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SIMGELER ve KISALTMALAR

Bu calismada kullaniimig bazi simgeler ve kisaltmalar, aciklamalari ile birlikte
asagida sunulmustur.

Simgeler Aciklama

C Kondansator (F)

D Diyot

f Frekans (Hz)

pusn mikro saniye

pA mikro amper

mA mili amper

MHZ mega hertz

Kisaltmalar Aciklama

GND Toprak (Ground)

LCD Sivi Kristal Gdsterge (Liquid Crystal
Display)

LSB En Az Degerli Bit (Least Significant Bit)
MSB En Degerli Bit (Most Significant Bit)
EEPROM Silinebilir ve programlanabilir hafiza
RAM Rastgele erisimli hafiza

MCLR Master clear (Silme)

COoM1 PC’nin 1. seri portu

1/0 Girig / Cikis



1. GIRIS

Asansorler , teknolojinin, insanligin hizmetine sundugu bir hizmet aracidir ve
su anda asansoérler gunlik hayatta insanlarin isini kolaylastiran temel

araclardan bir tanesi hale gelmistir(1).

insaatlarda yiik kaldirmak icin mekanik araglar kullaniimasi Roma dénemine
dayanir. MO I. yiizyilda yasayan Romali mimar Vitruvius yazmis oldugu
kitabinda, insan, hayvan ya da su gucuyle ¢alisan makaralar ve bocurgatlarin
hareket ettirdigi kaldirma platformlar tarif etmistir. Kaldirma makinelerine ait
ilk orneklerden bir tanesi de Asurlular zamanindan kalma bir kabartma tas
tizerindeki resimde goriilen, agir bir tas heykelin tasinmasina ait modeldir. ilk
ahsap proje ise Alman George Agricola’nin 1556 yilinda basili 12 ciltlik “Der
Metallica” adli kitab1 ve modelidir. Ronesans devri bilim adami Leonardo Da
Vinci’'nin(1452-1519) “Storia Della Tecnica” adli kitabinda kaldirma
makinalarina ait projeleri asansér modellerinin temellerini olusturur. Bu tdr
aygitlar 1800’lu yillarda ingiltere de buhar giiciiyle calistirilmaya baslandi. ilk
defa 19. yy. baglarinda hidrolik bir asansor gelistirildi. Bu asansoér, asansor
boslugunun altinda topraga gomulmus bir silindirin dalma pistonuna bagl
olan bir platformdan olugmaktaydi. Topraga gomulua silindirin derinligi,
asansoOr boslugunun boyuna esitti. Silindirdeki akiskana basing uygulamak
icin de buharli bir pompadan yararlaniliyordu. Sonralari asansérin hizini
artirmak ve dalma pistonunun uzunlugunu azaltmak amaciyla makara sistemi
kullanilmaya baslandi. Tum bu araglarda asansoran agirligini dengelemek
icin kargi agirliklar kullaniliyordu, dolayisiyla da tasiyiciya konan yuku

kaldiracak bir kuvvet uygulamak yeterliydi(1).

1850’lerin ortalarina degin bu c¢alismalar daha c¢ok yUk asansorlerine
yoneltidi. O doénemde genellikle kenevirden yapilan halatlarin yeterince
guvenilir olmayisi nedeniyle asansor yolcu tasimada kullaniimiyordu. ABD’li
Elisha Grawes Otis 1853’te gelistirdigi bir guvenlik aygitiyla, yolcu tagiyan

asansorlerin yapilmasini olanakh kildi. New York'taki Crystal Palace



sergisi'nde tanitilan bu aygitin aski halatlarindaki gerginligin bosalmasi
durumunda kabinin Uzerinde hareket ettigi raylari sikica kavrayan
mengeneleri vardi. ilk yolcu asanséri 1857’de New York'ta, Haughwout
Blyuk Magazasi’'nda hizmete girdi. Buhar guculyle ¢alisan ve bir dakikadan
daha kisa bir surede beginci kata c¢ikabilen bu asansor Oonemli bir

basariydi(1).

Bunu izleyen 30 yil iginde buhar guclyle galisan daha basarili asansorler
yapildiysa da, 1880’lerin ortalarina degin onemli bir teknolojik bir gelisme
olmadi. Bu tarihten sonra asansorlerde elektrik motoru kullaniimaya baslandi
ve 1889'da da ticari amacl ilk elektrikli yolcu asansoru yapildi. New York
kentinde Demarest Binas’’'nda kurulan bu elektrikli asansoér, binanin zemin
katina yerlestirilen elektrik motorunun, halat sarili bir makarayi gevirmesiyle
hareket ediyordu. Elektrik kullaniimaya baslamasi beraberinde yeni
gelismelerin ortaya ¢ikmasina yol acgtl. 1894’de dugmeli kumanda sistemi
gelistirildi, 1895’te de ingiltere de, tasima kuvvetini asansor boslugunun
tepesine yerlestirilen bir makaraya aktaran yeni bir kaldirma aygiti
gerceklestirildi. Bu sistemde, asansorin ve kargi agirhgin agirhklari
asansorun hareket etmesine yetiyordu. Halat sarma esasina dayali olarak
calisan makara mekanizmasinin yetersizliklerini asan bu turden tahrik
makinelerinin kullaniimaya baslanmasiyla daha ylksege ¢ikan ve daha hizli
hareket eden asansoérlerin yapilmasi olanakl duruma geldi. 1904’te tahrik
makinesinin dogrudan elektrik motorunun armaturine baglanmasini saglayan
dislisiz bir aktarma ydnteminin gelistiriimesiyle de hiz sinirlamasindan

kurtulma olanagi dogdu (1).

Guvenlik, hiz ve yukseklik sorunlarinin ¢dézulmesinden sonra asansorin
kullanim kolayhgini arttirma ve maliyetini distirme sorunlari gundeme geldi.
1915’te otomatik kat ayari adi verilen bir bulus kullanima girdi. Asansori
kullanan kisi, bir katin kapisina yaklastiginda elle kumandayi kesiyor, her
katta bulunan otomatik aygitlar kumandayi devralarak asansoru tam kat

hizasinda durduruyordu. Kapilarda elektrik ile c¢alisir duruma getirildi.



Binalarin yuUkseklikleri arttikca, asansorlerin hizlari da artti. 1931'de New
York kentindeki Empire State Binasi'nin Ust katlara c¢alisan asansorlerinde
dakikada 365 metrelik, 1975te Chicago’da John Hancock Merkezinin

asansorlerinde dakikada 594 metrelik hizlara ulasgildi(1).

Ekonomik olmasi nedeniyle hastanelerde ve ¢ok kath yapilarda yaygin olarak
kullanilan otomatik c¢alisma sistemi, toplamali komuta mekanizmasini
gelistiriimesi ile daha da kolay kullanimli hale getirdi. Bu mekanizma, bir yada
birkac asansorun, komutlari yerine getirirken asagidan yukariya yada
yukaridan asagiya dogru bir sira gozetmesini sagliyordu. Butliin asansorlerde
ortak olan temel bir glvenlik 6gesi de, asansorin hareket edebilmesi igin
once asansor boslugu kapisinin kapatilmasini gerektiren Kkilit sistemiydi.
1950’ye gelindiginde, asansor operatorlerini ve motor ¢aligtiricilarini gereksiz

kilan otomatik sistemler hizmete girmisti.

Yuksek yapilarda asansor donaniminin kapladigi hacmi en aza indirmek
amaciyla atilan ilk adim, cift katl asansér yapimi oldu. ilk kez 1932'de
denenen bu tlr asansorlerde Ust Uste monte edilmis iki kabin bulunuyordu ve
bdylece asansorin her durusunda iki kata birden servis yapiliyordu. Bu
teknigin kullanimi giderek yayginlasti ve 1971'de ABD’ de Chicago’daki

Time-Life Binasi’'nda otomatik cift kath asansdérler calismaya basladi.

Modern asansorlerin aligilmig turlerinin yani sira gemilerde, barajlarda ve
roket rampalari gibi ¢ok 6zel yapilarda kullanilan degisik amacli tarleri de
vardir. Cok yuksek insaat islerinde, yukariya agir yuk cikaran ve asagiya
hizla inen asansorler bulunmaktadir. Tumu elektrikle ¢calisan bu asansorlerin
kimisi halat, makara ve karsi agirlik sistemiyle, kimisi halat saran kasnak
mekanizmasiyla(birgok algak kuleli yuk asansorlerinde hala kullaniimaktadir)
kimisi de elektrohidrolik bir sistemle hareket etmektedir. Cok sayida halat
kullanimiyla (U¢ yada daha ¢ok ) hem kaynagin cekme yuzeyi genigletiimekte
hem de guvenlik arttirlmaktadir. Halat kopmasi ¢ok seyrek rastlanan bir

olaydir.



Tahrik motorunda dusik hizlar icin genellikle alternatif akim, ytksek hizlar
icin dogru akim kullanilir. Dogru akim motorlarinda kullanildigi durumlar da
hiz denetimi, dogru akim Uretecinin alan guclinun degistiriimesi ve Uretecin
armatird ile tahrik motorunun armaturi arasindaki dogrudan baglantinin
saglanmasi yoluyla gercgeklestirilir. YUksek hizli asansorlerde dislisiz
sistemler kullanilir ve genellikle halatlar tahrik makarasinin kasnagina iki kez
sarilir. Tahrik kasnakli ¢ekme esasi uyarinca c¢alisan asansorler igin
yukseklik siniri yoksa da, yaklasik 33 metreyi asan yuksekliklerde dengeleme
halatlarina ihtiya¢ vardir. Bu halatlarin bir ucu asansor kabinin altina, obur
ucu da karsi agirhgin altina baglanir. Kabin yukseldikge bu dengeleme
halatinin agirhg1 kabine biner, kabin algaldikga da halatin agirligi karsi
agirhiga kayar. Boylece tahrik makinesine binen yuk hemen hemen sabit
kalir(2).

