve ¢ikis olarak

kullanilabilir.

2.2.1.4. Paralel port sinyalleri

Veri, durum ve kontrol portlarina bagli pinlerdeki sinyaller (Tablo 2.2), paralel
iletisimde ¢esitli gorevler iistlenirler. Strobe ve Ack pinleri paralel port ile yazici
arasinda verinin hazir oldugunun bildirilmesi, iletilmesi ve iletildigine dair bir teyit
alinmasini saglayan gorevler {iistlenirler. Strobe verinin hazir oldugunu yaziciya
bildirir ve yazici hazir oldugunda verinin iletilmesini saglar. Ack ise verinin
alindigii ve yazicinin yeni veriyi almaya hazir oldugunu bilgisayara bildirir. Eger
sistemde bir sorun olusmus ise yazici bunu bilgisayara hata (Error) sinyali ile bildirir.
Baslat (Initialize) sinyali yazicinin sifirlanmasi (reset) gereken durumlarda kullanilir,
tampon bellegi silerek yaziciy1 baslangi¢c konumuna getirir. Mesgul (Busy), yazicinin
mesgul oldugunu bilgisayara bildirmek i¢in kullanilan sinyaldir. Kagidin bittigi
durumlarda bu bilgi kagit bitti (Paper-End) sinyali ile bilgisayara iletilir. Yazici se¢
(Select-Printer) sinyali kullanilarak yazici, bilgisayar tarafindan segilir, se¢ (Select)

sinyali ile de se¢ildigini ve aktif olarak yazdirmaya hazir oldugu bilgisini bilgisayara
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gonderir. Yazicidaki yazdirma islemlerinde satir gecisleri satir besleme (Linefeed)

sinyali ile kontrol edilir [16].

Tablo 2.2. Paralel port pinlerindeki sinyaller ve giris ¢ikis durumlar

3;111312\150) Sinyal adi gli::'umu iiiltlimaﬁf Terslenme
1 nStrobe | Cikis Kontrol-0 Evet
2 Veri-0 Girig/Cikis Veri-0 Hayir
3 Veri-1 Girig/Cikis Veri -1 ~ Hayir
4 Veri-2 Girig/Cikis Veri -2~ Hayir
5 Veri-3 Girig/Cikis Veri -3 Hayir
6 Veri-4 Girig/Cikis Veri -4  Hayir
7 Veri-5 Girig/Cikis Veri -5  Hayir
8 Veri-6 Girig/Cikig Veri-6  Hayir
9 Veri-7 Girig/Cikig Veri-7  Hayir
10 nAck Giris Durum-6 Hayir
11 Busy Giris Durum-7 |Evet
12 Paper-End Giris Durum-5 Hayir
13 Select Giris Durum-4 Hayir
14 Linefeed |Cikis Kontrol-1 Evet
15 nError Giris Durum -3 Hayir
16 nlnitialize |Cikis Kontrol-2 Hayir
17 g?iil; (;t_ Cikis Kontrol-3 Evet

18-25 Ground - - -



BOLUM 3. TEMEL SISTEM MATERYALLERI

3.1. PIC Microdenetleyiciler

Bir mikroiglemcinin g¢alisabilmesi i¢in harici olarak baglanmasi gerekli olan bazi
elemanlarin (RAM, ROM, E*PROM gibi) tek bir cat1 altinda birlestirilerek tek bir
timdevrede bir araya getirilmeleri ile mikrodenetleyiciler ortaya c¢ikmuistir.
Mikrodenetleyicilerin ¢alisabilmesi i¢in ¢ok az yardimci devre elemanina ihtiyag
duyulur. Giinliik hayatta kullandigimiz birgok elektronik iiriin artik bu tiimdevre
elemanlar kullanilarak yapilmaktadir. Mikrodenetleyicilerin bu kadar yaygin bir
kullanima sahip olmalarinin nedenleri olarak ucuz oluslari, kullanim kolayligi,
oldukea kiigiik boyutlara sahip oluslari, tekrar tekrar silinip yazilabilme 6zellikleri,
0zel amaglara ve ihtiyaclara yonelik olarak gelistirilebilir olmalar1 gibi 6zellikler

siralanabilir.

PIC Mikrodenetleyiciler, Microchip firmas: tarafindan birgok farkl: tipte ve 6zellikte
iiretilirler. PIC ismi Ingilizce Peripheral Interface Controller (Cevresel Arabirim
denetleyicisi) ifadesinin bas harflerinden olusur. Cevresel birimleri kontrol etmek
icin kullanilan bu denetleyiciler RISC mimarisi kullanilarak iiretilmistir. Cok az
komut takimi kullanan ve bir saat ¢evrimi siiresinde komut isleyebilen bir mimariye
sahiptir. Bu mikrodenetleyiciler isimlendirilirken bazi 6zellikleri goz Oniine alinir.
Ornegin kelime uzunlugu ve yapim teknolojisi ile bellek yapisi PIC
mikrodenetleyicilerin isimlendirilmesinde kendini gosterir. PIC mikrodenetleyicinin
calismast i¢in harici bir osilator devresi yeterlidir. Hatta baz1 PIC
mikrodenetleyicilerde  (PIC16F628) dahili olarak kullanilabilen osilatér birimi
bulunur. Bunun yaninda bir buton ve direngten olusan reset devresi de kullanilabilir.
Farkl1 PIC mikrodenetleyici serilerinde seri iletisim ve USART , PWM , ADC , CCP,

TIMER, sayic1 ve kesme birimleri bulunur .
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3.1.1. PIC16F877 Mikrodenetleyicisi

PIC16F877 mikrodenetleyicisi 40 adet bacaga sahiptir. Farkli kilif yapilarina sahip
olarak tretilmesine karsin DIP kilif olarak {iretilen ¢esidinin kullanimi yaygindir.
Daha az bacak sayisina sahip PIC ¢esitlerine (16F84, 16F628) oranla ¢ok daha fazla
ozellikleri i¢inde barindiran ve pek ¢ok ihtiyact kolaylikla saglayabilen bir

mikrodenetleyicidir.

PIC16F877 biitiin islemlerini 35 adet komut ile gerceklestirir. Bunun yaninda bes
adet giris-¢cikis portuna sahiptir (Sekil 3.1). Port sayisinin fazla olusu o6zellikle
cevresel birimlerin yogun olarak kullanildig1 bir¢ok uygulamada 6nemli bir avantaj
olarak ortaya cikar. Ayrica barindirdig: birgok 6zellik sebebi ile de PIC serileri i¢inde
onemli bir kullanim alanma sahip olmustur. Ornek olarak bu ozellikler, bir diger
yaygin kullanim alanina sahip PIC16F84 mikrodenetleyicisi ile karsilastirilarak
Tablo3.1°de verilmistir. ADC, PWM, Capture, seri arayiizler gibi listiin 6zelliklerinin
yaninda fazladan bulunan zamanlayici birimleri ile veri ve program hafizasinin
16F84°¢ oranla fazlalig rahatlikla goriilebilir. Islem hiz1 olarak yine 16F84’¢ oranla

onemli bir iyilestirme saglanmistir. 20 Mhz’e kadar ¢alisma hizi mevcuttur.

‘40 [q=— rETPGD
30 [ =—= REBFPGC
38 [ ]=— RBS
37 [ =—= EB=
RE3/PGM
35 | | +—= REZ
34 [ =—= RE1
33 || =—s RBOINT
32 [ =—— Voo

MCLRAPP —= I
RADAND T
RATANT =—=T]

RALANIVREF- - [
RAVANIVAER: ]
RATOCK! a—w ]
RASAMAEE —-—T]
REQRDIANS =— ]
RE1/WRIANE ——= ]
RECS/ANT =—=[]
WOD — T 1%

Ve — = [T 12
OSCUCLEIN —= T 12
OSCHUCLKOUT -— [T 14

el = = = I B = R & | B S L R (% R
[
(=11

3 [ =—vzs

ROTIPSET
20 | ] =—= RDEPSFE
28 [ =+—= RDSIFSPS
27 [] == RD4/PSP4

PIC16F877/874
0

RCOMIOSOTICK! =-—e[] 15 26 [] =—a RCTRMDOT
RCUTIOSICCR? a—e [T 18 26 [ =—e RCETXICK
RC2CCPT e[ 17 74 [] =—a RCSISDO
RC3SCHISCL =—=T1 12 23 [ | =—s RCHSDISDA
ROOPSPD =-—e=[T 18 22 []=— RD3FSP2
RO1FSET =-—T1 20 2 [] == ROZFSF2

Sekil 3.1. PIC 16F877 baglanti bacaklar1 [17]
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Tablo 3.1. PIC16F877 ve PIC16F84 denetleyicilerinin kargilagtirilmasi

OZELLIKLER | PIC16F877 PIC16F84
Calisma hizi 4-20Mhz 10 Mhz
Program Bellegi | §8Kx14 word Flash ROM 1Kx14 word Flash ROM
EEPROM 256 byte 64 byte
Bellegi
Kullanict RAM | 368 x 8 byte 68 x 8 byte
Giris / Cikis|33 13
port sayisi
Timer Timer0, Timerl, Timer2 Timer0
A /D gevirici |8 kanal 10 bit Mevcut degil
16 bit Capture
Capture / Comp | 16 bit Compare Mevcut degil
/ PWM 10 bit PWM ¢oziiniirliik
SPI (Master) ve
Seri ¢evresel | 12C (Master / Slave)
arayiiz modunda SPI portu Mevcut degil
(senkron seri port)
Paralel slave |8 bit, harici RD,WR ve CS|Mevcut degil
port kontrollu
USART /SCI |9 bit adresli Mevcut degil

PIC16F877 mikrodenetleyicisi de diger PIC’ler gibi RISC mimarisi ile {iretilmistir.
Sekil 3.2°de Microchip firmasinin {iriin katalogundan alinan 16F877’ye ait blok

sema goriilmektedir [17].
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. Program Data
Device FLASH Data Memory EEPROM
PIC16F&74 4K 192 Bytes 128 Bytes
PIC16F8T7 BK 358 Bytes 256 Bytes
P —— . DamBus © PORTA
ELASH ?‘zt rogranl ounter |- ” 1. RAIAND
P I +—=[x] RATANI
o U T8 Racanomveer.
8 Level Stack RF.&I M -+ RAIANINREF+
{13-bit) Registers <] RA4TOCK
=[] RASIAN4ISS
Pragram 7
Bus ¢ RaM adar® ¢ 9 PORTB
/ﬁ—H—\ +—=[>] RBOINT
Instruction reg ,.hddr MU}E, b N zg‘
£h . - 2
|| Direct Addr 7 | g || Incirect k RBIPGM
I : 4 RB4
| FsRreg | g Res
:I & RBE/PGC
3 — = STATUS reg _l " RBY/PGD
PORTC
[4—=[x] RCOIT10SOMICKI
e 4[| RCUTIOSICCP2
| Timer 4—=]x] rC2CcCP1
- - d M—=]x<] RCASCHISCL
Instruction . Oscillator —
Decode & [“r—- | Start-up Timer M—=1%] RC4/SDUSDA
Contro - RCS/SDO
Pawer-on | — x| rReamacK
I
ese +—[x| RCT/RXDT
s Tirmin Watchdo
E.': Generaﬁon g Timer 9 PORTD
OSC1CLEIN Brown-out = — RDO/PSPO
QSC2CLKOUT Reset N RO1PSP1
In-Ciireuit =] RD2/PSP2
Debugger I | RD3/PSP3
Low-\/oltage ) = RD4/PSP4
Programming Paraliel Slave Port | B RDS/PSPS
- RDEPSPE
= RD7/IPSPY
PORTE
MCLR VDD, Vs 4—[<] RED/AN SIRD
— 4—=P<] REVANSIWR
H—=0<] RE2ANTICS
Timerd Timer1 Timer2 10-bit A/D
I 1L L L
I I T T
- Synchronous
Diata EEPROM CCP1,2 Serial Port USART

Sekil 3.2. PIC 16F877 Mikrodenetleyicisinin blok diyagrami [17]

3.1.1.1. Giris-¢ikis portlar

PIC16F877 denetleyicisi 5 adet giris-¢ikis portuna sahiptir. Bu portlarin sahip
olduklar1 pinlerin bir¢ogu birden fazla gérev edinmislerdir. Portlarin giris yada ¢ikis
olarak yonlendirilmeleri TRIS adi verilen, her portun kendi adiyla anilan

kaydediciler tarafindan ayarlanir.
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A portu 6 bit uzunluga sahiptir. RAO, RAI, RA2, RA3, RA4, RAS5 diye
isimlendirilir. TRISA kaydedicisi ile yon kontrolii gerceklestirilir. Bu portun pinleri

analog-sayisal ¢evirici olarak da gorev yapabilirler.

