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OZET

Okullarda yiiriitiilen egitim-6gretim etkinlikleri agirlikh olarak simf ortaminda
gecmektedir ve bu etkinliklerde en c¢ok kullamlan ara¢ yazi tahtasidir.
Ogretmenin yaz tahtasim etkili ve diizenli kullanabilmesi gerekir. Yaz1 tahtasi
kullamminda da silme islemi 6nemli bir yer tutmaktadir. Ogretmen ortalama
bir ders saatinde 3 dk tahta silme islemine zaman harcamakta ve bu islem
egitim-0gretim etkinliklerinde zaman kaybmma ve o6grencinin dikkatinin

dagilmasina neden olmaktadir.

Bu calismada, yazi tahtasi silme islemi icin bir sistem tasarlanmis ve yapimm
gerceklestirilmistir. Gerceklestirilen sistemin yakindan ve uzaktan denetimi

yapilmistir. Sistem denetimi mikro denetleyici (PIC16F877) ile

gerceklestirilmistir.
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ABSTRACT

Education activities are usually carried out in the classroom and in this
activities the widely uned instrument is the blackboard. Theachers should be
able to use the blackboard effectively and also when using the blackboard,
cleaning process is very important. When delivering a lesson a teacher spends
approximately 3 minutes for cleaning and this process causes waste of time and

disturbs attention of students.

In this study, a blackboard cleaning system is designed and produced this
developed system can be controlled by remote controller which can be used

closely. The control of system is realized with the micro controller (PIC16F877).
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1. GIRIS

Nesillerin yetistirilmesinde egitim-0gretim faaliyetleri ve kurumlari, toplumda en
biiylik rolii oynar. Zaman icerisinde egitim-6gretim faaliyetlerinde verimliligi
artirmak i¢in kullanilan yontem ve tekniklerin gelistirildigini goriiyoruz. Giintimiizde

bu daha da hizlanarak devam etmektedir.

Giiniimiizde egitim-6gretim faaliyetlerinin, teknolojinin sunmus oldugu imkanlar ile
desteklenmesi durumunda hem konularin daha etkili ve verimli bir sekilde 6grenciye
aktarilmast hem de cagin yakalamis oldugu diizeye Ogrencilerin ulastirilmasi

saglanacaktir.

Okullarda yiiriitilen egitim-6gretim etkinlikleri agirhikli olarak simif ortaminda
gecmektedir. Sinif ici egitim-0gretim etkinliklerinde kullanilan en 6nemli arag, gerek
imkanlar ile ilgili sikintilar ve gerekse ogretim etkinliginin dogasi geregi yazi
tahtasidir. Sinif i¢i etkinlikleri diizenleyen Ogretmenin, yazi tahtasimi verimli ve
diizenli kullanmasi bu nedenle c¢cok ©nemli hale gelmektedir. Yazi tahtasinin
kullaniminda silme islemi, aldig1 vakit ve Ogrenci dikkati {izerindeki -etkisi

bakimindan iizerinde durulmasi gereken bir konudur.

50 o6gretmen lizerinde yapilan konu ile ilgili ankette, dgretmenlerin cogunlugunun
egitim-6gretim etkinliklerinde teknolojik imkanlardan yeterince yararlanilamadigi
yoniinde goriis bildirmiglerdir. Gerekcesinde ise kullanim bilgisi yetersizligi ve
saglayacagi faydalarin yeterince 6nemsenmemesi gosterilmektedir. Teknolojik aletler
ile egitim-Ogretim etkinlikleri desteklendiginde ise; Ogrencilerin dikkatinin
yogunlasmasinin daha kolaylasacagi, zaman tasarrufu saglanacagi, etkili bir bilgi
akisinin saglanacagl ve boylece verimliligin artacagi 6nemle vurgulanmaktadir.
Ogretmenlerin herhangi bir nedenle ogrencilerin dikkatinin dagilmasindan sonra
tekrar dikkati toplamanin ortalama 1,5-2 dakika zaman aldigin1 ve yine
Ogretmenlerin {icte ikisi tahta silme isleminin simf iginde 6grencinin dikkatini

dagitan bir durum oldugunu belirtmektedirler. Ogretmenler 40 dakikalik ders

saatinde, ortalama 25 dakika tahtayr kullandiklarini, tahtayir silme isleminin ise



ortalama 3 dakika vakit aldigin1 soylemektedirler. Silme isleminin 68renci iizerindeki

etkisine yonelik sordugumuz soruya, 50 6gretmenden 11’1 “hicbir etkisi yoktur”

derken, 22 Ogretmen tahta silme isleminin vakit kaybina neden oldugunu, 15

ogretmen 6grencinin dikkatini dagittigini; 16 6gretmen ise hem vakit kaybina hem de

ogrencinin dikkatinin dagilmasina sebep oldugunu belirtmektedirler.

Ogretmenlerin ankete verdikleri cevaplardan su sonuglara ulasiimaktadir:

1.

Egitim-ogretim faaliyetlerinde teknolojik imkanlara yeterince sahip olunmadigi,
olunsa bile kullanimimin yaygin olmadig1 anlasilmistir. Bunun nedeni olarak
sirastyla:

a) Kullanim bilgisi eksikligi,

b) Bilgi eksikligi,

c) Saglayacag faydalarin 6nemsenmemesi gosterilmektedir.

Teknolojik aletlerin egitim-6gretim etkinliklerine, sirasiyla asagidaki faydalari
saglayacagi belirtilmektedir.

a) Etkili bilgi aktarimi saglar.

b) Zamanin verimli kullanilmasini saglar.

c) Dikkat yogunlastirmasinmi kolaylastirir.