Kisa yuksekliklerde galisan yolcu asansorleri ile agir yuk asansorlerinde
hidrolik silindirler ve dalma pistonlar kullanilir. Piston, silindir icindeki basingl
yagin etkisiyle platformu yukariya dogru iter. Kabini ylkseltmek i¢in gereken
basinci, yuksek devirli bir elektrikli pompa saglar. Kabinin indiriimesi ise,
silindirdeki yagr yedek bir depoya gonderen elektrikli vanalarin
cahstirimasiyla gercgeklestirilir. Bazi az rastlanan uygulamalarda 6zel tipte
hidrolik silindir ve dalma piston sistemlerinden yararlanilir. Ugak gemilerinde
agir yukleri kisa yuksekliklere kaldirmak igin, 1900’lerin baslarinda
yayginlasan halatli yada disli tip hidrolik asansorler kullanilir. Bunlarda piston
ve silindirin uglarinda kasnaklar bulunur. Pistona basin¢g uygulandiginda
kasnaklar arasi uzaklik arttigindan, bu kasnaklara sarili halatlar asansoéri

yukariya geker.

Aski halatlariyla ylkseltilen asansorlerde, zemin guvenlik fren aygitinin
bulunmasi gerekir. Parasut olarak adlandirilan bu aygit, devreye sokuldugu
anda celik kilavuz raylarina kelepcelenip kabini frenleyerek kisa siurede
durdurur. Genellikle kabin zemininin altina takilan parasut, bir halat

araciligiyla harekete gegirilen hiz regulatéri tarafindan devreye sokulur.



AsansOr normalin Ustunde bir hizla algalacak olursa, bu halat parasut
komutasini gekerek calistirir. Parasut ilk asamada motoru durdurur ve hiz

yeteri kadar azalmazsa da guvenlik frenini uygular.

Modern asansorlerin gogu otomatiktir ve bunlari tek tek ya da gruplar halinde
calistirmak Uzere gesitli komuta sistemleri kullanilir. En eski otomatik komuta
sistemi, asansorun yalnizca yolcusu tarafindan kullaniimasina olanak taniyan
tek dugmeli otomatlardan olusur. Bu sistem glinimuzde de kiguk toplu

konutlarda ve yuk asansorlerinde kullaniimaktadir.

Tek asansorli binalarda toplamali komuta sisteminin  kullanimi da
yayginlasmistir. Bu sistemde kabin énce bir yondeki komutlarin timtne uyar
ve daha sonra yon degistirerek oObur yondeki komutlari yerine getirir.
Toplamali komuta ¢ok katli konutlarda, hastanelerde ve kuguk buro
binalarinda kullaniimaktadir. iki tasiyicili asansorlerde, toplamali komuta
sistemi her iki kabinin birlikte calismasini ve ¢agrilari paylasmasini saglar. iki
ya da daha ¢ok asansorun birden denetimini saglayan grup toplamali komuta
sistemi asansorlerin ¢alisma duzenini belirli bir iglem araligina gore
zamanlar. Hastanelerde, buylk magazalarda ve burolardaki gibi yogun bir
trafik ve iki yada daha ¢ok asansor bulunuyorsa, grup toplamali komuta

sistemleri kullanilir

Asansor boslugu ve asansor kabini igin ayri ayri kapilarin kullaniimasi,
modern asansoOr sistemlerinin temel Ozelliklerindendir. Her iki kapida
genellikle ayni bigcimde calisir. Kapilari, asansorun Uzerinde bulunan bir
elektrik motoru acgip kapatir. Kapinin hizi, kapanma sirasinda arada
kalabilecek yolcularin zarar gormeyecegdi bigcimde ayarlanir. Eger kapanma
sirasinda kap! bir nesneye c¢arpacak olursa, elektrikli bir algilayici kapinin
yeniden acgiimasini saglar. Kapinin ters yone hareketi igin fotoelektrik
algilayicilar ve elektronik yakinlik aygitlari da kullaniimaktadir. i¢ kapilar
kapanmadiklari surece asansorin hareketine izin vermeyecek bigcimde

tasarimlanir (1).



Yuk asansorlerinde, dusey dogrultuda acilip kapanan iki pargali surme
kapilar yaygindir. Bu kapilar alt ve Ust kanatlardan olugur. Kanatlar
arasindaki mekanik baginti, alt kanat kabinin zemine kadar inerken, Ust
kanadin tavanina kadar yukselmesini saglar. Bu asansorlerde de genellikle

koruyucu bir i¢ kapi gereklidir(1).

Bazi Ulkelerde, az sayida insanin yararlandigi yerlerde, en ¢ok da oOzel
konutlarda, asansor ile yapi disindaki bir santral arasinda telefon baglantisi
bulunmasi yasa geregidir. Cogu yapilardaki asansorlerde, mekanik ariza
durumunda kullanilmak Gzere karsilikli haberlesme sistemleri, alarm

dugmeleri acil isiklandirma ve yedek gug¢ kaynaklari bulunur(1).

Modern yuk asansorlerinde otomatik yukleme bosaltma araglari vardir. Bir
¢agirma dugmesi otomatik tasima islemini baslatir; asansor gelir, yuk kabinin

icine c¢ekilir, kabin istenen kata c¢ikar ve yuk bosaltilir.

ABD’'de New York kentindeki Dunya Ticaret Merkezinin ikiz yapilarinda
asansorlerin kapladigi alani en aza indirmek igin yeni bir teknik kullaniimistir.
110 katli bu iki yapinin her biri G¢ bolume ayrilmistir. Yapini ilk 41 katindan
olusan birinci boélim igin, her birinde 6 asansoér bulunan 4 grup ¢alismaktadir;
benzer bigimde orta ve ust bolumlerde de, altisar asansorlu dorder grup
vardir. 44. ve 78. katlarda birer “gOkyuzu lobisi” bulunmakta ve bunlarin

zemin katla iliskisi 11 tane yuksek hizli mekik asansorle saglanmaktadir (1).

Son yillarda yapilarin disina yerlestiriien saydam duvarli asansérler ve
gozlem kuleleri ilgi gormektedir. Bunlarin ilki Paris’'teki, Eiffel Kulesi'nde
(1889) kurulmus olan asansordur. Bu gibi gézlem asansoérlerinin disariyi

seyretmeye olanak veren cam kabinleri vardir (1).

GuUnUumuzde asansorler bes amac icin kullaniimaktadir. Bunlar; konut

asansorleri, konut dig1 asansorler (oteller, is hanlari, resmi binalar, fabrika ve



depo gibi yerlerde kullanilan), saglik tesisi asansorleri (sedye, tekerlekli
sandalye veya tibbi malzeme tasima amacli) yuk asansorleri, servis

asansorleridir.

Cagimizin en hizli gelisen bilim dali olan elektronik sahasinda en 6nde gelen
calismalar yari iletken teknolojisindedir. Bu teknolojinin en geligsmis Grunu
olan mikroislemciler 80’li yillardan sonra iki ana dala ayrilarak uretilmektedir.
Evrim agacinin bir kolunu Kigisel bilgisayarlarin (PC) énemli bir pargasi
sayllan Pentium veya Power-PC mikroislemci yongalari olusturmaktadir. Bu
alandaki gelisme tamamen ham verinin daha hizli iglenmesini
amaglamaktadir. Diger dali ise uretim hacmi mikroiglemci Gretim hacminin 30
katini bulan mikrodenetleyiciler teskil etmektedir. Bu daldaki gelismenin
amaci tek bir yonga uzerine bir ¢ok 6zelligin sigdiriilmasi ve bu sayede tek bir

yonga kullanarak denetim amach giris/¢ikis uygulamalarinin yapilabilmesidir

(4).

Bu tez asansor kabini ile ana kumanda panosu arasindaki iletigimi
mikrodenetleyici denetimi ile seri iletisim protokolu kullanarak gerceklestirmek

amaglanmistir. Bu tez temel olarak 4 bolimden olusmustur.

Calismanin ikinci béluminde asansor sistemleri, klasik asansér denetleme
sistemleri, iletisim sistemleri ve asansor haberlesme sistemleri agiklanmigtir.
Klasik asansor sistemlerindeki sikintilar Uzerinde durulmus ve ¢6zUm

Onerileri getirilmigtir.

Calismanin Uguncl boéliminde tasarimi gergeklestiriien devrenin blok
diyagrami ve devreyi olusturan tum katlar aciklanmig, PIC C ortaminda
yazilan programa ait bilgiler verilmistir. Tum kartlarin yerlestirildigi asansor

prototipi anlatilmistir.



Dorduncu bolimde sonuglar ve degerlendirmeler kismi olup, yapilan
calismanin performansi degerlendiriimis ve c¢alismanin gelistiriimesi igin

Oneriler siralanmistir.

Ekler kisminda yapilan devrenin baski devre goruntuleri, yazilan bilgisayar
programinin kaynak kodlari, kullanilan mikrodenetleyicilerin programlari ve

devrede kullanilan bazi elemanlara ait teknik bilgiler verilmistir.



