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OZET

Yiiksek Lisans Tezi

GENEL AMACLI BIR DENETLEYICI TASARIM VE URETIMI

Biilent GUNES

Karabiik Universitesi
Fen Bilimleri Enstitiisii

Makine Miihendisligi Anabilim Dah

Tez Danismani:
Yrd. Do¢. Dr. Murat TEKELIOGLU
Haziran 2014, 82 sayfa

Bu caligmanin hedefi, genel amacli kontrolor tasarimi ve iiretimidir. Genel amagh
kontroldr, uygun sensorlerin algilanmasi ile basta sicaklik olmak iizere basing, nem
v.b. parametreleri kontrol altinda tutmayi temin etmek amaciyla tasarlanmistir.
Sicaklik, basing, nem gibi parametreler proseslerde sikca karsilasilan ve kontrol
edilmesi gereken parametrelerdir. Proje tasarimi ile, algilanan parametreler istenilen

belli degerlerde sabit tutularak diger parametrelerin 6l¢iimleri yapilmistir.

Sicaklik sensoriine girilen deger, dnceden girilmis degerin altindaysa sensor 1siticiyl
acarak istenilen degere kadar ortamu 1sitir. Istenilen degere geldiginde micro islemci
sicaklik sensoriline sinyal yollayarak 1sitictyr kapatir. Eger girilen deger Onceden
girilmis degerin lizerindeyse micro islemci sicaklik sensdriine sogutma fanina agma
sinyali gonderir. Boylelikle sogutma fani caligsarak istenilen degere gelene kadar

ortam sicakligini diisiirlir ve micro islemci sicaklik sensoriine sinyal yollayarak



sogutma fanmi devreden cikarir. Boylelikle istedigimiz degerde sicakligi kontrol
etmis oluruz. Bu islem, diger 2 sens0r icin ayr1 ayr1 yapilabilir. Ayrica her ii¢ sensor
de ayn1 anda caligtirilabilmekte ve boylelikle her birinden degerler alinabilmektedir.
Bu sisteme ilave sensorler eklenip baska proses parametreleri kontrol

edilebilmektedir.

Anahtar Sozciikler : Sicaklik, nem, basing, sensor, denetleyici.

Bilim Kodu : 914.1.084



ABSTRACT

M. Sc. Thesis

A GENERAL-PURPOSE CONTROLLER DESIGN AND MANUFACTURING

Biilent GUNES

Karabiik University
Graduate School Of Natural And Applied Sciences

Department of Mechanical Engineering

Thesis Advisor:
Assist. Prof. Dr. Murat TEKELiOGLU
June 2014, 82 pages

The aim of this work is to design and manufacture a general-purpose controller. The
general-purpose controller was designed in order to provide keeping parameters
primarily temperature and afterward pressure, moisture, and so on under control.
Parameters such as temperature, pressure, and moisture are often encountered in
processes and need to be controlled. With this project design, keeping the sensed

parameters at certain specified values, measurements of other parameters were made.

If the value input to the temperature sensor is under the value of initially entered, the
sensor turns on the heater and heats the environment up to the intended point. When
it gets to the intended point, microprocessor signals to the temperature sensor to turn
off the heater. If the value entered to the heat sensor is above the value of initially
entered, microprocessor signals to the temperature to turn on the cooling fan. Thus,
the cooling fan lowers the environment temperature down up to the intended point

and then, the microprocessor signals to the temperature sensor to dismount the

Vi



cooling fan. In so doing, we control the temperature at the intended value. This
process could be applied separately for the two other sensors. Also, these three
sensors can be run at the same time and, thus, it is possible to get values from each of
them. Including additional sensors, other process parameters can be controlled.

Key Word : Temperature, humidity, pressure, sensor, controller.
Science Code :914.1.084
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BOLUM 1

GIRIS

Bu calismada, genel amagli kontrolor tasarimi ve iiretimidir. Genel amaclh kontolor,
uygun problarin algilanmasi ile basta sicaklik olmak {izere basing, nem gibi v.b.
parametreleri kontrol altinda tutmayr temin etmek amaciyla, tasarlanmasi
hedeflenmistir. Sicaklik, basing, nem gibi v.b. parametreler proseslerde sikca
karsilagilan ve kontrol edilmesi gereken parametrelerdir. Proje tasarimi ile, algilanan
parametreler istenilen belli bir degerde sabit tutularak diger parametrelerin 6l¢timleri

yapilacaktir. Bu islem her bir parametre i¢in ayr1 ayr1 yapilacaktir.



BOLUM 2

PARCALAR

Malzeme parcalarini tanimlayarak onlarin ne ise yaradigini, nerelerde kullanildigi ve

makinede nerede kullanildig1 yazilacaktir.

2.1. DIRENC

2.1.1. Direncin Gorevi

Elektrik ve elektronik devrelerinde, devreden gecen akimi sinirlamak ve bir gerilim
diismesi meydana getirmek iizere imal edilmis olan elemanlara denir. Direngler
biiyiik "R" harfi ile gosterilir ve R=U/I formiilii ile hesaplanir. Birimi ohm’dur.
Elektronik devrelerde direng kullanirken direncin ohm olarak degerine ve watt olarak

giicline dikkat edilmelidir.

Direngler AC veya DC gerilimlerde ayni 6zelligi gosterirler. Bir elektronik devrede

kullanilan direnglerin goriimiine 6rnek Sekil 2.1°de gosterilmistir.



Sekil 2.1. Direngler.

2.1.2. Diren¢ Sembolleri

Asagidaki Sekil 2.2.”de ¢esitli direng sembolleri goriillmektedir.

'z el o g—

Sabit Degisken Potansiyemetre

Sekil 2.2. Direng sembolleri.

2.1.3. Direnclerin Karakteristigi

Direnglerin iki onemli karakteristigi vardir. Bunlardan biri direncin omik degeri,

digeri ise direncin giicli olarak tanimlanir.

Piyasada cok genis bir yelpazede c¢esitli omik degerlere sahip direngler

bulunmaktadir.

Bir direncin omik degeri, o direncin elektrik akimina gosterdigi zorluk demektir.



Elektrik veya elektronik devrelerinde 0.01 ohm'dan birkag megaohm'a kadar

direncler kullanilabilmektedir.

2.1.4. Ohm Kanunu

I=V/R yada R=V/I yada V=IxRR = direng¢ (birimi ohm), I= akim (birimi amper)
V=gerilim (birimi Volt) Bir 6rnekle agiklarsak 2 ohm bir direncin iistiinden 2 amper
akim geciyorsa bu direncin {istiindeki voltaj nedir?

V =1x R formiiliinden V = 2 x 2 = 4 volt bulunur.

2.1.5. Direncin Omik Degerinin Katlar

1 Kiloohm (1 kQ) = 1000 Q
1 Megaohm (1 MQ) = 1000 kQ=1 000 000 ©

2.1.6. Direnc¢ Renk Kodlar1

Direnglerin iki 6nemli karakteristigi oldugu daha once belirtilmisti.

Bu karekteristikler:

1. Direncin omik degeri

2. Direncin giicii olarak tanimlanir ve devrede kullanilacak direnglerin se¢ciminde

bu biiyiikliikler dikkate alinir.

Simdi bu biiyiikliklerden omik degeri inceleyelim.

Direncin omik degeri ya iizerlerinde dogrudan dogruya rakamla yazilir. Sekil 2.3’te

gorildiigii gibi ya da renk kodlar1 araciligiyla belirtilir.



w0 -

Sekil 2.3. Direncin omik degerleri.

Diger bir grup direnglerde ise (genellikle 0.125 ve 0.25 wattlik direnglerde), omik

deger, direncin lizerindeki renk bantlariyla ifade edilir. Genellikle, direnglerin
tizerinde 4 tane renk bandi bulunur. Bu bantlarin soldan ii¢ tanesi direncin omik
degerini, en sagdaki bant ise direncin toleransini verir. Asagidaki Sekil 2.4’te
direncin tizerinde bulunan renk bantlar1 ve Sekil 2.5’te de renk bantlarinin karsiliklar

olan sayilar1 goriilmektedir.

2.1.7. Diren¢ Uzerindeki Renk Bantlari

Tolerans

Sekil 2.4. Direng renk bantlart.



RENK A B C D (Carpan) T (Tolerans) isil katsayisi
Siyah 0 0 0 1Q
Kahverengi 1 1 1 10Q +%1 (F) 100pmm
Kirmizi 2 2 2 100Q2 +%2 (G) 50pmm
Turuncu 3 3 3 1KQ - 15pmm
Sar1 4 4 4 10KQ -25pmm
Yesil 5 5 5 100KQ +%0.5 (D)
Mavi 6 6 6 IMQ +%0.25 (C)
Mor 7 7 7 10MQ +%0.10 (B)
Gri 8 8 8 +9%0.05
Beyaz 9 9 9 -
Altin - - - 0.1 +%5 (J)
Glimtis - - - 0.01 +%10 (K)
RENK A B - C (Carpan) T (Tolerans)

Sekil 2.5. Direng renk kodlari.

Not: Direngte tolerans degeri % ile ifade edilir. Direncin omik degerinin g¢evre

sartlarina gore artmasi veya azalmasi demektir.

Ornek: Bir direng iizerindeki renk dagilimi kirmizi-kirmizi-kahverengi-giimiis olan

direncin temsil ettigi diren¢ degeri nedir?

Cevap: Kirmizi(2), Kirmizi1(2), Kahverengi(1) oldugu icin; 22x10=220 ohm’dur. Son
renk kodunun da giimiis oldugu i¢in toleranst %10 olur. Sonu¢ olarak 220 Q
%10’dur.

2.1.8. Diren¢ Kontrolii

Analog Avometre ile direng kontrolii yaparken:

Analog 6l¢ii aletlerinde skala iizerinde direng¢ degeri okunurken ibrenin sag taraftaki



bolgede olmasina dikkat edilir. Sayet Avometrenin kablosu direng uclarina
degdirildigi zaman ibre sol tarafta kaliyor ve ¢ok az hareket ediyor ise Avometrede

uygun skala se¢ilmemis demektir.

Sekil 2.6. Avometre ile kontrol.

2.2. DIYOTLAR

Diyot tek yone elektrik akimini ileten bir devre elemanidir. Diyotun P kutbuna
"Anot", N kutbuna da "Katot" adi verilir. Genellikle A.C. akim1 DC akima

dontistiirmek i¢in dogrultma devrelerinde kullanilir.

Diyot N tipi madde ile P tipi maddenin birlesiminden olusur. Bu maddeler ilk
birlestirildiginde P tipi maddedeki oyuklarla N tipi maddedeki elektronlar iki
maddenin birlesim noktasinda bulusarak birbirlerini noétrlerler ve burada "Notr" bir
bolge olusturulur. Bu nétr bolge, kalan diger elektron ve oyuklarin birlesmesine

engel olur.



