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OZET
Yiiksek Lisans Tezi

SERI ETHERNET KARTI iLE INTERNET UZERINDEN ASENKRON MOTORLARIN
KONTROLU VE iZLENMESI

Gokhan TURAN

Siileyman Demirel Universitesi
Fen Bilimleri Enstitisu
Elektronik - Bilgisayar Egitimi Anabilim Dali

Danisman: Dog. Dr. Abdiilkadir CAKIR

Gunlmuzde elektrik motorlari, siricl sistemler olarak endistrinin ¢ok 6nemli
elemanlarindan biridir. Asenkron motorlar distik maliyet, ses ve atalete sahip
olmalari, saglam ve givenilir yapilar, 6zellikle sincap kafesli tiplerinin az bakim
gerektirmeleri, kirli ve tehlikeli ortamlarda calistirilabilmelerinden dolayi endstride
diger elektrik motorlarina gére daha yaygin olarak kullanilmaktadirlar.

Gergeklestirilen tez ¢alismasinda, ayni anda tek fazli i¢ adet asenkron motor ya da
Uc fazh bir adet asenkron motorun uzaktan agma/kapatma kontroll, ¢alisirken
cektikleri akim ve gerilimlerinin sirekli izlenmesi yapilabilmektedir. Bu sekilde
asenkron motorlarin durumlari hakkinda istenilen anda uzaktan bilgi edinilmistir.
Kirli, tehlikeli ve olumsuz ortam kosullarinda galisan personelin, saghgi ve giivenligi
bu sistemin kullaniimasiyla Ust seviyede korunmus olacaktir. Gergeklestirilen
¢alismada sunucu bilgisayar kullanmayip, seri Ethernet karti kullanildigi igin, maliyet
dustrtlmastar.

Sistemin vyapisi, seri Ethernet kartina bagh PIC18F4620 mikrodenetleyici,
mikrodenetleyiciye baglh sensor kartlari ve kontrol kartindan olusmaktadir.
Gelistirilen yazilim ve web ara yliziine ait HTML etiketler mikrodenetleyici icindedir.
Seri Ethernet karti, mikrodenetleyiciyle seri haberlesme gerceklestirerek HTML
etiketleri tampon belleginde barindirmaktadir. Boylelikle, sunucu bilgisayarin
yapmis oldugu barinma isini, seri Ethernet karti yapmaktadir. Seri Ethernet kartina
atanan IP numarasiyla beraber internete baglanan herhangi bir cihaz ile asenkron
motorlarin izleme ve agma/kapama kontrol islemleri gerceklestirilmistir. Gelismeye
ve otomasyon sistemlerine entegre edilmeye oldukc¢a acgik olan bu sistem ile uzak
kontroliin olduk¢a ucuz ve kolay hale getirilebilecegi ve benzer tasarimlarin bu
yontemle yapilabilecegine 6rnek teskil edecektir.

Anahtar Kelimeler: Uzaktan kontrol, seri Ethernet karti, asenkron motor, mikroC,
mikrodenetleyici.

2013, 100 sayfa



ABSTRACT
M.Sc. Thesis

ASYNCHRONOUS MOTORS CONTROL AND MONITORING OVER INTERNET VIA
SERIAL ETHERNET BOARD

Gokhan TURAN

Siileyman Demirel University
Graduate School of Applied and Natural Sciences
Department of Electronics-Computer Technologies Education

Supervisor: Assoc. Prof. Dr. Abdiilkadir CAKIR

Today, electric motors, as drive systems, are one of the very important elements of
the industry. Asynchronous motors are more widely used than other electric motors
due to their low cost; having voice and inertia; their robust and reliable nature;
requiring less maintenance, especially squirrel cage types; being able to run in dirty
and dangerous environments.

Simultaneous remote on / off control of three single-phase asynchronous motor or
three-phase asynchronous motor in addition to continuous monitoring of current
and voltage they exhaust can be observed through this thesis. In this way,
information about the status of the asynchronous motors has been obtained from a
distance at any time. Health and safety of employees, working under dirty,
dangerous and adverse environmental conditions, will be secured at a high level
with the use of this system. In this thesis, the cost has been reduced because a
serial interface card is used instead of a server computer.

The structure of the system is composed of PIC18F4620 microcontroller connected
to the serial Ethernet card, sensor cards on the microcontroller board and control
cards. Developed software and HTML tags of the web interface are in the
microcontroller. Performing serial communication with microcontroller, serial
Ethernet card contains HTML tags in buffer memory. Thus, serial Ethernet card
performs the task which is normally performed by the server computer. With the IP
number assigned to Serial Ethernet card, monitoring and on/off control of
asynchronous motors has been conducted through a device connected to the
internet. Thanks to this system which is open to be developed and integrated into
automation systems, remote control can be done with a quite cheap and easy way
and similar designs can be done in this way.

Keywords: Remote control, serial Ethernet board, asynchronous motor, mikroC,
microcontroller.

2013, 100 pages
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1. GiRiS

Gunlimuzde internetin her yere girmesiyle zaman kontrolli sistemler, yerini uzaktan
kontrolli sistemlere birakmaktadir (Alp vd., 2003). Bu gibi sistemlerde, uzaktan
kontrol tek basina yalin kalmaktadir. Her tirli makine ve cihazlarin web lzerinden
kontrolinlin yaninda durumu hakkinda bilgi almakta 6nemli bir konu haline
gelmistir. Bundan dolayi, internet araciligi ile uzak bir ortamda bulunan bir sisteme
erisimi mimkun kilarak, o sistem Uzerinde islem ve gézlem yapilabilmesini saglayan

web tabanli kontrol uygulamalari gelistirilmistir (Delikanh, 2009).

Teknolojideki hizli gelismeye paralel olarak artik mekandan bagimsiz, kontrol etmek
istediklerimiz engellenemez duruma gelmistir. insanlar evlerinin disinda iken dahi
evlerindeki elektronik esyalari kontrol etmek istemektedir. Bunun yaninda insanlar,
glvenlik kameralari, otomatik kapilar, bahce sulama sistemleri, sicaklik ve 1si
kontrolleri gibi sistemleri de kontrol etme ihtiyaci duydugu igin otomasyon

sistemleri ortaya gikmistir.

Bu tur sistemlerin gelismesi icin, uygulanabilirligin artirnlmasi ve maliyetinin
duslirtlmesi gerekmektedir. Teknolojinin gelismesi siirdiikce bunlarin da istenilen ve
ulasilabilen konumlara gelecegi 6ngoérilmektedir. Seri Ethernet karti ile gelismis
otomasyon sistemleri, internet teknolojileri kullanilarak disiik maliyetlerle sistemler
kontrol edilebilir. Seri Ethernet karti ile olusturulan sistem, kendi basina ¢alisan bir
web sunucu ile bilgisayar gibi maliyet gerektiren donanimdan bagimsiz
calismaktadir. Seri Ethernet karti ile yapilacak olan sistem, diinyanin herhangi bir

noktasindan web lzerinden kontrol edilebilmektedir.

insanoglu gelisen teknolojiyle, akilli telefon ve akilli televizyonlarla dahi internete
dahil olup web sayfalarinda dolasabilmektedir. Teknoloji bu seviyeye gelmisken,
televizyon basindayken uzaktan kontrol edilecek cihazlara baglanip, cihazlarin
durumunu kontrol etmek kacinilmaz bir konfor haline gelmistir. Bu gibi sistemlerin

kurulabilmesi icin de maliyetin olabildigince distk olmasi gerekmektedir.



Bu tez ¢alismasinda, ayni anda tek fazli Gi¢ adet asenkron motor ya da Ug fazh bir
adet asenkron motorun uzaktan agma/kapatma kontrold, ¢alisirken gektikleri akim
ve gerilimlerinin sirekli izlenmesi gergeklestirilmistir. Bu ¢alismanin hedefi,
internete baglanan cihazlarla beraber (bilgisayar, akilli cep telefonu, akilli televizyon
vb.) sistemi kontrol etmek ve izlemektir. Bu hedef gerceklestirilirken en az maliyet
hedeflenmistir. Boylelikle asenkron motorlarin uzaktan kontroli ve izlenmesi,
Ozellikle motora erisimin zor oldugu yerlerde, operator uzaktan kontrol ile motoru
kumanda edebilecek ve izleyebilecektir. Diger bir avantaji da motorlari kontrol
edecek operatoriin, ayni anda birden fazla motoru tek bir yerden kumanda

edebilmesi ve izleyebilmesidir.

Gerceklestirilen calisma, yaziim ve donanim olmak (zere iki ana boélimden
olusmaktadir. Yazihm kisminda, sunucu goérevi gorecek seri Ethernet karti ve
PIC18F4620 mikrodenetleyicisi igin MikroC programlama dili kullaniimistir. Ethernet
ve seri haberlesme icin ifade edilen programlama dilinin kitliphanelerinden
faydalaniimistir. Donanim kisminda, LEM firmasinin LA-55P akim sensori ve LV-25P
gerilim sensori kullaniimistir. Bu sensorler ile asenkron motorlarin gektigi akim ve
gerilimleri, mikrodenetleyicinin analog/dijital donistirme Ozelliginden
faydalanilarak anlik izleme islemi gerceklestirilmistir. internet saglayicisindan alinan
sabit IP ile izleme ve kontrol islemleri diinyanin herhangi bir yerinden, internete

girilen herhangi bir cihaz Gzerinden yapilabilmektedir.



2. KAYNAK OZETLERI

Colak ve Bayindir (2003), calismalarinda bir sistemin glic katsayisini
mikrodenetleyici tabanli olarak 6l¢gmiislerdir. Olgme isleminde, dncelikle bir faza ait
akim ve gerilim bilgileri analog devreler yardimi ile denetleyiciye uygulanacak hale
getirmislerdir. Bunun i¢in LEM firmasinin LA-55P akim sensoriini kullanmislardir.
Daha sonra bu bilgiler PIC 16F84 denetleyicisine aktarilarak sistemin gili¢ katsayisini
hesaplamislardir. Gergeklestirilen 6lgme sistemi ile kiiglik genlikli harmonikler iceren

sinyallerin gli¢ katsayisini elde etmislerdir.

Radosveta vd. (2003), calismalarinda sunucu bilgisayara bagh mekanik bir sistem
uygulamasinin Internet Gzerinden geri beslemeli kontrolinl gergeklestirmislerdir. A
tarafinda kontrol edilen devrede bir mikroislemci tarafindan denetlenen bir adim
motoru ve ortamin sicakhgini 6lgmek icin bir sicaklik sensérii bulunmaktir. Okunan
sicaklik degeri sunucu bilgisayara paralel port araciligiyla aktarilmakta ve oradan da
ASP  kullanilarak Internet U(zerinden B tarafindaki bir istemciye (Client)
gonderilmektedir. B tarafindaki vyetkili kisi, A tarafindaki ortam sicakligini
degerlendirerek, adim motorun hiz kademesini degistirmek icin bu baglantiyi

kullanarak, komutlar yollayabilmektedir.

Karatas (2004), mikrodenetleyici tabanli ev otomasyonu tez calismasinda, X10
(Elektrik hatti tasiyicisi) protokoliini kullanmistir. Sistem PC’ye bagl ana Uniteden
ve en az bir adet yardimci lGniteden olusmaktadir. Her Gnitede X10 kodunu elektrik
hattina verecek ve hattan algilayacak, kisaca hat lizerinde haberlesmeyi saglayacak
entegre modem vardir. Kullanici Visual Basic ile hazirlanmis bir ara yizle istedigi
Uniteyi secerek, o Unitenin yapmasini istedigi islemi se¢ebilmektedir. Bu istek RS-
232 lzerinden ana Uniteye gonderilmektedir. Ana Unitedeki mikrodenetleyici X10
standardindaki kontrol paketlerini modem yardimiyla elektrik hattina vermektedir.
Surekli hatti gozleyen yardimci Unitelerdeki modemler mikrodenetleyici ile
paketlerin kendilerine ait olup olmadigini saptamaktadir. ilgili Gnite paketi alarak

kullanicinin istedigi islemi gerceklestirmektedir.



Sezer ve Ozyillmaz (2005), ¢alismalarinda, yerel aga bagli olan ve devrenin adresini
dogru olarak giren herhangi bir bilgisayar tarafindan TCP/IP protokoliine gore
kontrol edilen bir devre tasarlamislardir. Devre lizerinde bulunan réleler, kullanici
tarafindan gelen komutlara ve ortam sicakligina gore konum degistirmektedir.
Kullanici, devre Uzerinde bulunan rélelerin hangi sicakliklar arasinda acik veya kapali
kalacagini, kullanici ara ylz programi yardimiyla belirlemektedir. Ortam sicakhgi
devre lizerinde bulunan NTC ile algilanmaktadir. Ayrica, hangi rélelerin acik veya
kapall oldugu ve sicaklik degeri de devre (izerindeki LCD ekran vyardimiyla
gosterilmektedir. Devrenin bulundugu yerdeki sicaklik bilgisi iletisim halinde
bulunulan bilgisayara ag lizerinden génderilmekte ve kullanici bu bilgiyi grafiksel ve

sayisal olarak gorebilmektedir.

Arslan (2005), calismasinda, internet tabanli sicakhk kontrol sistemi tasarimi
gerceklestirmistir. Gercgeklestirilen c¢alisma sunucu bilgisayara baglidir. Sunucu
bilgisayar Uzerindeki yazilimla ya da web ara ylzlyle kontrol edilmekte ve anlik

sicakhik degerlerini gorebilmektedir.

Demirbas vd. (2006), asenkron motorun web tabanh benzetim modelinin
olusturmasinda MATLAB  programinin  web  server ara¢  kutusuyla
gerceklestirilebilecegi Uzerine arastirmalarda bulunmuslardir. Gergeklestirilen
internet tabanh benzetim g¢alismasinin kullanilimasiyla zamandan ve mekandan

bagimsiz bir egitim ortami olusturabilecegini ortaya koymuslardir.

Keles (2006), mikrodenetleyiciyi; bilgisayar icerisinde bulunmasi gereken temel
bilesenlerden RAM, 1/O unitesinin tek bir chip igerisinde uretilmis bigimi olarak

tanimlamistir.

Guloglu (2007), PIC mikrokontrolleri ile kamplis otomasyonu tez calismasinda
internet tabanli bir mikro islemcili kontrol sistemi gelistirmistir. Gelistirilen sistem,
Ethernet {zerinden Sunucu/istemci yapisi ile calisan mikro islemcili bir kontrol
sistemi olarak tasarlanmistir. iletisim TCP/IP protokolii (izerinden yapilarak gerekli

bilgilerin kayipsiz bir sekilde karsilikli iletilmesi saglanmistir.
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Birgll (2007), ev otomasyonunun bilgisayar ara yizi ile gergeklestirilmesi tez
¢alismasinda, evin igerisindeki odalara oda panosu, evin girisine ise ana pano olarak
bilgisayar yerlestirmistir. Oda panolarinin gorevi, odalardaki sicaklik ve aydinlatma
kontrolinli yapmaktir. Aydinlatmada, odanin igerisindeki 1sik bilgisi LDR’ler
yardimiyla belirlenmistir. Cikista ise 1sik gruplari kademeli olarak P kontrol
algoritmasina goére surmustiir. Bu sekilde odanin her noktasinda ayni aydinlik

seviyesi ekonomik olarak gergeklestirmistir.

Ozsoy ve Genis (2007), arastirmalarinda asenkron motorlarin PC {izerinden uzaktan
kontrolli ve parametrelerinin incelenmesi ¢alismasini gergeklestirmislerdir. Sistem

PCile RS-232 portu lGzerinden haberlesmektedir.

Uner (2007), arastirmasinda, uzaktan kontroliin birden fazla ydntemle
yapilabilecegini tespit etmistir. Bu tespitini el bilgisayari, akilli telefon, bilgisayar,

cevirmeli telefon olusturmaktadir.

Korkmaz ve Korkmaz (2007), calismalarinda ev ya da isyeri gibi ortamlarda kullanilan
bazi elektrikli cihazlarin, cep telefonu ile uzaktan kontroliini saglayan, ayni zamanda
bu ortamlarda olusabilecek alarm durumlarini kullanicilara aninda sesli mesajlarla
ileten bir kontrol ve giivenlik sistemi gerceklestirmislerdir. iletisim kanali olarak GSM

aglarini kullaniglardir.

Cayiroglu ve Erkaymaz (2007), uzaktan sabit hat erisimli bilgisayar destekli ev
otomasyonu ¢alismalarinda, sabit telefon hatti kullanilarak bir evdeki istenen cihazin
acma kapama ve sire denetimlerini yapmislardir. Bu islem icin bilgisayar, voice
modem, aramaya yanit veren ve telefon hatti ile modem arasindaki iletisimi
saglayan Tapiex 2.6 programi kullanmislardir. Alinan sinyallerin yorumlanmasi ve
istenen amaca gore paralel portun kontroli icin bir ara yliz programi yazilmistir. Bu
program sayesinde paralel portun data pinleri kontrol edilmekte ve istenen amaci
gerceklestirecek pinlere 12 Volt birim gerilim génderilmektedir. Bu pinlerin kontrol

edecegi roleler icinde bir devre tasarlanmis ve rélelerin kontroliini saglamislardir.



Oztiirk vd. (2007), calismalarinda profibus ag tabanl endiistriyel otomasyon sistemi
tasarlamislar ve g fazli asenkron motorun ag omurgasi lzerinden denetimini ve
performans analizini gerceklestirmislerdir. Ag Uzerinden vyapilan hiz denetimi
esnasinda, agda meydana gelen gecikmeleri incelemislerdir. Meydana gelen ag
gecikmesinin, ag lzerindeki veri trafigine bagh olarak degiskenlik gosterdigi tespit
etmislerdir. Meydana gelen gecikme, hareket sistemlerinde kabul edilebilir,
maksimum ag gecikmesinin sinirlari igerisinde olduguna inceleme sonucunda

gormuslerdir.