2. ASANSOR DENETLEYICi SISTEMLERI

Genellikle ginumuzdeki asansorler makine dairesindeki tahrik motorunun
kumanda panosundan aldigi komut vasitasiyla harekete gecip, kabini
istenilen yone hareket ettirmesi yoluyla ¢aligir. Kabin, kargi agirlikla birlikte
cahgir. Aralarindaki c¢elik halatin tahrik kasnagi ile surtinmesinden
kaynaklanan bir hareket araciligiyla yukari asagi hareket ederler. Kabin ve
kargi agirlik yaklasik esit agirhktadirlar. Bu sebeple enerjiden tasarruf edilmis
olmaktadir. Bu tur tahrik makinelerine surtinme tahrikli asansorler denir.
Ayrica halat veya zincirin tahrik kasnagi uUzerine sariimasi ile g¢aligan
asansorlerde mevcuttur. Bu sekilde calisan asansorlere de tamburlu
asansoérler denir.  Asansorler tasima kapasitesine gore turlere ayrilr.
Konutlarda kullanilan asansorler; 100, 180, 240, 320, 400, 630, 1000 kg
olmak 7 ture ayrilir. Konut disi yerlerde kullanilan asansorler; 630, 800, 1000,
1200, 1600 kg olmak Uzere 5 ture ayrilir. Saglik tesislerinde kullanilan
asansorler; 1600, 2000, 2500 kg olmak Uzere 3 ture ayriir. Asansorler
hizlarina gére 0,63 m/s, 1 m/s, 1,6 m/s, 2,5 m/s ve 2,5 m/s’nin Uzerindeki
hizlar olmak Uzere 5 gesittir. Bunlara bagl olarak asansorlerin kabin, makine
dairesi ve kuyu boslugu ebatlari da degisiklik gostermektedir. Yine bunlara ek
olarak asansorler hizlarina gore degisik glgte motor ve fren sistemi
kullanmaktadir. Regulatér dizenegdi asansor halatlarinin kopmasi durumunda

devreye girip kabini frenleyen bir emniyet tertibatidir (1).

Sekil 2.1'de modern bir asansorun bina igindeki kurulumu gdsterilmistir. Tipik
bir asansor sisteminde asansor bogslugunda disey raylar désenir ve kabin bu
raylara oturtulur. Rayli bir sistem tUzerinde bulunan kabin, ¢elik halatlarla bina
tepesindeki motora baglanir. Kabinin kolayca hareket etmesini saglayan ise
motora bagli bulunan agirliklardir. Motoru kontrol eden birim mikrodenetleyici
veya PLC denetimli kumanda kartidir. Kumanda karti bilgileri yorumlayarak
siralama vyapar. Asansor kabini bu siralamaya gore ilgili katlarda
durdurulur(2).
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Sekil 2.1. Asansor Motoru ve Asansor Boslugu

Kabin hiz ayari ise motorun hizinin degistiriimesiyle saglanir. Motor hizi ise
sebeke frekansi ile dogru orantili ve kutup sayisiyla ise ters orantihdir. Hiz
ayarlari tek kademeli hiz, iki kademeli hiz veya frekansla ayarlanarak ¢ok

kademeli hiz olarak yapilabilir. Fakat kademe arttikga maliyet artacaktir(2).

AsansoOr kabin ile kontrol karti arasindaki veri iletisimi iletim kablosu ile

saglanmaktadir. Ayrica, kabine enerji de kablo ile saglanmaktadir.
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Kullaniimakta olan bu kablolar 6zel yapim kablolardir. Bu kablolarin esneme
katsayisi ve kuvvete dayanabilme oranlari yuksektir. Fakat bu ozellikler
sisteme yuksek maliyet olarak geri donmektedir. Ayrica iletim kablolarin
icindeki iletkenlerin kirilma ihtimalleri, Gmurlerinin kisaligi ve kablolarin belirli
zaman araliklarinda yenilenmesi de dikkate alinirsa, verilerin kablolar ile
iletimi performans, verim ve maliyet acgisindan istenmeyen durumlar
olusturmaktadir. Halen yururlUkte olan asansor yonetmeligine(95/16/AT) gore
bu kablolar 3 yilda bir degistiriimelidir. Sekil 2.2’de asansoérin kuyu igi

gOruntisu goértlmektedir (3).
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Sekil 2.2. Kuyu igi goruntusu
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2.1. Klasik Sistemde Asansor Elektrik Tesisati

Klasik sistemde, asansor elektrik tesisatt asansor kabini ile asansor
boglugunun tepesinde bulunan ana kumanda kutusu arasinda kablolar
vardir. Bu kablolar asansor boglugunda sallanir. Boylari binanin katsayisi ile
orantihdir 6rnegin 5 katli bir binada yaklagik 15m dir. Kablolarin sayisi 23
tane temel veri kablosu olmak Uzere her kat icin ek olarak 1 tanedir. Bu
temel veriler durdurma, i¢ kapi, kilit, halat gevseme kontagi, tampon, hiz
duzenekleri, imdat butonu, guvenlik sinir anahtarlari, yuk butonu ve revizyon
anahtarlaridirlar. istenilirse bu sayi giivenlik énlemlerine gére veya maliyete
gore degistirilebilir. Cizelge 2.1’de katsayisina gore degisen kablo miktarlari
verilmistir(2).

Cizelge 2.1. Kat kablo iligkisi

Kat Sayisi Kablo Sayisi

5 23+5=28
10 23+10=33
15 23+15=38

Asansor sisteminde gorev yapan her algilama unitesi (kasetler, asiri yuk,
termistor) veya eylemci Unite (fren, kapl) en az iki veya daha fazla sayida
kablo ile kumanda tablosuna baghdir. iki Gnite arasindaki baglantida
kullanilmasi gereken kablo sayisi o iki Unite arasindaki bilgi akiginin
karmagikligina paralel olarak artar. Kablo sayisinin artmasi oncelikle
asansorin montaj safhasindaki zamani uzatir. Asansoérin kullanima
girmesinden sonra da hem elektrik arizalarinin olasihigini artirir hem de
servis elemanlarinin arizayr bulmak i¢in daha fazla zaman harcamalarina

neden olur (3).

Yukarida bir asansor ornegi ile agiklanan elektriksel baglanti sistemi birebir

baglanti sistemidir. Bu sistemde her fonksiyon veya bilgi iletisimi icin bir kablo
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baglantisi gereklidir. Ornegin 30 katl bir asansor kabininden sadece cagrilari
tabloya iletmek igin yaklasik 30 kablo gereklidir. Birebir baglanti sistemi

Ozellikle mesafeler uzadigi zaman ciddi kablo maliyetlerine sebep olur.

2.2. Seri Veri iletimi

Seri veri iletimi, bir veri igindeki bitlerin, ayni hat Uzerinden art arda
gonderilmesidir. Bitlerden ilk 6nce génderilen EKB (En Kiglk Degerlikli Bit),
en son gonderilen EBB (En Buyuk Degerlikli Bit)'dir. Her bit belli bir zaman
arahginda gonderilir. Eger bit araligi 1 ms ise kelime igindeki her bit igin voltaj
basamagi 1 ms gorunecektir. Dolayisi ile 7 bitlik bir ascii kodu 7 ms'de
gonderilir (5)(14).

Verici ve alici egszamanli olarak c¢aligabildikleri gibi eszamansiz olarak ta
cahgabilirler. Seri veri iletiminde verinin baglangi¢ noktasini belirtmek igin
"baslama" biti, veri aktarma islemi sirasinda olugabilecek bozulmalari ortaya
cikarabilmek igin veri bitlerinin hemen ardindan "eglik" biti ve verinin bitig
noktasini belitmek icin "bitig" biti kullanilir. Sekil 2.3’de seri veri iletiminde

veri aktarim sirasi gorulmektedir (5).

Baslama Biti

Bildid Karekterler Bitir Biti

LiE LISE

Sekil 2.3. Seri veri iletimi

2.3. Veri lletim Hatlan

Hatlar sayisal bilginin iletildigi ortamlardir. Bu ortamlarda veri iletilirken band

genigliginin dar olmasi ve hattin kapasitesinin sinirli olmasi gibi sorunlarla
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karsilasilir. Genelde haberlesme hatlari Simplex, Half-dublex ve Full-dublex

olarak Ug tipte incelenir (6).

Simplex Hatlar. Bir verici ve bir alicinin oldugu sistemlerdir. Verici yayin

yaparken alici sadece dinleyebilir. Vericiye mesaj génderilemez. Ornegin; TV

yayinlarini alici izlerken, ayni hat Gzerinden veri gdbnderemez.

Half-Dublex Hatlar: Hatti ilk olarak verici kullanir. Cevap istendigi zaman,

kars! taraf yani alici hatti kullanir. Ornek olarak; telsiz konusmalari.

Full -Dublex Hatlar: Bir yandan hatta veriler gonderilirken bir yandan da

hattan cevap niteligi tasiyan veriler alinabilir. Ornek olarak; telefon

g6rismelerinde, ayni hat hem alici hem de verici tarafindan kullanilir.

2.4. Senkron - Asenkron Veri iletimi

Bilgisayarlarin ve terminallerin haberlesmesi icin iletimden 6nce birbirlerini
uyarmalari gerekir. Verici bir bit gondermeden 6nce aliclyl uyarmazsa alici
gelen bit serisi i¢in gerekli zamani ayiramaz. Bu nedenle zamanlama ¢ok
onemlidir. Sinyal alici tarafindan yanlig zamanda incelenirse gelen bilgi yanlhs
yorumlanabilir. Bilginin uygun zamanda incelenmesine senkronizasyon
(eszamanh) adi verilir. Senkronizasyonu saglamak icin saat(clock) sinyali
kullanihr (7).

Saat sinyalinin iki gérevi vardir. Bunlar;
Veri tamamen ulasmadan once aliciyi iletime senkron hale getirmesi
Aliciyi giren veri bitleriyle senkron halde tutmasidir.

Seri veri iletimi saat sinyalinin iletiimesine gore ikiye ayrilir. Bunlar:

Senkron veri _iletimi: Senkron veri iletiminde veri blogunun bagindaki ve

sonundaki bildiri karakterleri diginda alici ve verici arasinda saat sinyali
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tasityan ayri bir hat vardir. Bu hattan uygulanan saat sinyali alici ve vericinin
ayni bit zamaninda caligmasini saglar. Senkron iletimde iletim sonunda

“iletim sonu" sinyali gonderilir.

Asenkron veri iletimi: Asenkron iletime ¢ogu zaman basla-bitir iletimi de denir.

Asenkron iletimde veri ile saat sinyali iletimez, ¢inku senkronizasyon igin
bagla bitir bitleri kullanilir. Bagla-bitir bitleri veri blogunun basi ve sonunda

kullanilir.