B portu 8 bit uzunlugundadir. TRISB kaydedicisi ile yon kontrolii gergeklestirilir.
RB0’dan RB7’ ye kadar isimlendirilir. Ayrica RB4-RB7 pinleri degisim kesmelerine
sahiptir.

C portu 8 bit uzunlugunda bir giris-¢cikis portudur. TRISC kaydedicisi ile yon
kontrolii gergeklestirilir. C portunun pinleri birden fazla 6zellik i¢in kullanilmak

tizere ayarlanmistir.

D portu 8 bite sahiptir. Schmitt Trigger tampon girislere sahiptir. TRISD kaydedicisi

ile yon kontrolii gerceklestirilir.

E portu 3 bite sahiptir. TRISE kaydedicisi tarafindan yon kontrolii gergeklestirilir.
Sahip oldugu pinler analog-sayisal cevirici olarak gorev yapabilirler. Bu pinler
denetleyicinin baglangic ayarlarinda analog olarak konfigiire edilmistir. Sayisal giris-
cikis olarak kullanilmak istendiginde ADCONI1 kaydedicisinde gerekli ayarlamalar
yaptlmalidir [17].

3.1.1.2. Program bellek organizasyonu

16F877 mikrodenetleyicisi 8 Kb’lik program hafizaya sahiptir. Bu hafiza birimleri 13
bitlik program sayici ile adreslenir. Bu da 8192 (2'%) adet hafiza hiicresi oldugunu
ifade eder. Her bir hafiza hiicresi 14 bitlik kelime uzunluguna sahiptir. 16F877
Denetleyicisi 14 bitlik komutlara sahiptir. Sekil 3.3’de bu denetleyicinin program
bellek haritasi goriilmektedir. Bellek hiicreleri 0000h adresinden baglar, 1FFFh
adresinde biter. 0000h Adresinde reset vektorii bulunur. 0004h Adresinde de kesme
vektorii bulunur. Bu adresler, ilgili islemler i¢in program rutinlerinin baglangi¢
adresleridir. PIC16F877 Denetleyicisinin program bellegi defalarca yazilip

silinebilen 6zellige sahiptir [17].
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CALL, RETURN j“ 13

RETFIE, RETLW
._‘r'.
Stack Lawvel 1
Stack Lewvel 2
-
-
-
Stack Lews' B
Reset Viector oaach
L ] -
. K]
L ]
Imtzrrupt Wecior oaoah
oaash
Page 0
O7FFh
oaoch
o Page 1
OnChip |
- OFFFh
Frogram
Memory | 1aach
Fage 2
17FFh
1s0ch
Page 2
1FFFh

Sekil 3.3. PIC16F877 nin program bellek haritasi [17]

3.1.1.3. Veri bellek organizasyonu

Veri (RAM) bellegi iki ana kisimdan olusur. Genel amagh kaydediciler, programda
verilerin yazilip okunabildigi alanlardir. Ozel fonksiyon kaydediciler ise belirli
isimlerle anilirlar ve belli gorevler Ustlenmiglerdir. Sekil 3.4’de veri belleginin
kaydedici haritas1 goriilmektedir. Bu haritada bos goziiken alanlar kullanima agik

olmayan bellek hiicreleridir.

Veri bellegi bank adi verilen dort boliime ayrilmistir. Bazi kaydediciler her bank
blogunda aym sekilde bulunurlar. Bank hiicreleri farkli adreslerde goziikseler de
aslinda karsilikli gelen hiicreler, ayni sekilde islem goriirler. Hangi kaydedici

kullanilmak isteniyorsa, o kaydedicinin bulundugu banka ge¢gmek gerekir.
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File

Address
Indirect adar™? | 00n Indirect addr.!| apn, | Indirect addr 7| 100n | Indirect addr | g0
TMRO O1h OPTION REG| 81h TMRO 101h OPTICN_REG| 181h
PCL 02h PCL 82h PCL 102h PCL 182h
STATUS 03h STATUS 83h STATUS 103h STATUS 183h
FSR [dh F&R g4k F5R 104h F5SR 184h
PORTA 05h TRISA 85h 10zh 185h
PORTH 0Eh TRISE 8Eh FORTE 10Eh TRISB 186h
PORTC | O7h TRISC 87h 107h 187h
PORTD ™ | D2h TRISD ™ | agh 108h 188h
FORTE™ | 0%h TRISE™ | ggp 10%h 183h
PCLATH 0&h BCLATH Bah PCLATH 104h PCLATH 18&h
INTCOM [Eh INTCOM BBh IMTCOM 10BR INTCOR 18Bh
PIR1 OCh FIE1 8Ch EEDATA 10Ch EECON1 18Ch
PIR2 OCh PIEZ a0h EEADR. 100h EECONZ 180h
TMRIL OEh PCON 8Eh EEDATH 10Eh Reserved®™ | 13Eh
TMR1H OFh 8Fh EEADRH 10Fh Reserved®™ | 18Fh
TICON 10h 90h 110h 190h
TMR2 11h SSPCONZ [ 91h 111h 131h
T2COM 12h PR2 92h 112h 192h
SSPBUF | 13h S55PaDD | 93h 112h 193h
SSPCON 14h SSPSTAT | 94h 114h 194h
CCPRIL 15h g5h 115h 195h
CCPR1H 16h SEh 11ER 198h
CCPICON | 17h 57h General | 117h General | 4q7p,
RCSTA | 1A TXsTA_ | 98 Remoe | 11en Remo | 18h
TAREG 18h SPBRG 9%h 16Bytes [ 11%h 16 Bytes | 193h
RCREG 14h 94h 114Rh 194h
CCPR2ZL 1Bh 3EBh 11Eh 198h
CCPRZH | 1Ch 9Ch 11Ch 19Ch
ccp2coN | 10h S0h 110h 190N
ADRESH 1Eh ADRESL SEh 11Eh 19Eh
ADCOND 1Fh ADCON1 9Fh 11Fh 19Fh
20h Al 120h 140h

General General General General

Purpoze Purpose Purpose Purpose

Register Reqistar Register Reqgister
95 Bytes 80 Bytes En 80 Bytes . &0 Bytes 1EFh
accesses FCh accessss 170h actesses 1FCh

70h-TFh 70h-TFh 70h - 7Fh
7Fh FFh 17Fh 1FFh

Bank 0 Bank 1 Bank 2 Bark 3

[ | Unimplemented data memory lecations, read as '0°.
* Mot a physical register.
Mote 1: These regizters are nof implemented on 28-pin devices.
2. These regizters are rezerved, maintain these registers clear.

Sekil 3.4. PIC16F877 Denetleyicisinin kaydedici haritasi [17]
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PIC16F877 Denetleyicisinde portlar ve portlar1 yonlendirecek TRIS’ler farkl
banklarda bulunurlar. Bu durumda yonlendirme islemleri i¢in banklar arasinda gecis
yapmak gerekir. Bu gecisler i¢cin STATUS kaydedicisinin 6. ve 7. bitleri kullanilir.
STATUS kaydedicisinin bitleri Sekil 3.5’de gosterilmistir. RPO ve RP1 hiicrelerine
yazilacak degerlerle istenilen bank se¢ilmis olur. Bu degerler ve degerlere karsilik

secilen bank Tablo 3.2’de goriilmektedir [17].

|ERP |E_F‘1 |R.PCI |TO |PD |Z |DC' |C |
Bit7 bitl)
Sekil 3.5. STATUS kaydedicisinin bitleri

Tablo 3.2. Bank segme bit degerleri

RP1 ve RPO BANK
00 BANK 0
01 BANK 1
10 BANK 2
11 BANK 3

STATUS kaydedicisinin ilk biti aritmetiksel islemlerde tasma bayragi olarak

kullanilir. Tagma oldugunda bu bitin degeri 1 olur.

Ikinci bit olan DC (digit carry bit) islem sonucun ilk 4 bitin digina yani 5. bite tagma
olup olmadigini belirtir. Eger degeri 1 ise tasma olmustur. Z (zero) biti ise islem

goren hiicrenin degerinin sifir olup olmadigini belirtir.

PD biti sleep ve watchdog timer ile ilgili islemlerde kullamlir. Ornegin
mikrodenetleyici sleep moduna sokulurken bu bitin degeri 0 olur. TO biti de PD gibi
sleep ve watchdog timer islemlerinde kullanilir. Mikrodenetleyici sleep modundan

cikarilirken TO biti 1 degerini alir.

IRP biti dolayli adreslemede bank se¢gme islemlerinde kullanilir.
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3.1.1.4. PIC16F877 Analog dijital ¢evirici birimi

PIC 16F877 analog sinyalleri dijital sinyallere ¢evirme yetenegine sahip bir
denetleyicidir. Bu islemi 8 farkli kanaldan 10 bitlik bir ¢6ziniirlik ile
gerceklestirebilir. A ve E portlarina bagl pinler (RA4 hari¢) analog giris olarak
kullanilabilir. ADC islemlerini 4 farkli kaydedici vasitasiyla gergeklestirir. Bunlar
cevrim sonuglarin1 tutan ADRESH ve ADRESL ile ¢evrim kontrollerini yapan
ADCONO VE ADCONI kaydedicileridir.

ADCONO Kaydedicisi 8 Bitlik bir kaydedicidir (Sekil 3.6). ADON biti ¢evrim
yetkilendirme bitidir. Degeri 1 ise ¢evrim yapilabilir. GO/DONE biti ¢evirme
isleminin yapilip yapilmadigi ile ilgili bilgi verir. Donanim tarafindan kontrol edilir.
Hangi kanaldan iglem yapilacagimi belirlemek i¢in ise CHSO-CHS1-CHS2 bitleri
kullanilir. Ug bitlik bir deger ifade eder. Bu deger de analog giris kanallarindan birini
secer. ‘111° Degeri i¢in RE2 pinindeki AN7 kanali se¢ilmis olur. ‘000’ i¢in ise RA1
pinindeki AN1 kanal1 se¢ilmis olur.

RAN-0 RMAW-0 RN-0 RAw-0 RrN-0 R0 u-0 RAW-0
| ADCSE1 | ADCS0 CHs2 CHS1 CHs0 GO/DONE = ADON
bit? bit0

Sekil 3.6. ADCONO kaydedicisinin bitleri

ADCSO0 ve ADCSI bitleri ise ¢evrim i¢in gerekli olan saat frekansinin degerini
belirler. Bu degerleri su sekilde ifade edebiliriz.

00=FOSC/2

01=FOSC/8

10=FOSC/32

11=FRC ( Sinyal bir RC osilasyon kaynagindan saglanir.)

ADCONI Kaydedicisi de yine 8 Bitlik bir kaydedicidir (Sekil 3.7). Analog giris
portlarinin durumu ve ¢evrim sonucundaki verinin formatiyla ilgili se¢imler bu

kaydedici araciligiyla gerceklestirilir.
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u-0 u-0 RW-D0 U-0 RAW-0 RIW-D RW-D  RIW-D
| apFm | — — — PCFG3 | PCFG2 | PCFG1 | PCFGO
bit7 bitD

Sekil 3.7. ADCONI1 kaydedicisinin bitleri

Cevrim islemi sonunda 10 bitlik verinin formatt ADFM biti ile belirlenir. Eger degeri
1 ise 10 bitlik deger saga kaydirilir. Diisiik 8 bit ADRESL’de , iist 2 bit ise ADRESH
kaydedicisinde tutulur. ADFM bitinin degeri 0 ise okunan say1 degeri sola kaydirilir.
Bu durumda ADRESH kaydedicisi ile ADRESL kaydedicisinin son iki biti kullanilir.

PCFG3-PCFGO bitleri analog-dijital ¢evrim i¢in kullanilan portlarin durumlarini
belirler. Yani hangi port pininin analog hangi port pininin dijital olacagini ve analog

portlar i¢in kullanilacak referans gerilim degerleri belirlenir (Tablo 3.3).

ADRESH-ADRESL Kaydedicileri analog — dijital ¢evrimin 10 bitlik sonug¢ degerini
tutarlar. Cevrim islemleri sonuglandiginda okunan deger secilen yazim formatina

bagli olarak bu kaydedicilerde tutulur [17].