Calis ve Kayaalp (2007), incelemelerinde, asenkron motorlar cesitli endustriyel
uygulamalarda yaygin olarak kullanilmakta olduklarini, endistride ariza tespit ve
tahmini Urdn kalitesini ylikseltmek, bakim masraflarini azaltmak ve herhangi ani
arizayi onlemek (6zellikle biyik ve kritik motorlar ) icin 6nemli role sahip olduklarini

saptamiglardir.

Askin vd. (2007), bir asenkron motorun akim, gerilim, devir sayisi ve motor sargi
sicakhginin PC yardimiyla surekli izlenmesi, arizalara karsi korunmasi ve ariza

tespitini PLC ile gerceklestirmislerdir.

Atabas vd. (2007), bina ve konutlarda kullanilan mevcut isitma sistemlerinin
otomasyonunu gerceklestiren ve sistemin internet {izerinden kontroliinii saglayan
bir model lzerinde arastirma yapmislardir. Arastirmada sunucu bilgisayar lizerinde
calisan, Access veri tabani ve gelistirdikleri yaziimla beraber otomasyonu

gerceklestirmislerdir.

Tosunoglu ve Goktiirk (2008), bir evde bulunan gesitli cihazlari, ayri bir sunucu
bilgisayar olmadan, kontrol edilecek olan cihazlari TIBBO cihazina baglayarak kontrol
etmislerdir. Bu cihaz icin C programlama dili kullanilip Tibbo IDE programinda

yazilim gelistirmislerdir.

Cakir ve Calis (2008), calismalarinda PIC16F877 mikrodenetleyicili kontrol devresi ile

uzaktan kontrolli otomatik sulama sistemini gerceklestirmislerdir. Sistem PSTN
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telefon hatti lzerinden elle veya otomatik olarak sulama yapmaktadir. Otomatik
modda, mikrodenetleyici lGzerinde galisan program, topraktan aldigi nem degerini
bitkinin ihtiyaci olan nem degeri ile karsilastirmakta ve nem degeri diislikse sulama
motoru cahlstirilmaktadir. Manuel modda PC’deki Visual Basic ile yazilmis kullanici
ara ylzl yazihmi ile PC'deki modem uzerinden uzaktaki sistemin harici modemi

arasinda baglanti kurularak sulama islemi gergeklestirilebilmektedir.

Cakir vd. (2009), arastirmalarinda g fazl bir asenkron motorun kapali ¢evrim hiz
kontrolinl saglamak icin alti adimli Gg fazh evirici devresi gergeklestirmislerdir.
Yaptiklari uygulamayla evirici ile farkh frekanslarda 120’ser derece faz farkh tg fazli
sinus sinyali Gretmislerdir. Bu sinyal g fazli asenkron motoru siirmek igin yeterlidir.
Urettikleri 3 fazin en biiyiik 6zelligi genlik ve frekans degerlerinin istenilen degerde
ayarlanabilmesidir. Boylece motor istenilen sabit déndirme momentinde
calisabilmektedir. Motorun milinden bir takogeneratér veya kodlayici (encoder) ile
alinan bilgi motorun calismasi istenilen devirle 741 Op-Amp’li devre yardimiyla
karsilastirihp PIC 16F84 mikrodenetleyicisinin girislerine uygulanmaktadir. PIC16F84
mikrodenetleyicisinin uygun yazilim ile kodlanmasiyla karar verme mekanizmasi Op-
Amp’lardan gelen sonuglari yorumlayarak motor sargilarina uygulanmasi gereken
gerilim ve frekans degerlerine karar vermektedir. (V/f oranini sabit tutmak sartiyla).
Boylece motorun izin verilen glg sinirlari cercevesinde miline baglanan yik ne

olursa olsun istenilen devirde ¢alismasi saglanmaktadir.

inan ve Akcayol (2009), arastirmalarinda GSM tabanli akilli ev uygulamasi
¢alismalarini gerceklestirmislerdir. Bu ¢alismayla kullanicilar, cep telefonu ile GSM
Uzerinden evlerini uzaktan kontrol edebilmekte veya istenmeyen bir durum
olustugunda otomatik olarak uyari alabilmektedir. Ev igerisindeki farkli elektronik
cihazlarin kontroliiniin yani sira, ev icindeki hareketler otomatik olarak algilanmakta
ve fotograf cekilerek kullanicinin cep telefonuna iletilmektedir. Yazilim olarak JAVA

programlama dili kullanmuislardir.

Kahraman ve Boz (2009), arastirmalarinda, web tabanli kontrol sisteminde, bir

sicaklik algilayici vasitasi ile sicaklik degeri Olcllerek seri port Uzerinden sunucu
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bilgisayara gonderilmesini saglamislardir. Sunucu bilgisayar ise internet araciligiyla
sicakhk bilgisini web sayfasina iletmistir. Yalnizca sicaklik 6l¢ilmemis, ayni zamanda,

web sayfasi lizerinden sicakhgin kontrollinii de gerceklestirmislerdir.

Tekin (2009), arastirmasinda, DSP denetimli asenkron motorlar icin sanal ve uzaktan
erisimli bir laboratuvar gelistirmistir. Etkilesimli web sayfalari araciligi ile denetim
parametreleri degistirilerek ya da kullanici tarafindan gelistirilen denetim
algoritmasi sisteme vyerlestirilerek sistemin benzetimi yapilabilmesine olanak

saglamaktadir.

Yabanova vd. (2010), arastirmalarinda, denetleyici alan agi ve LabVIEW grafiksel
programlama dili kullanilarak esnek Uretim sistemi istasyonlari Gzerinden veri
toplama ve kontrol uygulamasini gerceklestirmislerdir. LabVIEW grafiksel programla
dili kullanilarak olusturulan kullanici ara ylzl vasitasiyla, esnek Ulretim sistemi

istasyonlarinin konum ve kontrol bilgileri online olarak gozlemlemislerdir.

Bu calismalar dogrultusunda, gerceklestirilen tez calismasi; seri Ethernet kartinin
kullanilmasinin sagladigi distk maliyet, kendi lizerinde web sunucusu bulundurmasi
ve kullanicinin bu sunucuya rahatca ulasabilmesi, bilgisayardan bagimsiz kendi
basina calisan bir sistem olmasi ¢alismanin farkhligidir. Bununla birlikte, sistem igin
tasarlanan sensor kartlari ¢ adet olup, ayni anda ug¢ farkh tek fazli asenkron
motorun ya da bir adet (¢ fazli asenkron motorun kontroli ve izlemesi
yapilabilmektedir. Diinyanin herhangi bir noktasinda web Uzerinden, ara yiz ile
asenkron motorlarin agma/kapatma kontroliiniin yapilabilmesi, durumlari hakkinda
bilgi alinmasi, akim ve gerilim degerlerinin anlik izlenebilmesi 6zelligi de tezin

0zglnllGguni ortaya koymaktadir.



3. MATERYAL VE YONTEM

3.1. Uzaktan Kontrol

Bilisim teknolojilerindeki hizli gelisim sonucu ev ve is yerleriyle birlikte otomasyon
sistemlerinin uzaktan kontroll, glinimizde 6nemli bir konuma gelmistir. Uzaktan
kontrol, kullanicilarin hayatini kolaylagtirmak, enerji tasarrufu saglamak, givenligi
saglamak, maliyeti diisirmek, zaman kaybini 6nlemek gibi kazanclar saglamaktadir.
Durum bodyle olunca, endistriyel ve teknolojik alanlarda, oldukga ileride olan
Ulkelerde baslayan, daha sonra tim diinyada vazgecilmez hale gelen uzaktan
kontrol, ev ve is otomasyonuyla birlikte, endlstriyel otomasyonlarin tercihlerinde ilk
sirada yer almaktadir. Gliinimiizde bu gibi alanlarda kullaniimak Gzere bircok proje

gelistirilmekte ve hazir modiiller satilmaktadir.

3.1.1. Uzaktan kontrol yontemleri

Uzaktan kontrolli otomasyonlarin gerceklestiriimesi icin kullanilan yontemler;
DTMF, internet ve GSM’dir. Kullanilan cihazlar ise telefon, bilgisayar, akilli telefon ve

akillh televizyonlar gibi cesitli erisim aygitlaridir. Sekil 3.1’de uzaktan kontrol

yontemleri icin, erisim yontemleri ve kullanilabilecek cihazlar verilmistir.

3

e Sabit Hath Telefon o Akilli Telefon e Sabit Hath Telefon
e Cep Telefonu e Akill Televizyon * Cep Telefonu
e Akill Telefon e Bilgisayar e Akilli Telefon

Sekil 3.1. Uzaktan kontrol yontemleri ve cihazlari



3.1.1.1. Telefon

e Sabit hatli telefon

Telefon, birbirinden uzak yerlerde bulunan kisiler ve dizenekler arasinda bilgi
ahisverisini saglayan elektrikli ses alip verme aygitidir. Telefonun icadiyla, insan
iletisimde yeni bir ¢igir agildi. Bu durum sadece insanlarin birbiriyle haberlesmesiyle
sinirh kalmayip, uzaktan kontroliinde ilk uygulama yéntemine aracilik etmistir. Sabit
hatli telefonlarin uzaktan kontrolde kullanilmasini saglayan DMTF kodlama

sitemidir.

“DTMF Dual Tone Multi Frequency” kelimelerinin bas harflerinden olusur. Kelime
anlami cift tonlu ¢oklu frekans kodlamadir. DTMF esas olarak Amerikan ordusu icin
Bell telefon laboratuvarinda gelistirilmis bir kodlama sistemidir. Daha sonra telefon
sebekelerinde bilgi yollamanin gilivenli yolu olarak tercih edilmis ve telefon
abonesinin santrali aradigl abone ile ilgili bilgileri ilettigi standart yontem olarak
ginimizde yaygin olarak kullaniimaktadir (Gugil, 2008). DTMF yontemi ile telli
telefon kullanarak uzaktan denetim saglanabilmektedir. Denetimin saglanmasi igin
zil detektorl, telefon agma kapama devresi, DTMF ¢o6ziicli, ses entegresi ve
denetleyici kullanilmaktadir (Uner, 2007). Sekil 3.2’de semasi gdsterilen bu
yontemle gelen aramalar sonucunda basilan tus kombinasyonlarina gore istenilen

cihazlarin kontroll yapilmaktadir.

Kullanici
Mikro
Denetleyici

DTMF

Sinyali Telefon

Hatti

Sekil 3.2. Sabit telefon ile uzaktan kontrol
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e Mobil telefon

Mobil telefon, kolayca tasinabilen, genis kapsama alanl, kablosuz telefon sistemini
kullanan bir iletisim ve multimedya aygitidir. Mobil telefonlar, GSM iletisim
protokollni kullanmaktadir. Son yillarda gerceklestirilen calismalarda, mobil telefon
uygulamasi olarak; ses ile robot kontroli, trafik yonetim ve kontroll, resimlerin
dijital kameradan alinip internete aktarimi gibi bircok calisma yapilmistir (Cayiroglu
ve Gorginoglu, 2010). Bunlara ek olarak ev otomasyonu ve glivenlik sistemleri ile

ilgili calismalar da yapilmaktadir (Korkmaz ve Korkmaz, 2007).

Mobil telefon ile uzaktan kontrol yapmak igcin DTMF, SMS ve GPRS gibi veri transfer
yontemleri kullanilabilmektedir. Kullanici tarafindan génderilen SMS ile Sekil 3.3’te
verildigi gibi GSM modem lzerinden sunucuya komut gonderilmesi
gerceklestirilmektedir. Sunucuya gelen komutlarin yorumlanip, cihazlara bagl

denetleyiciye gonderilmesiyle mobil telefon ile uzaktan kontrol yapilabilmektedir.

Kullanici K 7t I
ontro
§ . Denetleyici Edilecek
.‘ ¢ Cihazlar
()
‘ —7L— [%
Mobil ‘GSM
Telefon Moder

Sekil 3.3. Mobil telefon ile uzaktan kontrol

o Akilli telefon

Akilli telefonlar, siradan mobil telefonlara goére daha Ust diizeyde bilgi islem
kabiliyeti ve baglanabilirlige sahip olan mobil telefonlardir. Kullanicilarina telefon

gortismeleri yapmalarina olanak saglamalarinin  yaninda, PDA ve ¢ogu
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bilgisayarlarda  bulabilecekleri  6zellikleri  (e-mail gonderip almak, ofis
dokiimanlarinin diizenlenmesi, vb.) eklemelerini saglar (Ada ve Tatli, 2013). Akilli
telefonlar lizerinde calisan isletim sistemleri, bu sitemlere uygulama gelistirmeye
olanak vermektedir. Bu olanaktan dolayi, bu telefonlara yonelik bircok uygulama
gelistirilmekte ve wuzaktan kontrolde kullanilmaktadir. Ginlmuzde akilli
telefonlarda, en popiler olan isletim sistemi, Android isletim sistemidir. Bu isletim
sistemi ile uzak nokta denetimli otomasyon sistemleri gergeklestiriimektedir

(Tarimer ve Dagistanli, 2012).

Akilll telefon ile kisa mesafeden Bluetooth ve WiFi ile uzak mesafeden internet

aracihg ile Sekil 3.4’ te goruldigi gibi uzaktan kontrol yapilabilmektedir.

Bluetooth
Alici

Bluetooth ’ R
\ Mikro antrol
7L— ‘ Denetleyici Edilecek
Cihazlar

Telefon

Sekil 3.4. Akill telefon ile uzaktan kontrol

3.1.1.2. Akilli televizyon

Akilli televizyonlar, hayatimiza son birkag yildir girmis olsa da, bu televizyonlarla ilgili
ilk patent alimi 1994 yilinda yapilmistir. Genellikle internet bagl hizmetlerle galisan,
bilgisayar benzer hizmetler sunan televizyonlara, akilli televizyon denilmektedir. Bu
televizyonlar sayesinde; USB lzerinde video, mizik ve fotograf gosterimi, uygulama
ve oyunlar oynama, hareketli ve sesli denetim, internete baglanma ve sosyal aglara

erisim gibi giinlik hayatta ihtiya¢ duydugumuz bircok hizmeti alabilmekteyiz.

Akilli televizyon ile internet Gizerinden Sekil 3.5’ de goruldiugi gibi uzaktan kontrol

yapilabilir.
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Sekil 3.5. Akilli televizyon ile uzaktan kontrol
3.1.1.3. Bilgisayar

Bilgisayar, kendisine verdigimiz bilgileri istedigimizde saklayabilen, istedigimizde geri
verebilen cihazlardir. Bilgisayarlar hayatimiza, 20. ylzyilin ortalarinda girmis olup,
hayatimizin vazgegilmez unsuru haline gelmistir. Bilgisayar ile hem yerel agda (LAN)

hem de internet lizerinden uzaktan kontrol yapilabilir.

Sunucu bilgisayara bagh olan cihazlar; sisteme ag lizerinden web sayfasi araciligi ile
giris yapilarak kontroll saglanabilir. Bunun icin web sayfalarinin tasariminda HTML
(Zengin Metin isaret Dili) kullanilabilecegi gibi ASP, ASP.Net ve PHP’de kullanilabilir.
Ancak bu dinamik web dilleri sunucu tarafl ¢alistigi icin, bu sunucularda ASP ve
ASP.Net igin IIS (Internet Information Service); PHP i¢in Apache destekleyen isletim
sistemleri kurulu olmalidir. HTML istemci tarafli ¢calistigi bu ayrima gerek yoktur.

Bunun yaninda masaUsti uygulamalarla da uzaktan kontrol yapilabilir.

Bilgisayar ile internet Ulizerinden Sekil 3.6’da gorildigli gibi uzaktan kontrol

yapilabilir.

‘T"
&

5l
Kontrol
Edilecek
Cihazlar

Mikro
Denetleyici

Bilgisayar

Sekil 3.6. Bilgisayar ile uzaktan kontrol
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3.1.2. Uzaktan kontrolde seri Ethernet karti kullanimi

Uzaktan kontrolde cihazlar genelde sunucu bilgisayara baglanmaktadir. Bu da enerji
sarfiyatini ve maliyeti arttirmaktadir. Bunun yerine, sunucu bilgisayarin gorevini
Ustlenecek MikroElektronika firmasinin Urettigi Seri Ethernet Karti kullanilabilir.
Fiyatinin dustk olmasi ve 5V enerjiyle ¢alismasindan dolayl sunucu bilgisayarlara
gore tercih sebebi olabilmektedir. Uzerinde Microchip’in 28-pin’li ENC28J60
Ethernet entegresi ve 10BASE-T standardinda olan bir denetleyici olup, ayni
zamanda MAC & PHY, 8 KByte tampon bellek RAM’i ve SPI seri haberlesen arabirim

barindirmaktadir.

MikroC mikrodenetleyici programlama dili ile gelistirilen yazilimin hex kodu ise yine
Microchip Urini olan seri haberlesme arabirimine sahip PIC18F4620
mikrodenetleyicisine yiklenmektedir. Gelistirilen vyazilm HTML tag'lari da
icermektedir. Bundan dolay yerel agda ya da internet Ulzerinden Seri Ethernet
kartinin IP adresi kullanilarak uzaktan kontrol ydntemlerinden herhangi biri
kullanilarak sisteme erisilir. Boylelikle Seri Ethernet kartina bagh olan cihazlar

kontrol edilebilmektedir.

Uzaktan kontrolde sunucu bilgisayar yerine, Seri Ethernet Kartinin kullanimi
bilgisayar ile internet lizerinden kontrol yénteminde Sekil 3.7’de gorildiugi gibi
kullanilmaktadir. Mikrodenetleyici Seri Ethernet kartina baghdir. Kontrol edilecek
cihazlarda mikrodenetleyiciye baghdir. Tim uzaktan kontrol yontemlerinde sunucu

bilgisayar yerine Seri Ethernet karti kullanilabilir.