. 40 dakikalik dersin ortalama olarak 25 dakikasinda, tahta aktif olarak

kullanilmaktadir.

Tahta silme islemi bir ders saatinde ortalama 3 dakika vakit almaktadir. Buna
gore, giinde ortalama 6 ders saati oldugu diisiiniildiigiinde; giinde 18 dakika,
haftada 90 dakika, ayda 360 dakika, bir egitim-ogretim yilinda da 3240 dakika

(81 ders saati) tahta sile islemine vakit ayrilmaktadir.

. Tahta silme islemi 6grenci dikkatini olumsuz yonde etkilemektedir.

Tiim bunlardan hareketle 6nemsiz gibi goriinen tahta silme igleminin egitim-ogretim

gibi zamanin cok dikkatli kullanilmasi gereken ve ogrenci dikkatinin miimkiin



oldugunca en iist seviyede tutulmasi zorunlu olan bir faaliyette {izerinde Snemle
durulmas: gereken bir durum arz ettigi sOylenebilir. Kald1 ki yukarida verilen tahta
silme isleminden kaynaklanan zaman kaybini ortalama 30 kisilik bir siifa

uyguladigimizda, toplam kayip daha da artmaktadir.

Hizla degisen teknoloji sayesinde, bilgisayarla kontrollii cihazlar daha c¢ok
hayatimiza girmeye baslamistir. Oyle ki; cep telefonu, biirolardaki faks makinesi,
cocuklarin kullandig1 oyuncak, camasir makinesi gibi cihazlar artik ¢ok kiiciik adina
mikro denetleyici denilen elektronik elemanlar yardimiyla kontrol edilir hale

gelmistir.

Giindelik hayatta ve is hayatinda mikro denetleyici ile calisan cihazlar hem
verimliligi arttirmast hem de zaman tasarrufu saglamasi bakimindan insan hayatin
olduk¢a kolaylastirmaktadir. Mikro denetleyici ile calisgan bu cihazlarin egitim-

ogretim faaliyetlerinde kullanilmasinin, egitimin kalitesini artiracagi siiphesizdir.

Emiroglu, benzinli motorlarin RF iletisimli uzaktan kumanda ile caligtirilmasini ve
kontrollerini saglayan bir denetim sistemi gerceklestirmistir. Giivenlik acisindan
motor ¢alistirilmadan 6nce butonlar sayesinde, el freninin cekili ve vitesin bosta olup
olmadig1 kontrol edilmistir. Bu uzaktan denetim sisteminin kontroliinde PIC16F84

kullanmistir(1).

Colak ve Bayindir, PIC 16F877 kullanarak PI denetimli bir DA motor siiriicii sistemi
gerceklestirmistir. PI kontrollii sistemde, motor devir sayisimin referans degeri
izlemesi amaglanmistir. Motor hiz1 bir takometre ile Ol¢iilmiis, motor gerilimi ise
darbe genislik modiilasyonu (PWM) teknigi kullanilarak yar1 iletkenlerle
ayarlanmistir. Deneysel sonuglara gore, gerceklestirilen PIC 16F877 tabanli PI
kontrolli DA motor siirme devresinin basit, kullanigh, hassas ve degisik

uygulamalara hemen uyarlanabilir oldugu gosterilmistir(2).

Ali, DA motor hiz kontroliinde sistem giivenligi yiiksek performans ihtiyacindan

dolayr mikro denetleyici kullanilmistir. Elektrik makinelerinin denetiminde mikro



denetleyiciler iyi bir performans sunmanin yaninda sisteme kolay uygulanabilir
olmast sebebiyle tercih edilmistir. Mikro denetleyicili sistemler esnekliginin yaninda,
cok yonliiliige sahip olmasi, kontrol algoritmalari ile yazilimla uygulanabilir olmasi

sebebiyle tercih edilmistir(3).

Palma, Bir DA motorunun uzaktan kontroliinii kizil6tesi iletisim teknigi kullanarak
gerceklestirmistir. Kullanic1 uzaktan kumandanin tuslar1 vasitasiyla bu motoru
calistirip durdurabilir. Kizilotesi iletisim sistemi i¢in; kizil 6tesi alici-verici, RC alcak
geciren filtre, yiikselte¢, BJT, JK flip-flop ve DA motorunun siiriicii kontrol devresi

kullanilmistir(4).

Seving, DA motorun hizim mikro denetleyici kullanarak uzaktan denetimini
gerceklestirmistir. Uzaktan denetim sisteminde RF iletisimi kullanmistir. Mikro
denetleyici olarak digerlerine nispeten daha ucuz olan PIC 16F84 entegresini

kullanmis, boylece maliyeti de diisiirmiistiir(5).

Kaplan, DA Motor devir yoniinii ve devir sayisinin kontroliinii saglayan bir uzaktan
kontrol sistemi tasarlamistir(6). Inan, yabanci uyartimli DA motorunun uzaktan,

kapali dongiilii ve iki yonlii hiz kontrolii olarak gerceklestirmistir(7).

Kahraman, iki adet(ana kart ve uzaktan kumanda devresinde) mikro denetleyici
kullanarak uzaktan kumandali, uyuma modlu ve programlanabilir bir klima denetimi
gelistirmistir. Uzaktan kumanda sisteminde, kizil Otesi iletisim sistemi

kullanmistir(8).

Sinirli sayrda motor denetiminin yapildigr yukaridaki calismalarda zamanlama, esnek
programlama gibi {iistiin ©zelliklere sahip mikro denetleyicili sistemler tercih
edilmistir. Uzaktan kumanda ise kullanim yerine ve maliyet hesaplarina gére RF ya

da kizil 6tesi olarak tercih edilmistir.