2.4.1. Senkron ile asenkron iletimin karsilastiriimasi

. Asenkron veri iletiminde her blogun basinda ve sonunda basla bitir
bitleri vardir. Dolayisi ile iletim sinirli bir zaman araliginda yapiliyorsa

senkron veri iletimi daha hizlidir.

. Senkron iletimde alici ve vericiyi senkron halde tutmak igin ayri bir hat
gerekmektedir. Bu ylzden uzun mesafelerde senkron iletim dezavantaj

olusturur (8).

2.5. RS-232 iletigsiminin Temel Kavramlari

RS-232 bilgisayar disindaki cihazlarin bilgisayar ile haberlesmelerinde en ¢ok
kullanilan iletisim standartlarindan birisidir. RS-232 temel olarak bir seri
iletisim birimidir. Seri iletisim biriminde karakterler bir hat Gzerinden bit bit
yollanir. Seri iletisimin paralel iletisime goére en 6nemli Ustunligu baglanti
kolayhgidir. Bilgisayardan cihaza karakter gondermek icin bir hat, cihazdan
gelen karakterleri okumak Uzere bir hat ve bir toprak hatti olmak Uzere
toplam G¢ hat kullanilarak iletisim gergeklestirilebilir. Bu standardin énemli
dezavantaji, haberlesme hizi arttikga bilgi kaybina yol agmamak igin kablo
uzunlugunun da kisalmasi gerekliligidir. Standard RS-232 19200 haberlesme
hizinda en fazla 20m kablo uzunluguna izin vermektedir. Yeni seri iletigsim
standartlarindan RS-422, RS-449 cok daha yuksek haberlesme hizlarinda
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cok daha uzun kablolamaya olanak vermektedir. Ornegin RS-422 1600 m

uzunlugunda bir kablo Uzerinden bir megabit/saniye haberlesme hizlarini
desteklemektedir (9).

Sekil 2.4.’de 25 pin DB25S konnektore ait bacak isimleri verilmistir.

Fin Simyal

TxData
FxData
RTS
CTS
DSR
GHD

1] DTR

| B N ) [ R R Y

Sekil 2.4. DB25S konnektor

Sekil 2.5.de 9 pin DB9S konnektdre ait bacak isimleri verilmistir.

Fin Sinyal

FxData
TxData
DTR
GHD
DER
FTS

1] CTS

b3 = O3 LT = L PO

Sekil 2.5. DB9S konnektor

RS-232C cikisinda hangi sinyallerin konnektérde hangi ayaklara getirildigi
asagida gosterilmektedir. “Data Set Ready” ve “Data Terminal Ready”

sinyalleri kendi aralarinda kisa devre edilerek sistemin veri iletimine hazir
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olmasi saglanir.  Sekil 2.6’de RS-232'nin semasi ve bacak isimleri

goOrulmektedir.

W1

~"511 CDO
o | & DSk
oL2 RO
o_ |7 RIS
ol 3  THD
o | & CTs
o4 Ok
o |9 F
o185  GHD

'\-\_\_\_\_\_\_.-_

5UB-09

Sekil 2.6. RS-232 semasi ve bacak isimleri

Pin isimlerinin aciklamasi:

CD (Carrier Detect) : Tasiyici Bulma (kullaniimiyor)

RXD (Received Data) : Alinan Veri

TXD (Transmit Data) :Gonderilen Veri

DTR (Data Terminal Ready) : Veri Terminali Hazir

GND (System Ground) : Sistem Sasesi

DSR (Data Set Ready) : Veri Kurma Hazir

RTS (Request to Send) : Génderme istemi (kullaniimiyor)

CTS (Clear to Send) : Gondermeleri Temizle (kullaniimiyor)

© ® N o 0o bk~ 0w DN =

RI (Ring Indicator) : Cevirme Gostergesi (kullaniimiyor)
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3. GERGEKLESTIRILEN SERIi iLETIM HATLI ASANSOR DENETLEYICi
SISTEMI

Seri haberlesme sistemleri daha 6nce aciklanan olumsuzluklarin giderilmesi
amaci ile gelistirilmigtir. Her Unite 2 - 4 kablo ile diger Unitelere baglidir.
Fonksiyonlarin sayisi veya karmasikhigi kablo sayisini arttirmaz. Ornegin
kabin ile kumanda panosu arasindaki tum bilgi aligverisi iki kablo Gzerinden
yapilabilir. Kablo sayisinin azalmasi montaj ve tamir iggiliklerini ve kablo
maliyetini bigimde azaltir. Ancak bunun yaninda donanim maliyetini arttirir.
Bunun sebebi ise sistemde kullanilan tim Unitelerin akill  olmasi
gerekmektedir. Sekil 3.1°de soldaki tabloda birebir baglanti sagdakinde ise

seri baglanti sistemi kullaniimistir(10).

BIiREBIR BAGLAHTI SERI BAGLANTI
KONTROL KONTROL
PAMELI PAHELI

0

-]
L]
[ ]

sI[RIsIsE

TTITT
Hhoon

Sekil 3.1. Birebir baglanti ve seri baglanti

Resim 3.1 de bir asansér kumanda panosundan katlara ve asansor kabinine
yapilan kablo baglantisi érnekleri gértlmektedir. Soldaki panoda klasik birebir

baglanti sagdaki panoda seri baglanti gorulmektedir.
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Resim 3.1. Birebir baglanti ve seri baglanti

Asansorde seri haberlesmenin kullanilabilecegi noktalar sunlardir:

° Kabin ile kumanda tablosu arasinda haberlesme

o Kat kasetleri ile kumanda tablosu arasinda haberlesme

o Bilgisayar ile kumanda tablosu arasinda haberlesme

o Modem ile kumanda tablosu arasinda haberlesme

) Hiz kontrol cihazi vb Unitelerle haberlesme

o Mutlak kod c¢o6zlcu, asin yuk sistemi gibi algilama sistemleri ile
haberlesme

Seri haberlesme sistemleri elektronigin gelismesine paralel bir gelisme
gostermiglerdir. En ¢ok kullanilan seri haberlesme standartlari RS-232 ve
RS-485 standartlaridir(11,14).

Tasarimi gergeklestirilen devre temel olarak iki ayri modulden (karttan)
meydana gelmektedir. Bunlardan birincisi kabin karti digeri ise kontrol

kartidir. Bu iki farkli modul arasindaki haberlesme ise RS232C seri



21

haberlesme modulu Uzerinden gercgeklestiriimektedir. Bu moddller ise farkl
karttan olusmaktadir. Kabin modulu; gug kati, kontrol ve gosterge kati, girigler
katl ve seri haberlesme katindan olusmaktadir. Kontrol modull ise; gug kati,

seri haberlesme kati ve rélelerin bulundugu c¢ikis katindan olusmaktadir.

Buradaki amac iki modul arasindaki bilgi iletiminin U¢ kablo Uzerinden
yapilarak kablo maliyetinin en aza indiriimesidir. Sekil 3.2’de tasarimi
gerceklestirilen mikrodenetleyici kontrolli asansér denetleyici sistemini

olusturan katlar blok sema halinde gosterilmistir.

Giig > Giig
Kat1 < Kat1
PIC16F877 PIC16F877
Kontrol .
o\rflero Mikrodenetle Mikrodenetle Girisler
, yici yici
G(ﬁ‘;eége (Kabin (Kontrol
Modiilii) Modiilii)
Girisler R ———> Roleler
A

1 1!

Seri — Seri

Haberlesme Haberlesme

Kati < Kati

Sekil 3.2. Asansor kontrol devresi blok diyagrami

Devrenin calismasi su sekildedir; iki ayri modul arasinda seri haberlesme
kullanilarak bilgi alis verisi yapilir. Burada girislerden ve yedi pargali
goOstergeden alinan bilgiler kontrol modultne iletilerek ilgili ¢ikigi surer. Seri
hatta herhangi bir sebeple veri iletisimi kesilirse kontrol karti asansoér

motorunu durdurur ve tum programlar yeniden baslar. Yine seri iletisimde
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herhangi bir sebepten dolay! bilgilerin gitmemesi veya eksik gitmesini

onlemek i¢in saniyede 10 kez bilgiler tampondan gonderilir.

Sekil 3.3'de tasarimi gerceklestirilen kontrol ve kabin kartinin asansor
kumanda kartina baglanti semasi verilmistir. Sekilde giris ve ¢ikislar alfabetik

olarak verilmistir. Bu giris ve ¢ikiglarin agiklamasi asagida verilmigtir.

A (Kat butonu bilgisi): Kabin i¢indeki kat buton panosundan gelen isteklerdir.

16 durakh bir sistem igin 16 adettir

B (Seri_iletim hatti): iki kart arasindaki iletisimi saglayan iletim hattidir.

Toplam 3 hattir. Bunlar: toprak (Gnd), veri alimi (Rx) ve veri gébnderme (Tx)

uclaridir.

C (Kat bilgisi): Kabinden gelen istegin kumnada panosuna iletiimesini

saglayan hattir. 16 durakl bir asansorde 16 adet kablodur.

D (Kayit aldi cikisi): Asansor kabininden bir kat butonuna basildigi anda

kabin karti istegi kontrol karti Gizerinden kumanda panosuna iletir. istegi alan
kumanda panosu eger bir sorun yok ise kontrol karti Uzerinden asansor

kabini Uzerindeki kabin buton lambasini yakar.

E (Kabin ici _aydinlatma): Kabin i¢i aydinlatimasinda kullanilan  ¢ikig

bilgisidir.

F (Kapi acma): Diger bir adi da LIR-POMP‘dur Kabin kata geldiginde kapi

kilidi kontaginin agilmasini saglayan cikis bilgisidir.

G (Asin_yiik lambasi): Kabin icindeki asiri yik lambasinin veya ikazinin

calismasini saglayan cikis bilgisidir.
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H (Kabin buton lambasi): Kabin icindeki butonlardan birine basildiginda eger

herhangi bir sorun yok ise kumanda panosundan kabine gonderilen ve kat
butonun etrafindaki veya yanindaki lambanin yanmasini saglayan cikis

bilgisidir.