Mikro

Kullanici o
Denetleyici

Kontrol
Edilecek
Cihazlar

Seri
Ethernet
Bilgisayar Karti

Sekil 3.7. Uzaktan kontrolde seri Ethernet karti kullanimi
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3.2. Seri Ethernet Karti

Seri Ethernet karti, mikroElektronika firmasi tarafindan iretilmektedir. Uzerinde
Microchip'in ENC28J60 Ethernet entegresi 28-pin’li, 10BASE-T standardinda olan bir
denetleyici olup Ulzerinde MAC & PHY, 8 KByte tampon bellek RAM’i ve seri
haberlesen arabirimini (SPI) barindirmaktadir. Fiziksel olarak kiiglk bir kilifa sahip
olan ENC28J60 donanim yogunlugunu, pcb kartini ve maliyeti diislirmektedir. Seri

Ethernet kartinin gértiinim Sekil 3.8’de yer almaktadir.

Sekil 3.8. Seri Ethernet karti

3.2.1. Seri Ethernet kartinin yapisi

Seri Ethernet Karti, Sekil 3.9’da de gorildigiu gibi, RJ45 Ethernet konektord,

ENC28J68 Ethernet denetleyicisi, 74HCT245 entegresi ve seri haberlesen (SPI)

baglanti konektorlerinden olusmaktadir.
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Sekil 3.9. Seri Ethernet kartinin yapisi

3.2.2. Microchip ENC28J60 Ethernet denetleyicisi

ENC28J60 Ethernet denetleyicisi, Microchip tarafindan uretilmektedir. IEEE 802.3
yerel agina uyumlu olarak c¢alismaktadir. ENC28J60 Ethernet entegresi 28-pin’li,
10BASE-T standardinda olan bir denetleyici olup lizerinde MAC & PHY, 8 KByte
tampon bellek RAM’i ve SPI seri haberlesen arabirimini barindirmaktadir. Sekil

3.10’da goruldugil gibi ENC28J60, 7 ana islevsel bloktan olusmaktadir:

islemci ile ENC28J60 arasinda iletisim kanali olarak ¢alisan SPI arabirimi
ENC28J60’1I kontrol etmeye ve izlemeye yarayan kontrol register’lari

Alinan ve gonderilen veri paketleri igin ¢iftli RAM tamponu

P w N

istekler DMA, génderim ve alim bloklarindan geldiginde RAM ulasim yetkisini
kontrol eden bir hakem

5. SPl arabiriminden gelen verileri ve komutlari yorumlayan veri arabirimi

6. IEEE 802.3 uyumlu MAC vyapisi ile calisan MAC ( Medium Access Control)

moduld
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7. Bikiilmis ciftli kablodaki analog verileri isleyen PHY (Physical Layer) modulu
(Guloglu,2007).

------------------- LEDA
| Buffer | =
; | T TR T LEDB
| 8 Kbytes | 1 X | A
[ Dual Port RAM | | MAC [ )
| | | RXBM |
! | | 1 TPOUT+
_________________ ) i — &
] [ " Ml TX| TPOUT
______________ — -
| 1 cho = Interface _,ﬁ
cLKoUT if o | DMA & — -
R:'I‘;":n 1| Arbiter ch0 Checksum
‘
| 9 o 0l e—_— PHY TPIN+
| 1 chig |' X ‘I —
it pied oz chi |
I | i i L] RX|  TPIN-
| | ~X
Ty o | | —
INT 1| Flow Control |
[Eq— Bus Interface ) \ MM RBIAS
' .
1
1 I
,,,,,,,,
csim
T | [ e osc1
' ! wMHz |
o sPI | | Power-on Voltage ‘ 0sc2
& , | System Control | | Reset Regulator Oscillator i
sckih i___%___,' f
RESET™ A

Sekil 3.10. ENC28J60 Ethernet denetleyicisinin blok diyagrami

Bunlarin yaninda ENC28J60, osilator, dahili voltaj diizenleyicisi, 5V toleransli
giris/cikis ve sistem kontrol yapisini saglamak igin seviye ceviricileri gibi diger

destekleyici bloklari da icerir.

3.2.3. Gii¢ kaynagi

Seri Ethernet Karti, 5V ve 3.3V olmak Uzere iki gerilim degerinde de
calisabilmektedir. Bu gerilim degeri arasindaki gegisleri Uzerindeki jumper ile
ayarlanmaktadir. Sekil 3.11'de jumper ile calisacagl gerilim degeri 5V olarak

ayarlanmigtir.
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Sekil 3.11. Seri Ethernet kartinin voltaj ayari

3.2.4. Led gostergeler

Seri Ethernet karti Gzerinde Sekil 3.12’de goruldugl gibi led gostergeler
bulunmaktadir. Bir tanesi karta enerjinin gelip gelmedigini ifade eden leddir. Diger

ikisi ise (LEDA ve LEDB) yazilim ile kontrol edilebilen ledlerdir.

Sekil 3.12. Seri Ethernet kartinin led gostergeleri

3.2.5. Baglanti konnektoérleri
Seri Ethernet kartina farkli gelistirme kartlari ve mikro denetleyiciler

baglanabilmektedir. Sekil 3.13’te konektorler, destekledigi mikro denetleyiciler ve

portlar gosterilmistir.
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Connector Development Board Port
CN1 dsPIC PORTF
CN2 AVR or 8051 PORTB
CN3 PIC PORTC

Sekil 3.13. Seri Ethernet kartinin baglanti konektorleri

3.3. Mikrodenetleyiciler

Mikrodenetleyici (MCU, Micro Controller Unit); bir mikroislemcinin, hafiza ve giris -
cikislar, kristal osilatér, zamanlayicilar (timers), seri ve analog giris ¢ikislar, Analog-
Dijital donastlricller (ADC), programlanabilir hafiza gibi bilesenlerle tek bir

timlesik devre Gzerinde Uretilmis halidir.

Mikrodenetleyiciler, sahip olduklari girisler sayesinde cevrelerinden analog veya
sayisal olarak bilgi toplayabilir, bu bilgileri icerdikleri gomulu yazilim (firmware) ile
degerlendirerek anlamli ¢ikis sinyallerine dondistirebilirler. Bu sayede tipki kisisel
bilgisayarimiz gibi girisler sonucunda topladiklari bilgileri islerler ve sonuglara
varirlar. Ancak bilgisayarlardan farkli olarak bu sonucglar sadece kullaniciya
gostermekle kalmazlar, ¢ikis portlarina baglanan motor sirictlerini, optik tabanli
arabirimleri (RGB veya IR Ledler, led matrisler, LCD gostergeler vb.), ses aygitlarini,
elektro-mekanik roleleri veya transistorlari denetleyebilir ve bu ¢evre birimler ile

cesitli amaclara yonelik isleri dogrudan yerine getirirler (Camoglu, 2012).

Mikrodenetleyicilerle, mikroislemciler birbirlerine karistirimaktadir. Sekil 3.14’te

goruldugl gibi mikrodenetleyici icinde mikroislemci vardir. Mikroislemcinin yapi
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icerisindeki gorevi ise kendine verilen kodlari icra ederek yapinin beynini

olusturmaktir (Yasar, 2012).

Kontrol Bus

Kontrol
Bus

» Digital

# Analog
»RS-232

»USB
»1’C/SPI

Sekil 3.14. Mikrodenetleyicinin yapisi

Piyasada Microchip, Atmel, Motorola, Intel, Zilog gibi firmalarin Urettigi

mikrodenetleyicileri bulmak mimkinddr.

3.3.1. PIC mikrodenetleyicisi

PIC (Peripheral Interface Controller, Cevresel Arabirim Denetleyicisi), Microchip
firmasinin Urettigi mikrodenetleyicidir. PIC ailesi ¢cok genis olup bu ailede cesitli
ozelliklere sahip mikrodenetleyiciler bulunur. Ornegin, 8 bacakh kicik PIC
mikrodenetleyicilerden 40 ve daha ¢ok bacakli karmasik PIC mikrodenetleyicilere
kadar ¢ok degisik model ve o0zelliklere sahip PIC mikrodenetleyicisi bulmak

mimkiindir (ibrahim, 2010).
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Mikrochip, PIC mikrodenetleyicileri bes sinifa ayirmigtir. Bu siniflandirmayi yaparken

mikrodenetleyici komut setlerini, bellek yapilarini (Flash/OTP), pin sayilarini dikkate

alarak siniflandirmiglardir.

PIC12CXXX / PIC12FXXX ailesi
PIC16C5X ailesi

PIC16CXXX / PIC16FXXX ailesi
PIC17CXXX ailesi

PIC18FXXX ailesi

Bu PIC mikrodenetleyicilerinden baska, daha gelismis 06zelliklere sahip PIC

mikrodenetleyiciler de bulunmaktadir (Sahin ve Dedeoglu, 2012).

¢ PIC mikrodenetleyicisi tercih sebepleri

PIC mikrodenetleyicileri, en ¢ok kullanilan mikrodenetleyicilerin  basinda

gelmektedir. Bunun sebebi ise;

Fiyatinin uygun olmasi

Performansinin yiksek olmasi

Verilere ve hafizaya hizl erisim saglayabilmesi

8, 16 ye da 32 bitlik mikrodenetleyici tlrleri bulunmasi
Veri ve bellek i¢in veri yollarinin olmasi

Yiksek frekanslarda ¢alisabilmesi

Uyku modunda distk akim cekmesi

14 bit komut isleme hafizasinin yer almasi

RISC mimarisine sahip olmasi

Kolayca calistirilabilir olmasidir.

¢ PIC mikrodenetleyicisinin genel 6zellikleri

Harward mimarisiyle calistigindan dolayi glivenirlilik
Hiz

Az komut sayisi
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e Statik islem
e Sirme ozelligi
e Guvenlik

e Gelistirmeye uygunluk

3.3.2. PIC18F4620 mikrodenetleyicisi

PIC18F4620, PIC18FXXX mikrodenetleyici ailesinin Uyesidir. Bu ailenin ve
PIC18F4620'nin bazi 6zellikleri: 10 Bit analog-dijital donlstirme, 40 MHz'e kadar
calisma frekansi, 64 KByte’a kadar program bellek kapasitesi, 3,968 Byte’a kadar
RAM bellek kapasitesi, 1024 Byte Data EEPROM kapasitesi, 25mA giris-cikis akimi, 5
taneye kadar yakala/karsilastir/PWM modulii, SPI ve 2 taneye kadar USART

modillne sahip olmasidir.

Bunlara ek olarak PIC18F serisi mikrodenetleyiciler su modiillere de sahiptirler: USB,

CAN, LCD, TCP/IP, Ethernet, ZigBee ve motor kontrol modiilii (ibrahim, 2012).

PIC18F4620 mikrodenetleyicisi Sekil 3.15te gorildigli gibi 40 bacaktan

olusmaktadir. A, B, C, D, E olmak tizere 5 farkli giris - ¢ikis portu bulunmaktadir.

" 40 [J =— RB7/KBI3/PGD
39 [] =<— RB6/KBI2/PGC
38 [J =— RBS5/KBI1/PGM
37 [] =— RB4/KBIO/AN11
36 [] «—— RB3/AN9/CCP2(1)
35 [] =——» RB2/INT2/AN8
34 [] =— RB1/INT1/AN10
33 [] =— RBO/INTO/FLTO/AN12

MCLR/VPP/RE3 — []

RAO/ANO <—» [}

RA1ANT <— []
RA2/AN2/VREF-/CVREF <«— ]
RA3/AN3/VREF+ <— []
RA4/TOCKI/C10UT <— [}
RAS5/AN4/SS/HLVDIN/C20UT <—[]
REO/RD/ANS <— []

NS WN =

RE1/WR/AN6 <—[] 9 5 32 [ =—— VoD
RE2/CS/AN7 <—[] 10 s 31 [J =<——Vss
VoD — ] 11 — 30 [J =— RD7/PSP7/P1D
Vss — o] 12 - 29 [1 =— RD6/PSP6/P1C
OSC1/CLKI/RA7 <— ] 13 1) 28 [] <— RD5/PSP5/P1B
OSC2/CLKO/RA6 <—» ] 14 o 27 [] <—» RD4/PSP4
RCO/T10SO/T13CKI <—[] 15 26 [ =— RC7/RX/DT
RC1/T108IICCP2") w1 16 25 [] =— RCB/TX/CK
RC2/CCP1/P1A <[] 17 24 [] =— RC5/SDO
RC3/SCK/SCL <— [] 18 23 [] «<— RC4/SDI/SDA
RDO/PSP0 <— [] 19 22 [] =— RD3/PSP3
RD1/PSP1 <—[] 20 21 [] =—— RD2/PSP2

Sekil 3.15. PIC18F4620 mikrodenetleyicisi bacak yapisi
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e Genel ozellikleri

PIC18F4620 mikro denetleyicisi asagidaki 6zelliklere sahiptir (Mikrochip Technology,
2013).

e 40 MHZ'e kadar ¢alisma frekansi

e 64 KB Flash program bellegi

e 65536 komut saklama kapasitesi

e 3968 Byte RAM bellek,

e 1024 Byte EEPROM bellek

e 36 tanesi giris/cikis bacagi olmak tzere toplam 40 bacak

e 13 kanallik, 10 bitlik ADC

e 20 tane Interrupt kaynagi

e A, B, C, D, Eolmak lizere 5 farkh giris - ¢ikis portu

e 4 adet timer modill (TimerO, Timerl, Timer2, Timer3)

e Yakalama / Karsilastirma / PWM moduli

e SP|, Seri haberlesme arabirimi

e Paralel haberlesme (PSP)

e 2Vile 5,5V gerilimleri arasinda ¢alisabilme

e Watchdog Timer devresi

Gergeklestirilen calismada PIC18F4620 mikrodenetleyicisi kullanilmistir. Program
bellegi, komut saklama kapasitesi, RAM’I ve 10 bitlik ADC'si ile bu

mikrodenetleyicinin uygun olacagi tespit edilmistir.

3.3.2.1. Osilator devresi

Mikroislemci ve mikrodenetleyicilerin calismasi icin saat darbesine ihtiya¢ vardir.

Genelde bu saat darbesi, hassas zaman gereken uygulamalarda distan,

mikrodenetleyiciye bir kristal baglanmakla yapilmaktadir. PIC mikrodenetleyiciler

icerisinde saat Ureten devreler yer almaktadir. Hassas zamana ihtiya¢ duymayan
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uygulamalarda i¢ saat kullanilabilir. Yine hassas olmayan birgok uygulamalarda

distan direng ve kapasitor baglamakla saat darbesi olusturulabilir (ibrahim, 2012).

Hiz belirlemede genellikle kristal kullaniimaktadir. Mikrodenetleyici Fosc/4 sekilde
calismaktadir. Ornegin, 4 MHZ'lik bir kristal kullanan mikrodenetleyici 4/4 = 1 MHz

frekansinda galisir. Bu durumda komutun 1us’de okumasi anlamina gelmektedir.

PIC18F4620 mikrodenetleyicisinde asagidaki yontemlerle saat darbeleri (osilator
modu) elde edilebilir:
e LP: Dlsuk giic (Low Power) kristali kullanarak
e XT: Kristal/Rezonato6r kullanarak
e HS: Yuksek Hiz (High Speed) / Rezonator kullanarak
e HSPLL: PLL ile Calisan Yiiksek Hiz Kristal/ Rezonatér kullanarak
e RC: Cikisi Fosc/4 olan harici RA6 bacagina baglanan direng / kapasitor
kullanarak
e RCIO: Harici RA6 bacaginda G/C olarak baglanan harici direng / kapasitor
e INTIO1: RA6 bacagindan cikis Fosc/4 ve RA7 bacagindan G/C olan dahili
osilator baglanarak
e INTIO2: RA6 veRA7 bacagindan G/C olan dahili osilatér baglanarak
e EC: Cikisi Fosc/4 olan harici Clock kullanarak

e ECIO: RA6 bacagindan G/C olan harici Clock kullanarak.

Bu osilatér mod secgimleri PIC mikrodenetleyiciyi programlarken program icinde
yazilan komutlarla ya da programlama cihazina uygulanan komutlarla
gerceklestirilebilmektedir. Cizelge 3.1'de kristal frekanslari icin uygun kapasite

degerleri verilmistir (Microchip, 2013).
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Cizelge 3.1. Kristal icin uygun kapasite degerleri

Osilator Modu Kristal Frekansi Kapasitor Degerleri
C1 c2

32 kHz 33pF 33pF

LP 200 kHz 15pF 15pF
200 kHz 47-68pF 47-68pF

XT 1MHz 15pF 15pF

AMHz 15pF 15pF

AMHz 15pF 15pF
HS 8MHz 15-33pF 15-33pF
20MHz 15-33pF 15-33pF

3.3.2.2. Analog dijital doniistiiriicii kullanimi

Isi, sicaklik, basing gibi durumlar analog bilgidir. Bu analog bilgiyi,
mikrodenetleyicinin anlayabilecegi hale getirmek icin A/D donanim birimi kullanilir.
Analog / Dijital donanim birimi, analog bir degeri mikroislemcinin isleyebilecegi

sekilde ikilik sayi sistemine don(stdrir.

PIC18F4620 mikrodenetleyicisinde bulunan analog-dijital donustliriici 13 kanala
sahiptir. Bunlar ANO’danAN12’ye kadar olan; RAO, RA1, RA2, RA3, RA4, RA5, REO,
RE1, RE2, RB2, RB3, RB1, RB4, RBO girisleridir. Analog / Dijital donustiricunin
¢OzUnUrlGgh 10 bittir. Bit sayisi ne kadar fazlaysa ¢6zindrlik o kadar iyidir. 10 bitlik
bir ADC, 0 ile 1023 arasinda degerler alabilmektedir.

Analog / Dijital donusturicilerde énemli olan adim bayuaklugadar. Adim bayuklaga
bulunurken éncelikle VREF(+) ve VREF(-) belirlenmelidir. Olgiim bu iki deger arasinda
alinmaktadir. Bu aralik disindaki degerler icin Olcim yapilmaz, fakat VREF(+) ve
VREF(-) kullanilmasi zorunlu degildir. istenilirse VDD ve VSS kullanilarak da él¢cim
yapilabilir. VDD ve VSS kullanildiginda, deger olarak da regilator cikisindan elde
edilen 5V ve OV baz alinabilir. Bu degerler goz 6nline alindiginda adim blyuklGginin

denklemi (3.1)'de gorulmektedir.