Genelde mikro denetleyicili sistemler sanayiye yonelik kullanilmaktadir. Yapilan

calismalardan farkli olarak mikro denetleyici kontrollii sistem ve uzaktan denetim



sistemi, egitim-6gretimi kolaylastirmak i¢in kullanilmistir. Bu calismada egitim-
ogretim etkinligi icerisinde zaman kaybina ve dikkat dagilmasina sebep olan tahta
silme isleminin bu sakincalarim1 ortadan kaldirmak i¢in yazi tahtasi silme sistemi
tasarlanmig; boylece egitim-Ogretim faaliyetlerinde verimlilik ve etkinligin

arttirilmasi hedeflenmistir.

Bu calismada uzaktan kumanda sisteminde RF iletisim tipi kullanilmistir. RF iletisim
kullanilma sebebi; iletisim esnasinda alici ve verici modiillerin birbirini gérmeye
ihtiyag duymamasi, uzak mesafelerde calisabilmesi, sinif ortaminda herhangi bir

yerden sistemin denetimini saglayabilmesidir.

Sistemde arabirim denetleyicisi olarak mikro denetleyici kullanilmistir. Mikro
denetleyicilerin i¢ zamanlayicilara, interrupt(kesme) rutiinine ve alt programina sahip
olmasi gibi sebeplerden dolay: harici arabirim elemanina ihtiya¢c duymamaktadir. Bu
sistem giivenirliligi artirmakta ve maliyeti diisiirmektedir. Uzaktan kumanda verici
devresinin gondermis oldugu sinyaller, alic1 devresinde kesme alt programi ile
algilandigr  icin  sistemin  calismast  hizlh  ve sorunsuz = bir  gekilde

gerceklestirilmektedir.

Bu tezin birinci boliimiinde, teknoloji ile desteklenen egitim-6gretimin saglayacagi
faydalardan bahsedilmistir. Yazi tahtasinin 6gretimdeki yerinden ve yazi tahtasinin
kullaniminda silme isleminin egitim-6gretim iizerindeki etkilerinden bahsedilmistir.

Tez calismasi ile ilgili bir 6n bilgi sunulmustur.

Ikinci boliimde, mikroislemciler ve mikro denetleyiciler hakkinda temel bilgiler
verilmistir.  Ayrica mikro denetleyicilerin tercih  sebepleri, iistiinliikleri,
programlamak i¢in nelere gerek duyuldugu, ozellikleri ve PIC 16F877°den
bahsedilmistir.

Ugﬁncﬁ boliimde, uzaktan kumanda tekniklerinden, kullanilan uzaktan kumanda
tekniklerinin birbirlerine gore {istiinliiklerinden, eksikliklerinden ve kullanim

alanlarindan bahsedilmistir.



Dérdiincii boliimde, DA akim motorlar1 hakkinda bilgi verilmistir. DA motorunun
yapisi, ¢alisma prensibi ve bu uygulamada kullanilan kalict miknatisli dogru akim

motorundan bahsedilmistir.

Besinci boliimde, yazi tahtasi silme sisteminin mekanik tasarim ve imalati
anlatilmistir. Burada yazi tahtast silme sisteminin mekanik sistem olarak
bolimlerinden ve bunlarin yazi tahtasina montajindan bahsedilmistir. Ayrica

mekanik sistemin caligmasi anlatilmigtir.

Altinc1 boliimde, yazi tahtasi silme sisteminin devre tasarimi anlatilmistir. Yazi
tahtas1 silme sisteminin devre tasarimi, ii¢ kisimda ele alinmistir. Bunlar; yakindan

denetim iinitesi, uzaktan denetim iinitesi ve mikro denetleyici kontrol {initesidir.

Yedinci boliimde, gelistirilen yazi tahtasi silme sisteminin bir simif ortamindaki
egitim-ogretim etkinligine katkis1 uygulama sonuclarina gore degerlendirilmis ve

daha sonraki ¢alismalar icin 6neriler sunulmustur.



2. MIKROISLEMCIi VE MiKRO DENETLEYICiLER

2.1 Mikroislemcinin Tanitim

Bilgisayarlarda en énemli donanim pargalaridan birisi olan Merkezi Islem Birimi
(CPU), genel olarak mikroislemci adiyla amilir. Mikroislemci ¢evre birimlerle ve
bunlarin birbirine baglantisin1 saglayan kablolarla birlikte bilgisayarin beynidir.
Mikroislemci bilgisayarlarda aritmetik ve mantik islemlerinin yapildig1 ve bunlarin

denetlendigi merkezdir(9).

En ¢ok kullanilan tabiriyle CPU bilgisayarin beynidir. Insan viicudunda da beyin
diisiinen, karar veren kisimdir. Insanda beynin aldig: kararlar1 uygulamasi el, ayak
gibi organlar1 kullanmasiyla gergeklesir. Beyin yoneticidir. Bu yOniiyle
mikroiglemciler de bir mikro bilgisayar sistemini gerceklestirmek igin yardimci
birimlere ihtiya¢ duyarlar.

Bunlar;

. Giris (input) birimi,
. Cikis (output) birimi,
o Hafiza (memory) birimi (RAM, ROM, EPROM,EEPROM),

o Veri yolu, program yolu,
. Isaret kaynag: osilator,
o Cevre birimler (klavye, ekran, ...)