Tablo 3.3. PCFG3-PCFGO bit degerlerine karsilik gelen islem durumlar

PCFG3: | AN | ANG'Y | ANSTY | AN4 | AN3 AN2 | AN1 AN CHAN |

PCFGO | RE2 | RE1 | RE0 | RA5 | RA3 | RA2 | RA1 | Rao | VREFT | VREF | parst@)
0000 A A A A A A A A VoD Vss 8/0
0001 A A A A VREF+ A A A RA3 Vss 7i
0010 D D D A A A A A VoD Vss 5i0
0011 D D D A VREF+ A A A RA3 Vss 41
0100 D D D o] A D A A VoD Vss 340
0101 D D D o] VREF+ D A A RA3 Vss 2i1
01lx D [N D (] ] D O D Voo Vss 0/0
1000 A A A A VREF+ | VREE- A A RA3 RAZ 6i2
1001 D D A A A A A A Voo Vs 6/0
1010 D D A A VREF+ A A A RA3 Vss 5i1
1011 D D A A VREF+ | VREE- A A RA3 RAZ 442
1100 D D D A VREF+ | VREE- A A RA3 RAZ 342
1101 D D D o] VREF+ | VREE- A A RA3 RAZ 2i2
1110 D D D D D D D A Voo Vs 10
1111 D D D o] VREF+ | VREF- D A RA3 RAZ 12

A = Analog input
D = Digital VO
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3.2. Sicaklik Algilayicilar

Sicaklik kesin bir tanimla ifade edilebilir bir kavram degildir. Dogada var olan 1s1
enerjisinin bir sonucu olarak tarif edilebilir. Sicaklik o6l¢iilebilir bir degerdir.
Sicakligin 6lgiilebilirligi ve ayn1 zamanda kontrol edilebilirligi, kontrol sistemlerinde

yaygin bir islem alani bulur [18].

Sicaklik degerini O0lgmek ic¢in tasarlanan algilayicilar, bazi temel prensiplerden

yararlanirlar. Bunlar maddeler halinde ifade edilirse;

1. Maddelerin, sicaklikla fiziksel Ozelliklerinin (uzunluk, hacim, basing)
degismesinden yararlanmak.

2. Maddelerin, elektriksel direng degerlerinin sicakliga bagli olarak
degismesinden yararlanmak.

3. Termik 0&zellikleri farkli olan metallerin birlestirilmesi ve bu metal
ciftinin sicaklik ile orantili olarak gerilim liretmesinden yararlanmak.

4. Cisimlerin etrafa yaydiklar1 enerjinin sicaklik ile degismesinden

yararlanmak.

Sicaklik Olgimii i¢in kullanilan bir¢ok yontem vardir. Endiistride kullanilan
sicaklik algilayicilar, 6zellikle maddelerin sicaklik ile elektriksel direng ve voltaj
degisim ozelliklerini kullanirlar. Bunun yaninda maddelerin sicaklikla genlesme
ozelligini kullanan ya da ¢evreye yaydiklar1 radyasyon ve 1sinimdan faydalanan
birgok sicaklik algilayicis1 mevcuttur. Yaygin olarak kullanilan bazi sicaklik

algilayicilar su sekilde siralanabilir.

Termokupl (Isil ¢iftler)

Termistorler

RTD’ler (Direng sicaklik dedektorleri)
Yari iletken sicaklik algilayicilar

Radyasyon (1s1n1m) termometreler

AN

Termostatlar
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3.2.1. Termokupl

Iki farkli metalin uclarmin birlestirilerek, bu uclar arasinda sicaklik farki olusturmak
suretiyle bir elektrik akiminin ortaya ¢ikmasi prensibine dayanan sicaklik algilayicisi
tiiriidiir. Seebeck 1821 yilinda iki farkli metalin birlestirilmesi sonucunda, birlesme
uclarinda olusan sicaklik farkinin bir elektrik akimina sebep oldugunu fark etmistir
(Sekil 3.8). Kendi adiyla anilan bu etki kullanilarak termokupl adi verilen sicaklik
algilayicilart gelistirilmistir. Birlestirilecek olan metallerin veya alasimlarin farkli

termik ve elektriksel 6zelliklerde olmasi gereklidir.

Metal A

+ O
111-'_.1“_]3 >
- O

Metal B

Sekil 3.8. Seebeck etkisi

Termokupllar -200 °C ile +2000 °C arasinda Ol¢lim yapabilirler. Endiistriyel
uygulamalarda yogun bir sekilde tercih edilmesinin asil nedenleri giivenilir ve
maliyetinin az olusudur. Her tiirlii oksitlenme ve diger bozucu etkilerden sakinmak
icin metaller bir koruyucu kilif igerisine yerlestirilirler. Uglardan birisi 6lgme
noktasini digeri de referans noktasini teskil eder. Termokupl’da iiretilen gerilim 6zel
kablolarla sicaklik Olcen diizenege aktarilir. Cesitli tip ve boyutlarda termokupl
tiretilir (Sekil 3.9). Ozellikle yiiksek sicakligin var oldugu endiistriyel faaliyetlerde

yogun olarak kullanilir.

Sekil 3.9. Cesitli tiplerde termokupl 6rnekleri
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3.2.2. RTD

Birgok metal elementinin elektriksel direncinin, sicaklik degisimiyle yaklasik bir
dogrusal degisim gosterdigi bilinmektedir [18]. Bir metalin hangi sicaklik degerinde
hangi dirence ulagacagi matematiksel olarak ifade edilebilir. Bu hesap yapilirken
metalin belirli bir sicaklik degerinde sabit bir direng¢ degeri referans olarak kullanilir.

Bazi metallere ait sicaklik-direng degisim grafigi Sekil 3.10°da verilmistir.

.. 800 -
=
500 nikel
E- 400 — halr
P
300 — platin
200 -
100 —
a N N R N
—200 O 200 400 600 BOO 1000

Saeakhk {"C)

Sekil 3.10. Bazi metallerin sicaklikla direnc degerlerinin degisimine ait grafik

RTD sicaklik algilayicilari, metallerin sicaklik-direng degisim 6zelliginden
faydalanarak imal edilmistir. Platin ve nikel RTD’ler yogun olarak kullanilir. Pt-100
ve Ni-100 isimleri ile anilan bu elemanlar genellikle 0°C sicaklik degerinde 100 Q
diren¢ ile dretilirler. Bu iki metalin sicaklik-diren¢ degisim grafigi onemli bir
dogrusalliga sahiptir. Bu da kullanim alanlarini arttirmigtir. RTD’ler ¢ok hassas
sicaklik Slgtimleri gergeklestirirler. Bunun yaninda 6l¢iim araligl genistir. Fakat ani
sicaklik degisimlerine ¢ok hizli cevap veremezler. RTD’ler sarim, koruyucu dis kilif
ve baglant1 ucglar1 gibi temel bilesenlere sahiptir. Temel olarak metal sarimlarinin
icinden sabit degerde bir akim akitilir. Elemanin sicaklikla degisen direnci aym
zamanda degisken bir gerilim lretir. Bu gerilim sicakligin dl¢iilmesinde kullanilir.
Bu elemanlar farkli yapilarda ve 6lgme araliginda iiretilseler de genel olarak -250 °C
ile +850 °C arasinda 6l¢lim yapabilirler. Nikel RTD’ler -60 °C ile +150 °C gibi daha

kiictik araliklarda 6l¢iim yaparlar.
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3.2.3. Termistorler

Sicaklik ile direng¢ degeri artan veya azalan algilayicilardir. PTC ve NTC olarak iki
grupta incelenirler. PTC termistorler sicaklik ile direng¢ degeri artan bir yapiya
sahiptir (Sekil 3.11). Bunun yaninda sicaklikla dogrusal bir degisim gostermezler. Bu
ozellige sahip baryum, kursun ve fungsten gibi metaller mevcuttur. PTC’ler belli
sicaklik degerlerinden sonra ani diren¢ degisimi gosterirler. Rolelerde gecikmeli
cekmeyi saglama, fliloresan lambalarda starter olarak kullanilma ve motor sargisi ile
ilgili 1snma ve koruma gibi islemlerde kullanilir. Sicaklik Olgiimii igin tercih

edilmez.

NTC sicaklik ile diren¢ degeri ters orantili olarak degisen algilayicilardir (Sekil
3.11). Yani sicaklik arttik¢a direng degeri azalir. Germanyum, silisyum ve bazi metal
oksitlerden yararlanilarak imal edilir. NTC sicaklikla dogrusal olmayan bir direng
degisimi gosterir. Bunun yaninda oldukca duyarli oldugu sdylenebilir. Bdylece
sicaklik dl¢iimiinden ziyade bir alarm iireteci olarak kullanilir. istenilen bir sicaklik
degerinin altina diigiildiiglinde veya listiine ¢ikildiginda sisteme bu bilgiyi liretmek

i¢cin uygundur.

n{n}ﬁ
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Sekil 3.11. PTC ve NTC termistoriin sicaklik-direng degisim grafigi
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3.2.4. Radyasyon (1sitmim) pirometreleri

Sicakligin temassiz dl¢lilmesinde kullanilan pirometreler, cisimlerin 1siyla yaydiklar
elektromanyetik enerjiden faydalanarak sicaklik 6l¢iimii yaparlar. Cisimlerin diisiik
sicaklikta yaydiklari radyasyon sicaklik arttik¢a 1gin olarak ortaya c¢ikar. Pirometreler

bu 15181 kullanarak sicaklik 6l¢iimii yaparlar.

Degisik tayflardaki 1sinlar basit bir yapiya sahip olan pirometre tarafindan alinarak
pirometrenin igine yerlestirilen sicaklik algilayicisimi etkiler. Cismin sicaklig
algilayicinin  sicakligindan faydalanilarak elde edilir. Degisik tip ve isimlerde
uretilirler. Optik, kizilotesi, radyasyon, termoelektrik pirometre gibi isimler

alabilirler.

3.2.5. Termostatlar

Termostatlar mekanik yapili algilayicilardir. Sicaklik ile kontaklarin konum
degistirmesi esasi lizerine Uretilirler. Herhangi bir ortamin veya sistemin sicakligini
sabit tutma ya da koruma amacli olarak kullanilirlar. Kullanildiklar1 yerler géz oniine
alindiginda oda, sivi ve katt madde termostat1 olarak gruplandirilir. Yapilarina gore

de bimetal, gazli ve civa tiiplii termostatlar mevcuttur.

Bimetal termostatlar yaygin kullanim alanina sahiptir. Sicaklik ile uzama katsayilari
farkl iki metalin birlestirilmesi ile olusturulur. Metaller 1s1tildiginda daha ¢ok uzayan
metal diger metalin iizerine dogru biikiiliir. Boylece kontaklar konum degistirir.
Bimetal termostatlar 1siticilar, motorlar, endiistriyel firinlar, buzdolabi, kombi, su

1s1ticist gibi degisik iirtin ve sistemlerde kullanilir.

3.2.6. Yar iletken sicakhik algilayicilar

Bu algilayicilar silisyum, germanyum gibi malzemelerden {iretilirler. Yan iletken
malzemelerin birlesim yiizeylerinin direnci sicaklik ile degisir. Bu 6zellik
kullanilarak yariiletken degisik tiplerde ve Ozelliklerde sicaklik algilayicilar

iiretilmistir. Olduk¢a kullanish olmalarinin yaninda, hassas dl¢timler yaparlar. Genis
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sayilabilecek Ol¢lim araliklar1 vardir. Sayisal sistemlere adaptasyonu kolaydir.
Algilayicinin sicaklik bilgisini dis diinyaya verme sekline bagli olarak analog ve

sayisal sicaklik algilayicilari adiyla iki grupta incelenebilir.

3.2.6.1. Analog sicaklik algilayicilar

Yari iletkenlerin entegre devreler olarak {iretilmesi ile olusturulur. Genellikle {i¢ adet
uca sahiptirler. Ve bunlarin ikisi algilayicinin beslemesini olusturur. Bu tipteki
algilayicilar, sicakliga bagli olarak c¢ikisinda bir deger iiretirler. Uretilen bu
degerlerin degisimi sicaklik ile dogrusallik gosterir. Gerilim ¢ikish algilayicilarin
yaninda akim ¢ikigh algilayicilar da mevcuttur. Algilayici i¢in 6ngoriilen sicaklik
birimine bagli olarak, birim degeri basmna bir gerilim ya da akim degeri tiretir.
Gerilim ¢ikigh analog sicaklik algilayicilari genellikle 10 mV/°Celik bir ¢ikis
degerine sahiptirler. Akim ¢ikisl olanlarda ise bu deger 1 pA/ °C*dir. Bunun yaninda

degisik firmalarin farkl: iriinlerinde bu degerler degisebilir.