Adim Biyikligi = (Vpp - Vss) / 2200k = 5 7 210 = 0,0048875855327468 V (3.1)
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Bu deger ADC'nin hassasiyetini temsil etmektedir. Yani Analog / Dijital
dénistirictsi 4.8mV’luk degisimi hissedebilmektedir. Ornegin mikrodenetleyiciye
bagli olan bir sensérden analog bilginin okundugunu varsayip, ADC'ninde bu analog
bilgiyi, 361 degerine donustirdiguni dislintrsek (3.1a)’daki denklem sonucu

ortaya ¢tkmis olur.

361 * 0,0048875855327468 = 1,76V (3.1a)

Mikrodenetleyiciye bagl olan sensdrden okunan gerilim degeri yaklasik 1,76 volttur.
Sensorden okuna deger 5V iken ADC bunu 1023 degerine donustirecektir. Sekil
3.16’da 0-5V araliginda olclilen analog bilgi ile 10 bitlik ADC'deki karsiliginin ne

oldugu gosterilmektedir.
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Sekil 3.16. Analog / Dijital dénUstirtci 6lcim aralig

PIC18F4620 mikrodenetleyicisi icerisinde bulunan, Analog/Digital donustirici
modiill, bes tane kaydediciye sahiptir. Bunlar; ADRESH, ADRESL, ADCONO, ADCON1
ve ADCONZ2’dir. ADRESH (Analog / Digital Result High Register, Analog / Dijital Sonug
Yiksek Byte Kaydedicisi) ve ADRESL (Analog / Digital Result Low Register, Analog /
Dijital Sonug¢ Dusuk Byte Kaydedicisi) donustirici ¢ikisinin kaydedildigi yerlerdir. Bu
iki kaydedici 8’er bitlik kaydedicilerdir. Bu kaydedicileri yan yana yazdigimizda sol
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taraftaki ilk 8 bit bit ADRESH kaydedicisi, sag taraftaki 8 bit ise ADRESL kaydedicisini
gostermektedir. Fakat Analog / Dijital donUstlrict 10 bitliktir. Bu nedenle
kaydedicilere sonuclar iki sekilde yazilabilir. Cizelge 3.2’deki gibi sola dayali ya da
Cizelge 3.3'teki gibi saga dayal yazilabilir.

Cizelge 3.2. A/D doniisiim sonucunun sola dogru kaydedicilere yiiklenmesi

10 Bit Sonug

\

| f

ADRESH ADRESL

Cizelge 3.3. A/D donlisim sonucunun saga dogru kaydedicilere yuklenmesi

10 Bit Sonug

A

| |

ADRESH ADRESL

ADCONO, ADCON1 ve ADCON2 kaydedicileri, Analog/Dijital donusturticii moduliiniin
kontrol kaydedicileridirler. ADCONO kaydedicisinin gorevi, modullin isleyisini
kontrol etmektedir. ADCON1 kaydedicisi portlarin kurulumunu yapar ve son olarak
da ADCON2 kaydedicisi modiliin zamanlamalarini ayarlar. Diger kaydediciler gibi bu

kaydediciler de 8 bitlik kaydedicidirler.
ADCONO (Analog/Digital Control Register 0, Analog/Dijital Kontrol Kaydedicisi 0)

kaydedicisi Cizelge 3.4’te goruldiugu gibi 8 bitten olusmaktadir. Bitlerin gorevleri de

asagidaki gibidir.
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Cizelge 3.4. ADCONO kaydedicisi

ADCONO
u-0 u-0 R/W-0  R/W-0 R/W-0  R/W-0 R/W-0  R/W-0
- - CHS3 CHS2 CHs1 CHSO | GO/DONE | ADON
Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bit1 BitO

Bit0 ADON: Analog/Dijital donusturiict yetkilendirme biti
1 =A/D donustirici acik
0 = A/D donustirici kapali
Bit1 GO/DONE: A/D donustirtci durum biti
ADON =1 iken
1 = Analog/Dijital donusturuci calisiyor
0 = Analog/Dijital donustirici ¢alismiyor
Bit 5-2 CHS3, CHS2, CHS1, CHSO: Kanal belirleme bitleridir.
0000 = Kanal 0 (ANO)
0001 = Kanal 1 (AN1)
0010 = Kanal 2 (AN2)
0011 = Kanal 3 (AN3)
0100 = Kanal 4 (AN4)
0101 = Kanal 5 (AN5)
0110 = Kanal 6 (AN6)
0111 = Kanal 7 (AN7)
1000 = Kanal 8 (AN8)
1001 = Kanal 9 (AN9)
1010 = Kanal 10 (AN10)
1011 = Kanal 11 (AN11)
1100 = Kanal 12 (AN12)
1101 = Kullanim disi
1110 = Kullanim disi
1111 = Kullanim disi

Bit 7-6 Gorevsiz bitlerdir. ‘0’ okunur.
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ADCON1 (Analog/Digital Control Register 1, Analog/Dijital Kontrol Kaydedicisi 1)
kaydedicisi Cizelge 3.5'te goruldugl gibi 8 bitten olusmaktadir. Bitlerin gorevleri de

asagidaki gibidir.

Cizelge 3.5. ADCON1 kaydedicisi

ADCON1
U-0 U-0 R/W-0  R/W-0  R/W-0 rw®  rw® R
- ; VCFG1 | VCFGO | PCFG3 | PCFG2 | PCFG1 | PCFGO
Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bit1 Bit0

Bit 3-0 PCFG3, PCFG2, PCFG1, PCFGO: Analog/Dijital donustiirici port kontrol
bitlerinin gorevleri, bitlerinin aldigi degere gore yaptigl islemler Cizelge 3.6’daki
gibidir (Sahin ve Dedeoglu, 2013).
Bit4 VCFGO: Voltaj referans yapilandirma biti (VREF + Kaynak)

1 = Vper + (AN3) 0= Vpp
Bit5 VCFG1: Voltaj referans yapilandirma biti (VREF - Kaynak)

1 = Vger- (AN2) 0= Vss

Bit 7-6 Gorevsiz bitlerdir. ‘0’ okunur.
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Cizelge 3.6. ADCON1 kaydedicisi bit agiklamalari

.| N L | o
PCRG3: | o 1 1212|215 |2/2(2|2/2(2|8
PCFGO < | < | < qd € | € | [ € | € | « | | < | <
0000 [ A A|[AlA|A]A[A]A[AlA|A]A]A
0001 [AlAlAlAlAlAlAlAlA]lAlA]A]A
0010 ([AlA|lA[AlA]lAlA[AlA]lA]lA]A]A
0011 (DA |lA[AlAlAlA[AlA]lA]lA]A]A
0100 ([D|D|A[AlAlAlA[AlA]lA]lA]A]A
o101 (D|D|D|AlA|lAlA[A|lA]lA|lA][A]|A
o110 ([D|D|D|D|A|A|lA[A|lA]lA|lA]A]|A
o111 [p D |(D|D|D|A[A|A[A|lA|A]A]A
1000 |D|D|D|D|D|D|[A|A]A][A]A]A]A
1000 |D|(D|D|D|D|D|D|A|A|A|A][A|A
1000 |D|(D|D|D|D|D|D|D|A|A|A|A|A
1011 |D|(D|D|D|D|D|D|D|D|A|A|A|A
100 |D|(D|D|D|/D|D|D|D|D|[D|A]A|A
100 |pD|(D|D|D|/D|D|D|D|D|D|D|A|A
1110 |pD|(D|D|D|D|D|D|D|D|D|D|D|A
11112 |p|bp|p|p|po|p|p|/DpD|D|D|[D|DJ|D

Bu cizelgede A=Analog giris, D=Dijital giris/cikis anlamina gelir.

ADCON2 (Analog/Digital Control Register 2, Analog/Dijital Kontrol Kaydedicisi 2)
kaydedicisi Cizelge 3.7’deki goruldiugi gibi 8 bitten olusmaktadir. Bitlerin gorevleri
de asagidaki gibidir.

Cizelge 3.7. ADCON2 kaydedicisi

ADCON2
R/W-0  U-0 R/W-0  R/W-0 R/W-0  R/W-0  R/W-0 R/W-0
ADFM - ACQT2 | ACQT1 | ACQTO | ADCS2 | ADCS1 | ADCSO
Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bit1 BitO

Bit 3-0 ADCS2, ADCS1, ADCSO: A/D donustirict icin Clock (saat) frekansi segim
bitleridir. Bu bitlere verilecek degerler ile A/D donustirme islemi sirasinda
kullanilacak frekans degeri asagidaki frekans degerlerinden secilir.

000 = FRC

001 = FOSC/64

010 = FOSC/16

011 = FOSC/4
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100 = FRC

101 = FOSC/32

110 = FOSC/8

111 = FOSC/2
Bit 5-3 ACQT2, ACQT1, ACQTO: A/D kazang zamani se¢im bitleri

000 = 20 TAD

001 =16 TAD

010=12 TAD

011 =8 TAD

100 =6 TAD

101 =4TAD

110=2TAD

111=0TAD
Bit 6 Gorevsiz bittir. ‘0’ okunur.
Bit7 ADFM: A/D donlstirme islemi sirasinda meydana gelen verini bigimini
belirlemede kullanilir. ADFM=1 ise saga dayal, ADFM=0 ise sola dayali kaydedicilere
yuklenir.

1 = Saga dayal

0 = Sola dayali

3.4. MikroC Mikrodenetleyici Programlama Dili

MikroC, PIC mikrodenetleyicileri igin gli¢lii ve zengin bir kiitiiphaneye sahip, yazilim
gelistirme programidir. Yazihm gelistiricilerin, performans ve kontrolden taviz
vermeden, gomiuli sistemlere uygulama gelistirilmesi icin tasarlanmistir (Atbas,

2009).

MikroC, C programlama dili temelli bir mikrodenetleyici programidir. C
programlama dili bilen birisi, kolaylikla MikroC’de uygulamalar gelistirebilir. MikroC,
C programlama dilinden tiretildigi icin, C programlama dilinin temel 6zelliklerini ve
yazim kurallarini iceren bir dildir (Sahin ve Dedeoglu, 2013). MikroC’'nin ara yuzi

Sekil 3.17’de gorulmektedir.
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Sekil 3.17. MikroC mikrodenetleyici programi ara yizi

o MikroC kiitiiphaneleri

MikroC, PIC mikrodenetleyicilerinin ve ek modillerin kullanimi igin basitte
indirgenmis katlphaneler sunmaktadir. Uygulama gelistirme sirasinda, istenilen
yerde bir bashga gerek kalmadan kullanilabilmektedir. MikroC kitlphaneleri

asagida yer almaktadir.

iletisim kiitiiphaneleri

e CAN Kittphanesi

CANSPI Kitliphanesi

e SPI Ethernet ENC28J60 Kitiiphanesi
e SPI Ethernet ENC24J600 Kiutluphanesi
e Ethernet PIC18FXXJ60 Kitlphanesi

e IC Katlphanesi

e Yaziimsal I*C Kltlphanesi

e SP| Kitliphanesi

e Yazihimsal SPI Kiitiiphanesi

e USB Kitliphanesi
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OneWire (Tek Tel) Kutiphanesi

RS-485 Kitluphanesi

UART Kitliphanesi

Yazihimsal UART Kditliphanesi

Port Expander (Port Genisletici) Kiitiiphanesi
PS/2 Kiitiphanesi

Manchester Kod Kitliphanesi

Grafik kutiiphaneleri

GLCD (Grafik LCD) Kuttphanesi
GLCD Fonts (Grafik LCD Fontlar) Kiitiiphanesi
EPSON S1D13700 Kutuphanesi

LCD Kitlphanesi

LCDS8 Kitliphanesi

T6963C Grafik LCD Kiitiphanesi

SPI1 T6963C Grafik LCD Kitliphanesi
SPI Grafik LCD Kuttphanesi

SPI LCD Kutiphanesi

SPI LCDS8 Kitliphanesi

TFT Kuttphanesi

TFT 16 Bit Kitlphanesi

TFT Touch Panel Kiitiphanesi

Touch Panel Kitliphanesi

Depolama kiitiiphaneleri

Compact Flash Kitiphanesi

Compact Flash FAT16 Kitlphanesi

Flash Bellek Kutiphanesi

MMC (Multi Media Kart) Katiphanesi

MMC (Multi Media Kart) FAT16 Kutliiphanesi
EEPROM Kituphanesi
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ANSI C ve standart kiitiiphaneler
o ANSI C Math Kataphanesi
e ANSI C Stdlib Kitliphanesi
e ANSI C String Kitlphanesi
e ANSI C Ctype Kitiphanesi
e Spintf Kitlphanesi
e Sprinti KitlUphanesi
e Sprintl Kitliiphanesi
e Conversions (Donustirme) Kitiiphanesi
e Bellek Yonetici Kiitiiphanesi

e Trigonometri Kiitliphanesi

Diger kiitiphaneler
e Buton Kutiphanesi
e Keypad 4X4 Kitlphanesi
e ADC KltlUphanesi
e Printout Kiatlphanesi
e PWM Kitlphanesi
e Setjmp Kitliphanesi
e Zaman Kitliphanesi
e Sound (Ses) Kutiphanesi

e Peripheral Pin Select Library (Cevre Pin Secimi) Kiitliphanesi

Goraldagu gibi, MikroC mikrodenetleyici programlama diline ait ¢ok fazla kitliiphane

var. Bu kitlphaneler sayesinde PIC mikrodenetleyiciler icin ihtiyaglari karsilayan

bircok uygulama gelistirilebilir.
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3.5. Sensorler

3.5.1. LA-55P akim sensori

LA-55P akim sensori, 0-50A araligindaki akimlari dlgebilen ve galvonik izolasyona
sahip bir sensordiir. LA55-P akim sensori, dogrusal RMS cikisina sahip, hizli, 4-20
mA standart bir akim g¢ikigi olan bir sensérdiir. Tel Gzerinden gegen akim sekonder
sargl Uizerinde bir gerilim indiikleyerek sekonder sargidan bir akim ge¢gmesine neden
olmaktadir. Gegen akim degerini algilamak icin sensor cikisina bir direng (Rm)

baglanmaktadir (Unlii ve Bayir, 2009).

Sekil 3.18’de goruldigi LA-55P akim sensoriiniin M ucu mikrodenetleyicinin analog
portuna baglanarak akim olguli yapilmaktadir. Arti (+) ve eksi (-) uglar ise simetrik
besleme icin kullanilmaktadir. Sensér, + 12V veya + 15V ile beslenmektedir. Bu

sensor, 50A’e kadar olan akimlari 1:1000 orani ile 6l¢cebilmektedir (Lem, 2013).

+ o+
LA S5-P - o— m———
s M
M (H—C3——o0V

Sekil 3.18. LA-55P akim sensorii

3.5.2. LV-25P gerilim sensorii

LV-25P gerilim sensorl, Hall-Effect prensibi ile calisan ve hat ile izoleli ¢alisma
prensibine sahiptir. Sensor, manyetik alan etkisiyle aktif olmaktadir. Ayni zamanda

%100’e yakin dogruluk orani ve hizli cevap verme 6zelligine sahiptir (Ates, 2009).

Bu sensor, 10-500V araliginda gerilim olcebilmektedir. Sekil 3.19’da geril sensori
gorilmektedir. Sensér, + 12V veya + 15V ile beslenmektedir. Rm direnci 12V’ta

maksimum 190Q, minimum 30Q; 15V’ta ise maksimum 350Q, minimum da 100Q
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baglanabilir. Bunun yaninda R1 direnci olarak 5W’lik 25kQ-50kQ arasinda bir tas

direng baglanmalidir (Lem Measurement, 2013).

+HT—‘:I—Rq A
| >
—HT—J‘> +
> +VC
JM IS . RM
.{[@; R
T_ o -VC

Sekil 3.19. LV-25P gerilim sensori

3.6. Asenkron Motorlar

Elektrik enerjisini mekanik enerjiye donlstiiren makineye motor denir. Alternatif
akim elektrik enerjisini mekanik enerjiye donistliren makinelere, alternatif akim
motorlari (AC Motor); dogru akim elektrik enerjisini mekanik enerjiye donistiiren
makinelerde dogru akim motorlari (DC Motor) denilmektedir. Asenkron motorlar da
bir cesit alternatif akim motorudur. Rotor hizi (nr) ile senkron hizi (ns) esit olmadigi

icin de asenkron motor denilmistir (Altunsach, 2013).

Asenkron motorlar, endistride en ¢ok tercih edilen ve en genis kullanim alanina
sahip motorlardir (Hayta, 2005). Asenkron motorlarin ¢alismalari esnasinda elektrik
arki meydana gelmez. Ayrica diger elektrik motorlarina gére daha ucuzlardir ve
bakima daha az ihtiyag gosterirler. Bu 6zellikler, asenkron motorlarin endistride en

¢ok kullanilan motorlar olmalarina sebep olmustur.

Asenkron motorlari diger motorlarda tstiin kilan 6zellikler ise soyledir:
e Asenkron motorlar daha ucuzdur.
e Bakima az ihtiyag duyarlar.
e Yapisi basittir.
e Calsma sirasinda elektrik arki meydana gelmez.

e Bir ve Ug¢ fazli olarak yapilirlar.
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e Kumanda ve kontrol imkani, diger motor gruplarina gore daha genistir.
e Momentleri yliksektir.

e Frekans degistirilerek istenilen devir sayisi elde edilebilir.

Sekil 3.20’de asenkron motorun yapisi gorilmektedir.

Motor

Tagima Motor
Halkasi Enerji
Besleme

Motor
Havalandirma
Kapagi

Motor Gévdesi

Rotor Motor

Stator Sargilar Mili

Motor Sabitleme Yuvalari

Sekil 3.20. Asenkron motorun yapisi

3.6.1. Asenkron motorlarin yapisi

Asenkron motorlar temel olarak iki kissimdan olusur.

1. Stator (Duran Kisim)

2. Rotor (Dénen Kisim)

e Stator

Stator, asenkron motorun duran kismidir. 0.4-0.5 veya 0.8mm kalinliginda silisyumlu

demir saclar 6zel kaliplarla preste basilarak yapilirlar. Stator iki ya da daha fazla

kutuplu olabilirler.
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e Rotor

Rotor, asenkron motorun dénen kismina denir. Kisa devreli rotor (sincap kafesli

rotor) ve sargili rotor (bilezikli rotor) olmak Gzere iki ¢esit rotor vardir.