Mikroislemci, komutlar vasitasiyla aritmetik ve mantiksal islemler (topla, ¢ikar,
tersini al, tasi, AND, XOR uygula ...vb gibi) gerceklestirir. Sekil 2.1°de bir

mikroiglemcili sistemin temel bilesenleri goriilmektedir(10).



Cevre
Birimleri

Veri

1L Hafiza
1/0 Merkezi (RAM,
Giris/Cikis (1 islem [——) ROM,
Birimleri Birimi EPROM,
EEPROM)
Mikro Bilgisayar

Sekil 2.1. Bir mikroislemci sistemin temel bilesenleri.

2.2. Mikro Denetleyicinin Tanitim

Bir bilgisayar igerisinde bulunmasi gereken temel bilesenlerden CPU, RAM, ROM
ve I/O iinitelerinin tek bir entegre igerisinde iiretilmesiyle elde edilen yapiya mikro
denetleyici denir. Sekil 2.2°de bir mikro denetleyici sistemin temel bilesenleri
goriilmektedir. Mikro denetleyici bu yapisiyla mikroislemci ile degil bilgisayarla
kiyaslanir. Kiigiik bir hacme sahiptir. Hacmin kiigiik olmasi, az hafiza, kiiciik bir
beyin ve kisith sayida giris/cikis birimi anlamina gelir. Bu yoniiyle bir mikro
bilgisayardir. Mikro denetleyici, bilgisayarla hatta PLC ile rakip degil, onlarin
eksikliklerini tamamlayan bir denetleyicidir. Bundan dolayr olduk¢a yaygin

kullanima sahiptir(11).

Mikro denetleyiciler kameralar, bilgisayarlar, telefon ve modem cihazlari, fotokopi
ve faks cihazlari, radyo, teyp ve oyuncaklarda otomobillerde ise motor denetimi,

elektrik ve i¢ panel denetiminde kullanilirlar(11).

Firmalar farkli isimler altinda mikro denetleyici iiretmektedirler. Microchip
firmasinin iiretmis oldugu mikro denetleyiciler PIC (Peripheral Interface Controller)

adin tasir(11).



PIC Merkezi islem

birimi ‘

Cevre
Birimleri (klavye,
ekran...) o Hafiza
Giris/Cikis (RAM, ROM,
Birimleri EPROM,
EEPROM)

Sekil 2.2. Bir mikro denetleyici sistemin temel bilesenleri.

2.3. Mikro Denetleyici ile Mikro Islemcinin Karsilastirilmasi

Mikroislemci ile kontrol edilecek bir sistemi kurmak icin su iiniteler bulunmalidir;
CPU, RAM, /O ve bu iiniteler arasinda veri alis verisini kurmak i¢in bilgi yolu (data
bus) gerekir. Ayrica bu iiniteleri yerlestirmek icin baskili devre gerekir. Mikro
denetleyicili kontrol sisteminde ise yukarida belirtilen elemanlar yerine tek bir
chip(mikro denetleyici) ve bir devre kart1 yetecektir. Mikro denetleyicili sistemlerin
maliyeti mikroislemcili sistemlere gore daha diisiiktiir. Ayrica kullanim kolaylig1 ve
programlama kolaylig1 da ikinci avantajidir. Yukarida saydigimiz nedenlerden dolay1

bu ¢alismada sistem kontroliinde mikro denetleyici kullanilmastir.

2.4. PIC Mikro Denetleyici

2.4.1. PIC genel tanimu

PIC kelime anlami olarak cevresel arabirim denetleyicisi anlamim tasir. PIC
girig/cikis uclarina baglanan tus takimi, algilayici, transistor, LCD gibi elemanlara

bilgi gonderir, onlardan bilgi alir. 16F87X serisi PIC’ ler yiiksek performansli, 8 bit

mikro denetleyicidirler(11).
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PIC 16F877 mikro denetleyicisi birgok ozelliklere sahiptir. Iki asamali komut hatti
tim komutlarin tek bir cevrimde islenmesini saglamaktadir. Yalmzca bazi 6zel
komutlar iki cevrimde islenirler. Bu komutlar test eden ve alt program cagiran
komutlardir. PIC 16F877; 368 bayt RAM bellegine, 256 bayt EEPROM bellegine ve
33 giris-¢ikis ucuna, 3 adet zamanlayiciya ve PWM modiiliine sahiptir. PIC16F87X
ailesi anolog/sayisal (A/S), zamanlayic1 gibi dis elemanlar1 azaltacak i¢ modiillere
sahiptir. Boylece maliyet en aza inmekte, sistemin giivenirligi artmakta, enerji

sarfiyat1 da azalmaktadir(12).

Mikro denetleyiciler besleme geriliminin durumunu denetleyerek calisma sartlarim

diizenler. Uyku modu ozelligi, farkli kaynaklardan kesme olusturabilmesi,
zamanlayicilara ve EEPROM bellege sahip olmasi, kiiciik boyutlar1 sebebiyle tercih

edilirler(11).
Tiim PIC’ ler de 4 adet osilator secenegi mevcuttur. Ug uca sahip olan ve orta ucu
topraga baglanan rezanator adindaki osilatorler digerlerine oranla daha kullanighidir.

Cizelge 2.1’ de PIC16F87X ailesinin 6zellikleri goriilmektedir.