Asadaki Sekil 2.7’de diyotun sembolii ve ndtr bolgesinde gosterilmistir.

P22+ S4+—D 0| |
BB B[ D22 D
—EE® & B DD S S —
Anot| @@ @— @ | S0 0 & [Katat
BEE—SE| DD DD
F we M maddelernnin birllezme ar
Fleee] 1T EEEIRY
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Aol @ @e| BEolge |& e e |Katat
o EE® | =T
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Divotun Sembolu

Sekil 2.7. Diyot sembolii.

2.2.1. Diyotun Dogru ve Ters Polarizasyonu

2.2.1.1. Dogru Polarma

Anot ucuna giic kaynaginin pozitif kutbu, katot ucuna da gili¢ kaynaginin negatif
kutbu baglandiginda P tipi maddedeki oyuklar giic kaynaginin pozitif kutbu
tarafindan, N tipi maddedeki elektronlar da giic kaynaginin negatif kutbu tarafindan
itilir. Bu sayede aradaki nétr bolge yikilmis olur ve kaynagin negatif kutbundan
pozitif kutbuna dogru bir elektron akis1 baslar. Yani diyot iletime gegmistir. Fakat
diyot notr bolimiinii agmak icin diyot iizerinde 0.6 Voltluk bir gerilim dusumu
meydana gelir. Bu gerilim dusumu Silisyumlu diyotlarda 0.6 Volt, Germanyum
diyotlarda ise 0.2 Volttur. Bu gerilime diyotun "Esik Gerilimi" adi verilir. Diyot
tizerinde fazla akim gecirildiginde diyot zarar goriip bozulabilir. Bu nedenle diyot
tizerinden gecen akimin diisiiriilmesi i¢in Sekil 2.8’deki devreye bir de seri direng

baglanmustir. ideal diyotta bu gerilim dusumu ve sizint1 akimi yoktur.
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Sekil 2.8. Direngle seri baglama.

2.2.1.2. Ters Polarma

Diyotun katot ucuna gii¢ kaynaginin pozitif kutbu, anot ucuna da gii¢ kaynaginin
negatif kutbu baglandiginda ise N tipi maddedeki elektronlar gii¢ kaynaginin negatif
kutbu tarafindan P tipi maddedeki oyuklarda gii¢ kaynaginin pozitif kutbu tarafinda
cekilir. Bu durumda ortadaki n6tr bolge genisler, yani diyot yalitima ge¢mis olur.

2.2.2. Diyot Kontrolii

Avometre ile veya bir batarya ve bir lambadan faydalanilarak yapilir.

Bilindigi gibi diyotlar tek yonde akim gegiren devre elemanlaridir. Batarya ve lamba
ile yapilan diyot kontroliiniin yapilisi asagidaki Sekil 2.9’daki devre semasinda

gosterilmistir.

Asagidaki devre baglantis1 yapildigr zaman devredeki lamba yaniyor ve diyot uglari
ters cevrildiginde de lamba soniiyor ise diyot saglamdir. Sayet lamba yanmaya
devam ediyor ise diyot arizalidir. Ayrica baglanti yapilirken diyot tlizerindeki serit,

bize o ucun negatif u¢ oldugu hakkinda bilgi verir.
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Sekil 2.9. Diyotun kontrolii.

2.2.3. Avometre Ile Diyot Kontrolii

Diyotun muayenesi, esasta Avometrenin igindeki pil voltajindan yararlanarak dogru
polarmada iletimi, ters polarmada kesimi saglayip saglayamadiginin belirlenmesidir.
Muayene Avometrenin Q kademesinde ve asagida islem siitununda gosterilen
basamaklar takip edilerek yapilir. Ortaya ¢ikan sonuglar bize o diyotun durumu

hakkinda bilgi verir.
Not: Olciim yapmadan &nce, 6lcii aletinin ibresi sifira ayarlanmalidir. Olgii aletinin
uglar1 diyota baglanirken Olgii aleti igerisindeki pilin hangi kutbunun hangi uca

geldigi belirlenmelidir. Analog (ibreli) 6l¢ii aletlerinde kullanilan pilin eksi(-)

ucunun, kirmizi renkli arti(+) uca bagli oldugu unutulmamalidr.

2.2.4. Diyotun Anot ve Katot Uglari

Diyotun P bolgesinden ¢ikarilan baglanti ucuna (elektroduna) ANOT ucu, N
bolgesinden ¢ikarilan baglanti ucuna da KATOT ucu denir. Anot "+" katot "-" ile
gosterilir.

2.2.5. Diyotun Anot ve Katodunun Belirlenmesi

Diyotlar devreye mutlak surette dogru sekilde baglanmalidir. Bunun i¢inde anot ve

katodun bilinmesi gerekir.
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Dogru yon direnci diyottan diyota birka¢ 10 ohm 'dan birkag 100 ohm 'a kadar
degistigi gibi, ayn1 diyotun direnci uygulanan gerilime gore de degisir. Uygulanan
gerilim biiylidiik¢e diyotun direnci kiigiiliir. Ters yon direnci, biitiin diyotlarda Mega

ohm 'a yakin veya lizerindedir.

Diyot direncinin kiigiik ¢iktig1 yonde, 6l¢ii aletinin pozitif (+) probunun bagli oldugu
u¢ ANOT diger u¢ KATOT 'dur.

2.3. KONDANSATORLER

Karsilikli iki iletken ve bunlarin arasinda bulunan bir yalitkan maddeden olusan ve
elektrik yiikii depo edebilme yetenegine sahip devre elemanlarina kondansator denir.
Kondansatoriin elektrik yiikii depo edebilme yetenegi "kapasite" olarak adlandirilir
ve biiyikk depo edebilmesi i¢in harici bir gerilim kaynagi tarafindan beslenmesi

gerekir.

Kapasiteleri C 1 , C 2 , C 3 ...olan kondansatorler seri baglandiginda esdeger
kapasite, 1/C= 1/C 1 +1/C 2 +1/C 3 +...bagmtisindan bulunur. Paralel baglama
halinde ise esdeger kapasite, C= C 1 +C 2 +C 3 +...seklinde hesaplanir. Goriildigi
gibi, kondansatorler seri baglandiginda esdeger kapasite kiigtiliir. Paralel baglama

halinde ise biiytir.

Kondansatoriin en eski sekli leyden sisesidir. Agir elektrik bosalmalariin istendigi
hallerde bu alet hala kullanilmaktadir. Modern kondansatorler ise ¢ok defa karsilikli
metal ve dielektrik levhalardan veya rulo halinde sarilmis ince metal yaprak ve
parafinli kagittan meydana gelmektedir. Radyo ve diger osilator devrelerinde
elektrigi hava olan ayarlanabilir tipte kondansatorler kullanilir. Biiytikliklerine gore

cok yiiksek kapasiteler ise ancak elektrolitik kondansatorlerle elde edilebilir.

Kondansatorlerin kullanilma yerleri:

Radyo ve TV setlerinde; telefon, kompiiter, tele grafik radar gibi elektronik aletlerde;

telekomiinikasyon sebekelerinde kullanilirlar. Ayrica tek faz motorlarinin ¢aligmaya
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baglamalarinda start olarak, foto-flaslarda, radyo-frekans sistemlerinin gii¢

kaynaklarina baglanmasinda ve 6zellikle elektronik cihazlarda kullanilir.

Elektronik cihazlarda ¢ok genis bir kullanim alani olan kondansatorlerin (veya
kapasitorlerin) iki tiirii vardir: Sabit, ayarli. Sabit kondansatorler de, iki gruba ayrilir:
Elektrolizli, elektrolizsiz. Uretilen sabit kondansatdr sayisi, ayarli tiirden g¢ok

fazladir.

Biitiin kondansatorlerin, yapilarindan gelen indiktanslar ve direngleri vardir. Bu

istenmeyen nitelikler, kondansatorlerin kullanim alanlarini sinirlar.

2.3.1. Kondansatoriin Yapisi

ISLEM OLCULEN () SONUC

ANOT (+) ,KATOT (-) R Saglam

ANOT (-) ,KATOT (+) o Saglam

ANOT (+) ,KATOT (-) O Kisa Devre(arizali)
ANOT (+) ,KATOT (-) co Acik Devre(arizali)

Dilektrik
madde

—V

Sekil 2.10. Kondansatoriin yapisi.
Sekil 2.10’da goriildiigii gibi kondansatdr, iki iletken plaka ve bunlarin arasinda

bulunan bir yalitkan tabakadan olugmaktadir. Yalitkan maddeye dielektrik madde
denilmektedir.
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Kondansatorlerde kapasite birimi Farad'tir. Bir kondansatér uglarma 1 voltluk
gerilim uygulandiginda o kondansator tizerinde 1 kiloluk bir elektrik yiiki

olusuyorsa kondansatoriin kapasitesi 1 Farad demektir.

Farad, ¢ok biiyilk bir birim oldugu i¢in uygulamada Farad'mn askatlart olan
mikrofarad (uF), nanofarad (nF) ve pikofarad (pF) kullanilir.

Asagida Farad'in askatlar1 goriilmektedir.

1 Farad = 1.000.000 puF = 106uF = 109 nF= 1012 pF
I uF =103 nF =106 pF= 103 pF

2.3.2. Kondansatoér Sembolleri

Asagidaki Sekil 2.11°de degisik tip kondansatorlere ait semboller goriilmektedir.

s 0

GEMEL IFADESI AYARLAMARILIR TIP ELEKTROLITIK TiP

Sekil 2.11. Kondansator semboller.
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Sekil 2.12. Kondansatér.
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Sekil 2.13. Kondansatoriin degerinin okunmas.

Disk bigimindeki baz1 seramik kondansatorlerde tizerlerindeki ilk iki rakam kapasite
degerinin ilk iki rakamini, {iglincii rakam ise ilk iki rakamin yanina konulacak sifir

miktarini verir. Bu kondansatorlerde sonug piko farad olarak bulunur.

2.3.3. Kondansatoriin Saglamhk Kontrolii

Kondansatorlerin giivenirlilik muayenesi avometrenin Q kademesinde yapilir.
Yapilan islem esasta, lgii aletinin i¢indeki pil voltaji ile, kondansatoriin sarj edilip

edilmediginin tespitidir. Muayeneden Once kondansatoriin bos oldugundan emin

olunmalidir.
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2.4. ROLELER

Roleler elektro mekanik devre elemanlari olup elektronigin yani sira elektrikciler
tarafindan da ¢ok kullanilmaktadir . Roleler diisiik bir voltaj ve akim kullanarak daha
yiiksek bir voltaj ve akim1 kontrol etmemizi saglar.

2.4.1. Rolelerin Calisma Prensibi

Elektro miknatis 6zelliginden faydalanarak yapilmistir. Manyetik bir metal niivenin

gevresine tel sarilarak elektro miknatis elde edilir.

Sekil 2.14. Roleler.