Santigrat derece basina gerilim iireten algilayicilar oldugu gibi Fahrenhayt derece ve
Kelvin derece basina gerilim iireten algilayicilar da vardir. Ornegin National
firmasinin iiretmis oldugu ve yaygin kullanim alanina sahip analog sicaklik
algilayicilart arasindaki LM135, LM235 ve LM335 Kelvin dereceye gore c¢ikis
iretirler. LM35 ve LM45 santigrat dereceye gore, LM34 ise Fahrenhayt dereceye
gore c¢ikis tiretirler (Sekil 3.12). Bunun yaninda LM134, LM234 ve LM334 ise akim
cikish algilayicilardir. Ortalama 6lgiim araliklari -55 °C ile +150 °C arasindadir.
Fakat farkli algilayicilar i¢in bu araliklar degisebilir. Bunlarin diginda termostat

ozelligine sahip olanlar da mevcuttur.

L +Vy
{+5W ko +204) [+4V o +10W)
| |
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Sekil 3.12. LM34 ve LM45 sicaklik algilayicilari
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3.2.6.2. Sayisal sicaklik algilayicilar

Analog tipler gibi yar iletken malzemelerden imal edilirler. Farkli olarak analog-
dijital ¢evirici birimine sahiptir. Bu birim sayesinde sicaklik bilgisini sayisal bir
degere doniistiiriir. Bu sicaklik bilgisi, seri formatta dig diinyaya aktarilmaya
hazirlanir. Bu tip algilayicilar, dis diinyayla farkli seri iletisim protokolleri ve kablo
sayist kullanarak haberlesirler. Kablo sayisina gore 1-tel, 2-tel ve 3-tel kullanan farkl
algilayicilar mevcuttur (Sekil 3.13). Seri iletisim protokolii olarak I*C, SPI, SMBus

araylzler kullanilir.

1-Tel iletisim kullanan algilayiciya ornek olarak Dallas Semiconductor firmasinin
DS1820 algilayicist verilebilir. Bu eleman ikisi besleme biri de veri girig-¢ikisi i¢in
kullanilan 3 adet bacaga sahiptir. Ol¢iim aralig1 -55 °C ile +125 °C (-67 °F ILE +257
°F) ile smirhidir. 0.5 °C’lik hassasiyete sahiptir. Sicakligit 750 ms’lik bir siirede

sayisala ¢evirir. Veri 9 bit olarak ifade edilir. Besleme voltaj1 3 - 5.5 V arasindadir.

Dallas Semiconductor firmasiin {iriinii olan DS1621 2-Tel iletisim kullanir. Olgiim
aralig1 ve hassasiyeti DS1820 ile aynidir. Bir saniyeden daha az bir siirede veriyi
sayisala dontistiiriir. Besleme voltaji1 2.7 - 5.5 V araligindadir. Veriyi 9 bitlik paketler
halinde tutar. Dis diinya ile SDA ve SCL pinleri ile iletisim kurar. SDA veri giris-
cikisi, SCL ise saat sinyali olarak gorev yapar. Adres girigleri birden fazla

algilayicinin kullanim durumunda algilayici se¢iminde kullanilir.

Yine ayni firmanin bir iiriinii olan DS1620 algilayicist da 3-tel iletisim kullanir. Bu
algilayict da bahsi gecen algilayicilarla ayni1 6zelliklere sahiptir. Fakat iletisimini 3
uc ile gergeklestirir. Bunun yaninda tayin edecegimiz diisiik ve yiiksek sicaklik

degerleri i¢in termostat 6zelligine sahiptir.

Do Orf ! 100 Vee
cLECory 0| 2 T T
FET (10| * €T T
GHD 1L 0|1 AT T !
DS16205 §-Pin SOK (208-mil) DS1621 8-FIH DI {3000sil)
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Sekil 3.13. DS1620, DS1621, DS1820 Sayisal sicaklik algilayicilar



32

3.3. Adim Motorlar

Hareketini adimlar halinde degistiren, her adima karsilik belirli bir a¢1 degerinde
donen, ¢ok hassas sinyallerle siirlilen motorlara adim motorlar1 denir. Adim (step)
motorlarda hareket, motorun uclarina uygulanan sinyallere bagli olarak, motorun
sabit bir a¢1 degerinde donmesiyle saglanir. Bu sinyaller, motorun sargilarina uygun
bir sirayla gonderilerek motor kontrol edilir. Herhangi bir uyartimda, motorun
yapacagl hareketin ne kadar olacagi, motorun adim agisina baglhdir. Adim agis1
motorun yapisina bagli olarak 1.8°, 3°, 7.5°, 15°, 30° veya baska bir degerde olabilir.
Ornegin adim agis1 7.5° olan bir adim motora bir tur attirmak igin 48 adim attirmak
gerekir. Motorun hizi ise uygulanacak sinyallerin frekansi degistirilerek kontrol

edilir.

Adim motorlarinin doéniis yonii uygulanan sinyallerin sirasina baghdir. Dogru
siralanmig uglara uygulanan sinyallerle motor bir yonde, sinyallerin ters
uygulanmasiyla da motor tersi yonde hareket ettirilir. Adim motorlar dijital
sinyallerin kolaylikla elde edildigi bilgisayar, mikroislemci ve mikrodenetleyici gibi
kontrol birimleri ile rahatlikla kontrol edilebilir. Ayrica bir adim motorun hizi,
konumu, doniis yonii her zaman kolayca ayarlanabilir ve bilinebilir. Bu 6zelliklerine
bagh olarak hassas kontroliin gerektigi ¢ok cesitli alanlarda kullanihirlar. Imalat
tezgahlari, bant siiriiciileri, tibbi cihazlar, makine tezgahlari, disket siiriiciiler,

yazicilar, kameralar gibi kullanim alanlarina sahiptir

Adim motorlarinin bu kadar ¢ok kullanim alan1 bulmasinin nedeni bu motorlarin bazi

avantajlara sahip olmasidir. Bu avantajlar asagidaki gibi siralanabilir.

1. Geri beslemeye ihtiya¢ duymazIlar.

2. Acik dongiilii olarak kontrol edilebilirler.

3. Motorun hareketlerinde konum hatas1 olusmaz. Yalnizca adimlarda
hatalar olusabilir.

4. Yiike yeterli momenti saglar.

5. Ismma gibi olumsuzluklardan meydana gelen zararlar azdir.
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6. Lojik olarak kontrol edilebilirler. Bu sebeple bilgisayar, mikroiglemciler
mikrodenetleyiciler veya PLC’lerle de kolaylikla kontrol edilebilirler.

7. Mekanik yapisi basit oldugundan bakimi kolaydir. Herhangi bir hasara
yol agmadan defalarca calistirilabilirler.

8. Tasarim maliyeti ucuzdur.

9. Hizi, programlama yoluyla ayarlanir. Calisma sirasinda hizi sabit kalir,
degismez.

10. Kullanim dmri uzundur.

Uyartim metoduna gore temelde ¢ok kutuplu (unipolar) ve ¢ift kutuplu (bipolar)
olmak tizere iki ¢esit adim motor vardir. Adim motorlar daha bir¢cok baslik altinda
siiflandirilabilir. Adim motorlarin yapilarina gore en yaygin t¢ tipi, degisken

reliiktansli (DR), sabit miknatisli(SM) ve karisik (Hybrid) yapili adim motorlardir.

3.3.1 Degisken reliiktansh (DR) adim motorlari

Bu tip adim motorlar silindirik bir rotora sahiptirler. Bu rotorlar iizerinde
boylamasina agilmis disler vardir. Rotor kendisi gibi dislere sahip olan statorun
icerisine monte edilmistir. Motorun daha kiiciik acilarda donme hareketi saglamasi
icin rotor ve statordaki dislerin sayisi arttirilir. Stator kutuplar {izerinde sargilar
bulunur. Bu sargilara gerilim uygulandiginda rotor ¢ekilerek, sargilarin karsisina
gelecek sekilde hareket ettirilir. Stator ve rotordaki dis sayilar1 esit degildir. Bu
sebeple diger rotor kutuplar ile stator kutuplari karsi karsiya gelmez. Bu tip
motorlarda rotor hafiftir. Bunun sonucu olarak hizli bir hareket elde edilir. Sekil
3.14’de ¢ adet sargiya sahip, 30°lik degisken reliiktansli bir adim motoru

goriilmektedir.

Sekil 3.14. Degisken reliiktansli adim motor
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3.3.2. Sabit miknatish (SM) adim motorlar

Bu tip adim motorlar statorun icinde sabit miknatisa sahip bir rotor barindirirlar.
Stator sargilari sirayla uyarilarak rotora doniis hareketi yaptirilir. Basit bir sabit
miknatisli adim motoru dort stator kutbuna ve iki tane de rotor kutbuna sahiptir
(Sekil 3.15). Bu motorlar diisiik hizlarda c¢alisirlar. Kutup sayilar1 simirhidir ve diisiik

moment iiretirler. Genellikle 30° ile 90° derece arasinda bir adim agisina sahiptirler.

Sekil 3.15. Sabit miknatisli adim motoru

3.3.3. Hibrit adim motorlar

Hibrit adim motoru, rotor ekseni boyunca yerlestirilmis N-S kutuplu sabit bir
miknatisa sahiptir. Sabit muknatish adim motoru ile degisken reliiktansli adim
motorunun Ozellikleri birlestirilerek elde edilmistir. Rotorunda ¢ok sayida dis
bulunur. Stator niivesi degisken reliiktansli adim motoru ile ¢ok benzer. Bu motor
tipinde moment rotor dislerindeki hava araliklar1 ile manyetik alanlarin
etkilesiminden yararlanilarak elde edilir. Genel olarak sekiz adet stator kutbu
bulunur. Ve her kutup dislerden olusturulmustur. Adim hareketi ¢cok kutuplu ve ¢ift
kutuplu adim motorlarin siiriildiigii gibi siiriilerek saglanir. Adim motorlarinda kii¢iik

adim acilar1 elde etmek icin stator ve rotorlarda disler acilir. Hibrit adim
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motorlarinda da bu durum kendini gosterir. Hibrit adim motorunun yapist Sekil

3.16’da goriilmektedir.

Eotor tabakalart

Rotor tabakalan /”‘/,;//’{;" )

Maknatis
\ kutuplarn

Aliknats

Yarum
adim
konumu

Sekil 3.16. Hibrit adim motorunun yapisi

3.3.4. Adim motor sargilar:
Adim motorlar stator sargilarina gore temel olarak iki grupta incelenir. Bunlar ¢ok

kutuplu (unipolar) ve ¢ift kutuplu (bipolar) adim motorlaridir.

3.3.4.1. Cift Kutuplu (Bipolar) adim motor sargilari

Cift kutuplu adim motoru iki adet sargiya sahiptir. Bu sargilarin dort adet ucu
motorun uclari olarak disariya ¢ikartilmistir (Sekil 3.17). Bu sargilara enerji vermek
icin bir ucuna pozitif sinyal uygulandiginda sarginin diger ucu negatif sinyale maruz
kalmalidir. Cok kutuplu adim motorlarinda sargilarin ortalarindan bir ug ¢ikartilarak
siirekli bir sinyale baglanir. Dolayisiyla ¢ift kutuplu adim motorunda ayni anda
enerjilendirilen sargi ¢ok kutuplu adim motoruna gore iki kat daha fazladir. Bu da bu

motor tipine moment avantaji saglar.
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Sekil 3.17. Cift kutuplu adim motor sargilari

Sargilar1 enerjilendirmek i¢in kullanilan siiriicii devreleri ¢ok kutuplu adim motoruna
gore daha karmasik yapilar1 gerektirir. Clinkii sargilardaki akimin siirekli olarak yon
degistirmesi gerekir. Bunun i¢cin H koOprii devresi olarak isimlendirilen devreler
kullanilir. 1ki adet sargi igin iki adet H koprii devresi kullanilir. Transistorlii bir H

kopri devresi Sekil 3.18°de goriilmektedir.