Cizelge 2.1. PIC16F87X ailesinin ozellikleri

OZELLIKLERI PIC16F873 | PIC16F874 PIC16F876 | PIC 16F877
Calisma Frekansi(MHZ) 20 20 20 20
Flash Program Hafizas1 4K 4K 8K 8K
(14 bit byte)
Veri Hafizas1 (Byte) 192 192 368 368
EEPROM Veri Bellegi (Byte) | 128 128 256 256
Kesmeler 13 14 13 14
I/O Portlan Sayist Port A,B,C | Port A,B,C,D.E | Port A,B,C | Port A,B,C,D.E
10-Bit ADC Modiilii 5 Kanal 8 Kanal 5 Kanal 8 Kanal
Komut Seti 35 Komut |35 Komut 35 Komut |35 Komut
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2.4.2. PIC mikro denetleyicilerin tercih nedenleri

° Yiiksek islem yapma hizina sahiptir (maksimum 20MHz).

o Fiyat1 ucuzdur.

. Veri ve program bellegine farkli yollardan erisilir.

. Veri ve program hafizasina ayni anda erisilir. Program ve veri hafizasi yolu
Harward mimarisine gore tasarlanmistir. Bundan dolayr PIC mikro
denetleyicisi diger mikro denetleyicilerden iki kat daha fazla hiza sahiptir.

o Harici bir girig/cikis elemanina ihtiya¢ duymadan sadece bir osilator kullanarak
calisir.

o Yiiksek frekanslarda ¢alisma 6zelligine sahiptir.

. Uyku (sleep) modunda diisiik akim c¢eker.

. Dort farkli kesme kaynagina sahiptir.

. Kod sikistirma 6zelligi ile ayn1 anda bir ¢ok islem gerceklestirebilir. PIC mikro
denetleyicileri; PIC16C6X, 16C7X, 16C5X, 16F8X, 16F87X ve son olarak 18
serisi gibi cesitlere sahiptir.

. Yeniden baglat (reset) ve saat (clock) isareti 6zellilere sahip olup, 5V besleme

ile kolayca kullanilabilir.

2.4.3. PIC programlamak icin gerekli araclar

. Bilgisayar(seri port ¢ikisi olan),

. PIC programinin yazilabilecedi bir ASCII editor, (yaygin olarak MPLAB
kullanilir).

. Assembler dilinde yazilan programi (.asm uzantili), makine diline ¢ceviren (.hex
uzantili)) MPASM programi,

. PIC mikro denetleyicisi

. Makine kodlarin1 denetleyiciye yiikleyecek program ,(PONYPROG, ICPROG)

. PIC igerisine makine kodlarini yiiklemek i¢in yiikleme karti,

. Programlanmis PIC’i denemek icin deneme karti, giic kaynagi (+5 V), buton ve

osilatore ihtiyag vardir.
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2.4.4. PIC mikro denetleyicilerin ozellikleri

Giivenirlik

PIC komutlar bellekte ¢ok az yer kaplarlar. Dolayisiyla bu komutlar 12 veya 14 bitlik
bir program bellek sézciigiine sigarlar. Harward mimarisi teknolojisi kullanilmayan
mikro denetleyiciler de yazilim programinin veri kismina atlama yaparak bu verilerin
komut gibi ¢alistirilmasini saglamaktadir. Bu da biiyiik hatalara yol agmaktadir. PIC’

ler de bu durum engellenmistir.

Hiz

PIC oldukga hizl1 bir mikro denetleyicidir. Her bir komut dongiisii 1usn’ dir. Ornegin
5 milyon komutluk bir programin 20Mhz’ lik bir kristalle isletilmesi yalniz 1sn siirer.
Bu siire 386SX33 hizinin  yaklastk 2  katidir. Ayrica RISC  mimarisi

islemcisi olmasinin hiza etkisi oldukga biiyiiktiir.

Komut seti

PIC’ in 16C5X ailesinde bir yazilim yapmak icin 33 komuta ihtiya¢ duyulurken
16CXX araglart i¢in bu sayr 35’ tir. PIC tarafindan kullanilan komutlarin hepsi
yazmag (register) temellidir. Komutlar 16C5X ailesinde 12 bit, 16CXX ailesindeyse
14 bit uzunlugundadir. PIC’ te CALL, GOTO ve bit test eden BTFSS ve INCFSZ gibi

komutlar disinda diger komutlar 1 saykil ¢eker. Belirtilen komutlar ise 2 saykil ¢eker.

Statik islem

PIC tamamuyla statik bir islemcidir. Yani saat durduruldugunda da tiim yazmac
igeri8i korunur. Pratikte bunu tam olarak gerceklestirebilmek miimkiin degildir. PIC
mikrosu programi isletilmedigi zaman uyuma (sleep) moduna gecirilerek mikronun
cok diistik akim cekmesi saglanir. PIC uyuma moduna gecirildiginde, saat durur ve

PIC uyuma isleminden 6nce hangi durumda oldugunu ¢esitli bayraklarla ifade eder.
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(elde bayragi, O (zero) bayragi... vb.) PIC uyuma modunda 1pA’den kiigiik degerlerde
akim c¢eker. (Standby akimi).

Siirme 6zelligi (Siiriicii kapasitesi)

PIC yiiksek bir ¢ikti kapasitesine sahiptir. Tek bacaktan 40mA akim cekebilmekte ve
entegre toplami olarak 150mA akim akitma kapasitesine sahiptir. Entegrenin 4mHz
osilator frekansinda cektigi akim calisirken 2mA, stand-by durumunda ise 2uA

kadardir.

Secenekler

PIC ailesinde her tiirlii ihtiyaglarin karsilanacag cesitli hiz, sicaklik, kilif, I/O hatlari,
zamanlama (Timer) fonksiyonlari, seri iletisim portlari, A/D ve bellek

kapasite se¢enekleri mevcuttur.

