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II

OZET
MIKRODENETLEYICi KONTROLLU DAMLA SULAMA SISTEM TASARIMI

Gergeklestirilen bu sulama sisteminde damla sulama yontemi kullanilarak,
sulamanin mikrodenetleyici ile kontrolii saglanmistir. Sistem; yildiz - liggen motor
kontrol iinitesi ve vana kontrol {initesi olmak iizere iki {initeden olusmaktadir. Yildiz -
ticgen motorlar kalkislarda zaman rolesi ile belirlenen siire ile yi1ldiz baglantida calisir
ve slire sonunda tiggen calismaya gecer. Bu islemin motorun her harekete gecmesinde
tekrarlanmas1 gerekir. Fazlardan herhangi birinin kesilmesi motorun arizalanmasina
sebep olacagindan, motor koruma ile gerceklestirilen kontrol sisteminde olasi ariza
durumunun Oniine ge¢ilmek istenmistir. Enerjinin kesilip geri geldigi zamanlarda
motoru tekrar yildizdan baglatma otomati sisteme eklenmistir. Sayilan ii¢ fonksiyon tek
mikrodenetleyici ile gergeklestirilmektedir.

Sisteme vana kontrol devresi eklenerek sekiz vana ile sulama alan1 dana biiytlik
alana yayilmistir. Vana kisa devre kontrol {initesi ile sistem arizalanmalarindan dogacak
zarar minumuma indirilmeye ¢aligilmistir. Kullanicinin uyarilmast i¢in de vana kisa
devre kontrol {linitesine alarm 6zelligi eklenmistir.

Ayrica sisteme nem sensorii de eklenerek toprak nem degeri, kullanicinin bitki
cesidine gore belirledigi toprak nem degerine diistiigiinde sistem kendini otomatik
olarak calistiracak sekilde tasarlanmistir.

Sistem; motor kontrol iinitesi ve vana kontrol iinitesi olmak iizere iki ayr1
iiniteden olusmaktadir. iki {inite de elektronik devre ve yazilim olarak kombine
calisacak sekilde tasarlanmustir.

Sistemde bulunan tiim fonksiyonlarin zamana bagli kontrolii saglanmistir.
Zaman ayarlart; yildiz - liggen zaman rolesi, motor ¢alisma siiresi, motor durma siiresi
ve sulama siiresini sisteme “baslat”, “dur” butonlar1 ve zaman ayar anahtarlar ile

programlanarak girilebilen yazilim kodlar1 tasarlanip olusturulmustur.

2009, 77 Sayfa
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ABSTRACT

A DROP IRRIGATION SYSTEM DESIGN CONTROLLED BY A
MICROCONTROLLER

In this irrigation system, the control of the irrigation with microcontroller was
provided using drop irrigation method. The system consists of two units as star - delta
motor control unit and valve control unit. Star - delta motors work in star connection
within the time determined by time relay at start-ups and at the end of this time, delta
passes to accelerate. This procedure is required to be repeated every time motor
accelerates. Any possibly-realized problem in the control system was wanted to be
prevented with motor protection since any cut of phases causes the breakdown of the
motor. The specialty of start up the motor automatically using star was added to the
system in times when energy goes on. These functions were realized with only one
microcontroller.

Irrigation field was enlarged into a larger field with eight valves with the
addition of valve contol circuit to the system. Any problem to rise as a result of system
breakdown was tried to decrease to the minimum level with valve control unit. Alarm
speciality was added to valve short-cut control unit to precaute the user.

Furthermore, the system is designed in such a way that it runs itself
automatically when soil humidity value goes down to the level of the soil humidity
value determined by the user according to the kind of plant with the addition of
humidity sensor to the system.

The system consists of two units as motor control unit and valve control unit.
Both of these two units were designed to work in a way that both electronic circuit and
software are in combination.

The control of all the functions in this system were based on a determined time.
Time adjustments- star-delta time relay, motor working duration, motor stop duration
and irrigation duration- were designed using software codes like ‘start’, ‘stop’ buttons

and time adjustment switches.

2009, 77 Pages

Keywords: Drop Irrigation, Microcontroller, Star-Delta Motors
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1. GIRIS
1. 1. Giris

Tarim ve otomasyon konusu ayni platformda ele alinirsa, tarimin insanlik i¢in
vazgecilmez bir unsur olup, yliksek emek ve is giicli isteyen bir caligma alanini
kapsadigin1 ve bu nedenle de otomasyon sistemleri tasarlanilarak tarim alaninda maliyet
ve is giiclinden tasarruf edilebilecegini sdylemek miimkiindiir. Konuya ana hatlariyla
bakildiginda, bu alanda yapilabilecek c¢aligmalarin tarima uygulanabilir sonuglar
iiretmesi insanlik acisindan 6nem ihtiva etmektedir. Bu hedefler dogrultusunda baslanan
bu ¢alismada, yapilan arastirma ve gelistirmeler sonucunda damla sulama otomasyonu

basari ile sonuglandirilmstir.

1. 2. Tezin Amaci

Tarim konusu giiniimiizde bulunan yeni teknolojiler ile desteklenerek ihtiyag
duyulan enerji, is giicii ve su miktar1 minimuma indirilip, elde edilen iiriindeki verimin
yiiksekligi hedef segilerek, damla sulama otomasyonunu gerceklestirme c¢alismasina
baslanmistir. Tasarlanacak olan sistemde minimum sistem maliyeti ile elde edilecek
fonksiyonlar sonucunda genis tarim arazilerinin sulanmasi hedefi gozetilmistir.

Sistem y1ldiz - {iggen motor kullanimina gore tasarlanmis olup yildiz - iiggen motorun;
programlanabilen zaman rolesi fonksiyonu, motor koruma fonksiyonu ve motoru
otomatik tekrar baslatma fonksiyonu yerine getirilmeye c¢alisilmistir. Devreye nem
sensorii de eklenerek ortam neminin belirlenen nem oraninin altina diigmesi durumunda
sistemin kendini otomatik olarak baglatmasi saglanmaya caligilmistir. Programlanan
yazilim tekniginin amaci ise motorun ¢alisma, durma ve sulama siiresini kontrol etme
ve kullanicinin istedigi zaman degerleri manuel olarak girme fonksiyonlarini tek bir
mikrodenetleyici (PIC 16F84) ve miniumun sistem donanimi ile gerceklestirmeye
yonelik olmugtur. Vana kontrol {initesi ise, ayr1 bir 16F84 mikrodenetleyicisiyle 8 adet
vanayl kontrol ederek, daha fazla tarimsal alanin sulanmasini zamana bagimli olarak
gerceklestirmeye ve vanalara bagli olan gii¢ kablolarinda olusabilecek herhangi bir kisa
devre aninda sistemi otomatik olarak durdurup kullaniciyr ikaz etmeye yarayan sesli

alarm fonksiyonu ile otomasyonunu saglamaya yoneliktir.



2. ONCEKIi CALISMALAR

Sulama sistemlerinde kullanilan nem kontrolii; toprak nem miktarini algilayip sonuca
gore sulamay1 baglatan, nem oran1 programlanan degere ulastig1 zaman sistemi otomatik
olarak durduran bir yapiya sahiptir. Bu nedenle 16F877 mikrodenetleyicisi ile tek vana
kontrollii damla sulama sistemi tasarlanmistir (ALGAN, N., 2003).

Bilgisayar kontrollii sera otomasyon sistemlerinin yetistiricilere sagladig
yararlar, Californial1 yetistiricilerin tasarruf raporlarinda sunulmustur. Bu rapora gore su
kullanim diizeyinde % 30 - % 75 diizeyinde azalma gdzlemlenmistir. Is giicii verimliligi
% 15°ten fazla artmistir (Anonymous, 2003).

Tarimsal tiretimde insan giiclinden hayvan giiciine ve daha sonra traktor giiciine
gecis sliresinin devami olarak degerlendirilen Hassas Tarim (Precision Farming) bilisim
caginin gelisen teknolojilerinin ekonomik ve gevre ile biitlinlesik iiretim faaliyetlerinde
kullanimini ifade eder (SINDIR, K. O., 2002).

Sera ortaminda damla sulama ile yetistirilen tohumsuz karpuzlarin {iretiminde
sulama oranmin etkisini 6lgmek icin 3 yil siiresince deneyler yapilmistir. Yapilan
deneyler sonucunda diger sulama tiirlerine kiyasla daha az sulama orani kullanilarak
yapilan damla sulama yontemiyle sulanan serada yetisen tohumsuz karpuzlarin
kalitesinde herhangi bir degisiklik olmadigi gozlemlenmistir (McCANN ve ark., 2007).

Pamuk sulamasinda damla sulama sisteminin toprak profilinde tuz birikimine
olan etkilerinin saptanmasi amactyla yapilan ¢alismada, genellikle tuz birikiminin 1slak
hacim smir1 disinda iist toprak katmaninda yogunlastig1 gézlenmistir (ERTEK ve ark.,
2002).

Damla sulama yontemi ile sulanan bitkinin su kullanim 6zelliklerinin
belirlenmesi i¢in yiiriitiilen ¢alismada, bitkiye, tiikettigi su miktarinin % 0, 25, 50, 75 ve
100° iin karsilandig1 bes farkli sulama programi uygulanmistir. Bitki su ihtiyacinin
tamaminin karsilandigi kosullarda, bitkinin mevsimlik bitki su tiiketimi 732 mm olarak
Ol¢lilmiistlir. Elde edilen tane verimleri, uygulanan toplam sulama suyu ve mevsimlik
bitki su tiiketimi ile dogrusal iliskiler gdstermistir (SEHIRALI ve ark., 2005).

Farkli sulama programlarinin cin misirda verim ve bazi agronomik oOzellikler
iizerine etkisini belirlemek amaciyla yiiriitiilen ¢alismada sulama konularinin verim ve
agronomik ozellikler lizerine etkisinin 6nemli oldugu belirlenmistir (VURAL ve ark.,

2008).