TR1 1 TR3
A
2/ @7“
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Sekil 3.18. Transistorlii H koprii devresi

3.3.4.2. Cok kutuplu (Unipolar) adim motor sargilari

Cok kutuplu adim motorlart Sekil 3.19°da goriildiigii gibi iki adet sargidan olusur.
Cift kutuplu adim motorlarindan farkli olarak bu sargilarin ortalarindan birer ug
cikarilmigtir. Alt1 adet uca sahip olabilecegi gibi, ortadaki sargi uglart birlestirilerek
bes adet uca sahip motorlar da olusturulur. Orta ucglar genellikle siirekli olarak
besleme kaynagimin pozitif kutbuna baglanir. Bu durumda ortadan ikiye ayrilan
sargilarin her birine sirayla negatif besleme yapilarak motora adim attirilir. Bu tip

adim motorlart ¢ift kutuplu adim motoruna gore daha kolay siiriicii devreleri
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gerektirir. Ortak ucun besleme kaynaginin pozitif kutbuna baglandigi durumda,
sargilarin diger uclarinin sirayla toprak seviyesine g¢ekilmesi ¢ok kutuplu adim
motorunun siiriilmesi i¢in yeterlidir. Cok kutuplu adim motorlar1 1 faz tam adimli, 2
faz tam adimhi ve karma uyartim olmak lizere ii¢ degisik sekilde siiriilebilir. Bu

uyartim yontemlerini agagidaki gibi ifade edebiliriz.

Al
Unipolar adim motoru
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Sekil 3.19. Cok kutuplu adim motor sargilari
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Tablo 3.4’de adim motorunun bir faz tam adim modunda ¢alismasi i¢in sargi uglarina
uygulanmasi gereken sinyaller gosterilmigtir. Goriildiigii lizere motor sargilarinin
sadece birisi uyarilir. Bu uyartim metodunda rotor her bir uyartim sinyali i¢in tam
adimlik bir hareket yapmaktadir. Uyartim doniis yoniine bagl olarak sira ile yapilir.
CW (saat yonii) i¢in 1000, 0100, 0010, 0001 CCW (saat yoniiniin tersi) i¢in ise 0001,
0010, 0100, 1000 degerleri sirayla sargi uglarina uygulanir.

Tablo 3.4. Cok kutuplu adim motor tek fazli uyartimi

Adim | Al B1 A2 B2
1 1 0 0 0
2 0 1 0 0
3 0 0 1 0
4 0 0 0 1

Tablo 3.5’de adim motorun iki faz tam adim modunda c¢alismasi icin sargi uglarina

uygulanmasit gereken sinyaller gosterilmistir. Motor sargilarindan ikisinin sira ile
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ayn1 anda uyartildigi uyartim cinsine iki faz tam adim uyartimi denir. ki faz
uyartimda rotorun gegici durum tepkisi bir faz uyartima gore daha hizlidir ancak
burada iki sargidan birden akim gegctigi icin giic kaynagindan cekilen gii¢ iki katina
¢ikmustir. Ote yandan daha yiiksek tork degerlerine ulasilir.

Tablo 3.5. 2 faz tam adim siiriisiin faz uyartim siralamasi

Adim Al B1 A2 B2
1 1 0 0 1
2 1 1 0 0
3 0 1 1 0
4 0 0 1 1

Karma uyartim metodunda daha oOnce bahsedilen iki uyartim metodu sirayla
uygulanir. Bu yontemle yarim adimlik hareketler elde edilir. Yani 30 derecelik bir
adim motorun bir uyartimdaki hareket miktar1 15 derece olur. Bunun sonucunda daha
hassas bir hareket saglanmis olur. Bu uyartim metodunun sinyalleri Tablo 3.6’da

goriilmektedir.

Tablo 3.6. Karma siiriis metodu faz uyartim siralamasi

Adim | Al B1 A2 B2
1 1 0 0 0
2 1 1 0 0
3 0 1 0 0
4 0 1 1 0
5 0 0 1 0
6 0 0 1 1
7 0 0 0 1
8 1 0 0 1




BOLUM 4. WEB TABANLI OTOMASYON SIiSTEMI TASARIMI

4.1. Giris

Sistem, belirli amag¢ yada amaglar1 gergeklestirmek icin bir araya gelmis elemanlara
yada birimlere sahip bir yap1 olarak ifade edilebilir. Bir kontrol sistemi ise girdileri
olan ve bu girdilere bagh olarak islemler gergeklestirerek, ¢iktilar {ireten bir yap1

olarak tanimlanabilir.

Bir sistem belirli parametreleri giris olarak alir, istenilen c¢ikis degerini giris
parametrelerine gore degerlendirerek yakalamaya calisir. Iki farkli sekilde kontrol
sistemleri tanimlanabilir. Sistemi kontrol eden birimin (denetleyici) ¢ikis isaretinden
bagimsiz olarak islem gordiigii sisteme agik dongii kontrol sistemi denir. Boyle bir

sistemin blok semasi1 Sekil 4.1°de goriilmektedir.

— | Denetleyiciler——» Sistem —
Giris Cilas

Sekil 4.1. A¢ik dongii kontrol sistemi blok semast

Eger sistemimizde bulunan denetleyici birimi, ¢ikis isaretini iiretirken, yine ¢ikis
isaretinin kendisini geri besleme olarak kullaniyorsa bu sisteme kapali dongii kontrol

sistemi denir. Boyle bir sistem Sekil 4.2°de goriilmektedir.

{7 b{ Denetlevici —— P Sizrem -

renbesleme g

Sekil 4.2. Kapali dongii kontrol sistemi blok semas1
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Kontrol sistemleri, teknolojinin gelisimi ile Ozellikle endiistriyel alanlarda onem
kazanmistir. Bir kontrol sistemindeki siirecin isleyisinin, sistem tarafindan kendi
kendini yonetir bi¢imde otomatiklesmesi ile endiistriyel otomasyon ve kontrol
kavramlar1 6n plana c¢ikmistir. Bu sistemlerde bilgisayar onemli bir kontrol

elemanidir. Bu ylizden sistemlerin ¢ogu bilgisayar ve yerel ag tabanlidir.

Web tabanli kontrol ise, bir bilgisayar tabanli kontrol sisteminde gerceklestirilebilen
denetimlerin, sistemin internet erisimine acilmasi ile bir web sayfasi iizerinden
gergeklestirilmesini ifade eder. Boyle bir sistemde veriler, web araciligi ile sunucu ve

istemci cihazlar arasinda karsilikli olarak gonderilir (Sekil 4.3).

//f’ {\Teb server }‘x‘
istemci
cihaz

Sekil 4.3. Web tabanli kontrol prensip semasi

Bu calismada tasarlanan web tabanli kontrol sisteminde, bir sicaklik algilayici

vasitast ile sicaklik degeri Olciilerek seri port iizerinden sunucu bilgisayara
gonderilmistir. Sunucu bilgisayar ise internet araciligiyla sicaklik bilgisini web
sayfasina iletmistir. Yalnizca sicaklik Olgiilmemis, ayn1 zamanda, web sayfasi
tizerinden sicakligin kontrolii de gergeklestirilmistir. Bunun yaninda bir de adim
motor kontrolii sisteme ilave edilmistir. Sicaklik ve adim motor kontrolii sunucu
bilgisayar tizerinden paralel port kullanilarak gergeklestirilmistir. Bu sistemin yapisi

Sekil 4.4’de gosterilmistir.

Sicaklik kontrolii, geri besleme dongiisiine sahip bir kontrol sistemi i¢in énemli bir
ornek olusturur. Adim motor ise kullanim kolayligi ve kullanim alaninin genisligi
nedeni ile tercih edilmistir. Tasarlanan sistemde, son olarak bir web kamera
iizerinden web sayfasinda ortam goriintiisliniin canli yayini gerceklestirilmistir. Web

kamera biriminin yapist Sekil 4.5’de goriilmektedir.
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Sekil 4.5. Web tabanli goriintii aktarim

Tasarlanan sistem donanim ve yazilim olarak iki kisimda incelenebilir. Donanim
kisminda sicaklik 6lgme karti, 1sitici ve fan kontrol devresi, adim motor kontrol
devresi ile web kamera diizenegi mevcuttur. Yazilim kisminda ise sunucu programi,

mikrodenetleyici programi, web arayiizii ve goriintli aktarma yazilimi bulunur.
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4.2. Sistemin Donanim Yapisi

Bu boliimde sicaklik 6l¢mek icin kullanilan devre, 1sitict ve fan kontrol devresi ve
motor kontrol devresinin tasarlanmasi anlatilacaktir. Ayrica goriintii aktarmada

kullanilan web kameradan da bahsedilecektir.

4.2.1. Sicaklik 6l¢me karti tasarimi

4.2.1.1. LM3S5 Sicaklik algilayicisi

Sicaklik 6lgme devresinde analog bir sicaklik algilayicisi olan LM35 kullanilmigtir.
Bu algilayicinin ¢ikis gerilimi santigrad derece basina 10 mV’tur. Yani her 1°C’lik
sicaklik degeri icin ¢ikisinda 10 mV degerinde gerilim iiretir. Olgme hassasiyeti
herhangi bir harici kalibrasyona ihtiya¢ duymadan, oda sicakliginda 0.25 °C, tam
Olgme araliginda ise 0.75 °C olarak ifade edilse de ortalama 0.5 °C’lik bir hassasiyet
garanti edilebilir. Sicaklik degerleri -55°C ile +150°C araliginda o6lgiilebilir.
Calisirken ¢ektigi akim 60pA’den daha azdir. 4V ile 30 V arasinda besleme voltaji
vardir. Cikiginin lineer olmasi ve ucuz olusu 6nemli avantajlarindandir. Sekil 4.6’da
bu algilayicin temel 6l¢me araligi, Sekil 4.7°de ise tam 6l¢me araligi ig¢in baglanti

durumu gosterilmistir [23].
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Sekil 4.6. Temel LM35 sicaklik algilayicist (+2°C ile +150 °C)
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Sekil 4.7 Tam 6lgme araliginda LM35 sicaklik algilayicist (-55°C ile +150 °C)
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4.2.1.2. Sicaklik dl¢gme devresi

Tasarlanan devrede, LM35 algilayicisinin trettii sicaklik bilgisi, PIC16F877
mikrodenetleyicisi tarafindan okunur ve RS232 standardi kullanilarak seri port
tizerinden sunucu bilgisayara aktarilir. RS232 standardi kullanildigindan, ayrica
MAX232 sinyal seviye doniistiiriicii birimi de devreye dahil edilmistir. Sekil 4.8’de

gosterilen devrede, mikrodenetleyici ve MAX232 entegresinin besleme uclar

gosterllmemlstlr.
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Sekil 4.8. Sicaklik 6lgme devresi semasi

4.2.2. Sicaklik kontrol devreleri

Sicaklik kontrol cihazlari seciminde oncelikli referans noktasi, sicakligi kontrol
edilecek ortamin 6zelliklerinin belirlenmesidir. Ortamin biiyiikligi, 1s1 yalitimi, hava
akis1 gibi faktorler sicaklik kontrolii i¢in 6nemli parametrelerdendir. Bu faktorler g6z
oniline alarak secilecek 1s1 kontrol cihazlar1 belirlenmelidir. Piyasada ¢ok cesitli
biiylikliiklerde ve degerlerde 1sitma ve sogutma cihazlart bulunmaktadir.
Gergeklestirilen ¢alisma prototip bir uygulamadan ibarettir. Bu sebeple daha genis
mekanlar diisliniildiigiinde kullanilacak 1sitma ve sogutma cihazlarina ihtiyag

duymadan, kiiciik boyutlu ve diisiik giiclii cihazlar kullanmilmigtir. Ayrica bir¢ok
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cithazin kademeli 1s1tma ve sogutma gibi 6zellikleri mevcuttur. Bu ¢alismada ag-kapa
kontrol gerceklestirildiginden herhangi bir derecelendirme ayar1 gergeklestirilmemis,

kullanilan elemanlarda da bu 6zellikler aranmamustir.