Cok yonliiliik

PIC ¢ok yonlii bir mikrodur ve iiriiniin i¢inde, yer darligi durumunda birka¢ mantik

kapisinin yerini degistirmek i¢in diisiik maliyetli bir ¢6ziim bulunur.

Giivenlik

PIC endiistride en iistiinler arasinda yer alan bir kod koruma ozelligine sahiptir.
Koruma bitinin programlanmasindan itibaren, program belleginin igerigi, program

kodunun yeniden yapilandirilmasina olanak verecek sekilde okunmaz.

Gelistirme

PIC program gelistirme amaciyla programlanabilip tekrar silinebilme 6zelligine
sahiptir. Aynm1 zamanda seri liretim amaciyla bir kere programlanabilir (OTP)

ozelligine sahiptir.



14

Liste dosyasi

Assembler tarafindan yaratilan ve kaynak dosyadaki tiim komutlar1 hexadecimal
sistemdeki degerleri ve tasarimcinin yazmis oldugu yorumlariyla birlikte iceren bir
dosyadir. Bir programi bug’lar dan arindirirken arastirilacak en yararli dosya budur.
Ciinkii bu dosyayi izleyerek yazilimlarda neler olup bittigini anlama sansi1 kaynak

dosyasindan daha fazladir. Dosya uzantis1 .LST dir.

Diger dosyalar

Hata dosyas1 ( Error file: uzantis1 .ERR) hatalarin bir listesini igerir ancak bunlarin
kaynagt hakkinda higbir bilgi vermez. Uzantis1i .COD olan dosyalar

emiilator tarafindan kullanilirlar.

Bug ‘ lar

Tasarimcinin  farkinda olmadan yaptigi hatalardir. Bu hatalar, basit yazilim
hatalarindan, yazilim dilinin yanlis kullanimina kadar uzanir. Hatalarin ¢cogu derleyici
tarafindan bulunur ve bir .LST dosyasinda goriintiilenir. Kalan hatalar1 bulmak ve

diizeltmekte gelistiriciye diiser.

2.5. PIC 16F877 ve ozellikleri

PIC 16F877 denetleyicisi 40 uca sahiptir. Bu ug¢lardan 7°si denetleyicinin ¢alismasi
icin gerekli besleme (4 ug), osilator (2ug) ve reset devresidir (1 ug). Kalan 33 ug
denetleyicinin disartya bilgi gondermesi (¢ikis) yada disaridan bilgi almasi (giris)

icin kullanilir.

2.5.1. PIC 16F877 portlar:

PIC 16F877’ de 33 ucg, 5 PORT (A, B, C, D, E) altinda toplanmistir.
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PORTA, 6 uca, PORT B,C,D 8’er uca ve PORTE 3 uca sahiptir. Sekil 2.3’de PIC
16F877 nin ug¢ diyagrami verilmistir.

Reset Uew  «<————] MCLR (1) R
L RAC() RB6 (39)[ 1—
— 1] RAIQ3) RBS (38)| —
APy . L Ry RBAED
—1 RA3(5) 1 RB3I(36)[
— RAA(6) € RBIGS) T
— 1] RA3(7) RBI (34) [
—| REC(8) RBO (33) —
EPotu < —F] REI(9) +5V(32) Besleme
—] RE2(10) cwmij—’ Uglari
Besleme BV ¢ RDT (30)
Uelan ‘—EE V(2 F  RD6QY)— D Porty
. osci(y § RS SmDonlUa
Osilator <—EE 7
Uclar 08C2 (14) ] RD4 (27)[ 1
—{ RCO(15) RC7 (26)

C Portu — RCI(16) RC6 (25) — C Portu
Ik Dort Ucu 47{ RC2 (17) RCS (24)}4’ Son Dort Ucu
L RC3(18) RC4 (23) —

—| RDO(19) RD3 (22) D Porty
— ] RCTQ0) RD2(2])$—> ilk Dért Ucu

Sekil 2.3. PIC 16F877 u¢ diyagrami

Porta

PIC 16F877°de PORTA, 6 bit genisligindedir. Ucglar1 giris yada c¢ikis olarak
yonlendirilebilir. PORTA uclarindan, RA4 ucu hari¢, diger uglar A/S doniisiim
yapar. Hangi ucun A/S doniisiim icin kullanilacagi o6zel islem yazmaclar ile
belirlenir. Bunlar ADCONO ve ADCON1 yazmaglaridir. A/S ucu olarak kullanilacak
uc giris olarak yonlendirilir. RA4 ucu TMRO ic¢in harici kaynak olarak kullanilir.

RA2, RA3 uclar1 A/S doniisiimde referans gerilim vermek icin kullanilir.
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Portb

PORTB, 8 bit genisligindedir. U¢lar1 TRISB yazmaciyla giris yada ¢ikis olarak
yonlendirilebilir. PIC’de harici devreden kesme yapilacagt zaman INTCON
yazmacinin gerekli bitleri yoOnlendirilerek PORTB’nin RBO ucu kullanilir.

PORTB’nin son dort ucu (RB4-RB7) kesme islemlerinde kullanilir.

Portc

PORTC, 8 bitlik ve yonlendirilmemis bir yazmagtir. TRISC yazmact ile
yonlendirilir. RCO ucu TMRI1 yazmacinin igerigini harici olarak artirma igin
kullanilir. RCO ve RCI1 uclar1 PWM calismasinda harici osilator uclar1 olarak

kullanilir.

Portd

PORTD sekiz uca sahiptir. Her bir u¢, TRISD yazmaci kullanilarak giris yada ¢ikis

olarak tanimlanabilir.