Bu tele bobin deriz. Niivenin gevresindeki bobine bir enerji kaynagi baglayip enerji

verirsek bobinin igindeki niive miknatis gibi manyetik alan olusturur.

Sekil 2.15. Role baglanmasi.
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Roleler de bu prensiple c¢aligirlar. Niivenin karsisina bir kontak monte edilmistir.
Rolenin bobini enerjilendigi zaman niivede olusan manyetik alan1 kontagi ceker ve
kontak kapanir. Boylece bobine uyguladigimiz kiigiik bir akim ile rolenin kontagina

baglayacagimiz biiyiik bir yiikii ¢alistirip durdurabiliriz.

Roleler kullanildiklart amaca gore degisik akim kapasitesinde ve degisik kontak
sayisinda iretilirler. Cok degisik kilifta role mevcuttur. Kullanildigi amaca gore role
icinde birden fazla kontak olabilir. Bobin enerjilenince kontaklarin hepsi birden

ceker.

Roleler sematik olarak genelde asagidaki sekilde goriildiigii gibi gosterilir. Her role

iki kistmdan olusur.

Bunlar:

1. Rolenin bobini

2. Rolenin kontaklar

"C" kontagin ortak ucu "NC" kontagin role ¢gekmeden once degen ucu, "NO"

kontagin ¢ektikten sonra degen ucunu ifade eder.

2.4.2. Rolenin Olciimleri

Role, direng tespiti yapilarak veya role enerji besleme uglarina voltaj uygulanarak

kontrol edilebilir.

Roleler de kontak uglarindan zaman igerisinde asir1 akim gekildiginde meme yapma
veya oksitlenme gibi durumlar ortaya ¢ikabilir. Bu durum rolenin islevim yerine
getirmesinin engeller.

2.4.2.1. Direnc Tespiti Yapilarak Ol¢iim

1. Olcii aleti ohm metre kademesine alinir.
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2. Olgii aletinin problari rolenin bobin uglarma sekildeki gibi baglanur.

3. Burada direng degisimi gozlenir.

4. Saglam olanin rolenin belli bir degerde direng gostermesi gerekir. Ancak
rolenin cinsine gére bu degerler farkli olabilir.

5. Eger 6l¢ii aletinde rolenin direnci ¢ok yiiksek direng gosteriyorsa (Megaohm
mertebesinde) yani 6l¢ii aletinden sonsuz deger goriilityorsa role acik devre
olmustur.

6. Eger ol¢ii aletinde sifir ohm okunursa, role bobinlerinde kisa devre vardir.

7. Yukaridaki islemler sonucunda role arizali oldugu anlasilirsa, role yenisi ile

degistirilmelidir.

2.4.2.2. Gerilim Uygulayarak Yapilan Olciim

1. Rolenin cinsine bagli olarak rolenin bobin uglarna AC veya DC gerilim
uygulanabilir.

2. Eger voltaj uygulandiginda rolenin kontaklar1 kapaniyorsa role saglamdir.

3. Rolenin kontaklarinin kapanip kapanmadig1, duyacaginiz mekanik bir ses ile
veya kontak uglarina baglanacak bir Ol¢li aletiyle anlasilabilir. Kontaklar

kapanmiyorsa role arizalidir. Yenisi ile degistirilmelidir.

2.5. REGULATOR

Vi den giren 12V luk akimi1 Vo c¢ikisinda 5V indirir. Mikro islemcinin calisabilmesi

i¢in indirir voltu.

Regiilatorler arasindaki farklar; Voltaj regiilatorii yada voltaj yiikseltici olarak bilinen
regiilator sistemleri servo regiilator, statik regiilator ve mikroislemcili regiilator

olarak ¢esitlere ayrilmaktadir.

2.5.1. Regiilator Nerelerde Kullanilir

Sebeke gerilimindeki yiikselme, diisme ve tiim dengesizlikleri Onleyip, gerilim

reglilasyonu yapan cihazlara Regiilator denir. Frekans, hiz, gii¢, Basing,gerilim ve
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akim gibi fiziksel biiyiikliikleri, belli Olclide sabit tutabilen ve bu unsurlar

degistirerek tekrar sabit tutabilen alet.

Enerjinin farkli faktoérlerden dolayr diismesi yada yiikselmesi i¢in yapilmakta olan
Elektrik cihazlaridir, bu cihazlar elektrik enerjisini icerisindeki donanimsal parcalar
ile enerjiyi distiriir veya yiikseltir bu enerjiyi diisiirme veya yiikseltme iglemleri
igerisindeki Elektronik devre ile yapilmaktadir. Sanayiler icin ii¢ fazli Regiilatorler

evler i¢in ise tek fazli regiilatorler tercih edilmektedir.

Regiilator bunun yaninda elektronik olarak saglanan koruma sayesinde ayar sahasi
disindaki gerilim diisme ve ylikselmelerinde, ¢ikis gerilimini elektromekanik olarak

kesip, buna bagli olarak olusabilecek muhtemel hasarlar1 6nler.

Her tiirli bilgisayar sistemi, fax, fotokopi, tip ve laboratuvar cihazlarinda, ev ve
igyeri aydinlatmasi, komple daire ve ofis beslemelerinde, imalathaneler ve
atolyelerde emniyetle kullanilir. Regiilator sebekeye seri baglanir. Trafo ve hassas
yapidaki varyak sayesinde ¢ikista gerilim regiilasyonu yapmaktadir. Bugiiniin
teknolojisinde, yiyecek ve giyecek maddeleriyle giinliik hayatta kullanilan diger

maddeler tiretilirken modern metotlar uygulanir.

Uretim sirasinda sadece ¢alisma yerlerinde degil, fakat cok cesitli tipte kazanlar,
firinlar, kurutucular, ocaklar, sterilizérler ve benzeri bir¢ok yerde 6zel bazi sartlarin
saglanmas1 gerekir. Bunlar 1s1, basing, nem, zaman, Sivi seviyesi, akis, hareketli
parcalarin hiz1 gibi sartlardir. Bu sartlarin istenen degerlerde tutulmasinin gerektigi

yerlerde ¢esitli tipte otomatik regiilatorler kullanilir.

Bunlar; kendi kendine, havayla, buharla, Elektrikle calisan tiptedirler. Regiilasyonun
tipine ve ihtiyaglara bagli olarak regiilatorler basit veya karmagsik yapida olabilirler.
Bir Regiilatorde temel olarak bir bulucu eleman, bir yayim organi ve bir servo motor

vardir.

Bulucu eleman, ayarlanmis biiyiikliigiin degisimlerini dlger. Yayim organi; ayarlayici

biiylikliigiin degisimlerini, ayarlanmig biiylikliikkle bu biiylikliigiin sabit tutulacak
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degerleri arasindaki farka bagli olarak diizenler. Servo motor, ayarlayici biiyiikligiin
yayim organi tarafindan belirtilen degisimlerini yerine getirmek i¢in gerekli giicii
uygular. Emniyet elemanlar1, Regiilatorden tamamiyla ayridir ve genellikle regiilator

is yapamaz hale geldiginde devreye girer, makineyi ve sistemi durdururlar.

Regiilator direkt etkili veya roleli olabilir. Direkt etkili Regiilatorlerin en eski modeli,
watt regiilatoriidiir. Tamamen Mekanik ¢alisma sistemine dayanan bu Regiilator,bir
milin donme hizin1 merkezkag kuvvetten yararlanarak ayarlar. Pnomatik regiilatorde,
koriikli bir diizenek, bir supabin agilip kapanmasina, Gaz Basimci belli bir degeri

gectigi zaman fazla gazi bosaltacak sekilde kumanda eder.

Cok degisik elektrik Regiilatorleri iginde en taninmisi, hassas cihazlara takilan
gerilim ayarlayicilardir. Elektronik veya herhangi bir tiirden olan bu cihazlar, belli

bir bolgedeki beslenme gerilimi ne olursa olsun sabit bir gerilim saglar.

Elektrik regiilatorlerin den bazilarinin gayesi, elektrik enerjisi etkenlerinden birini
sabit tutmak, bazilarinin elektrik akimindan yararlanarak mekanik veya fizik
olaylarin1 ayarlamaktir. Birinci kategoriye gerilim ve akim regiilatorleri, ikincisine
ise hiz, basing, Sicaklik regiilatorleri girer. Elektrik bahsinde ise gerilim,
akim,frekans ve akim yogunlugu gibi elektriksel biiytikliiklerin regiilasyonundan s6z
edilir. Mesela sehir sebekesinden kullandigimiz 220 volt 50 hz’lik gerilimin bu
degerlerde sabit tutulmasi icin regiilasyon yapilir. Pil dahil biitiin kaynaklardan akim
cekildiginde gerilimi diiser.

Gerilimin belirli smirlar i¢cinde kalmasi istenen biitiin cihazlarda yaygin olarak
gerilim regiilatorleri kullanilir. Birgok elektronik cihaz, kaynak gerilimlerindeki bir
takim degismelere ragmen caligmasina kabul edilebilir bir tarzda devam eder. Bazi
devreler ise, kaynak gerilimindeki en ufak bir degisimden dahi etkilenir. Bu yiizden

bir gerilim regiilatoriiniin kullanilmasi gerekir.

Elektronik bir gerilim regiilatorii giic kaynagi ile bu kaynak tarafindan beslenecek
cihazi temsil eden yiikk empedansi arasina baglanir ve ¢ikis gerilimini belirli bir

degerde tutar. Regiilator diizeni sebeke gerilimindeki veya yiikk empedansindaki
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degismeler sebebiyle c¢ikis geriliminde meydana gelen dalgalanmalari, kabul

edilebilir sinirlar dahilinde, otomatik olarak dengeler.

Zener Diyotlar1 ile yapilan basit regiilatorler kiigiik akimlarda uygun olmalarina
ragmen, biiyiik akimlarda regiilasyon yapamazlar. Regiilatorlerden cekilebilecek
akim ve regiilasyon ylizdesi zener Diyotlar yaninda Transistorlar de kullanilarak

tyilestirilebilir.

Yiik empedansi ile regiilator devresi arasindaki baglanti sekline gore elektronik
gerilim regiilatorleri sont ve seri regiilatorler olmak iizere iki ana gurupta
toplanabilir. Seri regiilatorler cok daha verimli ¢alistiklarindan daha sik kullanilirlar.

Sont regiilatorlerde, yiik kiiclik oldugunda verim diisiik, tam oldugunda ytiksektir.

Tek istiinligi kisa devre durumunda bile asirt yliklenmesidir. Seri regiilatorler ise
cok daha verimli calistiklarindan daha sik kullanilirlar. Verimleri diisiik yiiklerde
yiiksek, tam yiik sartlarinda diisiiktiir. Seri regiilatorlerde, sont regiilatorlerde oldugu

gibi, tabiatindan gelen bir asir1 yiikleme korumasi yoktur.