4.2.2.1. Isitici1 kontrol devresi tasarimi

Bu calismada, 1sitici olarak bir sa¢ kurutma makinesinin rezistansi kullanilmustir.
Fakat, bunun yerine bir roleyle a¢-kapa kontrol yapilabilecek herhangi bir elektrikli
1sitict da kullanilabilir. Kullanilan 1sitict bu uygulama igin yeterli olmustur. Kontrol
devresinde kullanilan transistor BD239’dur. Transistoriin beyz ucu paralel portun 5.
veri biti olan 6 numaral bacagina baglanmistir. Role rezistansi kontrol etmektedir.
Roleye paralel baglanan diyot, rolenin icgindeki bobinin olusturabilecegi ters

gerilimin etkisinden transistorii korumak i¢in kullanilmistir (Sekil 4.9).
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Sekil 4.9. Isitici kontrol devresi

4.2.2.2. Fan kontrol devresi tasarimi

Sogutma islemleri i¢in birgok endiistriyel cihaz gelistirilmistir. Bu cihazlar, soguk
mekanlar olusturmak iizere hastaneler, restoranlar, marketler, kasaplar, laboratuarlar
gibi ¢esitli alanlarda kullanilirlar. Bununla birlikte insanlarin yasam alanlarindaki
sicakligin normal degerlere getirmek icin kullanilan sogutma islemlerinde fanlar ve

klimalar yogun sekilde kullanilirlar. Bu ¢aligmada ise sogutucu gorevi i¢in 12 volt
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gerilim ile calisan kiiclik boyutlu bir fan kullanilmistir. Bu fan, prototip ¢aligmanin
gereksinim duydugu kadar sogutma islemini gergeklestirmistir. Fan kontrol devresi
BD239 transistor, diyot ve bir direncten olusmustur (Sekil 4.10). Diyodun gorevi

1sitict devresinde bahsedilen ile aynidir.

4 +12vV
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Sekil 4.10 Fan kontrol devresi

4.2.3.Adim motor kontrol devresi tasarimi

Bu calismada, 7.5 derecelik adim acgisina sahip, sabit miknatisli (PM), unipolar bir
adim motorun kontrolii gerceklestirilmistir. Sec¢ilen adim motor, Minebea firmasi
(NMB) tarafindan iiretilen PM55L-048 tipi bir adim motordur (Sekil 4.11). Bu motor
1200-700 (x10*Nm) araliginda tork saglar. Ekseni etrafindaki bir tam turunu 48
adimda gergeklestirir [24].

Sekil 4.11. NMB PM55L-048Modeladim motor
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Kullanilan adim motor 6 adet kabloya sahiptir. Bunlardan 2 tanesi ortak uctur. Kalan
4 u¢ tam adim uyarttm metodu kullanilarak siirtilmiistiir. Siirticii icin BD239
transistorlii bir devre tasarlanmustir (Sekil 4.12). Adim motor siiriicii devresinde
transistorlerin beyz uglar1 paralel portun 2 ile 5 numarali bacaklar1 arasindaki veri

uclarina (data0-data3) baglanarak kontrol edilir.
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Sekil 4.12 Adim motor siiriicii devresi

4.2.4. Goruntu aktarma birimi

Web sayfasinda yayin yapmak i¢in bir adet web kamera ve yardimci program
yeterlidir. Bu ¢aligmada Apache marka bir web kamera kullanilmistir (Sekil 4.13).

Bu kamera su 6zelliklere sahiptir.
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Sekil 4.13. Apache AWC-550 web kamera

4.3.Sistem Icin Yazihm Gelistirme

Bu ¢alismada, mikrodenetleyici yazilimi, sunucu bilgisayar yazilimi ve web arayiiz

yazilimi olarak {i¢ farkli yazilim tasarimi gerceklestirilmistir.

4.3.1. Mikrodenetleyici yazilimi

PIC mikrodenetleyicileri programlamada kullanilabilecek yazilimlar konusunda
cesitli secenekler mevcuttur. Assembly dili en temel programlama dilidir. Assembly,
makine diline en yakin dil olarak bilinir ve pic programlamada da yogun bir sekilde
kullanilir. Hizli bir dil olmasina ragmen program gelistirmek zordur. Bu sebeple daha
yiiksek seviyeli diller olarak bilinen Basic, Pascal ve C de mikrodenetleyici
programlamada kullanilir olmustur. Bu diller ile program gelistirmek ¢ok daha
kolaydir. Bunun yaninda bir¢ok hazir fonksiyonu da iglerinde barindirirlar. Farkli

firmalar PIC’ler i¢in bu dillerin farkli versiyonlarini da iiretmislerdir.
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Bu calismada Hitech firmasinin PIC mikrodenetleyiciler icin iirettigi C derleyicisi
kullanilmistir. Bu derleyicinin Dos ve Windows tabanli versiyonlari mevcuttur. Dos
versiyonlart Microchip firmasinin iirettigi derleyici ve simiilatér programi Mplab’a
entegre edilerek de Windows tabanli olarak kullanilir. PIC16£877 i¢in gelistirilen
sicaklik Olgme programi Mplab7.30 ve Hitech Picc 8.05 versiyonlarinin

entegrasyonu ile yazilmis ve derlenmistir.

Bu programda 6ncelikle algilayict ¢ikisindaki deger mikrodenetleyici analog girisine
atanmistir. Bu deger analog dijital ¢evirici iglemleri ile sayisala ¢evrilmistir. Daha
sonra hesaplanan degere karsilik gelen sicaklik degeri °C olarak hesaplanmistir. Son
olarak da sicaklik bilgisi seri haberlesme komutlar ile bilgisayara gonderilmistir.

Programin algoritmasi Sekil 4.14°de gosterilmistir.
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Sekil 4.14. Mikrodenetleyici programi algoritmasi
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4.3.2. Sunucu bilgisayar yazilimi

Sunucu bilgisayarda kullanilan yazilim, Visual Basic programlama dili ile
gerceklestirilmistir. Visual Basic gorsel bir programlama dilidir. Bu program ile
yazilim gergeklestirmek kolaydir. Programlama yapmak i¢in Basic dili temel

alinmustir.

Sunucu bilgisayar yazilimi sicaklik ve motor kontroliinii gerceklestirir. Web arayiiz
ile gerceklestirilen kontrol iglemleri de sunucu bilgisayar yazilimi iizerinden
gerceklestirir. Bu yazilim sayesinde hem bilgisayar iizerinden hem de web
sayfasindan, tasarlanan donanim birimleri ile iletisim saglanarak kontrol

gergeklestirilir.

Yazilim calistirlldiginda Sekil 4.15°de gosterilen pencere karsimiza gelir. Sunucu
bilgisayar iizerinden yapilacak kontroller i¢in pc kontrol diigmesi tiklanir. Sicaklik
Olciilerek program penceresi iizerinde gosterilir. Kontrol se¢ acilir liste kutusundan,
otomatik sicaklik kontrolii, manuel sicaklik kontrolii ve motor kontroliinden biri
secilir. Secilen her bir kontrol i¢in program penceresi iizerinde bir menii bulunur. Fan

ve 1sitici cihaz durumlart da gosterilir.

& web tabanh kontrol pc yazihmi

HAPALI

HAPALI

Sekil 4.15. Sunucu bilgisayar yazilim
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Kontrollerin nereden yapilacagi sunucu program lizerindeki ana kontrol ile belirlenir.
Program algoritmasi hazirlanirken ana kontrol (Sekil 4.16) ile alt kontrollerin se¢im
blogu (Sekil 4.17) ayn olarak ifade edilir. Ana kontrol se¢imi yapildiktan sonra

gerceklestirilen algoritmalar kontrol verilerinin alindig1 alanlar diginda aynidir.

Basla

Web tabanh kontrol Bilgisayar tabanh kontrol
Ana kontrol
Sec

4 -
- L

Sekil 4.16. Sunucu yazilimi ana kontrol algoritmasi

Alt secim
kontroli

¥
Manuel sicakhik
kontrol

¥

Otomatik sicaklhik
kontral

Motor kontrol

Sekil 4.17. Sunucu yazilimi alt kontrol akis diyagrami

Alt secimlerden sonra gerekli veriler web sayfasi veya bilgisayar {izerinden sunucu
programa aktarilir. Programin baginda gerceklestirilen ana kontrolden sonra

yapilacak islem segilir.

Bu islemler adim motor kontrolii, sicakligin manuel kontrolii ve sicakligin istenilen
degere bagli olarak sistem tarafindan ayarlandigi otomatik kontrol olmak iizere ii¢
gruba ayrilir. Ana kontrolden sonra sicaklik 6l¢iimii siirekli olarak gerceklestirilerek
program penceresi iizerinde gosterilir. Alt kontrolleri gergeklestiren program

kodlarina ait akis diyagramlar1 Sekil 4.18’de pargalar halinde gosterilmistir.
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Sekil 4.18a. Otomatik sicaklik kontrol akis diyagrami
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Sekil 4.18b. Manuel sicaklik kontrol akis diyagrami
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Tur sawns1?
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Sekil 4.18c. Motor kontrol akis diyagrami

4.3.3. Web arayiizii

Gelistirilen g¢alismada asil hedef, cihazlarin ve sistemlerin bir web sayfasindan
kontroliiniin gerceklestirilmesidir. Boyle bir web arayiizii tasarlanip, kullanicilarin
uzaktaki sunucu bilgisayara eriserek, sistemleri kontrol edilmesi amaglanir. Bu
kontrol i¢in gerekli olan sadece internet erisimine sahip bir cihazdir. Bu cihazlar
kullanilarak, internet tarayici bir program sayesinde sunucu bilgisayara erisilir ve
sunucu bilgisayarin gergeklestirdigi biitiin islemler, web sayfasi iizerinden

gerceklestirilir.

Bu calisma i¢in tasarlanan arayiiz Sekil 4.19°da goriilmektedir. Arayiiziin tasarimi
icin HTML, PHP ve Java Script kullanilmistir. Verilen arayiizde manuel sicaklik
kontrolii i¢in 1s1t, sogut ve durdur butonlari, otomatik sicaklik kontrolii i¢in istenen
sicaklik degeri girisi ve adim motor kontrolii i¢in de yon kontrolii mevcuttur. Bu
islemler yapilmadan 6nce hangi kontroliin segilecegi belirlenir. Son olarak da ortam

goriintlisli arayiize aktarilmistir.
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Sekil 4.19. Web arayiizii

4.3.4. Goriintii aktarma yazilm

Bir olay1 canli olarak yayimnlamak i¢in goriintii kodlayici yazilimlar kullanilir. Bu
caligmada, Windows media kodlayicis1 ortam goriintiisiiniin web sayfasinda
yaymlanmasi i¢in kullanmilmistir. Kodlayic1 yazilim goriintii verilerini bir media

sunucusu lizerinden web sayfasina aktarir.

Bir web sunucusu, web sayfasindaki hareketsiz 6geleri hizli bir sekilde sayfaya
yiiklemek i¢in kullanilir. Temel web sayfasi bilesenlerini yiiklemek i¢in uygun bir
caligma yontemi kullanan web sunucular, canli yayin gibi gercek zamanh akiglarda
performansli degillerdir. Bu amagla media igerikli verilerin ger¢ek zamanli yayimni
i¢in 6zel media sunucular tasarlanmistir. Bu sunucular, bir web sunucusuna oranla

cok daha performansli ve kaliteli yayin yapilmasina olanak saglar.

Windows media kodlayicisi basit bir arayiize sahiptir. Bir yayini gergeklestirmek i¢in
yapilacak islemler oldukca kolay bir sekilde gerceklestirilir. Oncelikle yeni bir yaym
oturumu olusturulur. Bundan sonraki islemler, yayin 6zellikleri ile kaynak ve ¢ikis

noktalarinin programa bildirilmesinden ibarettir.

Yaym ile ilgili ayarlar program penceresindeki Ozellikler sekmesine tiklanarak

gerceklestirilir (Sekil 4.20). A¢ilan pencerede kaynaklar sekmesinde video veya sesin
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hangi kaynaktan alinacagi belirtilir. Cikis sekmesinde goriintiiniin iletilecegi sunucu
ve yayimlama noktasi belirtilir. Sikistirma sekmesinden, goriintiiniin kodlanma hizi
yada saniyedeki kare sayis1 segilir. Ayrica bu pencerede video boyutu ve giivenlik
ayarlar1 ile baz1 Ozel ayarlar gergeklestirilir. Yaymn oturumu ile ilgili ayarlar
gergeklestirildikten sonra kodlamayir baglat sekmesine tiklanarak goriintiiniin
belirtilen sunucuya kodlanmasina baslanir. Gergeklestirilen yaymin istenildiginde
alinmasi, istenmeden sunucuya dagitilmasi ve bazi istemcilerin yayma ulasmasinin

engellenmesi, programin sagladig1 segenekler arasindadir.

D Windows Media Kodlayicisi

Dosya Gordndm Denetim  Araclar  ‘Yardim

& veniowrum (¥ H | Szelikler | Q Kodlamay Baslat Q) Durdur () Durakiat

Kaynaldar | Glag | Sikigtima || Video Boyutu || Oznitelikler || igieniyor || Ekdentiler | Giverlik || Geligmis |

Kodlanan igerginizi nasil dagtmalk: istedidinizi segin. Yayinlayabilir, dosyada depolayabilir veya her
ikisini birden yapahbilirsiniz.