M( Asansér Motoru): Asansor kabinini hareket ettiren alternatif gerilim

motorudur.
Kumanda
Panosu
E F G
L
B I
> . «—
»| Kabin Kart1 |j¢——
: ‘
= Kontrol Karti l l l l
> H
D

Sekil 3.3. Asansor Elektrik Tesisati Blok Diyagrami

Asansor sistemlerinde birden fazla standart kullanildigindan yazilan
programlarda her bir standarda uygun degisiklikler yapilarak birden fazla
program yazilmistir. Kullanilan standarda uygun program kartlara yuklenerek

sistemin daha iyi ¢alismasi saglanmistir.
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Kartlarin tasarimi ORCAD 9.0 baski devre hazirlama programi kullanilarak
yapildi. Kartlar ¢ift yuzlu ve delik igi kaplama olacak sekilde tasarlandi.

Kartlarin devre semalari ve baski devre sekilleri ekte verilmistir.

3.1. Besleme Kati

Yapilan devrenin besleme gerilimi Sekil 3.4’deki besleme devresinde
gorulmektedir. Besleme katinda 7805 pozitif gerilim regulatort kullaniimistir.
7805 7,5V ve 30V arasindaki giris gerilimlerinde 5V cikis veren bir

regulatordar.

J1 V1

|
2 (X
3 - } o 2V TN ouT
+ C1 a
CON3 1000y R3 zZ
BRIDGE_0 2.2K o
N

Sekil 3.4. Besleme devresi

Kabin karti ve kontrol karti saseleri ortak olmasi ve kabin kartinin mevcut
asansorin beslemesinden bagdimsiz olmasindan dolayr cesitli voltaj
standartlari olan eski tip ve yeni tip tUm asansorlerde tasarimi gergeklestirilen

devre kullanilabilir.
3.2. RS232 Seviye Donlistiirme Kati

RS232 seviye donustirme devresi Sekil 4.3'de gdsterilmistir. Bu devrenin
amacl devre ve bilgisayar arasinda yapilan haberlesmede gerilim
uygunlagtirmasi saglamaktir. TTL/CMOS gerilim seviyeleri ve RS232 gerilim

seviyeleri birbirinden farkhdir.
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Mikrodenetleyicilerle bilgisayarlarin iletisiminde temel olarak TxD, RxD ve
GND hatlan kullanilir. Pek ¢ok mikrodenetleyicide, bilgisayarla haberlesmek
uzere TxD ve RxD hatlari bulunur. Fakat mikrodenetleyicilerde bu hatlarin
sinyalleri 0 volt ve 5 volttur. Bilgisayarla haberlesmede gereken RS-232
sinyalleri ise +12 volt ve —12 volttur. Bu yuzden mikrodenetleyici ve bilgisayar
arasindaki iletisimde gerilim donuasimunu saglamak uUzere bir gerilim
donusturtcu kullanilir. Bu tar gerilim dondsturtculerin en ¢ok kullanilani ise
MAX232 entegresidir Sekil 3.5 de RS232 seviye donustlirme katina ait devre

semasi gorulmektedir.(12).

1
2
S
RXTX
u10
1:83 R1IN R10UT ;2
vee W R2IN R20UT T(
0 10 T1IN T10UT 7
X—— T2IN T20UT [—X
C6 C7_ 1uf 1 c
S S x >
+ C8_ 1uf 4 -
+ 5 C2+
e
6|V

V-
MAX232
_l+ co9 c10
— 1uF I 1uF

Sekil 3.5. RS232 seviye donustirme devresi

Genelde mikrodenetleyici tarafinda kullanilacak RS232 konnektora digi
yapilir. Dolayisi ile mikrodenetleyici ile bilgisayari baglayacak ara kablonun
bir ucuna 9 pin erkek konnektor, bir ucuna da 9 pin disi konnektér baglanir.
Konnektdrlerin 5 nolu uglari (GND) direkt olarak birbirine baglanir. 2 (TxD)
ve 3 (RxD) uglari ise birbirine ¢apraz baglanir. Boylece mikrodenetleyicinin
GONDER (TxD) ucu bilgisayarin AL (RxD) ucuna ve bilgisayarin YOLLA ucu

mikrodenetleyicinin AL ucuna baglanmig olur(13)(14).
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RS-232 seri iletisim standardi elektriksel dzelliklerinde “1” biti -3 volttan —25
volta kadar bir elektrik sinyali olarak tanimlanmistir. “0” sinyali ise +3 volttan
+25 volta kadar elektrik sinyali olarak tanimlanmistir. -3 volt ile +3 volt

arasindaki herhangi bir sinyal ise belirsiz bir sinyaldir(13).

Sekil 3.6°”da ASCIl A karakterinin TTL/CMOS ve RS232 sinyal sekilleri
gosterilmigtir. Goruldugu gibi aradaki tek fark gerilim seviyeleridir. Bir basla
biti ve iki dur biti oldugu gorilmektedir. Kullanilan RS232 haberlegsmesine
g6re bunlarin yapisi degisebilir. Sekil 3.6’daki sinyallerde 8 bit haberlesme
gOsterilmistir. Eger 7 bit haberlesme kullanilirsa 8. bit eglik biti olarak
kullanilabilir (13).

TTL/ Basla Dur
CMOS Biti LSB MSB  Bitleri

A

Mantiksal 1 - — 0 1 0 0 0 0 0 1 0 1 1
Mantiksal 0

RS232

A
+25V—

v

Bagsla Dur
Biti LSB MSB  Bitleri

0 1 0 0 0 0 0 1 0 1 1

Mantiksal 0

Belirsiz
Bolge

BV ——q————fF————————— — -——F—-t+-——-- }

v a4t I-—-—-—-"-"-—— — _ )4+ ————-

Mantiksal 1

=25V —

Sekil 3.6. ASCII A karakterinin TTL/CMOS ve RS232 grafikleri
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3.3. Kontrol ve Gosterge Kati

Butona basildiginda kat bilgilerini gésteren kattir. iki tane yedi parcali ortak
anot display kullaniimistir. Gostergeleri surerken seri girig-paralel c¢ikigli
74L.S164 shift register kullaniimistir. Bunun amaci mikrodenetleyicide port
kullanimini azaltmak ve 8 bitlik bir veriyi mikronedetleyicinin tek bir portunu

kullanarak gostergeleri surmektir (16).

Sekil 3.7’de kontrol ve gosterge kati devre semasi gorlimektedir.

74L.S164’Un baglanti semasi ve fonksiyon tablosu ekte verilmistir.

+12V
o

+12V
1 l
Cq D19A Cq d28A

3 3
R13 LDS-A51R LDS-A51R

L B
e LEPELEPE[EfIIT L

4.7K

(o)
o
(o)
o
(o]
o

a

+5V
o

us8 bc_o

j)

o]

s}

@
NSIGIEN(S

WIN|= O

Qc
Qb
8 QE
CLK QF

9 QG
— CLR QH

7415164

o |™olalo|o

Sekil 3.7. Kontrol ve gosterge kati
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3.4 Girigler Kati
Bu katta tum asansorlerde olabilecek girigleri mikrodenetleyici portlarina
uygun hale getiren devreler bulunmaktadir. Asagida asansor kumanda karti

girigleri listelenmis ve agiklanmistir.

Kat butonu bilgisi _: AsansoOr kabininden yapilan c¢agrilari ana kumanda

kartina ileten girislerdir. Tasarimi gergeklestirilen devre en ¢ok 16 durakli bir
asansor sistemi i¢in uygun olan kat giris bilgilerini alacak sekilde yapiimistir.
Mikrodenetleyicinin giris portlarinin yetersiz olmasi sebebiyle bu bilgiler 6nce
74AS150 multiplekser kullanilarak 16 giris 4 bitlik veriye donusturulerek
mikrodenetleyicinin giris portlarina verilmigtir. Bodylece daha az port

kullaniimistir.

Tasarim agsamasinda ve ilk kart Uretiminde kullanilan 74AS150 multiplekseri
daha sonraki asamada Uretimden kaldiriimasi sebebiyle 74AS150 16x4
multiplekser yerine iki adet 74HC251 8x3 multiplekser entegresi 6zel bir

baglanti sekli ile baglanarak sistemde kullaniimigtir.

Gray kod bilgisi :Ana kumanda kartina asansor kabininin o an hangi katta

oldugunu bildiren 4 bitten olusan bir veri goénderilir. Bu verinin gray kod
sisteminde olmasinin sebebi gray kod sisteminde bilginin degerinin bir
atmasinda sadece verideki bir bitin degeri degismesidir. Bu degigiklikte
herhangi bir hata olursa yani bir bit degil de birden fazla bitin degismesi
durumunda asansor sistemi veri akisinda bir hata oldugunu algilayarak kabini

durdurur.

Asagdi ybn sinir kesici : Asansor kuyusunun altina vyerlestirilen bir

kontaktir. Eger kabin bir sekilde bu kontaga ulagirsa kontak mekanik olarak
acilir ve ana kumanda panosuna bir sinyal iletir. Bu sinyali alan kumanda

karti asansoru yavaslatir. Motor kabini durduramazsa mekanik fren sistemi
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kabini durdurur. Bu sayede kabinin agsagi yonde yere ¢akilmasi engellenmis

olur.

Yukari ybn sinir kesici . Asansor kuyusunun en tepesine yerlestirilen bir

kontaktir. Eger kabin bir sekilde bu kontaga ulagirsa kontak mekanik olarak
acilir ve ana kumanda panosuna bir sinyal iletir. Bu sinyali alan kumanda
karti derhal asansoru yavaslatir. Motor kabini durduramazsa mekanik fren
sistemi kabini durdurur. Bu sayede kabinin yukari ydnde c¢arpmasi

engellenmis olur.