3. MATERYAL VE YONTEM

Damla sulama sistemi yildiz - liggen motor kontrol iinitesi ve vana kontrol
iinitesi olmak tizere iki ana iiniteden olusmaktadir.
Motor kontrol iinitesinde su fonksiyonlar tasarlanmistir:

1- Programlanabilir y1ldiz - tiggen zaman zaman rélesi fonksiyonu,

2- Faz kesilmelerine kars1 motor koruma fonksiyonu,

3- Enerjinin kesilip tekrar gelmesi durumunda otomatik tekrar calistirma
fonksiyonu,

4- Manuel olarak programlanabilen motorun ¢aligsma siiresi fonksiyonu,

5- Manuel olarak programlanabilen motorun durma siiresi fonkisyonu,

6- Manuel olarak programlanabilen sulama siiresi fonksiyonu,
Vana kontrol iinitesinde ise su fonksiyonlar tasarlanmistir:

1-Motor kontrol {initesinden gelen bilgi ile vanalarin kontroliiniin saglanmasi,

2-Vanalarin kisa devre kontrollerinin saglanmasi,

3-Kisa devre aninda sesli alarm verme fonksiyonu,

3.1. Materyal
3.1.1. Kullanilan Malzemeler

Motor kontrol ve vana kontrol devrelerinin gerceklestirilebilmesi i¢in kullanilan

malzeme listesi asagidaki gibidir:

Malzeme adi Miktar1
16F84 Mikrodenetleyici 2
BT138 Triyak 8
4N26 Opto Coupler 2
TLP 3021 Opto Coupler 8
MPSA42 Transistor 5
5 V Regiilator Entegresi 1
4 Mhz Kristal 2
12 V Mini Réle 3

9

Led Diyot



IN4148 Diyot

IN4001 Diyot

Koprii Diyot

16 V Zener Diyot

Zener Diyot

100 K Direng

33 K Direng

150 Q Direng

1,5 K Direng

1 K Direng

1000 pF 16 V Kondansator
100 pF 35 V Kondansator
10 uF 35 V Kondansator
100 nF Kondansator

22 pF Kondansator

DIP6 Switch

24 V 4W Transformator
Buton

Ray Tipi Kutu

220 V 30 W Ampul
24V 0.4W Ampul
Motor Kontrol Unitesi
Vana Kontrol Unitesi
Besleme Unitesi

Zil

Nem algilayict

[\C TN \S e

W =

13

—_— BN DN = W

W N =

Simiilasyon panosu i¢in kullanilan malzeme listesi:

3
8

—_—



3.1.1.1. Selenoid Vana

Selenoid vanalar elektrik enerjisi ile calisan, cesitli akiskanlarin kontroliinde
kullanilan vanalardir. Selenoid vanalar; gévde, govde kapagi, diyafram, kovan, bobin ve
cekirdek parcalarinin bir araya gelmesiyle olusur. BT138 triyaginin anahtarlanmasi ile
24 V AC gerilim, triyak iizerinden vana iizerinde bulunan bobine ulasarak vananin
acilmasimi saglar. Selenoid vanalarin kullaniminda dikkat edilmesi gereken hususlar
asagida belirtilmigtir:

- Suyun partikiillerden arindirilmis olmasi.

- Bobine uygun gerilim verilmesi.

- Girig basincinin valfe uygunlugu.

- Vana yoniiniin dogru takilmasi.

- Bobin yoniiniin yukariya gelmesi.

16F84 mikrodenetleyicisinin I/O portlart ortalama 25 mA’lik bir ¢ikis akimi ile kontrol
saglayabilmektedir. Bu ¢aligmada vana yerine kullanilan 24 V 0.4 W ampuller AC
gerilim ile kontrol edildiginden kontrol gerilimi, 16F84’lin ¢ikis girilimi ve giliciinden

yiiksek oldugu i¢in triyak iceren bir optik devre elemani ile kontrol edilmistir.

3.1.1.2. 16F84 Mikrodenetleyicisi

Yari-iletkenler ve elektronik alanlarinda meydana gelen teknolojik gelismeler,
mikroiglemcilerin boyutlarinin kiigiiltiiliip fonksiyonlarmin artirilmasi ile bir¢ok alanda
kullanilabilir hale gelmistir. Elektronik devreler tek bir amag¢ i¢in iiretildiklerinden
{iretim amac1 disinda kullanilamazlar. Icerisinde mikroislemci ihtiva eden sistemler ise,
sabit donanim ile hazirlanan yazilimlari sayesinde degisik amacglar icin
kullanilabilmektedir.

Mikroislemci tek basmna bir bilgisayar degildir. Bilgisayarin en Onemli
parcalarindan biri olup, Merkezi Islem Birimi (CPU-Central Processing Unit) olarak
adlandirilirlar. Bir mikroislemcinin ¢alismasi i¢in;

Hafiza (Memory) birimi
Giris (Input) birimi
Cikis (Output) birimi
Yol (Bus) birimi



olmak zorundadir. Bu birimler merkezi islem birimi disinda yer aldig: i¢in boyutlar1 ve
maliyeti yliksektir.

Tim bu birimlerin bir arada toplanip tek bir yonga (chip) igerisinde iiretilmis
olanina mikrodenetleyici denir. Mikrodenetleyiciler mikroislemcilere gore ¢cok ucuz ve
basittir.

Mikrodenetleyicinin temel bilesenlerinin blok diyagrami Sekil 3.1°de gosterilmektedir.
Mikrodenetleyiciler, RISC komut setini kullandiklarindan dolayr normal
mikroiglemcilere gére daha hizli ¢alisirlar. Ayrica mikrodenetleyicilerin komut seti 35

komuttan olugmaktadir.

_ Cevresel
MIB initeler
<,:\’> (Lamba,
G/C RAM Motor;
Birimi Bellek sensor vb.)

Sekil 3.1. Mikrodenetleyici sisteminin temel bilesenleri

Bir denetleyici, kullanildigi sistemin, bir¢ok oOzelligini ayni anda gozleme, ihtiyag
aninda gercek zamanda cevap verme ve sistemi denetleme islemlerinden sorumludur.
PIC denetleyicileri asagidaki nedenlerden dolay:1 endiistriyel uygulamalarda genis bir
uygulama alan1 bulmustur (Bodur Y., 2002).

* Kontrol devresinin iglevi yazilimla saglandigindan, kontrol devresini tasarlamak,

klasik otomatik kumanda bir devrenin tasarimindan daha kolaydir.



* Biitiin kontrol islevleri yazilimla gerceklestiginden, farkli uygulama ve ¢aligma
programlarini saglamak son derece kolaydir.

* Donanimin degistirilmesine gerek kalmaksizin yazilimin degistirilmesi
yeterlidir.

* Roleli kontrol devrelerine gore ¢ok daha az yer kaplarlar.

* Glivenilirligi yiiksek, bakimi kolaydir.

* Devrelerde ariza aramay1 kolaylastirir.

* Bilgisayarla ve diger kontrolorle haberlesme olanagi vardir. Bu 6zellikleri ile
bilgisayarli otomasyon ¢aligmalarina olanak saglar.

 Kotii ¢evre kosullarinda, 6zellikle tozlu ortamlarda, réleli kumanda devrelerine
gore daha giivenlidir.

Mikroislemciye gelen veri ya da adres seklindeki sozciikler, mikroislemci
icerisindeki yazmaglarda (registers) tutulur. Yazmagclar icerisinde ikili sayilarla (binary,
0 veya 1) diizenlenmis veriler bulunur. Yazmaglar, gerektiginde igerisindeki bilgilere
erisilebilen elektronik altyapilardir.

Mikroislemcilerde yazmagclar, kullannom amagclarina gore birkac c¢esittir.
Bunlardan ii¢ii her PIC’te bulunur. Ilki ¢alisma yazmaci (Working Register) olup, W
olarak kisaltilir. Akiimiilator olarak da adlandirilir. Ikincisi program sayacidir (Program
Counter). PC olarak kisaltilir. Ugiinciisii, islemci durum yazmacidir (Processor Status

Register). PS olarak kisaltilir. (Algan, N., 2003).

Program Sayaci: PC, mikrodenetleyicinin program bellegindeki adresini gosteren bir
gosterge yazmacidir. 10 bitten olusmaktadir. PCL alt sekiz biti igerir ve mikroislemci
bir komutu ¢alistirdig1 zaman otomatik olarak bir sonraki adresi gosterir. Sekil 3.3° te
program hafizasi ve y18it haritas1 gésterilmistir.
CALL, GOTO komutlar1 vasitasiyla etiketle belirtilen adrese gidilir.
CALL Etiket
GOTO Etiket
CALL komutu programin ¢alistig1 adresi yigita saklar ve etiket belirtilen adresi
PC’ye yiikler. RETURN komutu ile program yi8itta saklanan adrese geri doner. GOTO

komutu ile de etiket belirtilen adresten ¢aligmaya devam eder.



Adresleme programu igerisinde PC, adres yiiklenerek de yapilabilir.

MOVLW
MOVWF

H01” ; W yazmacina H’01’ degerini yiikle
PCL, F ;Program sayacina W yazmacinda bulunan

;H’01” degerini yiikle

PCL yazmaci program sayacinin ilk 8 bitini goéterir ve en fazla D256’ degeri

yiiklenebilir. 1024 Byte program bellegini adreslemek igin PCH degerini girmek

gerekmektedir. Fakat PCH yazmancina direk ulasilamadigindan dolayi, deger girmek

icin PCLATH yazmaci kullanilir. PCLATH yazmacinin ilk 2 biti, PC’nin 8 ve 9 uncu

bitine deger yiiklemek i¢in kullanilir.

Ornegin programi, D268’ program adresine géndermek igin;

268-256=12 degeri bulunur.

MOVLW
MOVWF
MOVLW
MOVWF

komut kodlar1 yazilir.

D’01’ ;W yazmacina D01’ degerini yiikle
PCLATH, F :PCLATH’ ta W yazmacini yiikle
D’12° ;W yazmacina D’12” degerini yiikle
PCL, F :PCL’ ye W yazmacini yiikle

Bu kodlardan sonra program D’268’ adresinden ¢alismaya devam eder.