Kisa devreli rotor, statorda oldugu gibi silisyumlu saclarin bir kahp aracihg ile
preslenir, rotor oluklarina aliiminyum veya daha bilyik gliclerde bakir ¢ubuklar
yerlestirilir. Bu gubuklar rotorun her iki ucunda kisa devre yapilmistir.

Sargih  rotor (Bilezikli rotor), rotor (zerinde agilan oluklara sargilarin
yerlestirilmesiyle yapilir. Bu sargilarin uglari rotor mili Uzerindeki bileziklerle
saglanir. Motor normal calisma durumuna gecince, bileziklere bagl olan reosta
yardimiyla rotor sargilari kisa devre edilir. Bundan sonra motor, normal kisa devre
rotorlu asenkron motor gibi calismaya devam eder. Bilezikli rotor, yik altinda sik yol
alma islemi tekrarlanan isletmelerde, ozellikle buyilk glgli motor gerektiren
uygulamalarda, yol alma akimini kiiciik tutmak icin tercih edilmektedirler (Sagkan,

2003).

3.6.2. Asenkron motorlarin siniflandirilmasi

Faz saylarina gore:
e Tek fazli asenkron motor
o Uc fazh asenkron motor
Yapilarina gore:
e Kisa devre rotorlu (sincap kafesli) asenkron motor
e Rotorun sargih (bilezikli) asenkron motor
Montaj sekline gore:
e Dik montaj motorlar
e Yatay montaj motorlar
Rotor yapilislarina gore:
e Yuksek rezistansli motorlar

e Alcak rezistansli motorlar
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e Yiksek reaktansli motorlar

e Rotoru cift sincap kafesli motorlar
Yaplilis tiplerine gore

e Acik tip asenkron motorlar

e Kapali tip asenkron motorlar

e Flansh tip asenkron motorlar

3.6.3. Tek fazli asenkron motor

Tek fazli asenkron motorlarin ¢ok genis kullanim sahasi vardir. Ug fazli asenkron
motorlarin tek fazli asenkron motorlardan daha iyi calisma performansina sahiptir.
Ancak her yerde ii¢ fazli sebeke bulunmayabilir. Ozellikle sehir merkezlerinde,
evlerde, is yerlerinde tek fazli sebekenin bulunmasindan dolayi, motor ihtiyaglari
icin kliclk glicli motorlar tek fazh olarak yapihrlar.

Atolyelerde, is yerlerinde ve evlerde kullanilan tasinabilir el tezgahlari, fan, stipirge,
camasir makinesi, buzdolabi, kiiglik su pompalari ve mutfak aletleri gibi kiigik gicli
is makineleri igin ihtiya¢ duyulan giicu genellikle; 0,5 — 1 - 1,5 - 2 kW olan tek fazli

indliksiyon motorlari saglar. 220V sebeke gerilimi ile ¢calismaktadirlar.

e Tek fazli asenkron motor gesitleri

Bir fazli asenkron motor cesitleri sunlardir(Sackan, 2003):
e Yardimci sargili asenkron motor
o Direng yol vermeli
o Kondansator yol vermeli
= Kalkis kondansatorli motor
= Daimi kondansatorli motor
= Kalkis ve daimi kondansatorlii motor
e Yardimci kutuplu ( gblge kutuplu ) asenkron motor

e Relliktans motor
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3.6.4. Ug fazli asenkron motor

Ug fazh asenkron motorlar, li¢ fazli sebekeden beslenirler. Yani, ayni anda her faz
sargisina da gerilimin uygulanmasi gerekir (Colak, 2001). Endistriyel ve otomasyon

sistemlerinde kullaniimakta olup, 380V sanayi gerilimi ile calismaktadir.

¢ Klemens baglantilari

Ug fazli asenkron motorun baglanti kutusunda 6 adet u¢ bulunur. Bunlar U,V,W ve
X,Y,Z seklinde adlandiriimistir. U-X birinci fazin bobini, V-Y ikinci fazin bobini, W-Z ise
Uglncl fazin bobinini ifade eder. RST uglar U,V,W’ye ya da X,Y,Z'ye baglanabilir.
RST fazlarinin U,V,W ya da X,Y,Z uglarina uygulanmasi ¢alismaya bir olumsuz etkisi
olmaz. Ancak Uretici firmalar Klemens kurusundaki X,Y,Z uglarina kopri adi verilen
sac parcalari baglandigi icin U,V,W uclari elektriksel baglanti yapmak icin
kullanilmaktadir (Ozdemir, 2007).

Ug fazli asenkron motorun Sekil 3.21’de klemens kutusunda gorildiigi gibi 3 faz

sargilarina ait alti u¢ bulunmaktadir. Bu uglar birbirleriyle iki farkh sekilde baglanir.

Klemens
Kutusu

Sekil 3.21. Ug fazl asenkron motorun klemens kutusu
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e Yildiz baglanti

Yildiz baglanti yapilirken, Sekil 3.22’de da goruldigi gibi Z,X,Y uglari birbirine
koprdlenir. U,V,W uclarina ise l¢ faz uygulanir. Yildiz baglamada koprileme U,V,W
uglarina da uygulanabilir. Sargilari yildiz seklinde baglanan bir motora fazlar arasi
gerilimi 380V olan bir voltaj uygulandiginda her bir sargi Gzerine 220V diser. Ayrica

yildiz baglantida faz akimi hat akimina esittir.

Sekil 3.22. Ug fazli asenkron motorun sargilarinin yildiz baglanmasi

o Uggen baglanti

Uggen baglanti icin Sekil 3.23'te de gérildigi gibi faz sargilari arka arkaya
baglandiktan sonra ek yerlerine Ui¢ faz uygulanir. Sargilari licgen seklinde baglanan
bir motora fazlar arasi gerilimi 380V olan bir voltaj uygulandiginda her bir sargi
tizerine 380V diiser (Ozdemir, 2007). Ayrica hat akimi, faz akiminin 1,73 katina

esittir veya faz akimi, hat akiminin % 58’i kadardir.

Sekil 3.23. Ug fazli asenkron motorun sargilarinin tiggen baglanmasi
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4. ARASTIRMA BULGULARI

Seri Ethernet karti ile internet tizerinden asenkron motorlarin kontrolii ve izlenmesi
uygulamasini gergeklestirmek icin yapilan ¢alismalar donanim ve yazilim olmak
Uzere iki ana bélimden olugsmaktadir. Gergeklestirilen ¢alismanin genel semasi Sekil

4.1’ gorulmektedir.

Sensor
Karti

Asenkron

Motorlar

istemci ’ \ Réle Karti
Kullanici Ethernet PIC18F4620
Mikrodenetleyici
Karti

Sekil 4.1. Seri Ethernet karti ile internet (izerinden asenkron motorlarin kontrolii ve

izlenmesi

Arastirmanin ilk asamasini donanim bolimi olusturmaktadir. Bu asamada sistem
icin gerekli olan elektronik devreler tasarlanmistir. ikinci asamayi ise yazilim bdlimi
olusturmaktadir. Bu asamada da PIC18F4620 entegresi icin MikroC
mikrodenetleyici programlama dilinde yazilim gelistirilmistir. Bu yazlim ile donanim

kismi bir biitlin olarak gerceklestirilen calismayi ortaya koymaktadir.

4.1. Gergeklestirilen Sistemin Donanimi

Bu arastirmadaki donanim bolimi sensor karti, role ve kontaktor karti,

mikrodenetleyici ve seri Ethernet kartindan olusmaktadir.
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4.1.1. Sensor karti
Sensor karti Gizerinde LEM firmasinin LA-55P akim sensori ve LV-25P gerilim senséri

bulunmaktadir. Sekil 4.2’de akim ve gerilim sensoriiniin agik devre semasi, Sekil

4.3'te de sensor karti gorilmektedir.

Sebeke Gerilimi

Olgiim Uglari
N OF Gerilim| g o | Akim
22K
HT+ +
M | u >
HT- . 33K 1Nn4001 J__I
— I 100R 100u || 33K
Gerilim Sensori
100R
[
+5 o] 2
5 | o2
Toprak | T
1N4001
V+ )
Akim Sensori _L |
100R “Troonr =100u | [33¢
10K 10K
[]m

Sekil 4.2. Akim ve gerilim sensoéri agik devre semasi

Sekil 4.3. Sensor karti
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Akim sensori ile asenkron motorlarin gektigi akim 6lglilmustir. Akim sensori nive
icinden gecen akimi 1000 kat azaltmaktadir. Ornegin 2,4A ceken bir asenkron
motorun, sensor cikisindaki degeri 2,4mA olur (Denklem 4.1). Sekil 4.4’te de
goraldugi gibi bu akimi, 100Q ‘luk Ry direnci lGzerinden gegirdigimizde, bu direncin
Uzerine dusen gerilim 0,24V olur (Denklem 4.2). Bu gerilim, mikrodenetleyici
Uzerindeki ADC ile sayisala donustlrildiginde aldigi deger 49'dur (Denklem 4.3).
Asenkron motor maksimum degerde calissa bile, sensor cikisinda diisiirme
oranindan dolayr c¢ok kiicliik bir deger olusmaktadir. Bundan dolayl evirmeyen

yukselteg kullanilarak ¢ikis sinyali ytkseltilmelidir.

4 O +15V
LA 55-FP = O 15V
RM 3
M I — o Olglim
1000 Ucu

Sekil 4.4. Akim sensori ve Ry, direnci

2.4A

—— =0,0024 A = 2,4mA (4.1)
1000

V=I.R V=0,0024.1000=0,24V (4.2)
A . 024V.1023

Olgulen Sayisal Deger= — =49,104 =49 (4.3)

Bu akim sensortnin cikisi 0,24V idi. Bunu 5V’'a cekmek icin sinyali 21 katina

yukseltmek gerekir (Denklem 4.4).

X.0,24V =5V ise X=20,83 = 21 (4.4)

Sekil 4.5'te akim sensorinin cikisindaki evirmeyen yikselte¢ gorilmektedir. Bu
evirmeyen ylikseltecin R1 ve RF direng¢ degerleri denklem (4.4)’e gore 1KQ ve 20KQ
olacaktir. Evirmeyen ylikseltecin formili (Denklem 4.5) dikkate alindiginda bu

durumu onaylayacaktir.
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Sekil 4.5. Akim sensori ve evirmeyen yikselteg devresi

RF .
Vo = (1 + H) Vi (4.5)
20K
Vo = (1 + 7).0,24v (4.5a)
Vo = (21). 0,24V (4.5b)
Vo = 5,04V =5V (4.5c¢)

Bu sekilde evirmeyen yikselteg kullanilarak sensér cikisindaki ¢ok kigilik olan sinyal
yukseltilmistir. Devredeki kondansatorler ise sinyali daha dizenli hale getirmek igin

kullanilmistir.

Asenkron motorlarin gektigi akimi 6lgmek igin LV-25P gerilim sensori kullaniimistir.
Sensor sinyali 2500:1000 oraninda disirmektedir. Bu deger daha sonra MikroC
yazilimi ile gergek degere uygun hale getirilmistir. Sekil 4.6’da gerilim sensoriine ait

elektronik devre yer almaktadir.

L
c
v
NS
+HT—:|——LI —
HT—[¢ N
>~ 0 +15
- 1N4001
MoIs Olgiim
@ (f/ — By o Ucu
- J 33K L
0-15 | [2000 100uF 33K
1 &

|||-

Sekil 4.6. Gerilim sensori devresi
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Gergeklestirilen tezde, 3 adet sensor karti kullaniimigtir. Sebebi; ayni anda tek fazli
asenkron motordan 3 tanesinin veya (¢ fazli asenkron motorun bir tanesinin ¢ektigi
akim ve gerilimlerini gormek, ¢alisip ¢calismadigi hakkinda bilgi almak ve kontrollni
saglamak icindir. Sensor kartlari tek plaket Uzerinde degil, her biri ayri plaket
Uzerinde baski devresi c¢ikartilarak modiler olmasi saglanmistir. Sekil 4.7’de de 3

adet sensor karti gorilmektedir.

Sekil 4.7. Modiiler sensor kartlari

4.1.2. Mikrodenetleyici ve seri Ethernet karti

Gergeklestirilen projede mikrodeneteleyici olarak PIC18F4620 kullaniimistir. Bu
mikrodenetleyicinin  Analog/Dijital donuUstlricli Ozelligine sahip 13 kanali
bulunmaktadir. Bu 13 kanaldan Sekil 4.8’de de goruldigi gibi 6 kanali sensorler igin

kullanilmistir. Sensérlerin bagh oldugu kanallar Cizelge 4.1'de yer almaktadir.
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Cizelge 4.1. Sensorlerin mikrodenetleyiciye baglandigi pinler

Mikrodenetleyici Pinleri

Motor No Sensor (ADC Kanallan)
Gerilim RAO/ANO
5 | Tek Fazli Asenkron Motor 1
5 Akim RA1/AN1
= Gerilim RA2/AN2
c | Tek Fazli Asenkron Motor 2
o Akim RA3/AN3
= X .
N = Gerilim RE1/AN6
L @ | Tek Fazli Asenkron Motor 3
n < Akim REO/AN5
J2
1| o2
1 | 04—
CONN-H2
J3
| o
11
2| O
! CONN-H2 Seri Ethernet Karti
- Baglanti Konnektsrii
J4
w| o2 J1
1soru3 Cl 1 | U1 co()—1 -00——(10 ) cf
CONN-H2 ? RAO/ANG/C1IN- RCOM10SOMI3CKI %O c0 g——o D—g—o c3
=—1 RAT/AN1/C2IN- RC1/T10SICCP2B [—=——0 ¢l 4 O 1001 QO s
=— RAZAN2/C HCVREF  RCZCCP1PIA = 1901+
G RA3J/ANI/C1IN+NREF+ RC3/SCK/SCL 2 8 Ci 00O
== RA4/TOCKIC10UT RC4/SDI/SDA [
SZ:F I Irm RAS/ANASS HLVDINIC2ZOUT RC5/SDO ég—o 5 ADIP1G-ZALC-R
i 14 ragiosc2/clko RCSMUCK [—22
_ RA7/OSC1/CLKI RC7/RX/DT p—=
E[ c2 M A el
T 20pF S REZANG/INT2 RD2IPSP2 21
£ ReaiangIcCP2A RD3PSP3 [—22-
<E—| RB4/KBIOANT1 RD4/PSP4 (=L
L ReskeIPGM RDSIPSPSIP1E [—22
F RB6/KBI2/PGC RDEIFSPEI:PTC —30
J5 —1 RB7/KBI3/PGD RD7/PSP7/P1D p——
Réle1 | 012 REO/RD/ANS.
Role2 | O4—. REIWRIANS ==
RE2/CS/ANT p——
2 RESMCLRIVPP
Rolea| O PICTBF4620
CONN-HZ R1 - C3
7 u2 K T 2F
CONN-H2 7805
VO 3
[=]
g
o

Sekil 4.8. Mikrodenetleyici agik devre semasi

PIC18F4620 mikrodenetleyicisine Seri Ethernet karti 10 pinli konnektor araciligi ile
baglanmistir. Seri Ethernet kartinin ayaklari ile mikrodenetleyicinin pinleri Cizelge

4.2'deki gibi baglanmistir.
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Cizelge 4.2. Seri Ethernet karti ile mikrodenetleyici baglanti pinleri

Seri Ethernet Karti Baglanti Pinleri Mikrodenetleyici Pinleri

cs’ RC1
SCK RC3

MOSI RC5
NC -
RST’ RCO
INT’ -

MISO RC4
NC -

Bu baglanti yapildiktan sonra asagidaki gibi MikroC’de pin tanimlamalari yapilmistir.

// Seri Ethernet kartinin pin tanimlamalari

sfr sbit SPl_Ethernet_Rst at RCO_bit;

sfr sbit SPI_Ethernet_CS at RC1_bit;

sfr sbit SPl_Ethernet_Rst_Direction at TRISCO_bit;
sfr sbit SPI_Ethernet_CS_Direction at TRISC1_bit;

Sekil 4.9’da goruldigi gibi mikrodenetleyici kari ile seri Ethernet karti birbirine 10
pinli konnektor ile baglidir. Seri Ethernet karti 3.3V veya 5V’ta calismaktadir. Yapilan
calismada seri Ethernet karti 5V moduna alinarak calistirilmistir. 5V beslemeyi ise
mikrodenetleyici kari Uzerinden konnektériin 5 ve 6 numarali pinlerinden
almaktadir.  Mikrodenetleyici karti Uzerindeki klemensler ise diger kartlarin

kullanilmistir,
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Sekil 4.9. Mikrodenetleyici ve seri Ethernet karinin baglantisi

4.1.3. Role karti ve kontaktor

Mikrodenetleyici kartina bagli olan role karti, kontaktorleri acip kapatmaktadir.
Kontaktorlere bagh olan asenkron motorlarda bu sekilde, web ara yuzi kullanilarak
durdurulup calistirilmistir. Yine distk voltajda otomatik olarak, asenkron motorlarin
enerjisinin kesilmesinde role karti ve kontaktor kullaniimistir. MikroC’'de yazilan
yazilimla gerilim sensériinden okunan deger belli bir degerin altinda oldugunda,
mikrodenetleyici rélenin bagh oldugu pine “0” degerini gondererek asenkron
motorlari durdurmaktadir. Sekil 4.10’da role kartinin acik devre semasi

gorilmektedir.
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7812

+15V
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% BD139

820R

— 1
820R

2
1

RBO
RB1

Sekil 4.10. Role karti agik devre semasi

RB2

BD139

820R

Rélelerin mikrodenetleyiciye baglandigi pinler Cizelge 4.3’te verilmistir.