Yiik tarafindaki bir kisa devre regiilatér diizeninden biiyiik akimlar akmasina yol
acar. Basit seri regiilatorlerin bir mahzuru, gerilimdeki kiiciik degisimlere aninda
cevap verememesidir. Kiiciikk degisimleri sezerek kuvvetlendiren, bdylece seri
regiilatoriin galismasini daha hizli kilan ek devreler kullanilarak sont sezmeli seri
regiilatorler yapilir. Bu tip regiilatorlerde c¢ikis gerilimi referans bir gerilimle

karsilastirilir ve degisiklik kuvvetlendirilerek seri regiilatore verilir.

Daha fazla hassasiyetin istendigi durumlarda bir de dogru gerilim kuvvetlendiricisi

ilave edilerek, regiilasyon nisbeti ve regiilasyon hizi arttirilir.
Televizyon regiilatorleri, genellikle yapi itibariyle doymali tipten olup, ayarlamada

gerilim stireksizlige ugramaz. Ancak doymadan dolayi, manyetik endiiksiyondan

dogan demir kayiplar1 biiyiiktiir.
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Gerilim % 15’ten fazla degisiklik gostermeyen yerlerde TV regiilatorii kullanmaya
gerek yoktur. Ciinkii, % 15’in altindaki degisimleri TV alicilar1 diizeltebilmektedir.

Sebeke yetersizligi sebebiyle kullanilan regiilatorler.

Tiirkiye’de Keban barajinin iirettigi kadar enerji tiketmektedir. Gerilim regiilatorleri,
bos yere enerji harcamanin disinda yiik tepesinin (puantin) yiikselmesi, TV ’lerde
sesin distorsiyona ugramasi ve cihazin ¢abuk yipranmasi, gii¢ faktoriiniin diismesi

gibi olumsuzluklara sebep olurlar.

2.6.LCD

2.6.1. LCD Paneller ve Ekranlar

Bu dokuman LCD paneller ve ekranlarla ilgili genel bir bilgi vermek icin hazirlandi.

Icerisinde robotlarda kullanilan LCD panellerin kullanimi1 ve programlanmasi disinda
LCD ekranlarin calisma mantigiyla ilgili daha fazla bilgi sahibi olmak isteyenler icin

de agiklamalar mevcuttur.

2.6.2. LCD (Liquid Cristal Display) Manasi

LCD paneller ilk olarak 1960 yilinda kullanilmaya baslanmig ve ilerleyen
teknolojiyle gilinliik hayatimizin bir parcasi olmus, ornegin cep telefonlari, hesap
makineleri, dijital saatler, CD c¢alarlar, ORT robotlar1 gibi ¢ogu yerde bu panellere

rastlamak mimkiin.

LCD panelleri en basit olarak PC’nizin seri veya paralel portundan yada bir
PicMicro’dan (6rnegin 16F84, 16F877... gibi) veri gondererek kontrol edebilirsiniz.
Cesitli satir ve karakter boyutlarinda olabilirler, 6rnegin; 1x8, 2x8, 1x16, 1x20, 2x20,
2x20, 2x10, 1x40, 2x40 gibi... Tlk say1 satir sayisin1 ikinci say1 bir satirdaki karakter

sayisini belirtir.
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LCD’nin PC veya PIC ile haberlesmesi icin 14 pin’e ihtiyact vardir Bu pinlerin 14’u
ya ayni sira halinde LCD’nin sol {ist kenarinda ya da 7’serli iki sira halinde arka

tarafta bulunurlar.

LCD’ler paralel veri iletisimi icin 4 veya 8 bit kullanirlar.

2.6.3. LCD Bacak Baglantilari

LCD Pinleri123456

Pin islevi Vss, Toprak , Logic Vss, Logic Ground Vcc, +5 Volt, Logic Vcc, Logic
Power VLc, VBias, Bias, Contrast RS, Register Select R/W, Read/Write (Okuma

yada Yazma Modu) E, Enable, Strobe

7-14 DO-D7 (DATA girisleri) Led+, A, Backlight+, Backlight Anode (LCD Panel
15181 (+5 Volt)) Led-, K, Backlight-, Backlight Cathode (Toprak (Ground))

Ama paralel porttan veri gondermek isterseniz 8 bitlik kullanilmalidir ve tamami bir
PORT’ a baglanmalidir. 4 bitlik veri yolu kullanilirken de bir portun alt 4 bitine veya
iist 4 bitine baglanmalidir. Enable ve Register Select uglar1 herhangi bir portun pinine
baglanabilir ve bu program igerisinde belirtilmelidir.

2.6.4. LCD Sivi1 Kristaller

LCD panellerde kullanilan siv1 kristalleri (liquid cristals) sicaklik degisimlerine ¢ok
duyarhdirlar ve ¢ok cesitli olduklart gibi farkli sicaklik degerlerinde kendi maddesel
ozelliklerine gore farkl fazlarda bulunabilirler.

Bu kristallerin en giizel 6zelligi de elektrik akimindan etkilenmeleridir.

Genel olarak LCD panellerin ¢alisma prensibi 4 temel 6zellik tizerine kuruludur:

1. Isik polarize edilebilir.
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2. Stv1 kristaller polarize edilmis 15181 gegirebilme oOzelligine sahiptir.Sivi
kristallerin molekiil dizilimleri elektrik akimi ile degistirilebilir.

3. Elektrik akimini iletecek seffaf maddeler mevcuttur.

2.6.5. Smmiflandirilmasi

Modern ekran teknolojileri katot 15in tiiplii (CRT-cathode ray tube) veya diiz panel
ekranlar olmak tizere smiflandirilir. Tiiplii cihazlar biyiiktiir ve olduk¢a fazla yer
kaplarlar. Diiz paneller yani tiipsiiz olanlar ise adindan da anlasildig1 gibi diizdiirler
ve ¢ok yer kaplamazlar. Dliz panel ekran kategorisi kendi i¢inde LCD (likit kristal),

plazma ve 151k yayar diyot gibi teknolojilere sahiptir.

Isik yayanlar ve arka plan 15181 tizerinden gecirenler olarak da ayirt edilmeleri

miumkindiir.

TFT-LCD olarak adlandirilan bu cihazlar arkadan aydinlatmali ekranlar sinifindadir.
LCD’ler LED ve gaz teknolojisinden daha az enerji harcar. Bunun sebebi LCD'lerin
calisma prensiplerinin 15181 engellemek yerine, absorbe etmek {izerine kurulmus

olmasidir.

2.6.6. LCD Calisma Prensibi

LCD panellerde siv1 kristaller voltaj verilmediginde Twisted Nematics(TN) denilen
90 derece kivrik olacak sekilde siralanmuslardir. (Sekilde goriildiigi gibi voltaj
verilmediginde ince ¢ubuk seklinde olan sivi1 kristallerin en iist tabakas1 en alt tabaka
ile 90 derece yapacak sekilde dizilmistir.) Isik sivi kristallerden gectik¢e salinimi bu

kristallerin agilarina gére yon degistirir ve dis panelden disar1 ¢ikar.

Voltaj verilip bir elektrik alani yaratildiginda sivi1 kristaller dikey olarak hizalanacak
sekilde kivrilirlar. Yonlendirilmis 1s1k ikinci kutup tarafindan emilir (bkz. Sekil 3.c).
Bu durumda 151k TFT ekranin (sagdaki panelin) disina ¢ikamaz bdylece ekranin o
kismu karanlik goriiliir. (Tabi ekranin arkasina 15181 yansitacak ayna konuldugunu da

ekleyelim)
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2.6.7. LCD Renkleri

Renkli LCD’lere her bir piksel ug¢ ana renk filtresinden kirmizi, yesil ve mavi (RGB-
Red,Gren,Blue) olugsmuslardir. Bu her {i¢ alt pikselde kontrollii voltaj ayar1 yapilarak
her birinden 256 ayr1 ton elde edilebilir. Ugiiniin bir araya gelmesiyle de 16.8 milyon
ayr1 renk elde edilir.

Tahmin edebileceginiz gibi bu kadar rengi gostermek icin ¢ok fazla sayida transistor
kullanilmistir. Ornegin ¢oziiniirliigi 1024x768 olan bir laptopu diisiinelim. 1024
siitunu 768 sira ile ve de 3 alt pikselle ¢arparsak (1024x768x3) 2.359.296 tane
transistoriin kullanildigini buluruz. Eger bu transistorlerde bir ariza olursa bilgisayar

ekraninda o pikselin bulundugu yerde goriintii bozulmas1 meydana gelir.

2.6.8. Guiiniimiizde LCD

LCD ekran teknolojisi her gecen giin ilerlemektedir. Giiniimiizde c¢ok cesitli sivi

kristal teknolojileri vardir (Super Twisted Nematics (STN), Dual Scan Twisted

Nematics (DSTN), Ferroelectric Liquid Crystal (FLC) ve Surface Stabilized
Ferroelectric Liquid Crystal (SSFLC) gibi...)

LCD fiiretiminde goriintii boyutlarini artirabilmek icin iiretimciler daha fazla piksel
ve c¢ok sayida transistor eklemektedirler. Transistor sayisinin artmasiyla LCD
ekranda bozuk piksel olma olasilig1 da artmaktadir. Hatta montaj fabrikasindan ¢ikan
ekranlarin  %40’1 kalite kontroliinde piksel bozukluklar1 yiiziinden geri
gonderilmektedirler, bu da LCD ekran fiyatlarinin fazla olmasina neden olur. Daha
bliyiilk ekranlarin piyasa fiyatlarimin karsilanabilir olmasit sadece iretim

teknolojilerinin ilerlemesiyle miimkiindiir.