MOVLW
MOVWF
MOVLW
MOVWF

ORG
ETIKET
NOP

DI’ ;W yazmacina D’01” degerini yiikle
PCLATH, F :PCLATH’ ta W yazmacini yiikle
ETIKET ;W yazmacina ETIKET degerini yiikle
PCL, F :PCL’ ye W yazmacini yiikle

; Program ETIKET adresinden devam eder.
D’300°

INTCON Yazmaci: Mikrodenetleyicinin kesme, yonetim ve sonug¢ bayraklarini igerir.

Kesme olustugu zaman program adresi yi8itta saklanir ve program kesme vektorii olan

H’04’ adresine gider. Kesme alt programindan RETFIE komutu ile ¢ikilir. Kesme alt
programindan ¢ikmadan 6nce INTCON bayraklar1 diizenmelidir. PIC 16F84°‘te dort



donanim kesmesi mevcuttur. Bu kesmeler INTCON yazmaci ile kontrol edilmektedirler.

Tablo 3.1.’de yazmag bilgisi verilmistir.

STATUS Yazmaci: Mikrodenetleyicinin bank se¢cme, aritmetik islem, sonu¢ ve WDT
zaman agimi bayraklarini igeren kontrol yazmacidir. Tablo 3.2.°de yazmag bilgisi

verilmistir.

OPTION Yazmaci: Mikrodenetleyicinin WDT, TMRO ve Portb pull-up 6zelliklerini

ayarlama bayraklarini iceren yazmactir. Tablo 3.3.’de yazmag bilgisi verilmistir.

TRISA ve TRISB Port I/0O Ayarlama Yazmaci: TRISA ve TRISB yazmagclan ile;
PORTA ve PORTB’nin giris mi, c¢ikis mi1 olacag belirlenir. TRISA ve TRISB
yazmaglarina;

1 degeri yiiklenirse Port‘ta kars1 gelen ug giris olarak belirlenir.

0 degeri yiiklenirse Port‘ta kars1 gelen ug ¢ikis olarak belirlenir.

BSF STATUS, RPO ; Bank 1‘e geg.

MOVLW H’FF’ ; W yazmacina H’OF’ degerini yiikle.
MOVWF TRISB, F ; Portb‘nin tiim uclar giris.

BCF STATUS, RPO ; Bank 0‘a geg.

Yukaridaki kodlar ile PORTB‘nin uglarinin tiimii giris olarak ayarlanmstir.
Sekil 3.2.’de PIC 16F84in bacak baglanti sekli verilmistir.
1024 Byte bellege sahip olan PIC 16F84 mikrodenetleyicisinin bellek haritasi

Sekil 3.4.” te verilmistir.

WDT: Acilimi WatchDogTimer (Bek¢i kopegi)’dir. Bu 6zellik mikrodenetleyicinin,
belirli zaman araliginda CLRWDT komutu kullanilmadigi zaman resetlenmesini saglar.
Bu komut mikrodenetleyicinin zamana bagl islemlerde, zaman asimi gerceklestigi
durumlarda sistem kilitlenmesini engelleyerek uygulama sisteminde olusabilecek hatali
caligmanin 6niine gegmek suretiyle dogabilecek zararli sonuglarin olusmasini engeller.
WDT’yi aktif yapmak i¢in Tablo 3.3.’te gosterilen OPTION yazmacindaki

kontrol bitleri diizenlenir.
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WDT’ye yeni deger atamak i¢in asagidaki kodlar yazilir.

BCF
CLRF
BSF
CLRWDT
MOVLW
MOVWF
BCF

STATUS, RPO ; Bank 0’a geg.
TMRO ; TMRO ve Prescaler’i temizle.
STATUS, RPO ; Bank 1°e geg.

; WDT’yi temizle.
b'xxxx 1 xxx' ; Yeni degeri seg.
OPTION_REG ; OPTION yazmacina yeni degeri tasi.
STATUS, RPO ;Bank 0’a geg.

TMRO’ a yeni deger atamak i¢in asagidaki kodlar yazilir.

CLRWDT
BSF
MOVLW

MOVWF
BCF

; WDT ve presaceler’i temizle.

STATUS, RPO ; Bank 1’°e geg.

b'xxxx0xxx' ; TMRO ve prescale’e yeni deger ve darbe
; kaynagini seg.

OPTION REG ; OPTION yazmacina tasi.

STATUS, RPO ; Bank 0’a geg.
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Tablo 3.1. INTCON Yazmaci

GIE

EEIE | TOIE | INTE | RBIE | TOIF | INTF

RBIF

Bit 7

Bit0

Bit 7

GIE

Global kesme kontrol bayragi
1=Tiim kesmeler aktif

0=Tiim kesmeler pasif

Bit 6-5

EEIE

EEPROM bellege yazma kontrol bayragi
1=Kesme aktif
0=Kesme pasif

Bit 4

TOIE

TMRO Kesme kontrol bayragi
1=Kesme aktif
0=Kesme pasif

Bit 3

INTE

RBO/INT kesme kontrol bayragi
1=Kesme aktif

0=Kesme pasif

Bit 2

RBIE

Portb 4-5-6-7 girislerinde degisiklikte olusan kesme

kontrol bayragi
1=Kesme aktif

0=Kesme pasif

Bit 1

TOIF

TMRO kesme sonug bayragi
1= Kesme olustu (yazilim tarafindan silinmeli)

0=Kesme olusmadi1

Bit 0

RBIF

Portb 4-5-6-7 kesme sonug bayragi
1=Degisiklik var (yazilim tarafindan silinmeli)

0=Degisiklik yok
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Tablo 3.2. STATUS Yazmaci

IRP |RP1 |RPO | TO |PD |Z |DC C
Bit 7 Bit0
Bit 7 IRP | Bank segme bayragi
0 = Bank 0-1
1 =Bank 2-3 16F84° te kullanilmaz
Bit 6-5 | RP0O | Bank segme bayragi
RP1 | 00 = Bank 0 (00h - 7Fh)
01 =Bank 1 (80h - FFh)
10 = Bank 2 (100h - 17Fh)
11 = Bank 3 (180h - 1FFh)
Bit 4 TO | Zaman agimi kontrol bayragi
1 =11k acilista
0 = WDT zamani agiminda
Bit 3 PD | Gii¢ kontrol
1 = 1k acilista
0 =Uyku
Bit 2 V4 Sifir bit aritmetik islemlerde sonug kontrolii bayragi
1 = Sonug sifir
0 = Sonug sifir degil
Bit 1 DC | Desimal aritmetik islemde tagma bayragi
1 = Tasma var
0 = Tasma yok
Bit 0 C Tasma bayragi

1 = Tagma var

0 = Tasma yok
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Tablo 3.3. OPTION Yazmaci

RBPU

INTEDG | TOCS | TOSE | PSA | PS2 | PS1

PSO

Bit 7

Bit0

Bit 7

RBPU

Potrb pull-up kontrol bayrag:
1 = Pull-up kapali
0 = Pull-up acik

Bit 6-5

INTEDG

RBO/INT kesme kenar se¢imi
1 = L—H c¢ikan kenar

0 = H—L inen kenar

Bit 4

TOCS

TMRO kaynak se¢me bayragi
1 = RA4/TOCKI darbesi
0 = Dahili saat darbesi

Bit 3

TOSE

RA4/TOCKI darbe kenar sagim kontrol bayragi
1 = H—L inen kenar

0 = L—H c¢ikan kenar

Bit 2

PSA

Prescaler atama kontrol bayragi
1=WDT
0 =TMRO

Bit 1

DC

Desimal aritmetik islemde tagsma bayragi
1 = Tasma var

0 = Tagma yok

Bit 0

PS2
PSO

Prescaler bolme oran bayraklari
TMRO

1:2

1:4

1:8

1:16

1:32

1:64

1:128

1:256

WDT
1:1
1:2
1:4
1:8

Bit degeri
000
001
010
011
100
101
110
111

1:32
1:64
1:128
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Bu c¢alismada PIC 16F84°iin tercih edilme sebeplerini maddeler halinde soyle

siralayabiliriz:

e Destekledigi yazilim iiretici tarafindan iicretsiz olarak verilmektedir.

e (Cok kolay temin edilebilmektedir.

e Fiyati cok uygundur.

e (alismasi i¢in gereken minimum donanim ¢ok azdir.

e Programlama devresi basit yapidadir.

e Tekrar programlama 6zelligi vardir (1000 defa).

e EEPROM bellege 10000000 defa silme - yazma yapilabilmektedir.

e Uyku modu bulunmaktadir.

e WDT bulunmaktadir.

PDIP,SOIC
O

RA2<« »[ ol 18 | |<«—» RAI
RA3<« »[ 2 17 ]« » RAO

RA4/TOCKk »[ | 3 16 ]« OSCI/CLKIN

MCLRa—» [ | 4PIC16F8¢s 1 0SC1/CLKIN
VSS< s[5 14 ]« »VDD
RBO<«»[ 6 13| ]«—» RB7
RBle »[ 7 12| ]«—» RB6
RB2<« »[ |8 11| ]«—» RB5
RB3<« »| 9 10 [ ]«—» RB4

Sekil 3.2. PIC 16F84 bacak baglanti sekli.
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Tablo 3.4. PIC 16F8x Ailesi Karsilastirma Tablosu

PIC PIC PIC PIC
16F83 16CR83 16F84 16CR84
Maksimum c¢alima hizi | 10 10 10 10
(Mhz)
Flash prog hafizasi 512 - 1K -
EEPROM prog hafizasi - 512 - IK
ROM prog hafizasi 512 - 1K -
Veri hafizasi (bytes) 36 36 68 68
Veri EEPROM hafizas1 | 64 64 64 64
(bytes)
Zamanlama TMRO TMRO TMRO TMRO
Giris-Cikis portlar 13 13 13 13
Calisma voltajt 2.0-6.0 2.0-6.0 2.0-6.0 2.0-6.0
Bacak say1s1 18-DIP 18-DIP 18-DIP 18-DIP
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PC<12:0>
CALL, RETURN 13
RETFIF, RETLW
Yigm 1
Y1gin 8
Reset vektoru 000h
Kesme vektori 004h
= <
S
[a5]
o]
N
=
<
=
S
=
S
=
N,
3FFh
1FFFh

Sekil 3.3. Program hafizasi ve y18in haritasi.