Cizelge 4.3. Rolenin mikrodenetleyiciye baglandigi pinler

Motor No Role/Kontaktor Mlkrocfenefleym
No Pinleri
3 Fazli | Tek Fazli Asenkron Motor 1 Role 1 RBO
Asenkron | Tek Fazli Asenkron Motor 2 | Role 2 RB1
Motor
Tek Fazli Asenkron Motor 3 | Role 3 RB2

4.1.4. Gergeklestirilen sistemin yapisi

Tasarimi yapilan tim kartlar birlestiginde Sekil 4.11’de gorilen, moddler bir yapiya
sahip bir sistem ortaya ¢ikmistir. Cok fazla karmasiklik olmasin diye sebeke gerilimin
sisteme dahil oldugu yer ile asenkron motorlarin baglanacagi yer ayrilmistir. Ayrica

platform Uzerine kanallar désenerek kablolar icinden gecirilmistir.

50



Sekil 4.11. Gergeklestirilen sistemin genel gorinimi

3 fazli ve tek fazh asenkron motorlar icin Sekil 4.12’de goruldigi gibi sebeke
gerilimi, platform {zerinde ayrilmistir ve 220V — 380V girisleri buradan

yapilmaktadir.

Sekil 4.12. Sebeke gerilimi girisleri

Asenkron motorlarin baglandigi yer de platform Uzerinde ayri bir bdlgede
tutulmustur. Sekil 4.13te gorildigu gibi 3 fazli asenkron motorun ve 3 adet tek fazli

asenkron motorlarin baglanti yerleri bulunmaktadir.
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R S I N F N F N k N 2
3 Fazli Asenkron Motor - Tek Fazh MlJ Tek Fazli M2 Tek Fazh M3 l
— —

Sekil 4.13. Asenkron motorlarin baglandigi yer

4.2. Gergeklestirilen Sistemin Yazilimi

Seri Ethernet karti ile internet Uizerinden asenkron

motorlarin kontroli ve izlenmesi

sisteminin yazilimi, MikroElektronika firmasina ait MikroC mikrodenetleyici

programlama dili kullanilarak gelistirilmistir. Gelistirilen yazimla olusturulan hex

dosyasi, Sekil 4.14’te de gorildtgl gibi Microchip firmasinin PICkit2 programlayici

ve yazilimiyla, PIC18F4620’ye atilmistir.

[ Pickit 2 Programmer - OlHoss

file DeviceFamily Progammer Tools View Help

Enabled Source: |None (Empty/Erzsed)

PICTBF Corfiguration
Device PICTBF4550 0500 TFIF 8300 0085
UserDs:  FF FF FF FF FF FFFFFF COOF  EOOF  400F
Checksum: 8358
P pora o Ote=s A%\ Microckip
VDD Target

' Fom (s
Program Memory

0000 FFFF  FFFF  FFFF  FFFF  FFFF  FEEF
0010  FFFF  FFFF  FFFF  FFFF  FFFF  FEFF
0020  FFFF  FEFF  FFFF  FFFF  FFFF  FFEF
0030  FFFF  FFFF  FFFF  FFFF  FFFF  FEEF
0040  FFFF  FFFF  FFFF  FFFF  FFFF  FEEF
0050  FFFF  FEFF  FFFF  FFFF  FFFF  FEEF
0060  FFFF  FFFF  FFFF  FFFF  FFFF  FEEF
0070  FFFF  FFFF  FFFF  FFFF  FFFF  FFFF
0080  FFFF  FFFF  FFFF  FFFF  FFFF  FEEF
0090  FFFF  FFFF  FFFF  FFFF  FFFF  FEEF
00RO  FFFF  FFFF  FFFF  FFFF  FFFF  FFFF
00B0  FFFF  FFFF  FFFF  FFFF  FFFF  FFFF

FFFF FFFF ~
FFFE FEEE ||
FFFF FEFF
FFFF FFFF
FEFF  EFEEF
FFFF FEFF
FFFF FFFF
FEFF  FEFF
FFFF FEFF
FFFF  EEEF
FEFF  FEFF
FFFF FFFF =

EEPROM Data

bt

Auto Import Hex
+ Wite Device

00 FF FF EF FF FF FF FF FF FF FF FF FF FF §F FF §F =
10 FF FF FF FF FF FF FF FF FF FF FF FF FF FF FF FF|_|
20 FF FF FF FF FF FF FF FF FF FF FF FF FF FF FF FF

30 FF FF FF FF FF FF FF FF FF FF FF FF FF FF FF FF ~

Eotinhe
PICKit™ 2

Sekil 4.14. Microchip PICkit 2 ara yizi

Gelistirilen yazilim; seri Ethernet kartindaki ENC28J60 entegresine ait MAC adresini

ve IP adresini, IP adresiyle beraber tarayici (web browser) kullanarak sisteme

baglandigimizda karsimiza ¢ikacak olan web sayfasina ait HTML etiketleri, veri iletim
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yontemini ve sensorlerden ADC sayesinde okunacak akim ve gerilim degerleri igin

vb. kodlari icermektedir. Yazilimin akis diyagrami Sekil 4.15’te verilmistir.

/Donanlmsal baslangig

\
\ ayarlari yapilir

A

Degiskenler tanimlanir
Baslangi¢ degerleri verilir
Seri Ethernet kartinin ag
parametreleri tanimlanir

-«
<

Asenkron motorlarin akim ve
gerilim degerleri okunur

v

Okunan akim ve
gerilim degerleri
ENC28J60'in
tamponuna
gonderilir

Kontrol butonuna
basildi mi?

Basilan buton degerlendirilir
ve motor durdurulur

Motor durumu ‘Galisiyor’ Motor durumu ‘Calismiyor’

Kontrol ve Durum
bilgileri ENC28J60'in
tamponuna gonderilir

Sekil 4.15. Yazihmin akis diyagrami
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e Seri Ethernet kartinin pin tanimlamalari

sfr sbit SPI_Ethernet_Rst at RCO_bit;

sfr sbit SPl_Ethernet_CS at RC1_bit;

sfr sbit SPI_Ethernet_Rst_Direction at TRISCO_bit;
sfr sbit SPI_Ethernet_CS_Direction at TRISC1_bit;

e ENC28J60 Ethernet denetleyicisinin ag parametreleri

char myMacAddr[6]={0x61,0x45,0x32,0x15,0x03,0xAA}; //Seri Ethernet kartinin
MAC adresi

char mylpAddr[4]={192,168,61,61}; //Seri Ethernet kartinin IP Adresi

char gwlpAddr[4]={192,168,61,32}; //Seri Ethernet kartinin ag gecidi IP adresi
char dnslpAddr[4]={192,168,61,1}; //Seri Ethernet kartinin DNS IP adresi

char ipMask[4]={255,255,255,0};,  //Seri Ethernet kartinin alt ag maskesi adresi

e Web ara yiizii HTML etiketleri — Sayfa baghgi

const char *indexPageHEAD="<meta http-equiv="refresh’
content="2;url=http://192.168.61.61/G"'><script src=/s></script>\
<script>var drm=PORTB; var M1D;\

if (drm==1){ M1D=\"Calismiyor\";}

else{ M1D=\"Calisiyor\";} </script>";

e Web ara yiizii HTML etiketleri — Sayfa baslhigi2

const char *indexPageBaslikistek="<p align=\"left\" ><b></b>\

<p style=\"font-family:'Trebuchet MS'\"> <b>Seri Ethernet Karti Ile internet
Uzerinden Asenkron Motorlarin Kontrolii ve izlenmesi</b>\

<p style=\"color:#333333\">G6khan TURAN - Yiiksek Lisans Tezi - © 2013 <p
style=\"color:#999999\">Do¢.Dr. Abdiilkadir CAKIR</p><hr/>\

<form name=\"input\" action=\"/\" methot=\"get\">";
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e Web ara yiizit HTML etiketleri — Motorlarin ¢ektigi akim ve gerilimi izleme

const char *indexPagelzleme="<table style=\"font-family:'Trebuchet MS'\"
width=\"275\" height=\"244\" border=\"1\" align=\"left\" cellpadding=\"0\"
cellspacing=\"0\"><tr><td colspan=\"2\" width=\"150\" bgcolor=\"#CCCCCC\" ><b>
Tek Fazli Asenkron Motor </b></td></tr><tr><td rowspan=\"2\"
bgcolor=\"#0033CC\" font style=\"color:#FFF\"><b>izleme</b></td><td
height=\"49\" >Akim (A):<script>document.write(AN1),</script></td></tr><tr> <td
height=\"46\" >Gerilim (V):<script>document.write(ANO);</script></td></tr>";

e Web ara yiizii HTML etiketleri — Motorlarin durumu

const char *indexPageDurum="<tr><td height=\"43\" bgcolor=\"#0066FF\" font
style=\"color:#FFF\"><b>Durum</b></td><td><script>document.write(M1D);</scrip

t></td></tr>";

o Web ara yiizii HTML etiketleri — Motorlarin kontrolii

const char *indexPageKontrol="<tr><td height=\"47\" bgcolor=\"#00CCFF\" font
style=\"color:#FFF\"><b>Kontrol</b></td><td><script>var str; if (drm==0)\
{str="<input type=\"submit\" name=\"m1a\" value=\"ON\" disabled> <input
type=\"submit\" name=\"m1k\" value=\"OFF\" >";} else {str="<input
type=\"submit\" name=\"mla\" value=\"ON\" > <input type=\"submit\"
name=\"mi1k\" value=\"OFF\" disabled>'";} document.write(str);</script></td>

</td></tr></table><hr/></form><br>";

e Kanal 1’deki degeri okuma (Tek fazli asenkron motorun gektigi akimi)

ADC Read(1);
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e Portdinleme

if (localPort!=80)

{
return(0); //Sadece port 80'den gelen web istegini dinler.

}

e Seri Ethernet kartinin veri iletim yontemi olarak full duplex kullanmasi

#define Spi_Ethernet FULLDUPLEX 0x01

e Full duplex modda ¢alisan senkron bir seri veri baglantisini hazir hale

getirme

SPI1_Init();

e Gelen paketi isleme

SPI_Ethernet_doPacket();

e HTML igerigi istemciye gonderme

if(len==0)
{
len=putConstString(httpHeader); // HTTP Bagligi
len+=putConstString(httoMimeTypeHTML); // HTTP Mime Tipi
len+=putConstString(indexPageHEAD); // HTML sayfanin ilk kismi
len+=putConstString(indexPageBaslikistek); // HTTP sayfanin baslikve istek kismi
len+=putConstString(indexPagelzleme); // HTTP sayfanin izleme kismi
len+=putString(indexPageDurum); // HTTP sayfanin durum kismi
len+=putConstString(indexPageKontrol); // HTTP sayfanin kontrol kismi
}
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4.3. Gergeklestirilen Sistemin Galismasi

Gergeklestirilen sistem, hem yerel agda hem de internet lzerinden calismaktadir.
Sistem, internet (zerinden calistirilacaksa kullanici cihazinin (bilgisayar, akilli
telefon, akilli televizyon vb.) mutlaka internete bagh olmasi gerekir. Bununla birlikte
seri Ethernet karti icin internet saglayicisindan (TURKTELEKOM) sabit [P
kiralanmalidir. Kiralanan bu IP seri Ethernet karinin IP’si olarak atanmalidir. Sistem
yerel agda calistirilacaksa, cihaz ile seri Ethernet karti, ayni agda olmalidir. Cihaza
herhangi bir yazilm kurmaya gerek yoktur. internet tarayicisi (web browser)
sayesinde, seri Ethernet kartinin IP’sini kullanarak sisteme erisilebilmektedir. Sekil

4.16’da da goruldugi gibi sistemin galistiriimasi yerel agda yapilmistir.

TLERRD

Sekil 4.16. Calisan sistemin gorintiisi

Yerel agda tarayicinin adres gubuguna IP adresi olarak 192.168.61.61 girildiginde,

ekrana Sekil 4.17’deki gibi izleme ve kontrol ara ylizii gelmektedir.
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Y 1521685161 o | |
Y 192.168.61.61 (S]

Seri Ethernet Karti ile internet Uzerinden Asenkron Motorlarin Kontrolii ve izlenmesi

Gokhan TURAN - Yiiksek Lisans Tezi - © 2013

AKIR

Sekil 4.17. Sistemin web ara yizi

Bu sayfa HTML etiketlerden olusmaktadir. Sayfanin HTML tasarimina ait etiketler
PIC18F4620 mikrodenetleyicisi icerisinde yer almaktadir. Bu etiketler, MikroC
mikrodenetleyici programlama dilinde; izleme, durum ve kontrol igin yazilan
komutlar icerisinde bulunmaktadir. Sekil 4.19'da tek fazl asenkron motorun akim ve
gerilim degerleri gorilmektedir. Sekil 4.20’deki goriinti de motorun

durdurulmasiyla olusan akim ve gerilim degerleridir.

Sistem cgalistirilirken ayni zamanda da avometrelerle beraber (Sekil 4.16) akim ve
gerilim degerlerinin saglamasi yapilmistir. Anlik degisimler hem web ara yilziinde
hem de avometrelerde paralel olarak izlenmistir. Gergeklestirilen sistem ile ilk
olarak bir adet tek fazli asenkron motorun izlenmesi ve kontroll yapilmistir. Sekil

4.18'de kullanilan motora ait etiket bilgileri yer almaktadir.

TYPE 71 4B M C€

. A

380 min IP54 I.CLF @&

30V-25A 50HZ S1
15 uF ' r

Sekil 4.18. Uygulamasi yapilan tek fazli bir motora ait etiket bilgileri
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192.168.61.61

~ Y | x 1921686161

Seri Ethernet Karti ile internet Uzerinden Asenkron Motorlarin Kontrolii ve izlenmesi
Gokhan TURAN - Yiiksek Lisans Tezi - © 2013

Dog.Dr. Abdiilkadir CAKIR

ek Fazli Asenkron Motor

Istek gonderiliyor..

Sekil 4.19. Tek fazli asenkron motorun izlenmesi

192.168,61.61 X ESAN o= [ I
- ; (S}

Y | x 1921686161

Seri Ethernet Karti ile internet Uzerinden Asenkron Motorlarin Kontrolii ve izlenmesi
Gokhan TURAN - Yiiksek Lisans Tezi - © 2013

Dog¢.Dr. Abdiilkadir CAKIR

ek Fazli Asenkron Motor

Akim(A)..:0.008982949

Istek gonderiliyor.

Sekil 4.20. Tek fazl asenkron motorun kontrolii

Sistem igin tasarlanan sensor kartlari ti¢ adet oldugu icin, ayni anda g farkh tek fazli
asenkron motorun, akim ve gerilim degerleri, durumu ve kontroli yapilabildigi gibi

bir adet (i¢ fazli asenkron motorun da akim ve gerilim degerleri, durumu ve kontrolii

59



yapilabilmektedir. Yazilimdaki degisikliklerle beraber sistem, bu durumlara olanak

saglamaktadir.

Sekil 4.21’de uygulamasi gerceklestirilen ¢ motora ait etiket bilgileri ve Sekil
4.22'de de tek fazli lic adet asenkron motor icin gelistirilen yazilimin ekran

gorintisu yer almaktadir.

| TURK ELEKTRIK @ TURK ELEKTRIK
ENDUSTRISI AS. ENDUSTRISI A.S.
Davutpaga Cad. Litros Yolu No: 1 TopkepsISTANBUL Davutpasa Cad. Litros Yolu No: 1 Topkeps-ISTANBUL

A.C.MOTOR A.C.MOTOR

<> -
@

ASM1 ASM2 ASM3

Y 192.168.61.61

=~ Y ¢ 1921686161

Tek Fazh ASM ASMI

1.383374 5201128 4.6810135

221.0914 221.0914 221.0914

Cabsryor Cabsryor Cabsryor

[on] [oF] | [on] [oFF]

Sekil 4.22. Tek fazl li¢ adet asenkron motor igin gelistirilen yaziimin ekran gériintusi
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Google’in gelistiricilere Ucretsiz olarak sundugu, Chart API Tools kullanarak grafiksel

olarak akim ve gerilim degerleri anlik izlenebilmektedir. Sekil 4.23’te de gorildugi

gibi her bir motora ait anlik degerler, grafik lizerinde okunabilmektedir.
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Sekil 4.23. Tek fazl Gg¢ adet asenkron motoru grafiksel izleme

Gerceklestirilen calismaya U¢ fazli asenkron motor icin, motor koruma rélesi ilave

edilmistir. Sebekenin ¢ fazindan birinin kesilmesi, herhangi bir nedenle faz

hatlarindan veya faz sargilarindan birin

in kopmasi ile olusan iki faza kalma

durumlari, gelistirilen yazilimla izlenebilmektedir. Sekil 4.24’te motor koruma

rolesine ait baglanti uglari gérilmektedir.

Baglanti Uglan

1 ] Mp: Notr Girisi
T s R: R Faz Girigi
OOOO0O S: S Faz Girisi
g T: T Faz Girisi
1: Normalde Kapali Kontak
Kontaktir
2: Kontak Besleme Girisi
.,!E 3: Normalde Acik Kontak
Mp R S T
. |
s
T

Sekil 4.24. Motor koruma

Sekil 4.25’te (¢ fazli asenkron motora a

asenkron motor icin gelistirilen ara yiz ve

rélesinin baglanti uglari

it etiket bilgileri, Sekil 4.26’da (¢ fazh

Sekil 4.27’de da g fazli asenkron motor

icin gelistirilen grafiksel ara yiiz gérilmektedir.
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Sekil 4.25. Uygulamasi yapilan (g fazl tek motora ait etiket bilgileri

Y 192.168.61.61
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Sekil 4.26. Ug fazl bir adet asenkron motor icin gelistirilen yazilimin ekran gériintisii
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Sekil 4.27. Ug fazl bir adet asenkron motoru grafiksel izleme
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5. TARTISMA VE SONUCLAR

Bu calismada, seri Ethernet karti ile internet {izerinden asenkron motorlarin kontrol
ve izleme sistemi tasarimi gerceklestirilmistir. internet tabanl olarak tasarlanan bu
sistem, operatorlerin 7 giin 24 saat, internet baglantisi olan bir cihaz lizerinden

herhangi bir yerden baglanmasina olanak saglamaktadir.