2.6.9. LCD Nasil Okur?

main
Lcd_Init
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Delay 50us
Delay_1us
Delay 5500us

Globallnilcd28

menu
Eeprom_Write
Lcd Out
Lcd_Cmd
Delay 50us
Delay 5500us
Delay_1us

Eeprom_Read

kpaoku
Div_16x16_U
Mul_16x16_U
Adc_Read
Delay 22us

sckoku
Double2Word
SETIOV3224
Add_32x32_FP
SETFOV32
NRM4032
RES032
SETFOV32
FIXSIGN32
SETFUN32
Mul_32x32_FP
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SETFUN32

SETFOV32

RES032

Word2Double

NRM3232
FIXSIGN32
SETFUN32
RES032

Clks
nemoku
Double2Word
SETIOV3224
Sub_32x32_FP
Add_32x32_FP
SETFOV32
NRM4032
RES032
SETFOV32
FIXSIGN32
SETFUN32
Add_32x32_FP
SETFOV32
NRM4032
RES032
SETFOV32
FIXSIGN32
SETFUN32
Mul_32x32_FP
SETFUN32
SETFOV32
RES032
Word2Double
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NRM3232
FIXSIGN32
SETFUNS2
RES032

clks
kontrol
kpaoku
Div_16x16_U
Mul_16x16 U
Adc_Read
Delay 22us

sckoku
Double2Word
SETIOV3224
Add_32x32_FP
SETFOV32
NRM4032
RES032
SETFOV32
FIXSIGN32
SETFUN32
Mul_32x32_FP
SETFUN32
SETFOV32
RES032
Word2Double
NRM3232
FIXSIGN32
SETFUN32
RES032
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clks
nemoku
Double2Word
SETIOV3224
Sub_32x32_FP
Add_32x32_FP
SETFOV32
NRM4032
RES032
SETFOV32
FIXSIGN32
SETFUN32
Add_32x32_FP
SETFOV32
NRM4032
RES032
SETFOV32
FIXSIGN32
SETFUN32
Mul_32x32_FP
SETFUN32
SETFOV32
RES032
Word2Double
NRM3232
FIXSIGN32
SETFUN32
RES032

clks
Eeprom_Read
Lcd _Out
Lcd Cmd
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Delay_50us
Delay_5500us
Delay 1lus
Lcd Cmd
Delay_50us
Delay_5500us
Delay 1lus

2.7. SHT11 SICAKLIK VE NEM SENSORU

SHTI11 12bit ¢oziiniirlikte Nem(RH) ile 14bit ¢oziiniirliikte Sicaklik (T) olgebilen,
ayrica kalibrasyon gerektirmeyen basarili bir sensordiir. Gii¢ tiiketimi ¢ok diisiik
oldugundan pilli projeler i¢in uygundur. Sicaklik gosterim o6zelliginin yaninda
rutubet oraninin de gorlinmesini saglayabilen devre gorsel bir konforu da
saglamaktadir. Endiistri alanindan ev i¢i donanimlara kadar genis bir alanda
kullanilabilir 6zelliktedir. -40 °C ile +128 °C sicakliklar1 arasinda + 0.5 °C hata ile

sicaklik dlctimii, + % 3.5 hata ile de nem 6l¢timii yapabilmektedir.

Iklimlendirme &zelligi de eklenebilen devre yardimiyla her tiirlii ¢iftlik alanlari,

soguk hava depolari, ilag depolar1 gibi yerlerin izlenmesini kolaylastirmaktadir.

Sekil 2.16. SHT11 Goriiniimii.
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2.8. KELLER PR-21Y BASINC SENSORU

Teknoloji: Y - hat vericileri son derece kiigiik bir sicaklik hatasi var . Bu, 1,5 Kelvin
(K) olan genis alanlara sicaklik aralig1 bolen bir sicaklik sensorii igeren bir ek devre
kullanarak elde edilir. TK sifir ve TK telafi degerleri, her bir alan i¢in hesaplandi ve
ilave devre i¢ine programlanir. Caligsma sirasinda, bu degerler, sicakliga bagl olarak,

analog sinyal yolu beslenir. Her sicaklik bu verici i¢in "kalibrasyon sicaklig1" dir.

Dogruluk, temel olarak dogrusal belirlenir. 120 alanlar1 180 K. The genis sicaklik
araligi, olast bir sicaklik araligi, matematiksel modelin yanlislik en aza indirmek igin

gerekli olan test biiyiik miktarini temsil eden, kullanilabilir.

Esneklik: Uretim, modiiler tasarimi ve programlanabilir elektronik dikey araligi
dl¢iide miimkiin biiyiik, miisteriye 6zel toplu iiretim yapmak. (Olgiim hiicreleri izole)
basing sensorleri biiyiikk miktarlarda iiretilen ve stokta tutulur. Bunlar daha sonra
elektronik ile donatilmis ve 1000 Sl¢iim istasyonlari ile sistemlerde tiim sicaklik ve

basing araliginda kalibre, gerekli verici bas i¢cine kaynaklidir.

MPM konektorleri, M12 konnektor, Packard konnektorleri ve kablo baglantilar
elektrik baglantis1 igin standart olarak kullanilmaktadir. Goreli basing versiyonda,

ortam basinci kablosu veya konnektor ile igine yonlendirilir.

Cikislar: Gerilim ¢ikisi ile 2-wire ( 4... 20mA) veya 3-telli versiyonu bir ¢ikis sinyali

olarak kullanilabilir.

EMC: 21-Y iirlin hatt1 nedeniyle elektromanyetik alanlara yonelik asir1 saglamligi
i¢cin olaganiistii. CE standardinin sinirlari iletilen ve sagilan alanlari ile 10'a kadar bir
faktor tarafindan sekteye edilir. Bu vericiler, ayn1 zamanda, konut ve frekans
doniistiiriiciiler kullanildig1 zaman 6zellikle dnemli olan elektriksel baglanti arasinda
dis gerilimlere i¢in son derece etkilenmez. 300 V, yiiksek izolasyon gerilimi

ortamlarinin sert kullanim i¢in bu {iriin idealdir.
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2.8.1 Basing¢ Degerleri

Basing, 6 bar

Sensor Cikis: Gerilim

Voltage Rating: 28VDC

Liman Stil: G1 /4 (1/4 "BSP)
Basing Olgiim Tiirii: Ayar
Govde Malzeme: Paslanmaz Celik
D1s Cap: 17mm

Di1s Boy / Yiikseklik: 76mm
Histerigi: £%0.5

IP / NEMA Rating: IP65
Dogrusallik: +%0.5

Calisma Basincit Min: Obar
Calisma Sicakligit Max: 80 °© C
Calisma Sicakligt Min: -20 °© C
Cikis Akimi1 Max: 20mA

Cikis Akimi1 Min: 4mA

Cikis Gerilimi: 5V

Basing Max: 6bar

Basing Sensor Tipi: Piezoresistif Verici
Basing Tip: Bacali Gauge

Seri: 21PR

Besleme Gerilimi DC Max: 28V
Gerilimi Max: 28V

Gerilimi Min: 8V

2.9. BATARYA

Elektrik enerjisi iireten veya depolayan arag.
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2.10. PIC

2.10.1. PIC Cahsmasi

1. PIC18F2585
2. PIC18F2680
3. PIC18F4585
4. PIC18F4680

Merkezi Islem Birimi, olarak adlandirilir. Bilgisayar programinin yapmak istedigi

islemleri yiiriitiir.(yerine getirir) CPU belleginde bulunan komutlar sira ile isler.

Bu islemler, komutun bellekten alinmasi, islem kodunun ¢o6ziilmesi ve islemin

yerine getirilmesi, uygulama ve iglemi tamamlama gibi asamalar1 gerektirir.

Merkezi Islem Birimi (CPU) kisisel bilgisayarlarda kullanildiklar1 gibi, sanayi
tezgahlari, ev aletleri gibi bir¢ok alanda da kullanilirlar. Ancak mikroiglemciler tek
basma calisamazlar. Islem yapabilmeleri icin gereksinim duyduklari bazi ek

(donanim) elemanlar vardir.
Bu elemanlar temel olarak;
1. Giris Birimi
2. Cikis Birimi
3. Bellek Birimi’dir.
Bu ¢ birim CPU disinda oldugundan aralarindaki iletisimi veri yolu (Data Bus) ve

adres yolu (Address Bus) ile Kontrol Hatlar1 (Control Lines) denilen lojik iletim

hatlar1 saglar.

2.10.2. Bir PIC Programlamak I¢in Gerekenler

1. Bir PC (Kisisel Bilgisayar)
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2. Bir metin editorii (Not defteri gibi) kullanma

3. PIC Assembler programi (MPASM, MPLAB gibi)

4. Gelistirilen programi PIC entegresine yiiklemek (programlamak) igin gerekli
donanim ve yazilim

5. Kullanilacak PIC mikro denetleyicisi

6. Programlamadan sonra ¢alistirmak i¢in gii¢ kaynagi, birkag¢ elektronik eleman,

breadboard (deneme karti), 6lcii aletine sahip olmak gerekir.

2.11. KRISTAL

Micro Islemcinin ¢aligmas icin gerekli sinyali {iretir.

Micro iglemcinin hizini belirler.

2.12. ULN2003

2.12.1 ULN2003 Cahsmasi

Sekil 2.17°de goriildiigii gibi ULN2003 entegresinin i¢ yapisinda darlington

transistorler bulunuyor.

Transistorlerin iletime girebilmesi i¢in entegrenin giris uglarma 5V’luk gerilim
uygulamak yeterli. Giris uglarina seri baglanir dahili di- rengler bulundugundan giris
akimini sinirlamak iizere harici direngler kullanmaya gerek yoktur. Bundan dolayi,
ULN2003 entegresi mikro denetleyici ¢ikisi dogrudan baglanabiliyor.Her bir kanalin
¢ikis akimi1 5S00mA seviyesindedir.
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Sekil 2.17. ULN2003 Semasi.
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BOLUM 3
AKIS DIYAGRAMLARI
Makinemizde Olgtiiglimiiz  degeri nasil bir islevden gecirdigimizi akis
diyagramlarinda gostermis bulunmaktayiz. Bdylelikle makinemizin ¢alisma
prensibini rahatlikla anlamaktayiz.

3.1. SISTEMIN CALISMASININ AKIS DIYAGRAMI

3.1.1. Sicaklik Sisteminin Calismasinin Akis Diyagrami
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Sistem Baslatilir

U

Sensorler Calisir

U

Ekran Calisir

4

Okunan Sicaklik, Nem ve Basing
Degerleri

Y

Okunan Sicakhk Degeri

&

I@I

Y

Sicaklik Degeri Dislikse

Sicaklik Degeri Esitse

Sicaklik Degeri

g

4

b

Havyayi calistirarak
girilmis olan degere kadar
sicakligr artirir

Sistemde ki sicaklik
disirme faninive
sicaklk artirma
havyayi kapatir.

Sicaklik azaltma fanimi
calistirarak girilmis olan
degere kadarsicakligi
azaltir

Sekil 3.1. Sicaklik sisteminin ¢aligmasinin akis diyagrama.
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3.1.2. Nem Sisteminin Calismasinin Akis Diyagrami

Sistem Baslatilir

Y

Sensorler Calisir

Y

Ekran Calisir

U

Okunan Sicaklik, Nem ve Basing
Degerleri

Y

Okunan Nem Degeri

$

U

J

Nem Degeri Diistikse

Nem Degeri Esitse

Nem Degeri Yiiksekse

U

4

U

Buhar makinemi
calistirarak girilmis olan
degere kadar nemi artirir

Sistemde ki nem
fanini ve buhar
makinemi kapatir.

Nem azaltma fanimi
calistirarak girilmis olan
degere kadar nemi azaltir

Sekil 3.2. Nem sisteminin ¢alismasinin akis diyagrama.
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3.1.3. Basing Sisteminin Calismasinin Akis Diyagram

Sistem Baslatilir

Y

Sensorler Calisir

Y

Ekran Calisir

U

Okunan Sicaklik, Nem ve Basing
Degerleri

U

Okunan Basing Degeri

$

I@I

J

Basing Degeri Diisikse

Basing Degeri Esitse

Basing Degeri Yiksekse

U

U

U

Giris kisminda ki valfi
calistirarak girilmis olan
degere kadar basinci artirir

Sistemde ki giris
kisminda ki ve ¢ikis
kisminda ki valfi
kapatir.