ADRES
00h| INDRECT ADR | INDRECT ADR
01h TMRO OPTION
02h PCL IPCL
03h|  STATUS STATUS
04h FSR FSR
05h PORTA TRISA
06h POTRB TRISB
07h
08h|  EEDATA EECON1
09h EEADR EECON2
0Ah|  PCLATH PCLATH
0Bh|  INTCON INTCON
0Ch

68
SESESQE MAPPED
REGISTER (ACCESSES)
(SRAM) IN BANK 0
5o
o BANK 0 BANK 1

17

ADRES

80 h
81h
82h
83h
84 h
85h
86 h
87h
88 h
89h
8Ah
8B h
8Ch

lw/@)
o
=

FFh

Sekil 3.4. PIC 16F84 bellek haritasi
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3.1.1.3. Yildiz U¢gen Motor

Ucgen baglantida disariya ¢ikarilan 6 tane baglant: uclarindan U, V, W uglarina
enerji verildiginde sargilar Sekil 3.4.” teki gibi iliggen baglanmis olur. Bu baglantida,
ters kutup baglanti ile diisiik devir sayisi elde edilir.

Eger disariya cikarilan 6 baglanti uglarindan Ul, VI, W1 uglarina enerji
verildiginde ve U, V, W uglart bir kontaktoér ile birlestirildiginde Sekil 3.3.” te
goriildiigli gibi y1ldiz baglanmig olur. Bu baglantida yiiksek devir elde edilir.

Donme sayisina gére motorun giicii ve sebekeden c¢ektigi akim degisir. Motor

glicii donme sayisi ile orantili olarak degisir (Tiirkmen ve Gengtan, 1998).

R

U1

Sekil 3.3. Yildiz Baglant1
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Sekil 3.4. Uggen Baglanti

3.1.1.4. Nem Algilayici Devre

Sisteme nem sensoriiyle birlikte bir nem algilama devresi de eklenerek
kullanicinin yetistirecegi bitki tiiriine gére minimum nem oranmi belirleyip, ortamin
toprak nemi belirlenen nem oranina diistiiglinde sistemi otomatik olarak calistirarak
sulamay1 baglatmasi saglanmistir.

Nem algilayicinin degeri kullanici tarafindan pot ile belirlenen nem oraninin
altina diistiigiinde R1 direnci lizerinden gelen voltaj ile T1 transistori iletime gegerek
baslat butonuna verecegi enerji ile sulamay1 otomatik olarak baglatir.

Sulamanin bitmesi ise kullanici tarafindan programlanan siire sonunda otomatik

olarak durmaktadir.



20

wOD +12W

iy

Baglat Butonu
P e B 51

g L

’—@ o
|:| o —
@ ) .
4 NEN Matar kantral devresine
— C1 giden ug
D R
POT

Mem algilayic giig

Sekil 3.5. Nem Algilayici Devre

3.1.2. Damla sulama

Sulama; bitkinin ihtiya¢ duydugu ve yagislarla karsilanamayan suyun toprakta
bitkinin kok bolgesine gereken yer ve zamanda verilmesidir. Sulamada esas ilke tarla
basina kadar gelen suyun, en az kayipla biitiin tarlaya tiniform bir sekilde yayilmasidir.

Damla sulama yonteminde temel ilke, bitkide nem eksikliginden kaynaklanan
bir gerilim yaratmadan, her defasinda az miktarda sulama suyunu sik araliklarla
yalnizca bitki koklerinin gelistigi ortama vermektir. Bu yontemde bazen her giin, hatta
giinde birden fazla sulama yapilabilmektedir. Damla sulama yonteminde arindirilmis su,
basingli bir boru agiyla bitki yakinina yerlestirilen damlaticilara kadar iletilir ve
damlaticilardan diisiik basing altinda toprak ylizeyine verilir. Su buradan infiltrasyonla
toprak icerisine girer, yer¢ekimi ve kapillar kuvvetlerin etkisi ile bitki koklerinin
gelistigi toprak hacmi 1slatir. Baska bir deyisle, bu yontemde genellikle alanin tamami
islatilmaz. Bitki sirast boyunca islak bir serit elde edilir ve bitki siralar1 arasinda
1islatilmayan kuru bir alan kalir. Bdylece, mevcut sulama suyundan en {ist diizeyde

yararlanilir. Damla sulama sistemi sabit sistem bi¢cimindedir.
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Damla Sulama Sisteminin Unsurlar

Bir damla sulama sistemi sirastyla pompa birimi, kontrol birimi, ana boru hatti,
manifold boru hatlar1, lateral boru hatlar1 ve damlaticilardan olusur.

Damla sulama yonteminde her tiirlii su kaynagindan yararlanilabilir. Ancak
suyun fazla miktarda kum, sediment ve yiiziicii cisim icermemesi gerekir. Ayrica, fazla
miktarda kalsiyum ve magnezyum bilesikleri ile demir bilesikleri iceren sular da damla
sulama yontemi i¢in uygun degildir.

Pompa Birimi: Su kaynaginin yeteri kadar yliksekte olmadig1 kosullarda, gerekli
isletme basinci pompa birimi ile saglanir. Su kaynagmin tipine bagl olarak santrifiij,
derin kuyu yada dalgi¢ tipi pompalardan biri kullanilabilir. Pompanin elektrik motoru
ile ¢alistirilmasi tercih edilir.

Kontrol Birimi: Damla sulamada, suyun cok 1iyi siiziildiikten sonra sisteme verilmesi
gerekir. Aksi durumda damlaticilarin tikanmasi sorunuyla karsilasilir. Bu islem kontrol
biriminde yapilir. Kontrol biriminde ayrica, sisteme verilecek sulama suyunun basing ve
miktar1 denetlenir ve bitki besin maddeleri sulama suyuna karistirilir. Kontrol birimi
genellikle ana boru hattinin baglangicina kurulur.

Kontrol biriminde; hidrosiklon, kum-cakil filtre tanki, giibre tanki, elek filtre,
basing regiilatorii, su 6l¢iim araglari, manometreler ve vanalar bulunur. Hidrosiklon,
suda bulunabilecek kum pargaciklarinin sisteme girmeden Once tutuldugu aragtir. Su
hidrosiklonun iist kismindan ¢epere dogru girer ve ¢eper boyunca asagiya dogru iner.
Daha sonra su ortadan yukariya dogru yiikselir ve kum parcaciklar1 agir oldugundan
tabanda kalir. Kumdan arinan su hidrosiklonun iizerinden sisteme verilir. Tabanda
biriken kum belirli araliklarla temizlenir. Kum-cakil, filtre tankinda, sulama suyunda
bulunabilecek sediment ve yliziicii cisimler tutulur. Su tanka {istten girer, kum ve ¢akil
katmanlarindan gegtikten sonra tankin altindan ¢ikar. Bu arada sediment ve yliziicii
cisimler genellikle iist kesimde tutulur. Tankin tabaninda, etrafi elek filtre ile sarilmis
delikli boru bulunur. Burada amag, tanktan su ile birlikte kumun ¢ikisini engellemektir.
Kum-cgakil, filtre tankinda ayrica suyun alttan girisini ve {istteki vanadan c¢ikisini
saglayan geri yikama borusu bulunur. Bu boru araciligiyla, zaman zaman tankin {ist
kesiminde biriken sediment ve yliziicii cisimler yikanarak tank temizlenir. Damla
sulama sistemlerinde bitki besin maddeleri sulama suyuna karistirilarak uygulanir. Bu

amagcla s1v1 giibre kullanilir. Sulanacak alanin biiyiikliigiine gore hesaplanan sivi giibre
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miktar1, kontrol birimindeki giibre tankinin igerisine konur. Giibre tanki ana boruya
izerinde vanalar bulunan hortumlarla iki noktadan baglanir. Biri giibre tankina su girisi,
digeri ise su ¢ikisi i¢indir. Ana boru lizerine ayrica, deginilen iki nokta arasinda basing
farklilig1 yaratmak amaciyla bir vana daha yerlestirilir. Giibre uygulanacagi zaman ana
boru tizerindeki vana kismen kapatilir, glibre tanki giris ve ¢ikis vanalart acilir. Boylece,
ana borudaki suyun bir kismi giibre tankina girer, sivi giibre ile karigir ve tekrar ana
boruya doner.

Kontrol birimine, giibre tankindan sonra elek filtre yerlestirilir. Filtre genellikle
silindir bigimindedir. Tek ya da i¢ ice ge¢mis iki filtreden olusabilir. Elek filtrelerin 80-
200 mesh arasinda olmasi Onerilmektedir. Dis filtrenin elek numarast genellikle daha
disiiktiir. Elek filtre ile kum-cakil filtre tankinda siiziilemeyen sediment ve giibre
tankindan gelebilecek giibre pargaciklari tutulur. Her sulamadan sonra elek filtreler
sokiiliir ve yikanarak temizlenir. Elek filtreden sonra, suyun boru hattinda sabit basing
altinda verilmesini saglamak icin bir basing regiilatdrleri yerlestirilir. Basing
regiilatorleri bazen manifold boru hatt1 girisine de yerlestirilebilir. Kontrol biriminde
ayrica, kum-cakil filtre tankinin giris ve ¢ikisi ile elek filtre girisindeki basincin
Olciilmesi gerekmektedir. Bu amagla, iic yollu bir manometreden yararlanilir.
Boylelikle, basing farkliliklarindan filtrelerin tikanma derecesi saptanir ve gerekli
zamanlardafiltrelertemizlenir.

Ana Boru Hatti: Suyu kaynaktan manifold boru hatlarina iletir. Genellikle gomiiliidiir
ve sert PVC borulardan olusturulur. Kiiglik sistemlerde ana boru hatti toprak ylizeyine
dosenebilir. Bu kosullarda sert PE borular kullanilir.