Porte

PORTE’nin ii¢ ucu vardir. Her bir ug, sayisal veri icin giris veya cikis icin

diizenlenebilir. PIC 16F877 deki sekiz A/S kanalin iicii REO, RE1, RE2 dir.

2.5.2. TMRO0 zamanlayicisi

PIC ile iki tiirlii gecikme yapilir. Birincisi, yazilim belirli bir yerde belirli bir siire
dongiiye sokularak bu sirada gecen zamanla gecikme saglanir. Bu siire icerisinde
program bagka bir is yapmaz. Bu yazilim icgin bir dezavantajdir. Ikincisi ise PIC ‘in
kendi zamanlayicilar1 kullanilarak yapilan gecikmede PIC gecikme esnasinda baska

bir dongiide takilip kalmaz baska yazilimlar1 ¢alistirir.
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TMRO zamanlayicisinin 6zellikleri

8 Bitliktir.

Icerigi herhangi bir anda silinebilir.

Sayict hep artarak sayar.

Yazilabilir ve okunabilir.

Sayi artis1 harici veya dahili devreden saglanir.

TMRO, icerisine bir say1 atildiginda eger OPTION yazmaci ayarlanmis ise
saymaya baglar. Bu sayma islemi sonucu TMRO icerigi onluk say1 sisteminde
iki yiiz elli bes (.255) oldugunda INTCON kesme yazmacinin 2. biti olan TOIF
uyar1 bayragi (1) olur. Bu uyari biti kontrol edilerek zaman asimi1 olup olmadigi
anlagilir.

TMRO’1n icerisine hangi say1 atilirsa o sayidan itibaren saymaya baslar.
TMRO’1n harici sinyali saymasi isteniyorsa diisen veya yiikselen kenar
tetiklemesi ile saymasi saglanir.

TMRO icin isaret kaynagi olarak harici kaynak secildiginde bu dis isaret
PORTA’ nin RA4 bacagindan verilir.

Frekans se¢me biti 000 secilirse TMRO0’1n sayma aralidi siiresi

000= TMRO orani1 1/2 olur.

Fosc= 4 MHz olarak alinirsa, Tyxomu= 1us olur. Dahili komut frekansi
h}'OO h'01 h' 02
L L )
L 1 psn 1 psn J

2 psn

2 komut saykilinda bir defa TMRO icerigi artar; yani TMRO icin on boliicii bitleri

‘000°

olursa sayma aralig1 2us olur. ‘111° icin TMRO oran1 1/256 dir.
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Yani 256 komut isleme zamanin da TMRO’1n igerigi 1 artar. Yani TMRO’1n 256 ya
kadar saymast 256x256= 65536 usn’ye karsilik gelir. O da 65.5 psn eder. TMRO

yazmacina bir say1 atanmasi sayiciy1 baslatir.

2.5.3. TMR1 zamanlayicisi

Timerl modiilii 8 bitlik iki yazmagtan olusan 16 bitlik (TMRIH ve TMRIL)

okunabilen ve yazilabilen; sayici ve zamanlayici olarak kullanilabilen bir yazmacgtir.

Timerl kesmesi eger acik durumdaysa kesme uyar1 biti PIR1 dosyasinin 0.bitinin
tagsmasiyla iiretilir. Bu kesme aktif yada pasif edilmesi PIE1 yazmacinin 0.biti 1/0

yapilmak suretiyle miimkiindiir. Bu bit 1 yapilirsa,

1=TMRI1 tagsma kesmesini aktiflestirir.
0= TMR1 tagsma kesmesini kaldirir.

Timerl sayic1 ve zamanlayici olarak kullanilir. Calisma sekli TICON yazmacinin
(TMR1CS) saat secme bit tarafindan belirlenir. Sayici olarak kullanildiginda TMR1
icerigi harici saat kaynaginin her yiikselen kenarinda bir artar Timerl kontrol biti
TMRI1ON, TICON dosyasinin 0.bitidir. Bu bit ile TMR1 calistirilip, durdurulur.
TMR1 osilatorii secildigi zaman RC1 ve RCO uglart giris olur (TIOSCEN set
edilecek).
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3. DOGRU AKIM MOTORLARI

Dogru akim motorlari, dogru akim elektrik enerjisini mekanik enerjiye c¢eviren
makinalardir. Dogru akim makinalart kolay kontrol edilebilme ve yiiksek
performansa sahip olma gibi onemli istiinliiklerine karsin kollektor ve fircalarindan
kaynaklanan mekanik ariza ve peryodik bakim gibi bazi istenmeyen zayif yonlere de
sahiptir. Mikroislemci ve giic elektronigindeki hizli gelismeler artik kontrolii
karmasik olan fir¢asiz tip makinalarin kontroliinii miimkiin hale getirmis ve
dolayisiyla dogru akim makinalarina ciddi bir alternatif ortaya koymustur(13). Buna
ragmen dogru akim motorlar1 degisken hizli siiriiciiler alaninda énemli bir yer isgal

etmektedirler(14).

Son zamanlarda kalict miknatis malzemelerdeki saglanan ilerlemeler, kiiciik gii¢
uygulamalarinda kalict miknatisin, dogru akim makinalarinda ise kutuplarin
uyartimi, yani kutuplar {izerine sarilan sargilarin bir dogru akim kaynagi ile
beslenmesi sonucu saglanmaktadir. Sargi yerine kalic1 miknatis kullanilarak motor

hacmi kiiciiltiilmekte ve uyartim kaynagina gerek kalmamaktadir(15).