Sunucuya istenmeden dadt (badlant! kodlayo tarsfindan baglatild)
Sunucu adi: |::Sunucu adi:Badlarti Mokias) - Badlart nokias iste |

Yaymlama noktas:: |:_"‘r'aj.-'1mlama noktas adi) | [F] I?talljdr::aﬂk

Ayarlan kopvala: [Varsayilan vavimlama noktas ayvardanmn kullan) |

Kodlayodan isteyverek al (badlant sunucu veya yunitlcler tarafindan basiatldi)

Bad. nok. no: 6080 | [Bl:u,s Badlart Moktas: Bul]
[ Dosyaya arsivle [
[ozya adr | Gozat =
< T >
Kodlayio hazir

Sekil 4.20. Windows media kodlayicist
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Bu calismada gerceklestirilen web tabanli otomasyon sisteminin amaci, bir internet
sayfasi araciligr ile mekandan bagimsiz olarak, cihazlarin veya sistemlerin
denetimini saglamaktir. Bu amaca ilave olarak cihaz, sistem veya ortam ile ilgili
verileri yine internet sayfasina aktararak, siirekli bir gozlem yapilmasina olanak

saglamaktir.

Calismanin ilk basamaginda geri beslemeli kontrol sistemleri i¢in giizel bir 6rnek
teskil eden sicaklik kontrol uygulamasi gerceklestirilmistir. Sicaklik kontrol
sisteminde, bir 1sitict cihaz ve sogutma islemi i¢in bir fan kullanilmistir. Cihazlarin
secimlik olarak ag¢-kapa denetimi yapilir. Ortamin belirli bir sicaklik degerinde
sabitlenmesi istendiginde ise otomatik kontrolii se¢ip, istenilen sicaklik degerini
sunucu bilgisayara gondermek yeterlidir. Bu uygulama internet {lizerinden cihaz
kontrolleri, akilli ev ve web tabanli laboratuar uygulamalari i¢in bir o6rnek

olusturmustur.

Amaglardan biri olan ortam sicakliginin web sayfasinda gosterilmesi, gergeklestirilen
uygulamalardan biridir. Kullanici istedigi her an bir web sayfasi iizerinden uzaktaki
bir ortamin sicaklik bilgisine ulagabilir. Bu uygulama, web tabanli veri toplama ve

saydam fabrika uygulamalari gibi kullanim alanlarina 6rnek olusturur.

Uygulama kapsaminda bir de adim motor kontrolii ger¢eklestirilmistir. Hedef adim
motor, sunucu bilgisayarda dngoriilen tur sayist kadar, istenilen yonde dondiiriiliir.
Sistem ihtiyaglar1 géz oniine alinarak adim motor ile tur ve ag1 miktari1 ayarlanarak
hassas hareket kontrolleri gergeklestirilir. Motorlar bir¢ok sistemin vazgecilmez
elemanlaridir. Robot tasarimlar1 gibi pozisyon kontrolii gerektiren uygulamalarda

adim ve servo motorlar yogun olarak kullanilir. Bu durum g6z oniine alindiginda,
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gerceklenen adim motor kontrolii, web tabanl arag ve robot kontrolleri i¢in temel bir

ornek teskil etmistir.

Son olarak bir web kameradan alinan ortam goriintiisii, web sayfasinda canli olarak
gosterilmistir. Farkli yontemler ve programlar ile gergeklestirilebilen bu sistem, bir
web kamera, media kodlayici program ile bir media server portu kullanilarak
gerceklestirilmistir. Canli radyo-televizyon yaymlart ile tanitim amacghi web yayin
uygulamalarinin yogun olarak gerceklestirildigi gliniimiizde, yapilan ¢aligma bu
tiirdeki yaynlara iyi bir érnektir. Ozellikle internet tabanl giivenlik sistemlerinde
mekanlarin siirekli olarak izlenmesi ve goriintii kaydinin yapilmasi gereklidir. Bunun
disinda web tabanli laboratuar uygulamalarinda bazi kontrollerin gdzlemlenmesi
gereklidir. Web sayfasinda canli yayin yapilmasi, bu amaglara 6rnek teskil eden

giincel bir uygulama olmustur.



BOLUM 6. TARTISMA VE ONERILER

Internet tabanl uygulamalarin hizla artmasi ile giivenlik konusu daha da énemli bir
hale gelmistir. Internet iizerinden gergeklestirilen islemlerin saghkli bir sekilde
sonuclanmasi i¢in giivenlik konusundaki caligmalar yogunlagmistir. Web tabanh
kontrol uygulamalarinda da giivenlik 6nemlidir. Uzaktaki sistemi kontrol etmek i¢in
kullanilan web araylizii, sistem digindaki insanlarin miidahalesinden korunmalidir.

Boyle bir erisim durumunda sistem i¢in tehlikeli durumlar olusabilir.

Bu caligma i¢in giivenlik 6ncelikli bir konu olmamistir. Fakat, web arayiiziine erisim
bir 6n kullanic1 kontroliinden sonra gerceklestirilmektedir. Boylece yetkili olmayan
kisiler sisteme miidahale edememektedir. Buna ragmen giivenlik konusunda,
tasarlanan sistemlerin gereksinimlerine bagli olarak, daha genis ve etkili ¢éziimler

diisiiniilmelidir.

Tasarlanan web tabanli sistem, tek kullanicili olarak diisiiniilmiistiir. Daha fazla
sayida kullanicinin  sistemi izlemesinin ve denetlemesinin  diisiiniildigi
uygulamalarda, herhangi bir karigiklik ve sorunun olugsmamasi adina, kullanicilar
arasinda bir hiyerarsiye yer verilmelidir. Bunun i¢in, baz1 kullanici tiplerinin daha

fazla yetki ve dncelige sahip olmasi diisiiniilebilir.

Internetin bir veri iletim aract olarak kullanildig1 her uygulamada, en 6nemli
parametrelerden bir tanesi hizdir. Ozellikle eszamanli olmasi diisiiniilen
uygulamalarda internet aginin yavagligi hesaba katilmalidir. Web tabanli izleme ve
denetim sistemlerinde eszamanlilig1 etkileyen en 6nemli unsur, internet agindaki bu

yavaslhigin etkisidir.

Gergeklestirilen sistemde hiz konusu da gozlemlenmistir. Bu gdzlemler sonucunda

daha fazla veri aktarimi kullanan goriintii yaymi ile daha az veri iletimi ile
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gerceklesen sicaklik ve motor kontrolleri arasindaki hiz farki belirgindir. Goriintii
aktariminda, saniyedeki resim-kare sayisi arttikca gecikmeler de artmistir. Sicaklik
ve motor kontrol sistemlerindeki veri akis hizinda belli gecikmeler olsa da calisma
icin yeterli oldugu soylenebilir. Internet teknolojisindeki gelismeler veri akis hizina
da yansimaya devam etmektedir. Bu da her gegen giin eszamanlilik sorununun

onemli derecelerde iyilesecegini gostermektedir.

Bu c¢alisma, sicaklik ve adim motor kontrol birimlerini kapsar. Sicaklik kontrolii ag-
kapa kontrol mantig1 ile olusturulmustur. Hedeflenen sistem igin yeterli bir kontrol
metodu olmasina ragmen, daha hassas ve kapsamli uygulamalar i¢in yeterli degildir.
Bu sebeple kontrol edilen cihazlarin derecelendirme veya kademeli calisma
kontrolleri de gerceklestirilebilir. Ornegin bir klimanin caligmast, istenen bir sicaklik
degeri icin ayarlanabilir. Bunun ise ag-kapa kontrol yontemi ile
gerceklestirilemeyecegi aciktir. Boyle bir tasarim igin klasik kontrol yontemleri veya

bulanik mantik kullanilarak, web kontrolii gerceklestirilebilir.

Motor kontrol uygulamalarinda, pozisyon bilgisinin 6nemli oldugu durumlar i¢in
cogunlukla adim motor ya da servo motor kullanilir. Boyle bir sistemde motorun
pozisyon bilgisi alinarak istenen konuma getirilmesi amaglanabilir. Ayrica
motorlarin hiz ayarlar1 da web tabanli olarak yapilabilir. Bahsedilen biitiin bu
uygulamalar i¢in klasik kontrol yontemleri kullanilabilecegi gibi bulanik mantik
metotlarina da islerlik kazandirilabilir. Bulanik mantigin web tabanli kontrol

uygulamalarina adapte edilmesi ile yeni ¢alisma alanlar1 olusturulacaktir.
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EKLER

Ek-A: Sunucu Program Kodlari

Dim adres As Integer, yenikontrol As Integer, anakontrol As Integer, pcisi As Integer
Private Sub Command1_Click()

If Combol.ListIndex = 2 And anakontrol = 2 Then
x=0

y=0

Text3. Text=1

Timer5.Enabled = True

End If

End Sub

Private Sub Command2_Click()

If Combol.ListIndex = 2 And anakontrol = 2 Then
x=0

y=0

Text3.Text =2

Timer5.Enabled = True

End If

End Sub

Private Sub Command3_Click()

If Combol.ListIndex = 0 And anakontrol = 2 Then
Picturel.Picture = acik.Picture: Picture2.Picture = kapali.Picture
Out adres, 32

End If

End Sub

Private Sub Command4 Click()

If Combol.ListIndex = 0 And anakontrol = 2 Then



Picture2.Picture = acik.Picture: Picturel.Picture = kapali.Picture

Out adres, 16

End If

End Sub

Private Sub Command5 Click()

If Combol.ListIndex = 2 And anakontrol = 2 Then

y=0

Text3.Text=0

Timer5.Enabled = False

End If

End Sub

Private Sub Command6_Click()

If Combol.ListIndex = 0 And anakontrol = 2 Then

Out adres, 0

Picturel.Picture = kapali.Picture

Picture2.Picture = kapali.Picture

End If

End Sub

Private Sub Form_Load()

Combol.Text ="KONTROL SEC"
With Combol
.AddItem "manuel isi kontrol"
.AddItem "otomatik 1s1 kontrol"
.AddItem "motor kontrol"
End With

Picturel.Picture = kapali.Picture

Picture2.Picture = kapali.Picture

Timer3.Enabled = False

x=1:y=0: durum=1

sk Rk VSComm ayarlarl yapiliyor *#% skttt

MSComm1.Settings = "9600,N,8,1"

MSComm1.CommPort = 1

MSComm]1.RThreshold = 2
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MSComml.InputLen = 2
MSComm1.PortOpen = True

Out adres, 0

adres = &H378 ' Paralel portunuzun taban adresi
End Sub

Private Sub isi_Click()

yenikontrol = 1

End Sub

Private Sub motor Click()
yenikontrol = 3

End Sub

Private Sub MSComm1_ OnComm()
If MSComm1.CommEvent = comEvReceive Then
veri = MSComml.Input

Text2.Text = veri

End If

End Sub

Private Sub Optionl Click()
Timerl.Enabled = True

anakontrol = 1

End Sub

Private Sub Option2 Click()
Timerl.Enabled = False

anakontrol = 2

End Sub

Private Sub otoisi_Click()
yenikontrol = 2

End Sub

Private Sub set Click()
Timer3.Enabled = True

End Sub

Private Sub setdur Click()

If Combol.ListIndex = 1 And anakontrol = 2 Then
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Timer3.Enabled = False

Picturel.Picture = kapali.Picture

Picture2.Picture = kapali.Picture

Out adres, 0

End If

End Sub

Private Sub Timer]l Timer()

sisi = Text2.Text

Text4. Text=sisi & " °C"

Randomize Timer

webl.Navigate ("http://www.bvtgrup.com/fatih/yon.php?isi=" & Text2.Text &
"&rnd=" & Rnd())

Web2.Navigate ("http://www.bvtgrup.com/fatih/kontrol1.php?rnd=" & Rnd())
web3.Navigate ("http://www.bvtgrup.com/fatih/kontrol2.php?rnd=" & Rnd())
web4.Navigate ("http://www.bvtgrup.com/fatih/kontrol3.php?rnd=" & Rnd())
web5.Navigate ("http://www.bvtgrup.com/fatih/kontrol4.php?rnd=" & Rnd())
End Sub

kR R el IOLOT KONEro %% % sttt ettt s ot ookl
Private Sub Timer2 Timer()