Manifold Boru Hatti: Suyu ana boru hattindan laterallere iletir. Laterallerin dogrudan
ana boru hattina baglanmasi durumunda, su girisini denetlemek i¢in her lateralin bagina
bir vananin yerlestirilmesi zorunlulugu vardir. Bu ise hem sistem maliyetini ¢ok 6nemli
boyutlarda arttirir hem de sistemin isletilmesini gii¢lestirir. Bunun yerine, belirli
sayidaki lateral boru hatti manifold boru hattina baglanir ve manifoldun ana boru
hattiyla baglantisi bir vana ile saglanir. Manifold boru hattina bagh laterallerin tiimii bir
isletme birimini olusturur. Manifold baslangicindaki vana acildiginda isletme
birimindeki tiim laterallere ayn1 anda su verilmis olur. Ana boru hatlarinda oldugu gibi,
manifold boru hatlar1 da genellikle gomiiliidiir ve sert PVC borulardan olusturulur.

Kiigtik sistemlerde manifold boru hatlar1 bazen toprak yilizeyine serilir ve bu durumda
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PE borular kullanilir. Manifold boru hatlari, tesviye egrilerine paralel (egimsiz) ya da
bayir asagi egimde dosenmelidir. Bayir yukari egimde dosemekten kesinlikle
kacinilmalidir. Bu hatlar, ana boru hattina dik olabilecegi gibi paralel de olabilir.
Lateral Boru Hatlar1: Uzerine damlaticilarin yerlestirildigi borulardan olusur. Toprak
yiizeyine serilir ve bu amacla yumusak PE borular kullanilir. Genellikle her bitki
sirasina bir lateral dosenir. Bazen, her bitki sirasina iki lateral ya da iki bitki sirasina bir
lateral yerlestirilebilmektedir. Lateral boru hatlar1 da, manifold boru hatlarinda oldugu
gibi, tesviye egrilerine paralel (egimsiz) ya da bayir asagi egimli dosenmelidir ve bayir
yukar1 dosemekten kaginilmalidir.
Damlaticilar: Sistemin en O6nemli ve en dikkatle se¢ilmesi gereken elemanlaridir.
Lateral borulardaki basingli su damlaticiya gegtikten sonra, damlatici igerisindeki akis
yolu boyunca ilerlerken, suyun enerjisi slirtiinme ile 6nemli Ol¢lide kirilir. Bunun
sonucunda, su damlaticidan damlalar bigiminde c¢ok kiiclik debi ile ¢ikar ve topraga
infiltre olur. Damlaticilar genellikle lateral iizerine geg¢ik (on-line) ve laterale
boylamasina gegik (in-line) olmak {izere iki tipte yapilmaktadir. Lateral iizerine gegik
damlaticilarda, damlatici girisi lateral boyu i¢inde ve gévde borunun disindadir. Bu tip
damlaticilar orifis girigli ve genellikle kisa akis yolludur. Suyun enerjisi, giristeki orifis
ve akis yolu boyunca kirilir. Laterale boyuna gecik damlaticilarda ya laterel boru
damlaticinin iki ucuna baglanmakta ya da damlaticilar lateral boru igerisine sabit
araliklarla ve boylamasina yerlestirilmektedir. Akis yolu genellikle uzundur. Su lateral
boru ¢eperinden damlaticiya girmekte, uzun akis yolu boyunca enerjisi kirilmakta ve
lateral boru disindan ¢ikmaktadir.

Basingli sulama yontemleriyle (Yagmurlama, damla sulama, Bublers sulama)
biliyiik oranda su tasarrufu saglanir. Bu suyla da daha fazla alan sulanir. Bu da daha
fazla bireye hizmet gotiiriilmesi yoniiyle sosyal adaletin saglanmasi, liretim artis1 ve

milli gelir artis1 demektir (Anonim, 2007).
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3.1.3. Kullanilan Programlar

Istenilen fonksiyonlar1 yerine getirmek icin gerekli malzemeler secildikten sonra
elektronik devreler tasarlanarak ve gerekli olan program yazilarak devrelerde bulunan
mikrodenetleyicilere yiiklenmistir. Bu islemler yapilirken su programlar kullanilmistir:
Elektronik baski devresi EAGLE Layout Editor 4.03 programi ile ¢izilerek baski
devreye aktarilmistir. Kodlar ise MPLAB IDE v7.60 ile yazilip MPASWIN programu ile
derlenerek icprog. exe programi ile 16F84 mikrodenetleyici entegresine yiiklenmistir.
Simiilasyon panosu hazirlanarak istenilen fonksiyonlar1 yerine getirdigi kontrol
edilmistir. Faz kontrol devresi Electronics Workbench v5.12 programi ile simiile

edilmistir.

3.2. Yontem
3.2.1. Sistem Blok Diyagramm

Tarim arazileri ve seralarda uygulanacak olan bu basingsiz damla sulama
sistemi, yildiz - {icgen motor, vana, giic kaynagi, motor kontrol, vana kontrol
birimlerinden olusmaktadir. Sistemin ¢alisma diizeninin blok diyagrami Sekil 3.6.’da

gosterilmistir.
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Sekil 3.6. Sistem Blok Diyagrami

Sistem genel hatlariyla ele alindiginda besleme iinitesiyle beraber ii¢ ayri
iiniteden olusmaktadir:
¢ Besleme tinitesi

e Motor kontrol tinitesiVana kontrol tinitesi

3. 2. 2. Besleme Unitesi

Sistem beslemesi yildiz - liggen motor i¢in 380 V AC, vana kontrol i¢in 24 V
AC, motor kontaktorlerini kontrol eden role i¢in 12 V DC, elektronik devre i¢cin 5 V
DC’dir. Sekil 3.7.°de goriildiigii gibi 24 V AC voltaj, transformatoriin dis sargi
uclarindan almarak elde edilmektedir. 12 V AC voltaj ise dis ve i¢ sargi uglarindan
alinarak elde edilir. Ayrica voltaj D1 ve D2 kdprii diyotlari ile dogrultulup +12 V ile

rOleler, +5 V ile de devre beslemesi elde edilir.
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Sekil 3.7. Besleme Devresi

3.2.3. Motor Kontrol Unitesi

Bu iinite yildiz - liggen zaman rélesi, motor koruma, elektrik kesilip geri geldigi
zaman otomatik tekrar baglatma ve motor zamanlayici alt {initelerinden olugsmaktadir.
Yildiz-iicgen zaman rolesi: Motor ilk c¢alistigi anda yildizla baslayip zaman ayar
anahtarlar1 yardimiyla belirlenen siire sonunda motoru {iggen calistirmaya yarar.

Motor koruma: Fazlardan herhangi biri kesildiginde motorun arizalanmasini 6nlemek
amaciyla otomatik kapatmaya yarar.

Otomatik tekrar baslama: Motor calisirken elektrik kesilip geri geldigi zaman motoru
otomatik olarak tekrar baglatarak, sulamay1 devam ettirir.

Motor zamanlayici: Bu iinite kendi i¢inde ii¢ kisimdan olusmaktadir.

Motor ¢alisma siiresi; programlanan slirede motoru 30 sn'den 16 adimda 7,5
dakikaya kadar siirekli calistirir ve siire sonunda motoru otomatik olarak durdurur.

Motor durma siiresi; programlanan siirede motoru 5 sn’den 16 adimda 75 sn’ye
kadar durdurur, siire sonunda tekrar ¢alistirir.

Toplam c¢alisma siiresi; motoru programlanan silirede 2 saatten baslayip 16
adimda 16 saate kadar tstteki iki adimi tekrarlayarak sulamaya devam eder. Belirtilen

stire sonunda motor kalic1 olarak kapanur.
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Sekil 3.8’de motor kontrol iinitesi blok diyagrami gosterilmistir. PIC 16F84

mikrodenetleylicisinin port gorev dagilimi su sekildedir;

Porta 0-1-2 Yildiz-tiggen motor kontrol ¢ikis,

Porta 3 Gosterge led ¢ikis,

Porta 4 Otomatik tekrar baslatma kontrol girisi,

Portb 0 “Baglat” buton girisi,

Portb 1 “Dur” buton girisi,

Portb 2 Faz kontrol girisi,

Portb 3 Kullanilabilir bos kontrol girisi,

Portb 4-5-6-7 Yildiz-liggen zaman ayar ve program veri girisi

MOTOR CIKISLARI

Uuywm
TEKRAR LED GIKIS RA[l 18
BASLATMA —<——————={] B
__ KONTROL GIRISI verg 2 0o ZAMAN AYAR GIRISLER]
F RBO  RB7 12
RB1 RB6 [F— <
- —rez  RES e = °
re3  RE4F——<——e e 4
Nem kontrol BASLAT BUTON PIC16F84
GiRisi
DUR BUTON
“ GIRISI
GERILIM KESILMESI KULLANILABILIR BOS
S__ | KONTROL DEVRESI KONTROL GIRISI
T |
NOTR

Sekil 3.8. Motor Kontrol Unitesi Blok Diyagrami
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3.2.3.1. Faz Kontrol Devresi

Sekil 3.9.'da goriilen faz kontrol devresinde 4n26 opto coupler’ 1 kullanilarak
mikrodenetleyicinin sebeke voltajindan gelebilecek asir1 gerilimden arizalanmasi
engellenerek sistem kararliligi ve giivenligi saglanmistir. Sekil 3.10.’da faz kontrol

devresi simiilasyon semasi verilmistir.