Hassas durdurucu :Asansor raylari Uzerinde kat seviyelerinin altinda ve

ustiinde bulunan miknatis vardir. Kabinde bulunan algilayici bu manyetik
algilayicilardan gectigi anda kabin kumanda katina katin durma seviyesine
geldigini gosteren bir sinyal gonderiri ve ana kumanda karti da motoru

durdurarak kabinin tam kat hizasinda durmasini saglar.

Asin ylk sinyal qgirisi . Asansor kabininin agirligini kontrol den agirlik

algilayicisindan gelen sinyaldir Asirt yuk sinyali alan kumanda Kkarti
asansorun hareket etmesine musaade etmez ve kabindeki asiri yuk sinyal

lambasini yakar.

Revizyon (bakimda) anahtari girisi . AsansOr bakimda oldugu anda

teknisyenin asansoru kullanim disina ¢ikarmasini saglayan anahtardan

gelen sinyaldir.

Revizyon asadi ybn buton girisi . Asansor bakimda iken teknisyenin kabini

asagl hareket ettirmesini saglayan butona bagl bir girigtir. Teknisyen butona
bastigl surece kabin asagi yonde hareket edecektir. Asagi yon sinir kesici

sinyali oldugu surece hareket mimkundur.

Revizyon yukari yén buton girisi : Asansor bakimda iken teknisyenin kabini

yukari yonde hareket ettirmesini saglayan gir butona bagl bir giristir.
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Teknisyen butona bastigi surece kabin yukari yonde hareket edecektir.

Yukari yon sinir kesici sinyali oldugu surece hareket mumkundur.

Dur diigmesi: Kabin igine yerlestirilen ve kullanicinin asansoér kabinini

durdurabilmesi amaciyla yerlestiriimis bir butondur. Yeni tip otomatik kapili

asansorlerde bulunmamaktadir.

Otomatik kapi qgirisi :Yeni tip asansorlerde bulunan ve kabin kapilarini agmak

ve kapatmak amaciyla yerlestirilen girigleridr. 4 adettir.

Tam girigler opto kuplor kullanilarak optik olarak yalitilarak olusabilecek ani

voltaj yukselmelerinden korunmustur.

3.5. Mikrodenetleyici Kati

Kabin kartindaki mikrodenetleyici dis dinyadan aldidi bilgileri kontrol
kartindaki mikrodenetleyiciye seri haberlesme yontemiyle iletir. Kabin

kartindan Kontrol kartina aktarilan bilgiler bolum 3.4 de verilmigtir.

Devrede kat bilgilerini goéruntilemek igin display kullanilmistir. SW1
butonunun goérevi ise mikrodenetleyiciye reset atmaktir. PIC16F877
mikrodenetleyicinin osilator devresinde 4MHz kristal kullaniimistir.
PIC16F877 4MHZlik sinyali 4’e bolerek kullanmaktadir. Yani PIC16F877
1MHZz’de calismaktadir. Herbir dongu 1uS surmektedir. Sekil 3.8’de kabin

kartindaki mikrodenetleyicinin devre semasi gosterilmigstir (17).

Sekil  3.9da kontrol kartindaki mikrodenetleyicinin  devre semasi
gosterilmigtir. Kontrol kartindaki mikrodenetleyici kabin kartindan aldigi
bilgilere go6re ilgili ¢evre birimlerini yani rdleleri c¢alistirmaktadir. Batln
girislerde opto izolator(kuplor), cikiglarda ise rdle kullanilarak devrenin
yuksek gerilimden zarar gormesi Onlenmistir. D1 ledinin goérevi ise iki

mikrodenetleyici arasinda seri iletisimin olup olmadigini kontrol etmektedir.
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Eger seri iletisim varsa led yanip sonmektedir, seri iletisim kesildiginde ise
led sonmektedir.  Kartlardaki multiplekserin gorevi mikrodenetleyicideki

portlarin sayisini artirarak daha ¢ok bilgi girisini saglamaktir.
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SW1 3 * 130 MCLR/Vpp RC1/T10SI/CCP2 =7 5moaC
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Sekil 3.8. Kabin kartindaki mikrodenetleyicinin devre semasi
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Sekil 3.9. Kontrol kartindaki mikrodenetleyicinin devre semasi

Mikrodenetleyici katinin programina iligkin kabin kartina programinin akis
semasi Sekil 3.10 ve kontrol kartina ait programin akis semasi Sekil 3.11’de

verilmigtir. Devreye ait PIC16F877 programi Ek-1’de verilmigtir.
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Sekil 3.10. Kabin programi akig semasi
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Sekil 3.11. Kontrol programi akis semasi
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Resim 3.2. Kabin kartinin gorantisu
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Resim 3.3. Kontrol kartinin géruntusu

Tasarimi gergeklestirilen devre iki adet Uretilmistir. Uretilen kartlardan biri
laboratuar ortaminda 3 ay sureyle calistinimistir. Herhangi bir sorunla

karsilmamistir. Uretimi yapilan ikinci kart takimi gercek bir asansér (izerine
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Mayis 2003 tarihinde montaj edilmistir. Necatibey Cad. Bilecik Apartmani
No:27 Cankaya Ankara adresindeki 9 durakli asansorde takilan sistem halen

calismaktadir(Temmuz 2005).

3.6 Tasarimi Gergeklestirilen Asansor Prototibi

Gergeklestirilen devrenin calistiriimasi ve test edilmesi amaciyla bir asansor
prototipi yapilmigtir. Prototip 3 kath bir bina igin gergeklestirilmistir. Asansor
motoru yerine unipolar bir step motor kullaniimigtir. Bu step motoru surmesi
ve hizini ayarlamasi igin 16F84 mikrodenetleyicili bir kumanda Kkarti
tasarlanmistir. Bu kart kumanda kartinin gikisina baglanmistir. Kumanda

karti olarak gergcek bir dort durakli asanso6r kumanda karti kullanilimistir.

Resim 3.4’de prototibe ait step motor kontrol devresi gorulmektedir.

Resim 3.4. Step Motor Kontrol Devresi
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Resim 3.5 de Prototipte kullanilan asansor kumanda karti gorulmektedir. Bu
devreye ait baski devre semasi ekte verilmistir.

=N ssssssssssnsesneneew

4

.

Resim 3.5. Asansor Kumanda karti
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s

Sekil 3.12. Asansor Prototibi
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4. SONUC VE ONERILER

Bu tez calismasinda seri iletim hatli mikrodenetleyici denetimli asansoér
tasarimi ve prototipi gerceklestirildi. Mevcut asansor sistemlerinde kabin ile
ana kumanda panosu arasindaki iletisim birebir kablo baglantisi ile
yapillmakta iken tasarimi gercgeklestiriien devrede RS-232C seri iletisim
protokollU kullaniimistir. Bu sayede kurulum ve bakim zamanindan tasarruf
edilmigtir ve maliyet azaltiimigtir. Boylece asansoérlerin kurulumu ve bakimi

daha basit bir hale getirilmistir.

Program gelistirmek igin PIC assembly diline gére program gelistirme ve hata
bulma bakimindan daha Ustiin olan PIC C dili kullaniimistir. Tasarimda PIC
mikrodenetleyicileri kullaniimasi tasarimin son derece esnek bir yapiya sahip

olmasini saglamigtir.

Mevcut asansor haberlesme sistemlerinde kullanilan kablolama sekillerine
alternatif olarak seri iletisim protokolunun kullaniimasini saglayan bir tasarim

gerceklestirilmigstir.

PIC mikrodenetleyicileri, fiyatlarinin ucuz olmasi, ¢ok genis Urln ailesine
sahip olmasi, EEPROM (FLASH) bellege sahip olup kullanim kolayhgi
saglamasi vb. bircok Ozellikleri sayesinde gun gecgtikce kullanimi
yayginlagsmaktadir. Bir mikrodenetleyici ile sistem tasarimi
gerceklestirildiginde hem kolay hem de ucuz olur. Buna goére tasarim ve
program gelistirme asamalari uzun olmakla birlikte PIC mikrodenetleyicileri

ile endustriyel sistemler i¢in ucuz ve etkin ¢gozumler elde etmek mumkunddar.

Tasarimi gercgeklestirilen devrenin laboratuvar ve gergek ortam testleri
gOstermistir ki devrenin gurultd, 1si, is yogunlugundaki performansi oldukca

iyidir.
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Devrede seri iletisim protokoll olarak gerilim esasli RS232 yerine akim esasli
RS485 kullanilarak iletim hat mesafesi artirilabilir ancak kullanilacak
kablonun burgulu olmasi geregi ve piyasa sartlarinda burgulu ve esnek kablo
bulma zorluklari ile maliyetin yikselmesi gibi dezavantajlar g6z ardi

edilmemelidir.