If durum = 3 Then

If y > Textl.Text * 12 * 4 Then: y = 0: Text3.Text = 0: web5.Navigate
("http://www.bvtgrup.com/fatih/yon4.php?dgr=0&rnd=" & Rnd()): Exit Sub
If Val(Text3.Text) = 1 Then

y=y+l

If x = 1 Then Out adres, 8

If x =2 Then Out adres, 4

If x = 3 Then Out adres, 2

If x =4 Then Out adres, 1

End If

If Val(Text3.Text) =2 Then

y=y+l

If x = 1 Then Out adres, 1

If x = 2 Then Out adres, 2
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If x =3 Then Out adres, 4

If x =4 Then Out adres, 8

End If

Ifx=4Thenx=1Elsex=x+1

End If

End Sub

Private Sub Timer3 Timer()

If Combol.ListIndex = 1 And anakontrol = 2 Then

If Val(settext) - 2 > pcisi Then Out adres, 16: Picture2.Picture = acik.Picture:
Picturel.Picture = kapali.Picture

If Val(settext) + 2 < pcisi Then Out adres, 32: Picturel.Picture = acik.Picture:

Picture2.Picture = kapali.Picture

If Val(settext) - 2 > pcisi And Val(settext) + 2 < pcisi Then Out adres, 0:
Picturel.Picture = kapali.Picture: Picture2.Picture = kapali.Picture
End If

End Sub

Private Sub Timer4 Timer()

If anakontrol =2 Then

pcisi = Text2. Text

Text4.Text =pcisi & " °C"

End If

End Sub

Bk R R R o den MOLOT KONLrolH###H Kkt ottt o A Ao ok
Private Sub Timer5 Timer()

Ify > Textl.Text * 12 * 4 Then: y = 0: Text3.Text = 0: Exit Sub
If Val(Text3.Text) = 1 Then

y=y+l

If x =1 Then Out adres, 8

If x = 2 Then Out adres, 4

If x =3 Then Out adres, 2

If x =4 Then Out adres, 1

End If

If Val(Text3.Text) = 2 Then
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y=y+l

If x =1 Then Out adres, 1

If x =2 Then Out adres, 2

If x = 3 Then Out adres, 4

If x =4 Then Out adres, 8

End If

Ifx=4Thenx=1Elsex=x+1

End Sub

'***************manuel swakhk kontrol********************************
Private Sub web2 TitleChange(ByVal Text As String)

If durum = 1 Then

If Web2.Document.Title = 1 Then Out adres, 16

If Web2.Document.Title = 2 Then Out adres, 32

If Web2.Document.Title = 0 Then Out adres, 0

End If

End Sub

'***************Otomatik swakhk kontrol********************************
Private Sub web3 TitleChange(ByVal Text As String)

If durum = 2 Then

kont=0

If Val(web3.Document.Title) - 2 > sisi Then Out adres, 16: kont = 1
If Val(web3.Document.Title) + 2 < sisi Then Out adres, 32: kont =1
If kont = 0 Then Out adres, 0

End If

End Sub

Bk R R o Secim KONErol Kk okt ok ok
Private Sub web4 TitleChange(ByVal Text As String)

durum = Val(web4.Document.Title)

End Sub

Bk R R R R el Otor YON KONLrol*# ##H Ktk otk sttt o
Private Sub web5 TitleChange(ByVal Text As String)

If Text3.Text = web5.Document.Title Then Exit Sub

Text3.Text = web5.Document.Title : End Sub



Ek-B: Mikrodenetleyici yazilimi

#include <pic.h>

#include <delay.c>

#include <stdio.h>

#include <serial.c>
main(void)

{

const float 1sb=5000.0/1024.0;
float yuksek,dusuk,volt,deger;
unsigned char gonder[]="";
unsigned int sicaklik;
TRISB=0;

TRISA=1;

ADCON1=0x8E;
ADCONO0=0x41;

for(:;)

{

ADCONO0=0x45;
while((ADCON0&4)!=0);
yuksek=ADRESH;
dusuk=ADRESL;
volt=256.0*yuksek+dusuk;
deger=volt*Isb;
sicaklik=(int)(deger/10);
sprintf(gonder+1,"%d",sicaklik);
printf("%s",gonder);
DelayMs(100);

}

}
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Ek-C: Web SayfasI Kodlari

<htmlI>

<head>

<title>ISI KONTROL</title>

<script>

function set _isi()

{

var yol

yol=document.getElementByld('T1').value;
document.getElementByld("deger").src="yon2.php?isi=" + yol;

}

function kontrol(x)

{
document.getElementBylId("degerl").src="yon3.php?ss=" + x;

}
</script>
</head>
<body>
<center>
<table border="1" cellpadding="0" cellspacing="0" style="border-collapse:
collapse" bordercolor="#111111" width="100%" id="AutoNumber2" height="250">
<tr>
<td width="34%">
<center>
<table border="1" cellpadding="0" cellspacing="0" style="border-collapse:
collapse" bordercolor="#111111" width="98%" id="AutoNumber6'">
<tr>
<td width="100%" bgcolor="#000080"><b>
<font face="Verdana" size="2" color="#FFFFFF">&nbsp;Manuel Is1
Kontrolii</font></b></td></tr>

<tr><td width="100%"> <center>
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<iframe name="I1" scrolling="no" border="0" {frameborder="0" width="120"
height="76" src="kontrol.php"></iframe>
<iframe name="deger" id="deger" scrolling="no" border="0" frameborder="0"
width="1" height="1" src="yon1.php"></iframe></p>
<iframe name="degerl" id="degerl" scrolling="no" border="0" frameborder="0"
width="1" height="1" src="yon3.php?ss=1"></iframe></p>
<table border="0" cellpadding="0" cellspacing="0" style="border-collapse: collapse"
bordercolor="#111111" width="84" id="AutoNumber3" height="25">
<tr>
<td width="28" height="29"><a href="yonl.php?durum=1" target="deger"><img
src="1.jpg" border="0"></a></td>
<td width="28" height="29"><a href="yonl.php?durum=0" target="deger"><img
src="0.jpg" border="0"></a></td>
<td width="28" height="29"><a href="yonl.php?durum=2" target="deger"><img
src="2.jpg" border="0"></a></td></tr>
</table></td></tr> </table><br>
<table border="1" cellpadding="0" cellspacing="0" style="border-collapse:
collapse" bordercolor="#111111" width="98%" id="AutoNumber6">
<tr>
<td width="100%" bgcolor="#000080"><b>
<font face="Verdana" size="2" color="#FFFFFF">&nbsp;Otomatik Is1
Kontrolii</font> </b> </td></tr>
<tr>
<td width="100%">
<center>
<table border="0" cellpadding="0" cellspacing="0" style="border-collapse:
collapse" bordercolor="#111111" width="50" id="AutoNumber4" height="49">
<tr>
<td width="100%" height="15"><input type="text" name="T1" size="3"
value="30"></td>
<td width="100%" height="15"><a onclick="set _isi()">Gonder</a></td>
</tr>

</table></td></tr></table></center></td>
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<td width="33%">
<object classid=CLSID:22d61312-b0f6-11d0-94ab-0080c74c7e95
codebase="http://activex.microsoft.com/activex/controls/mplayer/en/nsmp2in
f.cab#Version=5,1,52,701"
height="250"
1d="MP1"
name="MP1"
type="application/x-oleobject"
width="100%">
<param name="AutoSize" value="-1">
<param name="AutoStart" value="-1">
<param name="mute" value="0">

—n

<param name="FileName" value="mms://yayin.canlitv.com/test">
<param name="SelectionStart" value="-1">
<param name="ShowControls" value="0">
<param name="ShowStatusBar" value="-1">
<param name="Volume" value="-900">
<param name="AudioStream" value="-1">
</object></td>
<td width="33%">
<center>
<table border="1" cellpadding="0" cellspacing="0" style="border-collapse:
collapse" bordercolor="#111111" width="98%" id="AutoNumber7">
<tr>
<td width="100%" bgcolor="#000080">
<p align="center"><b><font size="2" color="#FFFFFF" face="Verdana">Step
Motor Kontrolii</font></b></td></tr>
<tr>
<td width="100%">
<table border="1" cellpadding="0" -cellspacing="0" style="border-collapse:
collapse" bordercolor="#111111" width="100%" id="AutoNumber8">

<tr>
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<td width="50%" align="center"><b><font size="2" face="Verdana"><a
href="yon4.php?dgr=1" target="deger"><img src="sol.jpg"
border="0"></a></font></b></td>

<td width="50%" align="center"><b><font size="2" face="Verdana"><a
href="yon4.php?dgr=2" target="deger"><img src="sag.jpg" border="0"></a>
</font> </b> </td></tr></table></td></tr></table></td></tr></table><br>

<table border="1" -cellpadding="0" -cellspacing="0" style="border-collapse:

collapse" bordercolor="#111111" width="600" id="AutoNumber5"
bgcolor="#000080">
<tr>

<td width="33%">

<p align="center"><font face="Verdana">

<b><font color="#FFFFFF">

<input type="radio" value="V1" checked name="R1"
onclick="kontrol(1)"></font><font size="2" color="#FFFFFF"> Manuel Is1
Kont.</font></b></font></td>

<td width="33%">

<p align="center"><font face="Verdana">

<b><font color="#FFFFFF">

<input type="radio" value="V1" name="R1" onclick="kontrol(2)"> </font>
<font size="2" color="#FFFFFF">Otomatik Is1 Kont</font> </b> </font> </td>

<td width="34%">

<p align="center"><font face="Verdana">

<b><font color="#FFFFFF">

<input type="radio" value="V1" name="R1" onclick="kontrol(3)"> </font>
<font size="2" color="#FFFFFF">Step Motor </font> </b> </font> </td></tr>
</table></center></div><br>
</body>
</html>

von.php dosyasi:

<?php

$isim="a.txt";



$dosya=fopen($isim,"w+");
fwrite($dosya,$isi);
fclose($dosya);

echo $isi;

7>

kontrol.php dosyasi:

<script>
function git1()

{

window.location.href="kontrol.php

}

function git()

{
setTimeout('git1()',3000)

}

</script>

n

<body onload="git()">

<font size="15"><nobr><?php include("a.txt"); ?>C°</font></body>

yonl.php dosyasi:

<?php
$isim="b.txt";
$dosya=fopen($isim,"w+");
fwrite($dosya,$durum);
fclose($dosya);

>

kontroll.php dosyasi:

<title><?php include("b.txt");?></title>

yon2.php dosyasi:

<?php
$isim="c.txt";
$dosya=fopen($isim,"w+");
fwrite($dosya,$isi);
fclose($dosya); ?>
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kontrol2.php dosyasi:

<title><?php include("c.txt");?></title>

yon3.php dosyasi:

<?php
$isim="d.txt";
$dosya=fopen($isim,"w+");
fwrite($dosya,$ss);
fclose($dosya);

if ($ss==2)

{
$isim="c.txt";
$dosya=fopen($isim,"w+");
fwrite($dosya,"dur");
fclose($dosya);

b

>

kontrol3.php dosyasi:

<title><?php include("d.txt");?></title>

yon4.php dosyasi:

<?php
$isim="e.txt";
$dosya=fopen($isim,"w+");
fwrite($dosya,$dgr);
fclose($dosya);

r>

kontrol4.php dosyasi:

<title><?php include("e.txt");?></title>

73



74

OZGECMIS

Fatih Kahraman, 18.11.1984’de Giresun’da dogdu. Ilk ve orta egitimini Gebze’de
tamamladiktan sonra, 1999 yilinda Gebze Endiistri Meslek Lisesi Elektronik
boliimiinden mezun oldu. 2000 yilinda Firat Universitesi Elektronik Ogretmenligi
boliimiinde lisans egitimine bagladi. Lisans egitimini, 2004 yilinda Kocaeli
Universitesi’nde tamamladi. Ayni y1l Bolu Izzet Baysal Anadolu Teknik Lisesi’nde
Elektronik 6gretmeni olarak caligmaya basladi. Halen Alibeykdy Endiistri Meslek

Lisesi’nde 6gretmenlik gorevine devam etmektedir.



	01 dış kapak
	scan
	03 önsöz
	04 içindekiler
	05 simgeler kısaltmalar
	06 şekiller listesi
	tablo listesi
	özet
	08 summary
	giriş
	bölüm2
	BÖLÜM 3
	bölüm4
	sonuç
	tartışma ve öneriler
	11 Kaynaklar
	ekler
	12 özgeçmiş