[t 180
D8 g i
1N4007 z1 R19 i i
[ Py 62V g i
R R16 33K B—® [reo RB7[1
100 K rQﬁ* s
- bl hd — [rB3  RB4[]
¢ s c13 PQIé16F84
S i 10 uf 63 v 4N26 1pf63 v
R15
100 K
Motor koruma
kontrol swigi
T
R14
100 K
N »—
D8
1N4148
d
s
+5V
Sekil 3.9. Faz Kontrol Devresi
’ A A ——

. I T

Sekil 3.10. Faz Konrol Devresi Simiilasyon Semasi
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3.2.3.2. Zaman Ayar Anahtarlar1 Baglantisi

Zaman ayar ve programlamada veri girisi olarak DIP6 anahtar kullanilmistir.
DIP6 anahtarlarinin 4 tanesi zaman ayari i¢in mikrodenetleyicinin portb 4-5-6-7 giris
uclarina baglanmistir. Portb' nin pull-up devresi yazilim ile agilmistir. Sekil 3.11.°de

zaman ayar anahtarlarinin 16F84 bacaklarina olan baglantis1 gosterilmistir.

1 189 rA1 ©!
E 5 RAQ 22PF
0 1—44@:1 Cl2
. - 22PF
VDD Be
ZRBO RBY =
" RB2 RBS - e 3
HRB3 RB4 4

PIC16F84 Sl

Sekil 3.11. Zaman Ayar Anahtar Baglantisi
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3.2.3.3. Baslat - Dur Buton Baglantisi

Sekil 3.12.°de “baglat” ve “dur” buton baglantis1 gdsterilmistir. Devrede
kullanilan direng, diyot ve kondansatorler, devrenin disaridan gelebilecek parazit ve
gerilim  dalgalanmalarindan  dogabilecek sistem kararsizliini  Onlemek igin

kullanilmastir.

RBO

L

—

RB1
RB2
C14 RB3
1uf63v rﬁ LI o
Ci15 [ w D7T PIC16F84
Luf63v 1N4148
¥ 56
1N4148
c6
—— Nem kontrol
1uf63v r‘t\ r‘?
c7
1pf63v | e BASLAT
R1
150
-~ DURDUR
R2
150 l
5V

Sekil 3.12. Baslat - Dur Buton Baglantist

3.2.3.4. Motor Kontaktor Cikis Baglantisi

Sekil 3.13’de goriildiigii gibi 3 tane rdle ile motor kontaktorleri kontrol
edilmistir. Roleler 12 V DC voltaj ile ¢alisan ve 220 V AC voltaj1 anahtarlayan mini
rolelerdir. Role, mikrodenetleyicinin ¢ikis glicii  ile  siirlilemeyecegi igin
mikrodenetleyici ¢ikisina eklenen MPSA 42 transistorii kullanilmistir. D3 -D 4 -D 5
diyotlar1 ise role iizerinde olusan manyetik alanin meydana getirdigi ters gerilimi

sifirlamak icin kullanilmistir.
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Sekil 3.13. Motor Kontaktor Cikis Baglantisi

3.2.3.5. Tekrar Baslatma Kontrol Anahtari ve Led Cikisi

Tekrar baglatma kontrol anahtarinin baglantisi Sekil 3.14.°de verilmistir.
“Baglat” butonuna basilarak sistem c¢alistirildiginda, mikrodenetleyicinin RA4/TOCKI
girisi program tarafindan kontrol edilir. Boylece sistem durdurulmadan -elektrik
kesildiginde motorun tekrar baslatilip baslatilmayacagi bilgisi kontrol edilir.

Led c¢ikis portu mikrodenetleyicinin kullanici ara yiizii olup motor kontrol

tinitesinin durumu hakkinda bilgi verir.

Led siirekli yanik — Sistem ¢alistyor.

Led yanip soniiyor — Motor koruma devrede.
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Sekil 3.14. Tekrar Baglatma Kontrol Anahtar1 ve Gosterge Led Baglantisi

3.2.3.6. Motor Kontrol Kontaktor Baglantisi

Sekil 3.15.’de y1ldiz - tiggen motor kontaktor baglantisi ve kontaktorlerin kontrol
devresine baglanti sekli verilmistir. “Baglat” butonuyla motor harekete gecirildigi
zaman M ve A uglarindaki kontaktorler ¢ekerek motora yildiz yol verilir. Zaman ayar
anahtarlari ile belirlenen siire sonunda motor ¢ikisi A ucundaki kontaktorii birakip M ve

A uglarindaki kontaktorleri cekerek motoru iiggen ¢alismaya gegirir.
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Sekil 3.15. Motor Kontrol Kontaktér Baglantisi

3.2.4. Vana Kontrol Unitesi

“Baglat” butonuyla motora ilk hareket verildiginde {inite ilk vanayr acarak
manifold i¢ine motor calistig1 siirece su basar. Motor durdugu zaman ilk vana kapanir
ve motor tekrar ¢alistiginda 2. vana agilir. Bu islem toplam ¢aligsma siiresi boyunca tiim

vanalara uygulanir.
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Kisa devre vana kontrol alt iinitesinde ise vana uglarindan herhangi biri kisa
devre oldugunda {inite sistemi otomatik olarak kapatarak devrenin arizalanmasini onler
ve alarm devreye girer.

Sekil 3.16.’da vana kontrol {initesi blok diyagrami gosterilmistir. Vana kontrol
ve motor kontrol tiniteleri, Al, A2, A3, A4 ara baglantilar1 ile birbirine baglanmistir. Bu
baglantilar sirasiyla;

A1- 16F84 mikrodenetleyicisinin ¢caligma voltaj1 sasesi

A2- 16F84 mikrodenetleyicisinin ¢aligma voltajt +5V’ u

A3- Vana kontrol baglantisi

A4- Vana kisa devre kontrol baglantisi
A3 baglantisi, motor kontrol iinitesinden vana kontrol iinitesine motor durum bilgisini
vermek i¢in kullanilir. Baglanti ucu 1 ise motor ¢alisiyor, 0 ise motor duruyordur.

A4 baglantisi, vana kontrol {initesinin kontrol ettigi vana kablolarinda kisa devre
olmas1 durumunda vanalar1 kapattiktan sonra sistemi durdurmak i¢in motor kontrol
devresinin “dur” buton ucuna dur bilgisini gondermek ic¢in kullanilir. Burada da 0

sistemi durdur, 1 sistemi ¢alistir.

Porta giris-cikis uglarinin fonksiyonlart:

Porta 0 Bos

Porta 1 Buzzer

Porta 2 Bos

Porta 3 Vana kisa devre kontrol girisi
Porta 4 A3 ( Motor durum ) bilgisi

Portb' nin tiim uglar1 vanalar i¢in ¢ikis uglaridir.
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Sekil 3.16.Vana Kontrol Unitesi Blok Diyagrami

3.2.4.1. Vana Kontrol Cikislar:

Sekil 3.17.’de vana kontrol ¢ikislar1 gosterilmistir. Cilislar 8 adet BT 138 triyak,
triyaklar1 siirmek i¢in TLP 3021 opto coupler ve 8 adet gosterge ledinden olusmaktadir.
BT 138 triyag1 500 V’ a kadar calisabilen bir devre elemanidir. Tiryaklar alternatif
akimda calistiklart i¢in her alternansta tetiklenmeleri gerekir. TLP 3021 opto coupler’in
girisi led, c¢ikis1 diyaktir. Led yandig1r zaman her iki alternansta da triyag tetikleyerek

iletime gecmesini saglar.
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Sekil 3.17. Vana Kontrol Cikislar1

3.2.4.2. Alarm

Sekil 3.18.°de alarm devresi gosterilmistir. Mikrodenetleyicinin Porta 2
cikisindan 1 KQ direng ile buzzer siiriilmiistiir. Alarm melodisi 1 Khz’de dalgalanan

bir melodidir ve yazilim tarafindan tiretilir.
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Sekil 3.18. Alarm Devresi

3.2.4.3. Vana Kisa Devre Kontrol Devresi

Sekil 3.19°da vana kisa devre kontrol devresi verilmistir. Transformatoriin 24 V
AC ucundan alman alternatif voltaj D 1 diyotu ile dogrultulup Z 1 zenner diyotuna
iletilir. Z 1 zenneri; voltaj 18 volt degerinin iizerinde ise iletime gecerek 4n26 opto
coupler ledini yakip mikrodenetleyicinin kontrol sinyalini iiretir. Kisa devre aninda
voltaj 18 volt’ un altina diistiigiinde 4n26 ledi sonerek gerekli olan dur sinyalini

mikrodenetleyiciye gonderir.
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Sekil 3.19. Vana Kisa Devre Kontrol Devresi

3.2.4.4. 16F84 Osilator Baglantis

Sekil3.20.’de  gortldiigli gibi 4 Mhz kristal ve 22 Pf kondansator,

mikrodenetleyicinin OSC uglarina baglanmistir.
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Sekil 3.20. 16F84 OSC Baglantisi

3.3. Motor - Vana Kontrol Uniteleri Baglantisi

Sekil 3.21.de motor kontrol ve vana kontrol devreleri arasindaki baglant1 blok
semast verilmistir.

Baglat butonuna basilarak sistem galigtirildiginda motor kontrol iinitesindeki M
cikis ucundaki (sekil 3.14.” teki porta 0 ¢ikis1) voltaj 0°dan 1’ e yiikselir. Vana kontrol
iinitesi yazilimi her 18 ms’de bir uykudan uyanarak Porta 4 giris portunu kontrol eder.
Porta 4 girisi 1 ise sistemdeki ilk vana acilir. Unite Porta 4 girisini kontrol ederek 0
olmasim1 bekler ve 0 oldugu zaman vana kontrol yazilimi, ¢aligmakta olan vanayi
kapatip siradaki vanayi ¢alistirmak icin girisin tekrar 1 olmasimi bekler. Bu islem tiim
vanalar i¢in tekrarlanir. Vana kontrol devresine 2 dk’dan fazla siirede sinyal gelmez ise

devre uykuya geger. Islem rutin olarak tekrarlanir.
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VANA KONTROL BAGLANTISI

VANA KISA DEVRE KONTROL BAGLANTISI
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Sekil 3.21. Motor - Vana Kontrol Ara Baglantisi
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Sekil 3.22.’de vana kontrol {initesi devre semasi1 gdsterilmektedir.
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Sekil 3.23. Motor Kontrol Unitesi Devre Semas1

Sekil 3.23.”de motor kontrol {initesi devre semasi gosterilmektedir.
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3.4. Yazihm

Assembly dili komutlarini yazarak bir metin dosyasi olustumak i¢in metin
editorii gerekir. Assembly dili 35 komuttan olusan bir alt seviye (ilkel) dildir. Makina
kodlarma en yakin olan bu dil ile program yazmak biraz uzun ve yorucudur. Fakat bu
zorlugun yaninda caligma siiresi bakimindan diger dillere gére en avantajli olandir.
Program, Microchip firmasinin ¢ikardigit MPLAP IDE program ile yazilip, MPASM
assembler derleyici ile derlendikten sonra IC-Prog 1.05¢ (www.ic-prog.com) programi
ile seri porttan PIC 16F84 mikrodenetleyicisine yiiklenmistir. Sekil 3.24. programin
olusma ve yiiklenme diyagramini1 géstermektedir.