Tasarimi gergeklestirilen mikrodenetleyicili seri iletisim kartlari sadece
asansorde degil kucguk degisiklikler yapilarak herhangi bir PC ye gerek
olmadan bir¢ok otomasyon sistemlerinde, bina guvenlik sistemlerinde, Uretim

bantlarinin kontrolinde kullanilabilir.
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EK -1 Kontrol Karti Programi

/l**********************************************************/’
#include <16F877.h>

#device PIC16F877 ADC=10

#fuses XT,NOPROTECT,NOWDT,PUT,NOLVP

#use delay(clock=4000000)

#use rs232(baud=9600, xmit=PIN_c6,rcv=PIN_c7)

#rom 0x2100={00,0,00,00,00,00,00,00,00,00,00,00,00,00}%

#byte trisd=0x88
#byte trise=0x89
#byte trisc=0x87
#byte trisb=0x86
#byte trisa=0x85
#byte porta=5

#byte portb=6
#byte portc=7
#byte portd=8
#byte porte=9

//programin tanimlamalari

#byte abcdl=portd // multiplexerin data select girisleri
#byte segmentl=porta // PORTA cikisindaki ledeler
#bit w=portb.1 // multiplexerin ¢ikis pini

#bit SR_clock=portb.4 // shift registerin clock pals pini!!bu
bitleri ¢i1kis yapmayil unutma

#bit SR_data=portb.0 // shift registerin seri data pini!!!bu
bitleri ¢i1kis yapmayil unutma

#bit hata_led=portb.5

#define buffer_size 6

#define BUFFER_RCSIZE 6

#define BUFFER_TRSIZE 6

static boolean
timer_flag,sn_10,sn_p,T_d,gray_f=false,gray_fl=false,Tus_D1;
static boolean stop_bit,start_bit,b_flagl,b_flag,hata;
static int sh_kod[17]=

{0x01,0x02,0x04,0x08,0x10,0x20,0x40,0x80,0x01,0x02,0x04,0x08,0x10,0x

20,0x40,0x80,0x00%};//,0XE7,0X7D,0x39,0X5E,0X79,0x40};

static int
s[7],buffer_rce[BUFFER_RCSIZE],buffer_rc[BUFFER_RCSIZE],buffer

_rceindex,buffer_rcindex,buffer_tr[BUFFER_TRSIZE],buffer_trindex,buf

fer[BUFFER_SIZE],buffer_index;



static
static
static
static
C

static
#int_r
interr

#int_r
//disa
void s

if(
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int data_get,tus_D_old;

int gray,m,led,Tatchl,bosl,bos2,bosll,bos22;
int sh_reg_k,rh_h,rh_1,reg_count,tus_d,abcd,Tus_d2;
int snl0,durum,saat,dak,sn,sn_count,tus_d1=0, tus_dh=0;
int rx,X;
tcc
upt_altyordami() {
timer_flag=1;
3
da
ble_interrupts (INT_RTCC);

erial_isr(Q) {

int 1,j;

data_get=getc();

if((data_get==0x0F)&&(buffer_rcindex == 0)){
start_bit=true;

3

if(data_get==0xF0) {

stop_bit=true;
3
(start_bit)&&(buffer_rcindex != (buffer_rcsize))){
buffer_rc[buffer_rcindex]=data_get;
buffer_rcindex=buffer_rcindex+1;
3
if ((stop_bit)&&(buffer_rcindex == (buffer_rcsize))){
//ifl
start_bit=false;
stop_bit=false;
b_flagl=true; //hat saglam; iletim

var....

for(i=1l;i<=buffer_rcsize;i++){

if(buffer_rce[buffer_rceindex]==buffer_rc[buffer_rceindex]) {
buffer_rceindex++;
b_flag=true;

}//end of if2

else {
i=(buffer_rcsize);
buffer_rceindex=0;
for(j=1;j<=buffer_rcsize;j++){



buffer_rce[buffer_rceindex]=buffer_rc[buffer_rceindex];

buffer_rceindex++;

buffer_rceindex=0;
b_flag=false;
hata=true;
}//end of else
}//end of for
buffer_rceindex=0;
buffer_rcindex=0;

}//end of ifl
}//end of void

void periyodik_is() { // Saat altyordami
sn_count++;

if(! (sn_count%25))
sn_10=true;
if (sn_count==250) {
sn_count=0;
sn_p = true;

SN++;
if (sn==60){
dak++;
sn=0;
if (dak==60){
saat++;
dak=0;
if (saat==23)
saat=0;
3
}
3
3
void multiplexer(){ // 74AS150 Multiplexer

byte m,rsn,rx,x;

rsn=3;

altyodami
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//output_d(0x00);
pinleri
/*for(m=0;m<=15;m++) {
abcd=m;
if(w==1){
Tus_Dl=true;
Tus_db[rsn]=abcd;
tus_d=abcd;
rsn++;
//m=15;
}
elseq{
if (Tus_D1){
Tus_Dl=false;
Tus_DH=0;
Tus_DL=0;
rsn=0;
T_D=true;
}
3
//abcd=m;
}//end of for
%/
//if(tus_d1){
for (rx=0;rx=16;rx++){
x=tus_db[rx];

if(x<=7){
bit_set(tus_dl,x);
}

else{
bit_set (tus_dh,x-8);
3

}

//}

}//end of multiplexer

void sh_reg(){
byte r,n;
rh_h=tus_dh;
rh_l=tus_d1;
for(r=1;r<=8;r++) {

if ( !bit_test(rh_h,7)){
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// RBO, RB1l, RB2, RB3 data selct

// multiplexerin cikis pini (RBL)

SR_data=1; // seri giris

}



//7:7\‘,\

else{
SR_data=0;
}
SR_cTlock=0; // clock palsi
SR_cTlock=1;
rh_h=rh_h<< 1;
}//end of for
for(n=1;n<=8;n++) {
//sh_reg_kl = ((sh_reg_k)&&(0x01));
if ( !'bit_test(rh_1,7)){
SR_data=1; // seri giris
3
else{
SR_data=0;
}
SR_cTlock=0; // clock palsi
SR_cTlock=1;
rh_1=rh_T<< 1;

}//end of for
}//end of void
Fedededededededede etk ,‘:7‘:7‘:7':7':7':7':t r-anm-i t a'l t

B T S S A A I PN PR ORI M RCORR N KA
yor = 111 IR A R A A A S A

void buffer_transmit({

//if (sn_p){
//sn_p=false;
buffer_tr[0]=0x0F;
buffer_tr[1]=latchl;//+0x30;
buffer_tr[2]=Tus_D;//+0x30;
buffer_tr[3]=bosl;

buffer_tr[4]=bos2;//+0x30;

buffer_tr[5]=0xF0;//+0x30;

while (buffer_trindex != buffer_trsize){
putc(buffer_tr[buffer_trindex]);
buffer_trindex=buffer_trindex+1;
}
buffer_trindex=0;

//}
}//end of buffer()

o oo g e ol e oo g oo sl e ol sl ol ol g ol T ol ol g ol sl o o s o
//l\l\l\nncvl\l\nl\l\c\«\lvlvl\l\l\nl\l\nnnl\nl\
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main(){
sn_p=false;
sn_10=false;
gray_f=false;
saat=dak=sn=0;
buffer_index=0;
sh_reg_k=0;
set_rtcc(0);

setup_counters( RTCC_INTERNAL, RTCC_DIV_16);
enable_interrupts (INT_RTCC);
enable_interrupts(GLOBAL) ;
enable_interrupts (INT_RDA);
set_tris_b (0xc2);
set_tris_a (0x00);
set_tris_d (0x00);
set_tris_c (0xC7);
output_A(0x00);
//output_B(0x00);
//output_bD(0x00);
output_E(0x00);
//output_D(OxFO);
while(TRUE){
portA=0xFF;
portE=0xFF;
if (timer_flag) {
timer_flag=false;
periyodik_is(Q;
//multiplexer();
for (rx=0;rx=16;rx++){
x=tus_db[rx];

if(x<=7){
bit_set(tus_d1,x);
3
else{
bit_set (tus_dh,x-8);
}
}//end of for
tus_d1=5;
sh_regQ;
if(sn_p)
{

sn_p=false;
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porta=sn;

}

}//end of while
}//end of main
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Ek -2

Kabin Karti igin Programi

//7‘: Tl W d A AN NN dedededdhhhNhN NN NN SN NededededededededddN NN N NN dededededededed
#include <16F877.h>

#device PIC16F877 ADC=10

#fuses XT,NOPROTECT,NOWDT,PUT,NOLVP

#use delay(clock=4000000)

#use rs232(baud=9600, xmit=PIN_c6,rcv=PIN_c7)

#rom 0x2100={00,0,00,00,00,00,00,00,00,00,00,00,00,00}
#byte trisd=0x88

#byte trise=0x89

#byte trisc=0x87

#byte trisb=0x86

#byte trisa=0x85

#byte porta=5

#byte portb=6

#byte portc=7

#byte portd=8

#byte porte=9

,‘:7‘://

//programin tanimlamalari

#byte abcd=porta//portd // multiplexerin data select
girisleri

#bit SR_clock_d=porte.0 //b.4 // shift registerin clock pals
pini!'bu bitleri c¢cikis yap

#bit SR_data_d=porte.l //b.0 // shift registerin seri data
pini!!lbu bitleri ¢ikis yap

#bit w=portc.5 //b.1 // multiplexerin c¢ikis pini

#bit pompa=portc.2

#bit mknts=portc.4

#bit sgmnt=porte.2

#bit SR_clock=porta.4 // shift registerin clock pals pini!!bu
bitleri ¢i1kis yapmayil unutma

#bit SR_data=porta.5 // shift registerin seri data pini!!!bu
bitleri ¢i1kis yapmayil unutma