Uzaktan kontrol ile ilgili bircok ¢alisma yapilmis ve basarili sonuglar elde edilmistir.
Teknolojinin gelismesiyle ilerleyen zamanlarda uzaktan kontrolle ile ilgili yeni
yontemler, aygitlar kullanilacaktir. Clnkl glnlimizin popller konusu uzaktan
kontroldir, gelecekte de bu konuyla ilgili arastirmalar yapilmaya devam edilecektir.
S6z konusu; insan rahathgr ve konforu, bununla beraber verimligi arttirmak ve
maliyeti disirmek oldugu icin uzaktan kontrolde ¢alismalar yapilmaya devam

edilecektir.

Bu tiir sistemlerin daha iyi bir noktaya gelmesi icin, uygulanabilirligin artirilmasi ve
maliyetinin disurilmesi gerekmektedir. Teknolojinin gelismesi stirdiikge bunlarin da
istenilen ve ulasilabilen konumlara gelecegi ongoriilmektedir. Seri Ethernet karti ile
gelismis otomasyon sistemleri, internet teknolojileri kullanilarak diisik maliyetlerle
sistemler kontrol edilebilmektedir. Seri Ethernet karti ile olusturulan sistem web
sunucusu gorevini Ustlendigi icin, bilgisayar ile olusturulan sistemler gibi maliyet
gerektiren donanimlardan bagimsiz calisabilmektedir. Bu kart ile yapilacak olan

sistem, diinyanin herhangi bir noktasindan web Uzerinden kontrol edilebilmektedir.

Gerceklestirilen sistemin avantajlari; distik maliyet, kendi lzerinde web sunucusu
bulundurmasi ve kullanicinin bu sunucuya rahatca ulasabilmesi, alternatif sistemlere
gére hizli olmasi, internete baglanabilen herhangi bir cihazdan (bilgisayar, cep
telefonu vb.) baglanilabilme 6zelligi, bilgisayardan bagimsiz kendi basina calisan bir
sistem olmasi, Ethernet ara yiizi olan herhangi bir cihazla entegre olabilme 6zelligi,
bilgisayar kontrolli bir sisteme gore maliyetinin disik olmasi, kolay kullanim,
sistemdeki ufak degisikliklerle sadece otomasyon sistemlerinde degil her tirli bilgi

alis-verisi gereken sistemlere kolayca uyarlanabilmesidir.
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Hazirlanmis olan tez, gelistiriimeye agik bir yontem izlenerek tasarlanmistir.
Calismasi istenirse birgok uzaktan kontrol ve otomasyon sistemlerine uyumlu hale

getirilebilir.
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EK A. Devre Cizimleri ve Baski Devre Resimleri
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Sekil A.1. Mikrodenetleyici karti devre ¢gizim
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Sekil A.2. Mikrodenetleyici karti baski devresi
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Sekil A.3. Role karti devre ¢izimi

ITAAN 3101

o
8
2
&
]
g
3
E3
]
@
&
b
«
]
&
b3
[
©
5
o3
izemnalsl av OloinoX nnsiotoM novinezA nebnhesl femetnl el e temeritd 2
Loz mod. e utnsilon www EIOS @

Sekil A.4. Role karti baski devresi
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Sekil A.5. Sensor karti devre gizimi
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Sekil A.6. Sensor karti baski devresi
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EK B. Kullanilan Asenkron Motorlara Ait Resimler

TEK FAZLI ASENKRON MOTORLAR

UG FAZLI ASENKRON MOTOR

Sekil B.1. Gergeklestirilen ¢alismada kullanilan asenkron motorlar

74



EK C. Gergeklestirilen Sistemin Goriintiisii
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Sekil C.1. Gergeklestirilen sistemin gorintiisi
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EK D. Gelistirilen Yazihm

Tek Fazli Asenkron Motorun Kontrolii ve izlenmesi Icin Gelistirilen Yazilim
(1 Adet ASM) icin Gelistirilen Yazilim

// TEZ BILGILERI BASLANGICI
Ve

* Seri Ethernet Karti Bilgileri

MAC Adresi: 61-45-32-15-03-AA
IP Adresi: 192.168.61.61

DNS IP Adresi: 192.168.61.1

Ag Gecidi Adresi: 192.168.61.32
Ad Maskesi: 255.255.255.0

* Kullanilan Derleyici (Compiler)

MikroC PRO for PIC v.6.0.0

Detayli Bilgi cin: http://www.mikroe.com/mikroc/pic/ sayfasini ziyaret edebilirsiniz.
Tirkge kaynak ve érnekler icin: http.//www.gokhanturan.com sayfasini ziyaret

edebilirsiniz.

* Kullanilan Mikrodenetleyici (MCU)
Microchip PIC18F4620
Detayli Bilgi Igin: http://ww1.microchip.com/downloads/en/devicedoc/39626B.pdf

sayfasini ziyaret edebilirsiniz.

* Kullanilan Gelistirme Karti(Mod(il)
Serial Ethernet Board

Detayli Bilgi Igin: http://www.mikroe.com/add-on-boards/communication/serial-
ethernet/ sayfasini ziyaret edebilirsiniz.

*/

// TEZ BILGILERI BITiSi
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//Veri iletim yénteminin belirlenmesi
#define Spi_Ethernet_HALFDUPLEX 0x00
#define Spi_Ethernet_FULLDUPLEX 0x01

// Seri Ethernet kartinin pin ¢ikislar

sfr sbit SPI_Ethernet_Rst at RCO_bit;

sfr sbit SPl_Ethernet_CS at RC1_bit;

sfr sbit SPl_Ethernet_Rst_Direction at TRISCO_bit;
sfr sbit SPI_Ethernet_CS_Direction at TRISC1_bit;

typedef struct
{

unsigned canCloseTCP: 1;
unsigned isBroadcast: 1;

} TEthPktFlags;

const char httpHeader[]="HTTP/1.1 200 OK\nContent-type: "; //HTTP Basligi

const char httpMimeTypeHTML[]="text/htmI\n\n"; //MIME Tipleri, farkl
uzantilardaki dosyalari tanimlamak icin kullanilir.

//Bu tip tanimlamalari, dosyanin hangi gérevde kullanacadini belirtir.
const char httpMimeTypeScript[]="text/plain\n\n"; //txt ve asc dosya

uzantilarinin kullanilacagini gésterir.

unsigned char httpMethod[]="GET /"; /*Metot Tiirleri Get ve Post olmak lizere ikiye
ayrilir. Post olursa adres cubugunda bilgiler gériinmez, Get olursa bilgiler dinamik

olarak adres cubugunda goriiniir. */

const char *indexPageHEAD="<meta http-equiv="refresh’
content="2;url=http://192.168.61.61/'><script src=/s></script>\

<script>\
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var drm=PORTB;\

var M1D;\

if (drm==1)\

{\
M1D=\"Calismiyor\";\
A

else\

{\
M1D=\"Calsiyor\";\
A

</script>";

const char *indexPageBaslikistek[]="<p align=\"left\" ><b></b>\

<p style=\"font-family:'Trebuchet MS'\"> <b>Seri Ethernet Karti ile internet
Uzerinden Asenkron Motorlarin Kontrolii ve izlenmesi</b>\

<p style=\"color:#333333\">G6khan TURAN - Yiiksek Lisans Tezi - © 2013 <p
style=\"color:#999999\">Doc¢.Dr. Abdiilkadir CAKIR</p><hr/>\

<form name=\"input\" action=\"/\" methot=\"get\">";

const char *indexPagelzleme[]="<table style=\"font-family:'Trebuchet MS'\"
width=\"275\" height=\"244\" border=\"1\" align=\"left\" cellpadding=\"0\"
cellspacing=\"0\">\ <tr>\ <td colspan=\"2\" width=\"150\" bgcolor=\"#CCCCCC\"
><b> Tek Fazli Asenkron Motor </b></td>\
</tr>\
<tr>\
<td rowspan=\"2\" bgcolor=\"#0033CC\" font
style=\"color:#FFF\"><b>lzleme</b></td>\
<td height=\"49\" >Akim(A)..:<script>document.write(AN1);</script></td>\
</tr>\
<tr>\

<td height=\"46\" >Gerilim(V):<script>document.write(ANO);</script></td>\

<Str>";
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const char *indexPageDurum="<tr>\
<td height=\"43\" bgcolor=\"#0066FF\" font
style=\"color:#FFF\"><b>Durum</b></td>\
<td><script>document.write(M1D);</script></td>\

</tr>";

const char *indexPageKontrol="<tr>\
<td height=\"47\" bgcolor=\"#00CCFF\" font
style=\"color:#FFF\"><b>Kontrol</b></td>\
<td>\
<script>\
var str;\
if (drm==0)\
{str="<input type=\"submit\" name=\"m1a\" value=\"ON\" disabled> <input
type=\"submit\" name=\"m1k\" value=\"OFF\" >';\
A
else\
{str="<input type=\"submit\" name=\"m1a\" value=\"ON\" > <input
type=\"submit\" name=\"m1k\" value=\"OFF\" disabled>';\
i
document.write(str);\
</script>\
</td>\

</td></tr></table><hr/></form><br>";

//Ag Parametreleri Baslangici

char myMacAddr[6]={0x61,0x45,0x32,0x15,0x03,0xAA}; //Seri Ethernet Kartinin
MAC Adresi

char mylpAddr[4]={192,168,61,61}  //Seri Ethernet Kartinin IP Adresi

char gwlpAddr[4]={192,168,61,32};  //Seri Ethernet Kartinin Ag Gegidi IP Adresi
char dnslpAddr[4]={192,168,61,1};  //Seri Ethernet Kartinin DNS IP Adresi

char ipMask[4]={255,255,255,0}; //Seri Ethernet Kartinin Alt Ag Maskesi Adresi
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//AG Parametreleri Bitisi

unsigned long httpCounter=0; //HTTP istek sayici
unsigned char get_Request;

unsigned char dyna[30];//Dinamik yanitlar icin tampon

float motor1_akim[20]; //1. Asenkron Motorun Cektigi Akim Degerinin Dizide
saklanmasi

int m1forl,mifor2=0; // 1. Asenkron Motorun Cektigi Akim Degerinin Dizide
saklanmasi igin kullanilan for déngiisii degiskeni

float motor1_gerilim[20]; //1. Asenkron Motorun Cektigi Gerilim Degerinin Dizide
saklanmasi

int m1forlg,mifor2g=0; // 1. Asenkron Motorun Cektigi Gerilim Degerinin Dizide

saklanmasi igin kullanilan for déngiisii degiskeni

unsigned char getRequest[15]; //HTTP isteklerinin tutulmasi icin tampon degisken
char motorldurum=0;
float motorlakimdeger, motorlakimtampon=0; //1. Asenkron Motorun Cektigi Akim
float motorlgerilimdeger, motorlgerilimtampon=0; //1. Asenkron Motorun Cektigi
Gerilim

#define putConstString SPI_Ethernet_putConstString
//ENC28J60'in tamponuna ifadeyi géndermek icin kullanilir.

#define putString SPl_Ethernet_putString
//ENC28J60 RAM'ine yazilan bayt sayisi

unsigned int SPl_Ethernet_UserTCP(unsigned char *remoteHost, unsigned int
remotePort,

unsigned int localPort, unsigned int reqLength, TEthPktFlags *flags)
/*Bu fonksiyon kiitiiphane tarafindan icsel olarak ¢agrilir.

Kullanici HTTP isteklerine SPl_Ethernet_getByte yordamini ard arda ¢adirarak
erisebilir. HTTP cevabinin uzunlugunu bayt olarak verir. Higbir sey génderilmemisse O
verir. Bu fonksiyondan 6nce SPI_Ethernet_Init ¢cagrilmalidir.*/

{
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unsigned unsigned long int len=0; //Cevap uzunlugu

unsigned int i; //Genel amacli tamsayi degiskeni

if (localPort!=80)
{

return(0); //Sadece port 80'den gelen web istedini dinliyorum.

}

for(i=0; i<15; i++) //Yalniza istegin 10 Byte'i olsun, gerisi burada énemli dedgil.
{

getRequest[i]=SPI_Ethernet_getByte();

//llgili adresteki baytin degerini déndiiriir.

}

getRequest[i]=0;

/*memcmp kullanimi: int *memcmp(void *s1, void *s2,int n);

Fonksiyon s1 ve s2 ile belirtilmis nesnelerin ilk n karakterlerini birbirleri ile
karsilastirir. Eger nesneler esit ise 0 "sifir" déndliriir veya esitlik yoksa ilk farkli
bulunan iki karakter arasindaki farki déndiiriir (degerlendirme soldan saga yapilir).
Buna gére, eger s1 ile belirtilen nesne s2 ilse belirtilen nesneden bliylikse sonug

sifirdan biyiik olur veya tersi s6z konusudur. */

if (memcmp (getRequest,httpMethod,5)) //Sadece GET metodunu desteklemektedir.
{

return(0);
}
//Asenkron Motor Kontrolii Baslangici
if(lmemcmp(getRequest+10,"ON",2)) // getRequest dizesinin 10. karakterinden
sonra karsilastirma yapar.
{ // 10. karakterden sonra 4 karakter karsilastiracak.
PORTB.RB7=0;
PORTB.RB0O=0;
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}
else
if(!memcmp(getRequest+10,"OFF",3))

{
PORTB.RB7=1;

PORTB.RBO=1;
}
//Asenkron Motor Kontrolii Bitisi
httpCounter++; // bir istek daha yapilir.
get_Request=getRequest[5]; //s,d

if (get_Request=='s’)

{ motorlgerilimtampon,motorlakimtampon=0;
len=putConstString(httpHeader); //HTTP Basligi

len+=putConstString(httoMimeTypeScript); //MIME Tipi Text olacak.

JREEARAAKARAARARARARAKENIOTOR 1 AKINIHFFHFFFA AR AR AAAA A AAAK ]
// Asenkron Motor 1'in ¢ektigi akim dederinin diziye atilmasi
motorlakimtampon=0;
for(mifor1=0;mifori<15;miforl++)
{
motorl_akim[m1for1]=ADC Read(1); //Kanal 1 degerini okuma
}

// Asenkron Motor 1'in ¢ektigi akim dederinin dizideki en biiyiik degerinin

belirlenmesi

motorlakimdeger=0;
for(mifor2=0;mifor2<15;m1for2++)
{

iffmotorl_akim[mI1for2]>motorlakimtampon)
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{
motorlakimtampon=motorl_akim[m1for2];
}

}

// Asenkron Motor 1'in ¢ektigi akim degerinin hesaplanmasi

motorlakimdeger=((motorlakimtampon*5/1023)*1.87791157);

FloatToStr(motorlakimdeger,dyna);//ADC Read ile okudugu float degeri Char
(karakter)'e déniistiirddi.
//dyna degeri ADC_Read'dan okudugu deger olur.
len+=putConstString("var AN1="); // AN1 diye degisken olusturuldu.
len+=putString(dyna);

len+=putConstString(";");

// Asenkron Motor 1'in ¢ektigi gerilim dedgerinin diziye atilmasi
motorlgerilimtampon=0;
for(mifor1g=0;m1iforig<15;m1iforig++)
{
motorl_gerilim[m1for1g]=ADC Read(0); //Kanal O degerini okuma
}
// Asenkron Motor 1'in ¢ektigi gerilim dederinin dizideki en biiyiik degerinin
belirlenmesi
motorlgerilimdeger=0;
for(mifor2g=0;mifor2g<15;m1ifor2g++)
{
if(motor1_gerilim[m1for2g]>motorlgerilimtampon)

{

motorlgerilimtampon=motorl_gerilim[m1for2qg];
}
}
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// Asenkron Motor 1'in ¢ektigi akim dederinin hesaplanmasi

motorlgerilimdeger=(motorlgerilimtampon*5/1023)*158.0390478;

//Kanal 0 degerini okuma

FloatToStr(motorlgerilimdeger,dyna);

len+=putConstString("var ANO="); // ANO diye degisken olusturuldu.

len+=putString(dyna);

len+=putConstString(";");

len+=putConstString("var PORTB=");

WordToStr(PORTB.RB7,dyna);

len+=putString(dyna);

len+=putConstString(";");

}
if(len==0)
{
len=putConstString(httpHeader); // HTTP Bagligi
len+=putConstString(httoMimeTypeHTML); // HTTP Mime Tipi
len+=putConstString(indexPageGIRIS); // HTML sayfanin ilk kismi
len+=putConstString(indexPageHEAD); // HTML sayfanin ilk kismi
len+=putConstString(indexPageBaslikistek); // HTTP sayfanin baslik ve istek kismi
len+=putConstString(indexPagelzleme); // HTTP sayfanin izleme kismi
len+=putConstString(indexPageDurum); // HTTP sayfanin durum kismi

len+=putConstString(indexPageKontrol); // HTTP sayfanin kontrol kismi

}

return len;

}

unsigned int SPI_Ethernet_UserUDP(unsigned char *remoteHost, unsigned int
remotePort,unsigned int destPort, unsigned int reqLength, TEthPktFlags *flags)
{

unsigned int len;
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ByteToStr(remoteHost[0], dyna) ;
dyna[3]="";
ByteToStr(remoteHost[1], dyna + 4) ;
dyna[7] ="";
ByteToStr(remoteHost[2], dyna + 8) ;
dyna[11]="";
ByteToStr(remoteHost[3], dyna + 12) ;
dyna[15]="";
WordToStr(remotePort, dyna + 16) ;
dyna[21] =T";
WordToStr(destPort, dyna + 22) ;
dyna[27] ="]";
dyna[28] =0 ;
len = 28 + reqlength;
SPI_Ethernet_putBytes(dyna, 28) ;
while(reqLength--)
{SPI_Ethernet_putByte(toupper(SPl_Ethernet getByte())) ;}

return(len) ;
}
void main()
{

ADCONO =0x09; // A/D Donanim Birimi Aktif Edildl.
ADCON1 &=0xF0; // AN pinleri analog giris olarak yapilandirildi.
CMCON [=0x07; //Karsilastirici Yok
PORTA=0; TRISA=0xFF; PORTB=0; TRISB=0;
SPI1_Init();
SPI_Rd_Ptr=SPI1_Read;
SPI_Ethernet_Init(myMAcAddr,mylpAddr,Spi_Ethernet FULLDUPLEX);
SPI_Ethernet_confNetwork(ipMask,gwlpAddr,dnslpAddr);
while(1)
{SPI_Ethernet_doPacket();}
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Tek Fazli Asenkron Motorlarin Grafiksel izlenmesi Igin Gelistirilen Yazilim
(3 Adet ASM)

// TEZ BILGILERI BASLANGICI
Ve

* Seri Ethernet Karti Bilgileri

MAC Adresi: 61-45-32-15-03-AA
IP Adresi: 192.168.61.61

DNS IP Adresi: 192.168.61.1

Ad Gegidi Adresi: 192.168.61.32
Ad Maskesi: 255.255.255.0

* Kullanilan Derleyici (Compiler)

MikroC PRO for PIC v.6.0.0

Detayli Bilgi cin: http://www.mikroe.com/mikroc/pic/ sayfasini ziyaret edebilirsiniz.
Tiirk¢e kaynak ve érnekler igin: http://www.gokhanturan.com sayfasini ziyaret

edebilirsiniz.