Motor kontrol ve vana kontrol {initesi i¢in ayr1 ayr1 programlar tasarlanmigtir.

PC
MPLAB MPASM IC-prog
IDE
ASM .HEX HEX

JDM
16F84

Sekil 3.24. Yazilim Tasarim Ortami Blok Diyagrami
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3.4.1. Motor Kontrol Unitesi Yazilim Tasarimi

Oncelikle mikrodenetleyicinin giris ve ¢ikis uclar1 ve istenen fonksiyonlar

tanimlanmaistir.

Program; anaprogram ve alt programlardan olusarak birden fazla gérevi yerine

getiren ¢ok islevli kompleks bir programdir. Programin yerine getirdigi fonksiyonlar;

Baslat buton kontrol,

Dur buton kontrol,

Motor y1ldiz - {iggen siiresi kontrol,

Motor ¢alisma siire kontrol,

Motor ¢alisma siiresinin zaman ayar anahtarlari ile programlanmasi,
Motor dur siire kontrol,

Motor dur siiresinin zaman ayar anahtarlari ile programlanmasi,
Sulama siire kontrol,

Sulama siiresinin zaman ayar anahtarlari ile programlanmasi,
Motor koruma,

Elektrik kesilip geri geldigi zaman otomatik tekrar baglatma,

Motoru siirekli ¢alistirma.



44

3.4.2. Motor Kontrol Unitesi Program Akis Diyagram

BASLA

PORTLARI
AYARLA

v

KONTROL YAZMAGCLARINA
ATAMALARI YAP

v

KESMELERI
AYARLA

ELEKTRIK
KESILDIMI

TEKRAR
CALISSINMI

uyu

ANA_PROG

Sekil 3.25. Program Baslama Akis Diyagrami
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ANA_PROG

PROGRAMLAMAYA
GIRILSINMI

\ 4
GOTO PROGRAMLAMA|

EEK BILGISINI BELLEGE

YAZ
CALL
SULAMA_SURESI_BEL_OKU
CALL

MOTOR_CALISMA_SURES|_BEL_OKU

v

CALL
MOTOR_DUR_SURESINI_BELL_OKU
CALL

M_YILDIZ_SURESI_BEL_OKU

i

ANA_PROG_1

Sekil 3.26. Ana Program Akis Diyagrami
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MOTOR_CALISTIR

MOTOR CALISSINMI

RETURN

MOVLW B'01011'
MOVWF PORTA
;MOTORU YILDIZ CALISTIRIR

v

RETURN

MOVLW B'01101'
MOVWF PORTA
;MOTORU UCGEN CALISTIRIR

CALL
MOTOR_CALISMA_ZAMAN

1]
RETURN

Sekil 3.27. Motor Calistir Alt Program1
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MOTOR_DUR

MOTOR
DURSUNMU

RETURN

MOVLW B'00000
MOVWF PORTA
;MOTORU DURDUR

v

MOTORDURMA ZAMANINI
SAY

MOTORGCALISTIR GIRISINI
AKTIFYAP

RETURN

Sekil 3.28. Motor Dur Alt Programi
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SULAMA_SURE_K

SULAMA SURESI
DOLDUMU

RETURN

SISTEMi DURDUR
VE UYKUYA GEC
YAZMACINI 1 YAP

v

RETURN

Sekil 3.29. Sulama Siire Kontrol Alt Programi
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ARIZA_MOTOR_DUR

YILDIZDA
KORUMAY! IPTALET

4

\

GOTO
ANA_PROG_1

SISTEMi DURDUR

v

CALL
LED_YAK_SONDUR

DUR BUTON KONTROL
SISTEM DURSUNMU

y

GOTO
ANA_PROG_SON

KORUMUKONTROL
SISTEM GALISSINMI

4

GOTO
ANA_PROG_1

Sekil 3.30. Ariza Motor Dur Alt Programi
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ANA_PROG_SON

v

SISTEMI DURDUR

v

KONTROL YAZMACLARINI TEMIZLE

,

GOTO
uyu

Sekil 3.31. Ana Program Son Alt Programi



51

SULAMA_SURESI_BEL_OKU

v

BELLEK ADRESINI h'09'
EEADR YAZMACINA YUKLE

v

CALL
BELLEK_OKU

v

OKUNAN VERIYi
KONTROL REGISTERINE TASI

v

RETURN

Sekil 3.32. Sulama Siiresini Bellekten Okuma Alt Programi
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MOTOR_CALISMA_SURES|_BEL_OKU

v

BELLEK ADRESINI H'03'
EEADR YAZMACINA YUKLE

v

CALL
BELLEK_OKU

v

OKUNAN VERIYI
KONTROL REGISTERINE TASI

v

BELLEK ADRESINi H'04'
EEADR YAZMACINA YUKLE

v

CALL
BELLEK_OKU

v

OKUNAN VERIYi
KONTROL REGISTERINE TASI

v

RETURN

Sekil 3.33. Motor Calisma Siiresini Bellekten Okuma Alt Programi
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MOTOR_DUR_SURESINI_BELL_OKU

v

BELLEK ADRESINI H'06'
EEADR YAZMACINA YUKLE

CALL
BELLEK_OKU

OKUNAN VERIYi
KONTROL REGISTERINE TASI

v

BELLEK ADRESINI H'07'
EEADR YAZMACINA YUKLE

CALL
BELLEK_OKU

OKUNAN VERIYi
KONTROL REGISTERINE TASI

RETURN

Sekil 3.34. Motor Dur Siiresini Bellekten Okuma Alt Programi
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M_YILDIZ_SURESI

v

SWICLERDEN DEGER OKU

OKUNAN DEGERI REGISTERE TASI

RETURN

Sekil 3.35. Yildiz - Uggen Siiresini Anahtarlardan Okuma Alt Programi
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PROGRAMLAMA

CALL
LED_YAK_SONDUR

E DUR BUTON KONTROL H
BUTONA BASILIMI

v

SWIGLERDEN DEGER OKU

v

OKUNAN DEGERI H'03,H'04'
EEPROM BELLEK ADRESLERINE
YAZ

DUR BUTON KONTROL
BUTONA BASILIMI

v

SWIGLERDEN DEGER OKU

v

OKUNAN DEGERI H'06,H'07'
EEPROM BELLEK ADRESLERINE
YAZ

Sekil 3.36. Sistem Programlama Alt Programu 1
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DUR BUTON KONTROL
BUTONA BASILIMI

v

SWIGLERDEN DEGER OKU

v

OKUNAN DEGERI H'09'

EEPROM BELLEK ADRESINE
YAZ

CALISMA SURESINI LEDI
YAKIP SONDUREREK GOSTER

GOTO
uyu

Sekil 3.37.

Sistem Programlama Alt Programi 2
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BELLEGE_YAZ

v

EEPROM EEADR
ADRES DEGERINI TASI

EEPROM EEDATA
DATA DEGERINI TASI

MIKROISIMCIYi YAZMA ICIN
HAZIRLA

YAZMA ISLEMININ BITMESINi
10 MS BEKLE

RETURN

Sekil 3.38. Bellege Bilgi Yazma Alt Programi
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LED_YAK_SONDUR

v

CALL LED_YAK
CALL LED_SONDUR
CALL LED_YAK
CALL LED_SONDUR
CALL LED_YAK
CALL LED_SONDUR

v

RETURN

Sekil 3.39. Led Yakip Sondiirme Ana Programi
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LED_YAK

E SURE DOLDUMU H

v

RETURN

LED_SONDUR

L

Il

SURE DOLDUMU

v

RETURN

Sekil 3.40. Led Yakip Sondiirme Alt Programi



INT_ALT_PROG

v

SANIYEYI 1
ARTIR

RETFIE

v

DAKIKAYI 1
ARTIR

E DAKIKA 60 Ml H

RETFIE

SAATI 1
ARTIR

RETFIE

GUNU 1
ARTIR

v

RETFIE

Sekil 3.41. Kesme Alt Programi



61

3.4.3. Vana Kontrol Unitesi Yazilim Tasarimi

Vana kontrol {initesinin yazilim iki fonksiyonu yerine getirir. Ilki motor kontrol
iinitesinden gelen bilgiye gore 8 adet vanayi sira ile motor c¢alistig1 siirece agip, motor
durdugunda kapatip, motor tekrar calistifinda bir sonraki vanayi agan ve bu islemi
sulama siiresi boyunca tekrarlayarak sulamay1 gergeklestiren fonksiyondur. ikincisi ise
vana besleme kablolarinda olas1 bir kisa devre durumunda sistemi kapatarak alarmi

calistiran fonksiyondur.