Cikis kisminda ki valfi
calistirarak girilmis olan
degere kadar basinci
azaltir

Sekil 3.3. Basinc sisteminin ¢aligmasinin akis diyagrami.
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3.2. KONTROL DEVRESININ SEMASI

88Y gz, msazasas
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Sekil 3.4. Kontrol devresinin goriiniimii.
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Sicaklik, Nem ve Basing kontrolleri i¢in gerekli olan devre elemanlarini veren tablo.
(Cizelge 3.3.)
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Cizelge 3.3. Cesitli parametrelerinin kontrolii.

Kontrol edilen biiyiikliik

Mevcut

Ortak devre elemanlan

Sicaklik Sicaklik sensorii Tahliye butonu
Micro islemci LCD ekran
Sogutma fani Role
Kristal
Kondansator
Direng
Batarya
Regiilator
Nem Nem sensorii Tahliye butonu
Micro islemci LCD ekran
Buhar makinesi Role
Nem diistiriicii fan Kristal
Kondansator
Direng
Batarya
Regiilator
Basing Basing sensorti Tahliye butonu
Micro islemci LCD ekran
Genlesme tanki Role
Giris valfi Kristal
Cikis valfi Kondansator
Tahliye butonu Direng
Musluk Batarya
Regiilator
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BOLUM 4

YAZILIM

Micro iglemcinin diizgiin bir sekilde ¢alismasi i¢in yazilim gereklidir.

4.1. YAZILIM

char *textl = "SCK: xx.x C/ xx.xoC";
char *text2 = "NEM: xx%RH / xx%RH ";
char *text3 = "BSNC: xxxKpa/ xxxKpa";
char *text4 = " <MENU> "

char *mltextl =" SICAKLIK AYARI ";

char *mltext2 =" xx.x C ;

char *mltext3 =" :

char *mltext4 =" <MENU><-><+>";

char *m2textl =" NEM AYARI "
char *m2text2 =" XXRH% "
char *m2text3 =" "

char *m2text4 =" <MENU><-><+>";
char *m3textl =" BASINC AYARI ";
char *m3text2 =" xxxKpa "
char *m3text3 =" "

char *m3text4 =" <MENU><-><+>";

char *taktif = " AKTIF "
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char *tpasif = " PASIF ";
char *m4textl = "(+) SICAKLIK ROLESI ";
char *m4text2 =" AKTIF "

char *mdtext3 =" X
char *m4text4 = "<MENU><PASIF><AKTIF>";

char *mb5textl = "(-) SICAKLIK ROLESI *;

char *mbtext2 =" AKTIF "

char *mb5text3 =" "

char *mb5text4 = "<MENU><PASIF><AKTIF>";

char *m6textl ="(+) NEM ROLESI ";

char *m6text2 ="  AKTIF "

char *m6text3 =" "

char *mb6text4 = "<MENU><PASIF><AKTIF>";

char *m7textl ="(-) NEM ROLESI ",

char *m7text2 =" AKTIF "

char *m7text3 =" "

char *m7text4 = "<MENU><PASIF><AKTIF>";

char *m8textl = "(+) BASINC ROLESI ";
char *m8text2 =" AKTIF "

char *m8text3 =" :
char *m8text4 = "<MENU><PASIF><AKTIF>";

char *m9textl = "(-) BASINC ROLESI *;
char *m9text2 =" AKTIF "

char *m9text3 =" X
char *m9text4 = "<MENU><PASIF><AKTIF>";

unsigned int aa;

42



unsigned int bb;
unsigned int deger;
unsigned int xa;
unsigned int sonuc;
unsigned char sonuch;
unsigned char sonucl;

unsigned int nsonuc;

unsigned char degerx;

unsigned char degery;

unsigned int nem;
unsigned char nemx;
unsigned char nemy;
unsigned int sck;
unsigned char sckx;
unsigned char scky;
unsigned char sckz;

unsigned char sckon;

unsigned int basinc;
unsigned long kpa;

unsigned char kpax;
unsigned char kpay;
unsigned char kpaz;

unsigned int rnem;
unsigned char rnemx;
unsigned char rnemy;

unsigned int rsck;
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unsigned char rsckx;
unsigned char rscky;

unsigned char rsckz;

unsigned int rbasinc;
unsigned int rkpa;

unsigned char rkpax;
unsigned char rkpay;

unsigned char rkpaz;

unsigned char rsckp;
unsigned char rsckn;
unsigned char rnemp;
unsigned char rnemn;
unsigned char rkpap;

unsigned char rkpan;

const float d1C = -40.1; /1@ i4bit
const float d2C = 0.01; /@ i4bit
const float C1 = -4.0; @ 12bit
const float C2 = 0.0405;  //@ 12bit
const float C3 = -0.0000028; //@ 12bit
const float t1 = 0.01; /1@ 12bit
const float t2 = 0.00008; //@ 12bit
float RH_linear, RH_true;

float tempt, humi;

#define shtdta PORTC.F4
#define shtdtat TRISC.F4
#tdefine shtclk PORTC.F3



#define menub PORTA.F5
#define ilerib PORTA.F4
#define gerib PORTA.F3
#define onayb PORTA.F2

#define buzzer PORTB.F2

#define SCKPR PORTC.F1
#define SCKNR PORTB.F3
#define NEMPR PORTC.F5
#define NEMNR PORTC.F2
#define KPAPR PORTC.F7
#define KPANR PORTC.F6

#include "sht.c"

void menumain (void)

{
text1[11]=0xDF;
Led_Out(1, 1, textl);
Lcd_Out(2, 1, text2);
Lcd_Out(3, 1, text3);
Led_Out(3, 1, text3);

void menu (void)

{

rsckx = Eeprom_Read(0);
rscky = Eeprom_Read(1);
rnemx = Eeprom_Read(2);

rnemy = Eeprom_Read(3);



rkpax = Eeprom_Read(4);
rkpay = Eeprom_Read(5);
rkpaz = Eeprom_Read(6);

rsckp = Eeprom_Read(7);
rsckn = Eeprom_Read(8);
rnemp = Eeprom_Read(9);
rnemn = Eeprom_Read(10);
rkpap = Eeprom_Read(11);
rkpan = Eeprom_Read(12);
rsckz = Eeprom_Read(13);

buzzer=1;
Delay_Ms(50);
buzzer=0;

menusck:
mltext2[7]=rsckx+0x30;
mltext2[8]=rscky+0x30;
mltext2[9]=".";
mltext2[10]=rsckz+0x30;
mltext2[11]=0xDF;
Lcd_Out(l, 1, mltextl);
Lcd_Out(2, 1, mltext2);
Lcd_Out(3, 1, mltext3);
Lcd_Out(4, 1, mltextd);
Delay_Ms(500);

for(;;)
/ /************************************************
if(ilerib==0)
rsckz++;
if(rsckz>9)

46



rsckz=0;

rscky++;

if(rscky>9)

rscky=0;

rsckx++;

if(rsckx>9)

rsckx=0;

rscky=0;
rsckz=0;

goto menusck;

if(gerib==0)

rsckz--;
if(rsckz==255)

rsckz=9;
rscky--;

if(rscky==255)

rscky=9;

rsckx--;
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if(rsckx==255)

rsckx=0;
rscky=0;
rsckz=0;

goto menusck;

/************************************************

if(menub==0)break;

buzzer=1;
Delay_Ms(50);
buzzer=0;

menunem:
m2text2[7]=rnemx+0x30;
m2text2[8]=rnemy+0x30;
Led_Out(1, 1, m2textl);
Led_Out(2, 1, m2text2);
Lcd_Out(3, 1, m2text3);
Lcd_Out(4, 1, m2text4);
Delay Ms(500);
for(;;)

/************************************************

if(ilerib==0)

rnemy++;

if(rnemy>9)

rnemy=0;
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rnemx++;

if(rnemx>9)

rnemx=9;

rnemy=9;

goto menunem;

if(gerib==0)

rnemy--;
if(rnemy==255)

rnemy=9;

rnemx--;

if(remx==255)

rnemx=0;

rnemy=0;

goto menunem;

/ hhkkkkhkhkkkhhkkkhkhkkkihhkhhhkkhhhkhkkhkhkhkkihkhkkihhkihhkkihhkihihkihiikkiiikkx

if(menub==0)break;

buzzer=1;
Delay_Ms(50);
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buzzer=0;

menukpa:
m3text2[ 7]=rkpax+0x30;
m3text2[8]=rkpay+0x30;
m3text2[9]=rkpaz+0x30;
Lcd_Out(l, 1, m3textl);
Led_Out(2, 1, m3text2);
Lcd_Out(3, 1, m3text3);
Lcd_Out(4, 1, m3text4);
Delay Ms(500);

for(;;)
{
//-k********-k-k**-k-k*********************************
if(ilerib==0)
{
rkpaz++;
if(rkpaz>9)
{
rkpaz=0;
rkpay++;
}
if(rkpay>9)
{
rkpay=0;
rkpax++;
}
if(rkpax>5)
{
rkpax=>5;
rkpay=0;
rkpaz=0;
}

goto menukpa;
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Jf e
if(gerib==0)
{
rkpaz--;
if(rkpaz==255)
{
rkpaz=9;
rkpay--;
}
if(rkpay==255)
{
rkpay=9;
rkpax--;
}
if(rkpax==255)
{
rkpax=0;
rkpay=0;
rkpaz=0;
}
goto menukpa;
}
/ *hkkkkkhkkhkkhkkkhkkhkhkkhkhkhkkhkkkhkkhhkkikhkhkkhkkhkhhkkihkkhkhkkhkhkhkkikkhkhkkikikhkkiixk
if(menub==0)break;
}

| R R R R B R R R R R R
HHHHHA

buzzer=1;

Delay_Ms(50);

buzzer=0;

menusckp:
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Lcd_Out(l, 1, matextl);
if(rsckp==1)Lcd_Out(2, 1, taktif);
if(rsckp==0)Lcd_Out(2, 1, tpasif);
Led_Out(3, 1, m4text3);
Lcd_Out(4, 1, matext4);
Delay_Ms(500);

for(;;)
{
//************************************************
if(ilerib==0)
{
rsckp=1;
goto menusckp;
}
e
if(gerib==0)
{
rsckp=0;
goto menusckp;
}
//************************************************
if(menub==0)break;
}

| R T A
HHHHHA
| R R R R B R R R R R R
HHHHHH

buzzer=1;

Delay_Ms(50);

buzzer=0;
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menusckn:
Lcd_Out(l, 1, m5textl);
if(rsckn==1)Lcd_Out(2, 1, taktif);
if(rsckn==0)Lcd_Out(2, 1, tpasif);
Lcd_Out(3, 1, m5text3);
Lcd_Out(4, 1, m5text4);
Delay Ms(500);

for(;;)