#bit hata_led=portc.3

#define BUFFER_RCSIZE 7

#define BUFFER_TRSIZE 7

#define BUFFER_RCESIZE 7

#define BUFFER_SIZE 7

static boolean
timer_flag,sn_10,sn_p,T_d,gray_f=false,gray_fl=false,Tus_D1;
static boolean stop_bit,start_bit,b_flagl,b_flag,hata,1_d;
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static int gray_dec[16]=
{0,1,3,2,7,6,4,5,15,14,12,13,8,9,11,10};//gray_to_decimal donusum
tabTlosu
static int gray_decl[1l6]=
{10,11,9,8,13,12,14,15,5,4,6,7,2,3,1,0};//gray_to_decimal donusum
tablosu
//static int ss_kod[16]=
{0x3F,0x06,0x5B,0x4F,0x66,0x6D,0x7D,0x07,0x7F,0x6F,0xBF,0X86,0xDB, 0x
CF,0xE6,0xED};//,0XE7,0X7D,0%X39,0X5E,0Xx79,0Xx40};
static int sh_kod[17]=
{0x01,0x02,0x04,0x08,0x10,0x20,0x40,0x80,0x01,0x02,0x04,0x08,0x10, 0x
20,0x40,0x80,0x00%};//,0XE7,0X7D,0x39,0X5E,0X79,0x403};
static int

buffer_rce[BUFFER_RCSIZE],buffer_rc[BUFFER_RCSIZE],buffer_rcei
ndex,buffer_rcindex,buffer_tr[BUFFER_TRSIZE],buffer_trindex,buffer[B
UFFER_SIZE],buffer_index;
static int data_get;
static int graye,gray,m,sh_reg_d,rh_d, led;
static int sh_reg_k,rh_h,rh_1,reg_count,tus_d,sayi=15;
static int
snl10,durum,saat,dak,sn,sn_count,tus_b_old,R1,T1,T3,sn_bag,sn_bag_cou
nt;
static int
tusL,tusH, tuselL,tuseH, tuseL_old,tuseH_old, TedH,ledL,ledL_old, TedH_o]
d;
static int ss_kod[16]=
{0x4F,0x5B,0x06,0x3F,0x06,0x5B,0x4F,0x66,0x6D,0x7D,0x07,0x7F,0x6F,0x
BF,0x86,0xDB};//,0XE7,0X7D,0X39,0X5E,0Xx79,0x403};
#int_rtcc
interrupt_altyordami() {

timer_flag=1;
b

#int_rda
//disable_interrupts(INT_RTCC);
void serial_isr(Q) {

int 1,j;

hata_led=0;
data_get=getc();
if((data_get==0x0F)&&(buffer_rcindex == 0)){
start_bit=true;
}
if(data_get==0xF0){
stop_bit=true;
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if((start_bit)&&(buffer_rcindex != (buffer_rcsize))){
buffer_rc[buffer_rcindex]=data_get;
buffer_rcindex=buffer_rcindex+1;
hata_led=0;
}
if ((stop_bit)&&(buffer_rcindex == (buffer_rcsize))){
//ifl
start_bit=false;
stop_bit=false;
b_flagl=true; //hat saglam; iletim
var....
for(i=1;i<=buffer_rcsize;i++){

if(buffer_rce[buffer_rceindex]==buffer_rc[buffer_rceindex]) {

buffer_rceindex++;

b_flag=true;

}//end of if2

else {

i=(buffer_rcsize);
buffer_rceindex=0;
for(j=1;j<=buffer_rcsize;j++){

buffer_rce[buffer_rceindex]=buffer_rc[buffer_rceindex];
buffer_rceindex++;

buffer_rceindex=0;
b_flag=false;
hata=true;
}//end of else
}//end of for
buffer_rceindex=0;
buffer_rcindex=0;
}//end of ifl
}//end of void

void periyodik_is() { // Saat altyordami

sn_count++;
sn_bag_count++;
if (! (sn_count%25))
sn_10=true;
if(sn_bag_count==250) {
sn_bag_count=0;



sn_bag++;
}
if (sn_count==250) {
sn_count=0;
sn_p = true;
SN++;
sn_bag++;
if (sn==60){
dak++;
sn=0;
if (dak==60){
saat++;
dak=0;
if (saat==23)
saat=0;

void sh_reg_T(int sh_reg_d ){
Altyordami
//output_bD(0x00);
byte d;
rh_d=sh_reg_d;
rh_d=ss_kod[rh_d];
for(d=1;d<=8;d++) {
//if (Ibit_test(rh_d,7)){
if (bit_test(rh_d,7)){
SR_data_d=1; // seri giris
3
else{
SR_data_d=0;
}
SR_clock_d=0; // clock palsi
SR_clock_d=1;
rh_d=rh_d<< 1;
}//end of for
}//end of void

void gray_kod(){
gray=portd;

// 74L5164 shift Register
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//gray=swap(gray);
gray=grayAOxff;
gray=gray&0x0f;
if(mknts==1){
if((gray==0)| | (gray==1) | | (gray==3))
sgmnt=1;
else
sgmnt=0;
gray=gray_dec[gray]; //grayden decimale donusum
3
else{
if((gray==15) | | (gray==14) | | (gray==12))
sgmnt=1;
else
sgmnt=0;
gray=gray_decl[gray]; //grayden decimale donusum
}
if(gray!=graye){
graye=gray,
gray_f=true;
}
}
void multiplexer(){ // 74AS150 Multiplexer altyodam
byte m;
tusL=0;
tusH=0;
for(m=0;m<=15;m++) {
abcd=m;
Tus_Dl=false;
if(w==1){ //w multiplexerin
¢1kis pini
Tus_Dl=true;
//T_D=false;
if(m<=7){
tusL=sh_kod[m];
tuseL=tuseL | tusL;
}
if(m>7){
tusH=sh_kod[m];
tuseH=tuseH|tusH;
}
3

else{
if(m<=7){



tusL=sh_kod[m];
tusL=tusLAOXFF;
tuseL=tuselL&tusL;
3
if(m>7){
tusH=sh_kod[m];
tusH=tusHAOXFF;
tuseH=tuseH&tusH;
}
3
}//end of for
if((tuseL==tuseL_old)&&(tuseH==tuseH_o1d))
T_D=false;
else{
tuseL_old=TuseL;
tuseH_old=TuseH;
T_D=true;
}
}//end of multiplexer

void sh_reg(int sh_reg_k ,int sh_reg_k1){
byte r,n;
rh_h=sh_reg_k;
rh_T=sh_reg_k1;
for(r=1;r<=8;r++) {
//if ( 'bit_test(rh_h,7)){
if ( bit_test(rh_h,7)){
SR_data=1; // seri giris
}
else{
SR_data=0;
}
SR_cTlock=0; // clock palsi
SR_cTlock=1;
rh_h=rh_h<< 1;
}//end of for
for(n=1;n<=8;n++) {
//sh_reg_kl = ((sh_reg_k)&&(0x01));
//if ( 'bit_test(rh_1,7)){
if ( bit_test(rh_1,7)){
SR_data=1; // seri giris
}

else{
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SR_data=0;
3
SR_cTlock=0; // clock palsi
SR_clock=1;
rh_l=rh_1<< 1;
}//end of for
}//end of void
//************% *ﬁ******tranmit a]t
y0rdam1""" R R R R R SR Sk S S S

void buffer_transmit({

JORORORON)
WRRRN™

//if (sn_p){
//sn_p=false;
hata_led=1;
buffer_tr[0]=0x0F;
buffer_tr[1]=T1;//90,91,92,93,mv1l,mv2,mntk,ayks
buffer_tr[2]=T3;//+0x30;
buffer_tr[3]=tuseH; //rev,ayon,yyon,okl,ok2,0k3,ok4

buffer_tr[4]=tuseL;//+0x30;

buffer_tr[5]=0x00;//+0x30;
buffer_tr[6]=0xF0;//+0x30;

while (buffer_trindex != buffer_trsize){
putc(buffer_tr[buffer_trindex]);
buffer_trindex=buffer_trindex+1;

}
buffer_trindex=0;
//}
}//end of buffer()
//***************************
main(){

setup_counters( RTCC_INTERNAL, RTCC_DIV_16);
enable_interrupts (INT_RTCC);
enable_interrupts(GLOBAL) ;

enable_interrupts (INT_RDA);

set_tris_e (0x00);

set_tris_b (0xff);

set_tris_a (0x00);

set_tris_d (Oxff);

set_tris_c (0xf0);
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sn_p=false;
sn_l0=false;
buffer_index=0;
sh_reg_k=0;
set_rtcc(0);
hata_led=1;
sh_reg(0,0);
gray_kod(Q);
gray_f=false;
sh_reg_T(gray);

while(TRUE){
if (timer_flag) {
timer_flag=false;
periyodik_is(Q);
Tl=portd; //g90,91,92,93,mvl,mv2,mntk,ayks
T3=portb; //rev,ayon,yyon,okl,ok2,0k3,ok4
if (sn_10){
sn_10=false;
buffer_transmit();
}
gray_kod(Q);
if (gray_f){
gray_f=false;
sh_reg_T(gray);
buffer_transmit();
}
multiplexer();
if(T_D){
T_D=false;
buffer_transmit(Q;
}
if (b_flag){
b_flag=false;
sn_bag=0;
sn_bag_count=0;
hata_led=1;
Rl=buffer_rce[1];
TedH=buffer_rce[3];
Tedl=buffer_rce[4]; //2 kez teyyid edilmis saat bilgisi
R1=R1 & 0x07;
portc=portc&0xF8;
portc=portc|R1l;
3
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if((ledH==1edH_old)&&(ledL==1edL_o1d))
L_D=false;
else{
ledL_old=TledL;
TedH_oTld=TedH;
L_D=true;
}
if(_d) {
1_d=false;
sh_reg(ledH, TedL);
}
if(sn_bag>=2){
pompa=0;

}//end of while
}//end of main
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74L.S164’(in ozellikleri:
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Tipik olarak saat frekansi 36MHz

Tamamen tamponlanmis saat palsi ve seri girisler

Inputs Outputs
Clear | Clock | A B Qg Qg Oy
L X X X L L L
H L X X | Qag Qo . Qo
H ) H H H CQan o Qgn
H ) L X L Qan . Qan
H T X L L Qan . Ogn

H = High Lavel fgieady state), L = Low Leval fslzady stats)
¥ = Dont Care {any ingul, inchuding ansiions)
T = Teansition fram kew 1o high level

Qan, Oso Ouo — The kevel of Oa, Qg of O respecively, before he
indicaled sleady-slate inpul condifions were eslablished

Qi Gy = The level of Oy, or Oy belors the most recent T transition of

[ ]
e Tipik olarak gug¢ dagilimi 80 mW
e Enable/disable seri girigler
e Asenkron temizleme
[
Dual-In-Line Package
MITPUTS

Voo Ok L [+]5 OF CLFAR CLOCKE

||4 13 12 11 0 1 a ' L

h | F 3 a4 5 L:3 1 T

A a8 Oy O O Oy GHD
SERI&L INFUTS CUTPUTS

he dock; indicales a one-bil hilt

74L.S164°Un baglanti semasi ve fonksiyon tablosu
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Prototipe Ait Resimler
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Baski Devre Semalari

Kumanda karti baski devre semasi
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Kontrol karti baski devre semasi
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Kontrol karti baski devre semasi
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