3.4.4. Vana Kontrol Unitesi Program Akis Diyagram

BASLA

PORTLARI
AYARLA

v

KONTROL YAZMAGCLARINA
ATAMALARI YAP

v

KESMELERI
AYARLA

uYyu

v

VANA_ANA _PROG

v

VANA_ANA_PROG_SON

Sekil 3.42. Vana Kontrol Baglama Programi
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VANA_ANA_PROG

MOTOR CALISTIMI

y

GOTO UYu

VANA 1 AC

>
il |

A\

CALL KISA_DEVRE_KONTROL

MOTOR CALISIYORMU

v

ACIK OLAN VANAY| KAPAT

CALL KISA_DEVRE_KONTROL

MOTOR CALISIYORMU

v

BiR SONRAKIi VANAYI AGC

Sekil 3.43. Vana Ana Program Alt Programi
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KISA_DEVRE_KONTROL

KISADEVRE
VARMI

RETURN

'

VANALARI KAPAT

v

MOTOR KONTOL DEVRESINI
DURDUR

CALL MELODI

Sekil 3.44. Vana Kisa Devre Kontrol Alt Programi
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MELODI

v
v

MELODI
CALISTIR

v

MOTOR CALISTIMI

'

GOTO VANA_ANA_PROG

Sekil 3.45. Vana Kontrol Melodi Alt Programi
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4. ARASTIRMA BULGULARI VE TARTISMA

Sistemin ¢alismasini kontrol etmek i¢in Sekil 4.1.’de goriilen simiilasyon panosu
hazirlanmistir. Motor kontaktor cikislarina 3 adet 220 V AC 30 W gece lambasi
takilarak hangi kontaktoriin g¢ektigi goriiliir. Damla sulamada kullanilan 1 inch’lik
vanalar 24 V AC 0.3 A akim ¢ektiginden dolay1 vanalarin yerine 24 V AC 0.4 A akim
ceken 8 adet ampiil kullanilarak hangi vananin agik ve kapali oldugu goriiliir. “Baglat” -
”Dur” butonlart ve zaman ayar anahtarlar1 sistemi kumanda ve programlamada
kullanilmigtir. Tablo 4.1.’de motor kontrol iinitesi giris portlart durum tablosu
verilmistir.

Sisteme ilk enerji verildiginde motor kontrol devresi elektrik kesilmesi olup
olmadigini kontrol eder. Eger daha dnce motor ¢alisir durumdayken enerji kesilmis ise
ve enerji kesildigi anda motor kontrol anahtar1 ON” konumundaysa sistem kaldigi
yerden otomatik olarak ¢alismaya baglar.

“Baglat” butonuna basildiginda motor kontrol devresi, zaman ayar
anahtarlarindan Tablo 4.2°de verilen yildiz - {iggen siiresini okur. Motorun c¢alisma,
durma ve sulama siireleri de daha 6nceden programlanan ve bellege yiiklenen degerlerle
okunur. Okunan bu deger 220 V AC ile ¢alisan lambalar1 yakar ( motoru calistirir ).
Motorun M ucundan vana kontrol iinitesine giden sinyal ile vana kontrol devresi,
simiilasyonda kullanilan 8 adet 24 V AC’ lik lambalarin ilkini yakar. Yani sulama ilk
vanadan baglamis olur. Tablo 4.3’te vana kontrol devresi girisleri durumlart verilmistir.
Sulama siiresi sonuna kadar motor durup tekrar calisarak bir sonraki vanayi1 acarak
sulamay1 gercgeklestirir.

Motor caligsma, motor durma ve sulama siiresi degerlerini programlamak igin
“DUR” butonuna basilarak sistem durdurulur. “DUR” butonuna basili tutularak ayni
anda “BASLAT” butonuna basilir. Gosterge ledinin yanip sénmesinin bitmesi beklenir.
Zaman ayar anahtarlar kullanilarak sirasiyla motorun ¢alisma, durma ve sulama siireleri

Tablo 4.4., Tablo 4.5. ve Tablo 4.6.’da belirtilen degerler yardimiyla ayarlanir.
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3faz o tane 220 VAC 8 tane 24 VAC
220 VAC GIRIS Ampul r Ampul

[exe]
- [

—
EEEEE olololof T\O\T\O\O
% N
SRR Rlelele SRR
il Py X
Baslat
Motor kontrol tinitesi ~ V@na kontrol tnitesi L Dur
Besleme Unitesi butonlari
Sekil 4.1. Sistem Simiilasyon Panosu Devre Semasi
Tablo 4.1. Motor Kontrol Unitesi Giris Portlar1 Durum Tablosu
PortA | PortB ACIKLAMA
4 0 1 23 4 56 7
X 1 1| x|x|x|x|x]|x | Motor durur sistem ilk baglama
0 X X | x| x| x|x|x|x | Tekrar baglatma agik
1 X X | x| x|x|x|x|x| Tekrar baglatma kapali
b'e 0 1|1]x]|x]|x|x|x|Motor ¢galigmaya baglar
X 1-0|0|x|x|x|x|x]|x|Programlamaya girer
X X 0|x|x|x|x|x|x|Motoru durdurur ve uykuya gecer
0 1 110|x|x|x|x|x|Motorudurdurur ve Portb2 girisi 1
olana kadar beklemede kalir
1 1 110]|x|x|x|x|x|Motoru durdurur ve uykuya gecer
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Tablo 4.2. Yildiz - Uggen Zaman Rélesi Degerleri

PortB Onluk | Yiiklenen deger
0 12 34
x[x|x|x]|0 0 Stirekli iiggen ¢alisma
1 1 3 sn
0 2 6sn
1 3 9sn
0 4 12 sn
1 5 15 sn
0 6 18 sn
1 7 21 sn
0 8 24 sn
1 9 27 sn
0 10 30 sn
1 11 33 sn
0 12 35 sn
1 13 38 sn
0 14 41 sn
1 15 45 sn
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Tablo 4.3. Vana Kontrol Devresi Giris Portlart Durum Tablosu

PortA ACIKLAMA

4 3

0 1 Vanalar kapali sistem
ilk agilis

0—1 1 Vanal acar

1I-0 |1 Vana 1 kapatir vana 2

acar. Bu islem her
defasinda bir sonraki
vana ile devam
eder.Vana 8 den sonra

tekrar vana 1 ¢alisir.

X 0 Vanalart ve motoru

kapatip alarmi ¢alistirir
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Tablo 4.4. Motor Calisma Siiresi Degerleri

PortB Onluk

0 12 3 4 Yiiklenen deger

0 0 0.5 dk
! 1 0.5 dk
0 2 1 dk
: 3 1.5 dk
0 4 2 dk
: > 2.5 dk
0 6 3 dk
: 7 3.5 dk
0 8 4 dk
: ? 4.5 dk
0 10 5 dk
: 1 5.5 dk
0 12 6 dk
: 13 6.5 dk
0 14 7 dk
: 15 7.5 dk
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Tablo 4.5. Motor Durma Siiresi Degerleri

porth Onluk Yiiklenen deger

0 12 34

X|x|x[x]|0 0 5sn
1 1 Ssn
0 2 10 sn
1 3 15 sn
0 4 20 sn
1 5 25 sn
0 6 30 sn
1 7 35 sn
0 8 40 sn
1 9 45 sn
0 10 50 sn
1 11 55sn
0 12 60 sn
1 13 65 sn
0 14 70 sn
1 15 75 sn




Tablo 4.6. Sulama Siiresi Degerleri

71

PortB Onluk

0 12 3 4 Yiiklenen deger

x|x|x|x|0 0 5 s
: ! 2s
0 2 3s
: 3 4s
0 4 5s
: > 6s
0 6 7s
: 7 8s
0 8 9s
: ? 10s
0 10 I1s
: 1 125
0 12 13
: 13 145
0 14 15's

: 15 16s
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5.SONUC VE ONERILER

Icinde bulundugumuz zaman diliminde su kaynaklarinmn verimli kullanimm
kaynaklarin azalmasindan dolay1 biiyiikk 6nem kazanmistir. Damla sulama sistemi ile
sulanarak yapilan tarimda biiyiik Ol¢lide su tasarrufu yapilmasiyla beraber iirlinde
yiiksek verim elde edilmektedir. Yapilan devre ile damla sulama otomasyonu
gerceklestirilmistir. Cift¢inin damla sulama yapmasi sirasinda bagka islere zaman
ayirmasi, kullandigi su ve enerjiden tasarruf saglamasi, kullanim kolayligi gibi
avantajlar1 olan sistemin seri olarak {iiretilmesi iilke ekonomisine katki saglamakla
beraber tarim otomasyonunda yazilim konusunda iilkemizi disa bagimliliktan kurtarir.

Devrenin iki adet 16F84 ile yapilmasinin sebebi giris - ¢ikis port sayisinin
yetersizligi olmakla beraber motor kontrol devresinin bagimsiz olarak sadece motor
kumandasinda kullanilmasi esnekligini saglamistir.

Ileride yapilacak calismalarda giris - ¢ikis port sayis1 daha fazla olan ve farkh
ozelliklere sahip olan 16F877 entegresi kullanilarak LCD ekranli tek entegreli damla
sulama ve motor kontrol devresi gelistirilmesi hedeflenmistir. Kullanici tarafindan bitki
cesidine gore manuel olarak ayarlanarak otomatik sulamay1 baslatan nem kontrolii de
ileride 16F877 entegresi kullanilarak tiim bitki c¢esitlerinin ihtiyaci olan nem
degerlerinin sisteme tanitilmasiyla tam otomatik hale getirilecektir.

Yildiz - tiggen motor kontrol devresi; yildiz-liggen zaman rdlesi, motor koruma,
elektrik kesilip geldiginde otomatik tekrar baslama fonksiyonu gerceklestirmektedir. Bu
fonksiyonlarin {i¢linlin ayr1 ayri veya ikisinin beraber oldugu devreler bulunmakla
birlikte her {i¢ fonksiyonu da ayni devre iizerinde gerceklestirmek hedefine ulagilmistir.
Ug fonksiyonun da aymi devre iizerinde gerceklestirilmesi, gerek malzeme agisindan
gerekse iscilikten tasarruf saglamaktadir. Vana kontrol devresine kisa devre
kontroliiniin de eklenmesiyle sistem giivenligi artirilarak olas1 bir arizaya miidahale
etme siiresi de azaltilmistir. Ayrica vana kontrol devresinin sekiz ¢ikisina kod ¢oziicli
eklenerek kontrol edilen vana sayis1 256’ya kadar ¢ikarilabilirek daha biiyiik arazilerin

daha kisa siirede sulanmasi saglanabilir.
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Baski Semasi

EK 2. Vana Kontrol Devresi
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