//-k-k**********************************************
if(ilerib==0)

rsckn=1;

goto menusckn;
Jfm e
if(gerib==0)

rsckn=0;

goto menusckn;
//************************************************
if(menub==0)break;

| R R R R R R R R R B R R R
HHHHHA
| T
HHHHHH

buzzer=1,;

Delay_Ms(50);
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buzzer=0;

menunemp:
Lcd_Out(1, 1, m6textl);
if(rnemp==1)Lcd_Out(2, 1, taktif);
if(rnemp==0)Lcd_Out(2, 1, tpasif);
Lcd_Out(3, 1, m6text3);
Lcd_Out(4, 1, m6textd);
Delay Ms(500);

for(;;)

//************************************************
if(ilerib==0)

rnemp=1,;

goto menunemp;
[ -m e
if(gerib==0)

rnemp=o0;

goto menunemp;
/ /************************************************
if(menub==0)break;

[
IR
[ R R R R
HEHHHH R

buzzer=1;
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Delay_Ms(50);
buzzer=0;

menunemn:
Led_Out(1, 1, m7textl);
if(rnemn==1)Lcd_Out(2, 1, taktif);
if(rnemn==0)Lcd_Out(2, 1, tpasif);
Lcd_Out(3, 1, m7text3);
Lcd_Out(4, 1, m7textd);
Delay Ms(500);

for(;;)
//************************************************
if(ilerib==0)
rnemn=1;
goto menunemn;
e
if(gerib==0)
rnemn=0;
goto menunemn;
/ /************************************************
if(menub==0)break;
}

[ R R R R R
IR
[
HEHEHH R
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buzzer=1;
Delay_Ms(50);
buzzer=0;

menukpap:
Lcd_Out(l, 1, m8textl);
if(rkpap==1)Lcd_Out(2, 1, taktif);
if(rkpap==0)Lcd_Out(2, 1, tpasif);
Lcd_Out(3, 1, m8text3);
Lcd_Out(4, 1, m8text4);
Delay Ms(500);

for(;;)
{
//-k-k-k-k-k-k-k-k-k-k-k-k-k-k-k-k-k-k-k-k-k-k-k-k************************
if(ilerib==0)
{
rkpap=1;
goto menukpap;
}
[~ m e
if(gerib==0)
{
rkpap=0;
goto menukpap;
}
/ AR A I I I I I I I I I A A A A A A A A A A A AAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAAR K
if(menub==0)break;
}

[ R R R R
HEHHHH R

56



| R R T R T R T R T T R
HHHHHH
buzzer=1;
Delay_Ms(50);
buzzer=0;
menukpan:
Lcd_Out(l, 1, m9textl);
if(rkpan==1)Lcd_Out(2, 1, taktif);
if(rkpan==0)Lcd_Out(2, 1, tpasif);
Lcd_Out(3, 1, m9text3);
Lcd_Out(4, 1, mOtext4);
Delay_Ms(500);

for(;;)
{
//************************************************
if(ilerib==0)
{
rkpan=1,;
goto menukpan;
}
[~ m e -
if(gerib==0)
{
rkpan=0;
goto menukpan;
}
/ *khkhkhkhkhkhkhkhkhkhkhkhkkhkhkhhhkhhhkhhkhkhkhkhkhhkhhhkhhhkhhkhkhihhiikiiiikx
if(menub==0)break;
}
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Eeprom_Write(0, rsckx);
Eeprom_Write(1, rscky);
Eeprom_Write(2, rnemx);
Eeprom_Write(3, rnemy);
Eeprom_Write(4, rkpax);
Eeprom_Write(5, rkpay);
Eeprom_Write(6, rkpaz);

Eeprom_Write(7, rsckp);
Eeprom_Write(8, rsckn);
Eeprom_Write(9, rnemp);
Eeprom_Write(10, rnemn);
Eeprom_Write(11, rkpap);
Eeprom_Write(12, rkpan);
Eeprom_Write(13, rsckz);
buzzer=1;
Delay_Ms(50);
buzzer=0;
[ltext1[12]=0xDF;
[ltext1[ 18] =0xDF;
/lLcd_Out(1, 1, textl);
/lLcd_Out(2, 1, text2);
/[Lcd_Out(3, 1, text3);
/[Lcd_Out(3, 1, text3);
Delay_Ms(500);
asm{
RESET
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void kontrol (void)

{
rsckx = Eeprom_Read(0);
rscky = Eeprom_Read(1);
rsckz = Eeprom_Read(13);
rnemx = Eeprom_Read(2);
rnemy = Eeprom_Read(3);
rkpax = Eeprom_Read(4);
rkpay = Eeprom_Read(5);
rkpaz = Eeprom_Read(6);

rsckp = Eeprom_Read(7);
rsckn = Eeprom_Read(8);
rnemp = Eeprom_Read(9);
rnemn = Eeprom_Read(10);
rkpap = Eeprom_Read(11);
rkpan = Eeprom_Read(12);

rsck=(rsckx*100)+(risiy*10)+risiz;
rnem=(rnemx*10)+rnemy;
rkpa=(rkpax*100)+(rkpay*10)+rkpaz;
nemoku();

Delay_Ms(200);

sckoku();

kpaoku();

if((sck>=(rsck+10)) & rsckn==1)

{
SCKPR=0;
SCKNR=1;

if((sck<(rsck)))



SCKNR=0;
}
if((sck<=(rsck-10)) & rsckp==1)
{
SCKPR=1;
SCKNR=0;
}
if((sck>(rsck))) /if((sck>(rsck-10)))

{
SCKPR=0;

I if(sck==rsck)
I {
Il SCKPR=0;
/I SCKNR=0;
I}

if((hem>=(rnem+2)) & rnemn==1)
{
NEMPR=0;
NEMNR=1;
}

if((nem<(rnem))) //if((nem<(rnem+2)))

{
NEMNR=0;

if((nem<=(rnem-2)) & rnemp==1)

{
NEMPR=1;
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}

{

}

{

{

}

{

}

NEMNR=0;

if((nem>(rnem)))  //if((nem>(rnem-5)))
NEMPR=0;

/lif(nem==rnem)

1{

/I NEMPR=0;

/I NEMNR=0;

I}

if((kpa>=(rkpa+10)) & rkpan==1)

KPAPR=0;
KPANR=1,;

if(kpa<(rkpa)))

KPANR=0;

if((kpa<=(rkpa-10)) & rkpap==1)

KPAPR=1;
KPANR=0;

if((kpa>(rkpa)))

KPAPR=0;

/lif(kpa==rkpa)
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I
/I KPAPR=0;
/I KPANR=0;
In

if(rsckp==0)SCKPR=0;
if(rsckn==0)SCKNR=0;
if(rnemp==0)NEMPR=0;
if(rnemn==0)NEMNR=0;
if(rkpap==0)KPAPR=0;
if(rkpan==0)KPANR=0;

void main (main)
{
TRISC.F3=0;
TRISC.F4=0;
PORTC=0;
TRISB=0;
PORTB=0;
ADCON1 = 0b10001110; // Configure analog inputs and Vref
TRISA = O0xFF; // PORTA is input

TRISC.F1=0;
TRISB.F3=0;
TRISC.F5=0;
TRISC.F2=0;
TRISC.F7=0;
TRISC.F6=0;
PORTC.F1=0;
PORTC.F1=0;
PORTB.F3=0;
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PORTC.F5=0;

PORTC.F7=0;

PORTC.F6=0;

Delay Ms(500);
Lcd_Config(&PORTB, 0, 1,7, 7, 6, 5, 4);
Lcd_Cmd(Led_CLEAR);
Lcd_Cmd(Lcd_CURSOR_OFF);
text1[10]=0xDF;
text1[18]=0xDF;

Led_Out(l, 1, textl);
Led_Out(2, 1, text2);
Led_Out(3, 1, text3);
Lcd_Out(4, 1, textd);

kontrol();
for(;:)
{
nemoku();
sckoku();
kpaoku();

text1[14]=rsckx+0x30;
text1[15]=rscky+0x30;
text1[17]=rsckz+0x30;
text2[14]=rnemx+0x30;
text2[15]=rnemy+0x30;
text3[14]=rkpax+0x30;
text3[15]=rkpay+0x30;
text3[16]=rkpaz+0x30;

text1[6]=sckx+0x30;
text1[7]=scky+0x30;

text1[9]=sckz+0x30;
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text2[6]=nemx+0x30;
text2[7]=nemy+0x30;
text3[6]=kpax+0x30;
text3[7]=kpay+0x30;
text3[8] =kpaz+0x30;
text1[10]=0xDF,;
text1[18] =0xDF;
Led_Out(1, 1, textl);
Lcd_Out(2, 1, text2);
Lcd_Out(3, 1, text3);

if(menub==0)menu();

Delay Ms(500);
kontrol();

}

}

void kpaoku (void)

{
basinc = Adc_Read(0);
kpa = basinc;
if (kpa<=205)kpa=206;
kpa=kpa-205;
kpa=(kpa*600)/818,;
basinc=kpa;
kpax=0;
kpay=0;
kpaz=0;

kpl:
if(basinc>=100)
{

basinc=basinc-100;
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kpax++;
goto kp1;
}
kp2:
if(basinc>=10)
{
basinc=basinc-10;
kpay++;
goto kp2;
}

kpaz=basinc;

void clks (void)
{
shtclk=1;
Delay_Us(80);
shtclk=0;
Delay Us(80);

void nemoku (void)

{

shtclk=0;

shtdta=1; //

Delay Us(50);

clks(); // '9 CLK RESET FACTOR
clks(); //

clks(); //

clks(); //

clks(); //
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clks(); //
clks(); //
clks(); //
clks(); //
clks(); //
shtclk=1; //START :)
Delay_Us(50);
shtdta=0; //
Delay Us(50);
shtclk=0;
Delay_Us(50);
shtclk=1;
Delay_Us(50);
shtdta=1; //
Delay_Us(50);
shtclk=0;
Delay_Us(50);

shtdta=0; //
Delay_Us(50);
clks(); // 'ADRES 2
clks(); // 'ADRES 1
clks(); // 'ADRES 0

shtdta=0; //
clks(); // 'COMMAND4
shtdta=0; //

clks(); // 'COMMANDA4
shtdta=1; //

clks(); // 'COMMANDA4
shtdta=0; //

clks(); // 'COMMAND4
shtdta=1; //

clks(); // 'COMMANDA4
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shtdtat=1; // 'ACK
clks(); 1/

nemokumabekley:
if(shtdta==1)goto nemokumabekley;
//Delay_Ms(100);

degerx=0;

degery=0;

shtclk=1;

Delay_Us(20);
if(shtdta==1)degerx.F7=1,;
shtclk=0;

Delay_Us(20);

shtclk=1;

Delay_Us(20);
if(shtdta==1)degerx.F6=1;
shtclk=0;