* Kullanilan Mikrodenetleyici (MCU)
Microchip PIC18F4620
Detayli Bilgi Igin: http://ww1.microchip.com/downloads/en/devicedoc/39626B.pdf

sayfasini ziyaret edebilirsiniz.

* Kullanilan Gelistirme Karti(Mod(il)
Serial Ethernet Board
Detayli Bilgi gin: http://www.mikroe.com/add-on-boards/communication/serial-

ethernet/ sayfasini ziyaret edebilirsiniz.

*/
// TEZ BILGILERI BITISI
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//Veri iletim yénteminin belirlenmesi

#define Spi_Ethernet_ HALFDUPLEX 0x00

#define Spi_Ethernet_FULLDUPLEX 0x01

// Seri Ethernet Kartinin Pin Cikislari

sfr sbit SPI_Ethernet_Rst at RCO_bit;

sfr sbit SPI_Ethernet_CS at RC1_bit; //CS, ChipSelect: Timdevre segimi
sfr sbit SPI_Ethernet_Rst_Direction at TRISCO_bit;

sfr sbit SPI_Ethernet_CS_Direction at TRISC1_bit;

typedef struct

unsigned canCloseTCP: 1;
unsigned isBroadcast: 1;

} TEthPktFlags;

const char httpHeader[]="HTTP/1.1 200 OK\nContent-type: "; //HTTP Baslg

const char httpMimeTypeHTML[]="text/htmI\n\n"; //MIME Tipleri, farkli uzantilardaki
dosyalari tanimlamak icin kullanilir. Bu tip tanimlamalari, dosyanin hangi gérevde

kullanacagini belirtir.

const char httpMimeTypeScript[]="text/plain\n\n"; //txt ve asc dosya uzantilarinin

kullanilacagini gosterir.

unsigned char httpMethod[]="GET /";/*Metot Turleri Get ve Post olmak tzere ikiye ayrilir.
Post olursa adres cubugunda bilgiler gorlinmez, Get olursa bilgiler dinamik olarak adres

cubugunda gorinir.*/
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const char *indexPageHEAD="<meta http-equiv="refresh’

content="'2;url=http://192.168.61.61/'><script src=/s></script>";

const char *indexPageBasliklstek="<p align=\"left\" ><b></b>\

<form name=\"input\" action=\"/\" methot=\"get\">";

const char *indexPageGrafik="Seri Ethernet Karti Ile Internet Uzerinden Asenkron
Motorlarin Kontrolii ve izlenmesi<br\>Gékhan TURAN © 2013 - SDU <br\>Danisman: Dog.
Dr. Abdulkadir CAKIR</span><hr\>\

<script type=\"text/javascript\" src=\"https://www.google.com/jsapi\"></script>\
<script type=\"text/javascript\">\

google.load(\"visualization\", \"1\", {packages:[\"corechart\"]});\
google.setOnLoadCallback(drawChart);\

function drawChart() {\

var data = google.visualization.arrayToDataTable([\

['MNOo', 'Akim(A)', 'Gerilim(V)'],\

['M1', AN1,ANO]\

['M2', AN3,AN2 ]\

['M3', AN5,AN6 ]\

i\

var options = {\

title: 'Motorlarin Akim ve Gerilim Degerlerini izleme',\

vAxis: {title: 'Tek Fazli Asenkron Motorlar', titleTextStyle: {color: 'red'}}\

E\

var chart = new google.visualization.BarChart(document.getElementByld('chart_div"));\
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chart.draw(data, options);\
i\

</script>\

</head>\

<div id=\"chart_div\" style=\"width: 700px; height: 300px;\"></div>";

//Ag Parametreleri Baslangici

char myMacAddr[6]={0x61,0x45,0x32,0x15,0x03,0xAA}; //Seri Ethenret Kartinin MAC

Adresi

char mylpAddr[4]={192,168,61,61}, //Seri Ethenret Kartinin IP Adresi

char gwlpAddr[4]={192,168,61,32}; //Seri Ethenret Kartinin Ag Gegidi IP Adresi
char dnslpAddr[4]={192,168,61,1}; //Seri Ethenret Kartinin DNS IP Adresi

char ipMask[4]={255,255,255,0}; //Seri Ethenret Kartinin Alt Ag Maskesi Adresi

//Ag Parametreleri Bitisi

unsigned long httpCounter=0; //HTTP istek sayici
unsigned char get_Request;

unsigned char dyna[30];//Dinamik yanitlar icin tampon

float motorl_akim[20]; //1. Asenkron Motorun Cektigi Akim Degerinin Dizide saklanmasi

int m1forl,mifor2=0; // 1. Asenkron Motorun Cektigi Akim Degerinin Dizide saklanmasi icin

kullanilan for donglist degiskeni

float motor2_akim[20]; //2. Asenkron Motorun Cektigi Akim Degerinin Dizide saklanmasi

int m2forl,m2for2=0; //2. Asenkron Motorun Cektigi Akim Degerinin Dizide saklanmasi

icin kullanilan for dongusu degiskeni
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float motor3_akim[20]; //3. Asenkron Motorun Cektigi Akim Degerinin Dizide saklanmasi

int m3forl,m3for2=0; //3. Asenkron Motorun Cektigi Akim Degerinin Dizide saklanmasi

icin kullanilan for dongusi degiskeni

float motorl_gerilim[20]; //1. Asenkron Motorun Cektigi Gerilim Degerinin Dizide

saklanmasi

int m1forlg,mi1for2g=0; // 1. Asenkron Motorun Cektigi Gerilim Degerinin Dizide

saklanmasi icin kullanilan for déngist degiskeni

float motor2_gerilim[20]; //2. Asenkron Motorun Cektigi Gerilim Degerinin Dizide

saklanmasi

int m2forlg,m2for2g=0; //2. Asenkron Motorun Cektigi Gerilim Degerinin Dizide

saklanmasi icin kullanilan for dénglsu degiskeni

float motor3_gerilim[20]; //3. Asenkron Motorun Cektigi Gerilim Degerinin Dizide

saklanmasi

int m3forlg,m3for2g=0; //3. Asenkron Motorun Cektigi Gerilim Degerinin Dizide

saklanmasi icin kullanilan for dénglsu degiskeni

unsigned char getRequest[15]; //HTTP isteklerinin tutulmasi icin tampon degisken
char motorldurum=0;
char motor2durum=0;

char motor3durum=0;
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float motorlakimdeger, motorlakimtampon=0; //1. Asenkron Motorun Cektigi Akim

float motorlgerilimdeger, motorlgerilimtampon=0; //1. Asenkron Motorun Cektigi Akim
float motor2akimdeger, motor2akimtampon=0;  //2. Asenkron Motorun Cektigi Akim
float motor2gerilimdeger, motor2gerilimtampon=0; //2. Asenkron Motorun Cektigi Gerilim
float motor3akimdeger, motor3akimtampon=0; //3. Asenkron Motorun Cektigi Akim
float motor3gerilimdeger, motor3gerilimtampon=0; //3. Asenkron Motorun Cektigi Gerilim
#define putConstString SPI_Ethernet_putConstString

/*¥ENC28J60'in tamponuna ifadeyi gondermek icin kullanilir.*/

#tdefine putString SPI_Ethernet_putString

/* ENC28J60 RAM'ine yazilan bayt sayisi*/

unsigned int SPI_Ethernet_UserTCP(unsigned char *remoteHost, unsigned int remotePort,

unsigned int localPort, unsigned int reqlLength, char *canClose)

{
unsigned long int i=0; //Cevap uzunlugu
unsigned int len; //Genel amach tamsayi degiskeni

if (localPort!=80)

return(0); //Sadece port 80'den gelen web istegini dinliyorum.

for(len=0; len<15; len++)  //Yalniza istegin 10 Byte'i olsun, gerisi burada 6nemli degil.

getRequest[len]=SPI_Ethernet_getByte(); //ilgili adresteki baytin degerini déndirir.
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getRequest[len]=0;
len=0;

if (memcmp (getRequest,httpMethod,5)) //Sadece GET metodunu desteklemektedir.

return(0);

httpCounter++; // bir istek daha yapilir.

get_Request=getRequest[5]; //s,d

if (get_Request=="s')

motorlgerilimtampon,motorlakimtampon=0;

len=putConstString(httpHeader); //HTTP Bashgi
len+=putConstString(httpMimeTypeScript); //MIME Tipi Text olacak.

JHFFEA A kR R\ OTOR 1 AKIVIH ¥ %% %k okttt btk ok koo /
// Asenkron Motor 1'in ¢ektigi akim degerinin diziye atiimasi

motorlakimtampon=0;

for(m1for1=0;m1for1<15;miforl++)

motorl_akim[m1for1]=ADC_Read(1); //Kanal 1 degerini okuma

// Asenkron Motor 1'in ¢ektigi akim degerinin dizideki en blylk degerinin belirlenmesi

motorlakimdeger=0;

for(m1for2=0;m1for2<15;mifor2++)
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if(motorl_akim[m1for2]>motorlakimtampon)

{motorlakimtampon=motorl_akim[mifor2];}

// Asenkron Motor 1'in ¢ektigi akim degerinin hesaplanmasi
motorlakimdeger=((motorlakimtampon*5/1023)*1.87791157);

FloatToStr(motorlakimdeger,dyna);//ADC_Read ile okuttugu float degeri Char (karakter)'e

donusturda.

//dyna degeri ADC_Read'dan okudugu deger olur.
len+=putConstString("var AN1="); // AN1 diye degisken olusturuldu.
len+=putString(dyna);

len+=putConstString(";");

JHREEEEEA KA A A AR AR A AR A A A AN OTOR 2 AKIVI*H*H*F*AHA KA A A A AR AR A KA KA K |
// Asenkron Motor 2'in cektigi akim degerinin diziye atiimasi

motor2akimtampon=0;

for(m2forl=0;m2for1<15;m2forl++)

{motor2_akim[m2for1]=ADC_Read(3); } //Kanal 3 degerini okuma

// Asenkron Motor 2'in ¢ektigi akim degerinin dizideki en blylk degerinin belirlenmesi
motor2akimdeger=0;

for(m2for2=0;m2for2<15;m2for2++)

if(motor2_akim[m2for2]>motor2akimtampon)

{motor2akimtampon=motor2_akim[m2for2];}
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// Asenkron Motor 2'nin ¢ektigi akim degerinin hesaplanmasi
motor2akimdeger=((motor2akimtampon*5/1023)*1.83791157);

FloatToStr(motor2akimdeger,dyna);//ADC_Read ile okuttugu float degeri Char (karakter)'e

dondsturda.

//dyna degeri ADC_Read'dan okudugu deger olur.
len+=putConstString("var AN3="); // AN3 diye degisken olusturuldu.
len+=putString(dyna);

len+=putConstString(";");

R ok ks sk sk [\ OTOR 3 AR V] % % % 3 ks ko ok sk ko o ok /
// Asenkron Motor 3'lin ¢ektigi akim degerinin diziye atilmasi

motor3akimtampon=0;

for(m3forl=0;m3for1<15;m3forl++)

{motor3_akim[m3for1]=ADC_Read(5); //Kanal 5 degerini okuma}

// Asenkron Motor 3'lin ¢ektigi akim degerinin dizideki en blytk degerinin belirlenmesi
motor3akimdeger=0;

for(m3for2=0;m3for2<15;m3for2++)

if(motor3_akim[m1for2]>motor3akimtampon)

{motor3akimtampon=motor3_akim[m3for2];}

// Asenkron Motor 3'lin ¢ektigi akim degerinin hesaplanmasi
motor3akimdeger=((motor3akimtampon*5/1023)*1.83791157);

FloatToStr(motor3akimdeger,dyna);//ADC_Read ile okuttugu float degeri Char (karakter)'e

dondsturda.
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//dyna degeri ADC_Read'dan okudugu deger olur.
len+=putConstString("var AN5="); // AN5 diye degisken olusturuldu.
len+=putString(dyna);

len+=putConstString(";");

JHREEREAFAA AR KA AR AA A RAFAAHF KN OTOR 1GERILIM*HH*H 5 H K HA KA AR A AR A KA KA KK ]
// Asenkron Motor 1'in ¢ektigi gerilim degerinin diziye atilmasi

motorlgerilimtampon=0;

for(m1forlg=0;m1forlg<15;m1forlg++)

{motorl_gerilim[m1forlg]=ADC_Read(0); } //Kanal O degerini okuma

// Asenkron Motor 1'in cektigi gerilim degerinin dizideki en buytk degerinin belirlenmesi
motorlgerilimdeger=0;

for(m1for2g=0;m1for2g<15;m1ifor2g++)

if(motorl_gerilim[m1for2g]>motorlgerilimtampon)

{motorilgerilimtampon=motorl_gerilim[m1for2g];}

// Asenkron Motor 1'in ¢ektigi gerilim degerinin hesaplanmasi
motorlgerilimdeger=(motorlgerilimtampon*5/1023)*158.0390478;
FloatToStr(motorilgerilimdeger,dyna);

len+=putConstString("var ANO="); // ANO diye degisken olusturuldu.
len+=putString(dyna);

len+=putConstString(";");
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// Asenkron Motor 2'nin ¢ektigi gerilim degerinin diziye atilmasi

motor2gerilimtampon=0;

for(m2forlg=0;m2forlg<15;m2forlg++)

{motor2_gerilim[m2forlg]=ADC_Read(2); //Kanal 2 degerini okuma}

// Asenkron Motor 2'nin ¢ektigi gerilim degerinin dizideki en biyik degerinin belirlenmesi
motor2gerilimdeger=0;

for(m2for2g=0;m2for2g<15;m2for2g++)

if(motor2_gerilim[m2for2g]>motor2gerilimtampon)

{motor2gerilimtampon=motor2_gerilim[m2for2g];}

// Asenkron Motor 2'nin ¢ektigi gerilim degerinin hesaplanmasi
motor2gerilimdeger=(motor2gerilimtampon*5/1023)*163.0390478;
FloatToStr(motor2gerilimdeger,dyna);

len+=putConstString("var AN2="); // AN2 diye degisken olusturuldu.

len+=putString(dyna);

len+=putConstString(";");

JHFFAEE Rk kR Rk kR k4 OTOR 3 GERiLi|\/|*****************************/
// Asenkron Motor 3'lin ¢ektigi gerilim degerinin diziye atilmasi

motor3gerilimtampon=0;

for(m3forlg=0;m3forlg<15;m3forlg++)

{motor3_gerilim[m3forlg]=ADC_Read(6); } //Kanal 6 degerini okuma
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// Asenkron Motor 3'lin ¢ektigi gerilim degerinin dizideki en biyik degerinin belirlenmesi
motor3gerilimdeger=0;

for(m3for2g=0;m3for2g<15;m3for2g++)

if(motor3_gerilim[m3for2g]>motor3gerilimtampon)

{motor3gerilimtampon=motor3_gerilim[m3for2g];}

// Asenkron Motor 3'ln ¢ektigi gerilim degerinin hesaplanmasi
motor3gerilimdeger=(motor3gerilimtampon*5/1023)*163.0390478;
FloatToStr(motor3gerilimdeger,dyna);

len+=putConstString("var AN6="); // ANG6 diye degisken olusturuldu.
len+=putString(dyna);

len+=putConstString(";");

if(len==0)

len=putConstString(httpHeader); // HTTP Baghgi
len+=putConstString(httpMimeTypeHTML); // HTTP Mime Tipi
len+=putConstString(indexPageHEAD); // HTML sayfanin ilk kismi
len+=putConstString(indexPageBaslikistek); // HTTP sayfanin baslk ve istek kismi
len+=putConstString(indexPageGrafik); // HTTP sayfanin grafik kismi

treturn (len);
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unsigned int SPI_Ethernet_UserUDP(unsigned char *remoteHost, unsigned int

remotePort,unsigned int destPort, unsigned int regLength, TEthPktFlags *flags)

unsigned int len;
ByteToStr(remoteHost[0], dyna) ;
dyna[3] ="";
ByteToStr(remoteHost[1], dyna + 4) ;
dynal7]="";
ByteToStr(remoteHost[2], dyna + 8) ;
dynal[11]=".;
ByteToStr(remoteHost[3], dyna + 12) ;
dyna[15]="";
WordToStr(remotePort, dyna + 16) ;
dyna[21] ='T";

WordToStr(destPort, dyna + 22) ;
dyna[27]="]";

dyna[28]=0;

len = 28 + reglLength;
SPI_Ethernet_putBytes(dyna, 28) ;

while(reqgLength--)

SPI_Ethernet_putByte(toupper(SPl_Ethernet_getByte())) ;

return(len) ;
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void main()

ADCONO =0x09;

ADCON1 &=0xF0;

CMCON | =0x07;

PORTA=0;

TRISA=0xFF;

PORTB=0;

TRISB=0;

SPI1_Init();

SPI_Rd_Ptr=SPI1_Read;

SPI_Ethernet_Init(myMAcAddr,mylpAddr,Spi_Ethernet_FULLDUPLEX);

SPI_Ethernet_confNetwork(ipMask,gwlpAddr,dnslpAddr);

while(1)

SPI_Ethernet_doPacket();
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