Delay_Us(20);

shtclk=1;

Delay_Us(20);
if(shtdta==1)degerx.F5=1;
shtclk=0;

Delay Us(20);

shtclk=1;

Delay_Us(20);
if(shtdta==1)degerx.F4=1;
shtclk=0;
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Delay Us(20);

shtclk=1;

Delay_Us(20);
if(shtdta==1)degerx.F3=1;
shtclk=0;

Delay_Us(20);

shtclk=1;

Delay_Us(20);
if(shtdta==1)degerx.F2=1;
shtclk=0;

Delay_Us(20);

shtclk=1;

Delay_Us(20);
if(shtdta==1)degerx.F1=1,;
shtclk=0;

Delay_Us(20);

shtclk=1;

Delay_Us(20);
if(shtdta==1)degerx.FO0=1;
shtclk=0;

Delay_Us(20);

shtdtat=0; //
shtdta=0; //
clks(); //

shtdtat=1; //
Delay Us(20);
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shtclk=1;

Delay_Us(20);
if(shtdta==1)degery.F7=1;
shtclk=0;

Delay Us(20);

shtclk=1;

Delay Us(20);
if(shtdta==1)degery.F6=1;
shtclk=0;

Delay_Us(20);

shtclk=1;

Delay_Us(20);
if(shtdta==1)degery.F5=1;
shtclk=0;

Delay_Us(20);

shtclk=1;

Delay_Us(20);
if(shtdta==1)degery.F4=1;
shtclk=0;

Delay_Us(20);

shtclk=1;

Delay_Us(20);
if(shtdta==1)degery.F3=1;
shtclk=0;

Delay_Us(20);

shtclk=1;
Delay Us(20);
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if(shtdta==1)degery.F2=1;
shtclk=0;
Delay_Us(20);

shtclk=1;

Delay Us(20);
if(shtdta==1)degery.F1=1;
shtclk=0;

Delay Us(20);

shtclk=1;

Delay_Us(20);
if(shtdta==1)degery.F0=1,;
shtclk=0;

Delay_Us(20);

shtdtat=0; // "IN
shtdta=1; //

deger=degerx;
deger=deger<<S8;

deger=deger+degery;

humi=deger;
RH_linear = C1 + (C2*humi) + (C3*humi*humi);
nsonuc=RH_linear-2;
nem=nsonuc;
nemx=0;
nemy=0;
nsl:
if(nsonuc>=10)

{
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nsonuc=nsonuc-10;
nemx++;
goto nsi;

}

nemy=nsonuc;

}

void isioku (void)

{

shtclk=0;
shtdta=1; //
Delay_Us(50);
clks(); // '9 CLK RESET FACTOR
clks(); //
clks(); //
clks(); //
clks(); //
clks(); //
clks(); //
clks(); //
clks(); //
clks(); //
shtclk=1; //ISTART :)
Delay_Us(50);
shtdta=0; //
Delay_Us(50);
shtclk=0;
Delay Us(50);
shtclk=1;
Delay_Us(50);
shtdta=1; //
Delay Us(50);
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shtclk=0;
Delay Us(50);

shtdta=0; //
Delay Us(50);
clks(); // 'ADRES 2
clks(); // 'ADRES 1
clks(); // 'ADRES 0

shtdta=0; //
clks(); // 'COMMAND4
shtdta=0; //

clks(); // 'COMMANDA4

shtdta=0; //

clks(); // 'COMMAND4

shtdta=1; //

clks(); // 'COMMAND4

shtdta=1; //

clks(); // 'COMMAND4
shtdtat=1; // 'ACK
clks(); 1/

nemokumabeklet:
if(shtdta==1)goto nemokumabeklet;
/[Delay_Ms(100);

degerx=0;
degery=0;

shtclk=1;

Delay_Us(20);
if(shtdta==1)degerx.F7=1;
shtclk=0;
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Delay Us(20);

shtclk=1;

Delay_Us(20);
if(shtdta==1)degerx.F6=1;
shtclk=0;

Delay_Us(20);

shtclk=1;

Delay_Us(20);
if(shtdta==1)degerx.F5=1;
shtclk=0;

Delay_Us(20);

shtclk=1;

Delay_Us(20);
if(shtdta==1)degerx.F4=1;
shtclk=0;

Delay_Us(20);

shtclk=1;

Delay_Us(20);
if(shtdta==1)degerx.F3=1;
shtclk=0;

Delay_Us(20);

shtclk=1;

Delay Us(20);
if(shtdta==1)degerx.F2=1;
shtclk=0;

Delay_Us(20);

shtclk=1;
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Delay Us(20);
if(shtdta==1)degerx.F1=1;
shtclk=0;

Delay_Us(20);

shtclk=1;

Delay_Us(20);
if(shtdta==1)degerx.F0=1;
shtclk=0;

Delay_Us(20);

shtdtat=0; //
shtdta=0; //
clks(); //

shtdtat=1; //
Delay_Us(20);

shtclk=1;

Delay_Us(20);
if(shtdta==1)degery.F7=1;
shtclk=0;

Delay_Us(20);

shtclk=1;

Delay Us(20);
if(shtdta==1)degery.F6=1;
shtclk=0;

Delay_Us(20);

shtclk=1;

74



Delay Us(20);
if(shtdta==1)degery.F5=1;
shtclk=0;

Delay_Us(20);

shtclk=1;

Delay_Us(20);
if(shtdta==1)degery.F4=1;
shtclk=0;

Delay_Us(20);

shtclk=1;

Delay_Us(20);
if(shtdta==1)degery.F3=1;
shtclk=0;

Delay_Us(20);

shtclk=1;

Delay_Us(20);
if(shtdta==1)degery.F2=1;
shtclk=0;

Delay_Us(20);

shtclk=1;

Delay_Us(20);
if(shtdta==1)degery.F1=1;
shtclk=0;

Delay Us(20);

shtclk=1;

Delay_Us(20);
if(shtdta==1)degery.F0=1;
shtclk=0;



Delay Us(20);

shtdtat=0; // "IHITIIITITNNLNN
shtdta=1; //

deger=degerx;
deger=deger<<8;

deger=deger+degery;

[ltempt=deger;
[ltempt=(tempt*(0.01))+(-40.1);

/ /****

deger=deger-4000;

deger=deger/10;

/ Fax = >

sonuc=deger;

/[sonuc=tempt;

shtdta=0;  [[F*****xkkxkxkrsx sonuc lineer

Nnsonuc=sonuc;

sck=nsonuc;
sckx=0;
scky=0;
sckz=0;

isl:
if(nsonuc>=100)

{

nsonuc=nsonuc-100;

sckx++;
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goto is1;
}
iS2:
if(nsonuc>=10)
{
nsonuc=nsonuc-10;
scky++;
goto is2;
}

sckz=nsonuc;
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BOLUM 5

SONUCLAR

Bataryadan gelen 12V’luk akim diyot iizerinden gegerek 78L05 regiilatore gelir.
Regiilator 12V’luk akimi 5V ta disiiriir ¢linkii micro islemci 5V ta calisiyor. SHT11
sicaklik ve nem degerlerimi 6lger. SHT11 digital ¢ikishidir, verileri isleyerek gelir biz
sadece istedigimiz degeri okuturuz ve LCD ye yollariz. PR-21y basing sensoriim
analok ¢ikishidir, verileri micro islemciye tanitiriz boylelikle micro islemci degerleri
okuyarak LCD ye yolar. Micro islemcinin ¢ikigina bir tane ULN2003A entegre
bagladik ¢ilinkii bu entegre micro islemciden gelen 5V’luk akimi 12V g¢ikariyor

boylelikle 5V iistiinde ¢alisan parcalarim ¢alismis oluyor.

Bu parcalarim; Sicaklik rolesi, nem rdlesi, basing rolesi ve buzzer.

Sicaklik sensoriiniin benim girmis oldugum deger onceden girilmis degerimin
altindaysa 1sitictyr agarak istegim degere kadar ortami isitir. Istedigim degere
geldiginde micro islemci sicaklik sensdriine sinyal yollayarak isiticiy1 kapatir. Eger
girmis oldugum deger onceden girilmis degerin lizerindeyse micro islemci sicaklik
sensOriine sogutma fanina agma sinyali gonderir boylelikle sogutma fani ¢aligsarak
istenilen degere gelene kadar ortam sicakligini diisiirlir ve micro islemci sicaklik
sensoOriine sinyal yollayarak sogutma fanini devreden c¢ikarir. Boylelikle istedigimiz

degerde sicaklig kontrol etmis oluruz.

Nem sensoriiniin benim girmis oldugum deger 6nceden girilmis degerimin altindaysa
buhar makinesini acarak istegim degere kadar ortami nemlendirir. Istedigim degere
geldiginde micro islemci nem sensoriine sinyal yollayarak buhar makinesini kapatir.

Eger girmis oldugum deger dnceden girilmis degerin iizerindeyse micro islemci nem
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sensoriine nem diisiiriicli fanina agma sinyali gonderir bdylelikle nem diisiirticii fan1
calisarak istenilen degere gelene kadar ortam nemini diisiiriir ve micro islemci nem
sensOriine sinyal yollayarak nem disiiriicii fanin1 devreden ¢ikarir. Boylelikle

istedigimiz degerde nemi kontrol etmis oluruz.

PR-21y basing sensoriiniin basincimi 6lger. Bu devre analoktur. Basing sensoriiniin
benim girmis oldugum deger 6nceden girilmis degerimin altindaysa giris valfini
acarak istegim degere kadar genlesme tankina su alir. Istedigim degere geldiginde
micro islemci basing sensoriine sinyal yollayarak giris valfini kapatir. Eger girmis
oldugum deger dnceden girilmis degerin {izerindeyse micro islemci basing sensoriine
cikis valfine agma sinyali gonderir boylelikle ¢ikis valfini ¢aligsarak istenilen degere
gelene kadar ortam basincimi diisiiriir ve micro islemci basing sensdriine sinyal
yollayarak c¢ikis valfini devreden cikarir. Boylelikle istedigimiz degerde basinci

kontrol etmis oluruz.

Yaptigimiz bu makineye 4.cli veya 5.ci bir sensor ekleyebiliriz. Baz1 durumlar1 goz
Oniline alarak ekleyebiliriz. Ekleyecegimiz kontrolor analok veya digital olmasina
bagl olarak degigsmektedir. En basta ekleyecegimiz kontrolorii micro iglemciye
tanimlamamiz lazim ayrica yazilimsal olarak yazmamiz lazim ve bir tane daha ¢ikis

vermemiz lazim.
Bu makinede micro islemciden ¢ikislar 1 amper, eger bizim kontrolér 1 amperden

bliylik degerde calisiyorsa micro islemci rélesinin ¢ikisinda ki rélenin ¢ikisina bir

role ekleyerek calistirabiliriz. Boylelikle micro islemcinin yanlis ¢calismasini 6nleriz.
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