DA motorlarda hiz ayar ilk olarak 1891 yilinda Ward Leonard tarafindan gerilim
kontrolii olarak gerceklestirilmistir. Gii¢ elektroniginde anahtarlama elemani olarak
tristoriin kullanilmaya baslamasiyla, DA motorlarimin hiz ayarinda, ayarli gerilim
kaynaklar1 6n plana ¢ikmistir. Daha sonraki yillarda anahtarlama eleman olarak

MOSEFET, IGBT ve GTO gibi yar1 iletken elemanlar kullanilmistir(16).

Bunlarin endiistriyel kullanim alanlar; silindirli hadde makinalari, vingler, bazi
makina donanimlar1 ve tork ve/veya hizin hassas kontroliiniin gerektigi ve benzeri
uygulamalardir(14).

3.1. Dogru Akim Motorlarin Yapisi

Dogru akim motorlar1 donen kistm endiivi ve duran kistm endiiktorden meydana

gelmigtir. Endiivi  {izerinde bulunan kollektér, aralarinda yalhitilmis bakir
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parcalarindan meydana gelmistir. Endiivi doniis yoniine bagli olmaksizin her hangi
bir kutupta endiivi iletkenlerinden akim ge¢cmesi kolektdr ve firgalar vasitasiyla

saglanir.

3.1.1. Sabit kisim (Endiiktor)

Sabit kisimda alan sargisi bulunur ve manyetik aki devresini kutuplar {izerinden
tamamlar. Kutup, sabit olarak makine dis govdesinin i¢ kismina yerlestirilmis
cikintili kutuplu elektromiknatisdir. Alan sargilari, kutuplar iizerine sarilir ve DA
uyartim akimimm tasirlar. Dis govde genellikle yumusak dokme celikten yapilir.
Kutuplarin niivesi demir sa¢ levhalardan paketlenerek yapilir ve niive iizerine

uyartim sargilar1 sarilir(13).

3.1.2. Donen kisim (Endiivi)

DA makinalarinin donen kismina endiivi denir. Endiivi; kolektor, demir niive ve
sargilardan olusur. Endiivi bir mil iizerine gegirilir ve alan kutuplar1 arasinda doner.
Demir niive, demir sac levhalarin paketlenerek silindirik hale getirilmesi ve lizerine
oyuklar agilmasi ile elde edilir. Eddy akimlarinin kayiplarini azaltmak igin sac
levhalar arasi ince bir yalitkan film tabakasi ile yalitilarak ve elektriki temas

onlenerek gerceklestirilir. Endiivi iletkenleri demir niive oluklarma yerlestirilir(13).

3.1.3. Kolektor ve fircalar

DA makinalarinda kolektorler, endiivide endiiklenen emk’y1 dogrultmaya yarar.
Kolektor dilimleri haddeden gecirilmis sert bakirdan pres edilerek yapilir. Dilimler

arast mika ile yalitilir ve makine mili tizerine monte edilir(17).

DA akim makinalarinda endiivide endiiklenen akimi dis devreye alabilmek icin
fir¢alar kullanilir. Fircalar kolektor iizerinde kayarak temas ederler ve yiik ile endiivi
arasindaki elektriki baglantiy1 saglarlar. Fircalar karbondan yapilirlar(13). Bu

calismada rediiktorlii kalict miknatisli dogru akim motoru kullanilmistir.
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3.2. Kalic1 Miknatish Dogru Akim Motoru

3.2.1. Ozellikleri

¢ Fircali DA motorlarindan daha uzun 6miirliidiir.
¢ Diisiik kalkinma torkuna sahiptir.

® Yiiksek verimlilige sahiptir.

e Yiiksek ivmeye sahiptir.

* Yiiksek giicliidiir.

¢ Bakima ihtiya¢c duymaz.

e Saglam dayanikli govdeye sahiptir.

¢ Diisiik atalet momentine sahiptir.

® Motorun kendisi orta sinif yalitima sahiptir.

e Motor sargi yalitimi F sinifidir.

e Kisa siireli olarak ¢ok yiiksek kapasiteli yiiklere dayanabilir.

Sekil 3.1°de yazi tahtasi silme sisteminde kullanilan kalict miknatish dogru akim

motor ornekleri verilmistir.

Sekil 3.1. Yazi tahtasi silme sisteminde kullanilan kalict miknatisli dogru akim
motor Ornekleri.

Cizelge 3.1’de yazi tahtas1 silme sisteminde kullanilan Kalic1 Miknatisli Dogru Akim

Motor’unun teknik verileri goriilmektedir.
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Cizelge 3.1 Kalic1 Miknatisli Dogru Akim Motorunun teknik verileri

Bilgi Kullanilan Kalict Miknatislhh Motor
Calisma gerilimleri 12 VDC 24 VDC 40 VDC
Siirekli ¢aligsma
Rpm 2980 3030 2810
hiz1
Stirekli caligsma
Ncm 3 3 3
torku
Siirekli ¢aligsma
A 1.4 0.7 0.4
akimi
Kalkinma torku Ncm 12.9 12.1 12.3
Kalkinma akimi A 4.6 2.5 1.46
Yiiksiiz hiz Rpm 4130 4260 4100
Yiiksiiz akim A 0.25 0.15 0.07
Endiivi momenti gem?® 42 42 42
Motor agirhig G 240 240 240

Yukaridaki cizelgede koyu renkle belirtilmis motor, yazi tahtasi silme sisteminde
kullamlmistir. Ozelliklerine bakildiginda ¢ok yiiksek hiza fakat diisiik torka sahiptir.
Yazi tahtas1 silme sisteminde bize ¢ok fazla hiz gerekmemektedir. Bununla birlikte
yiiksek tork gerekmektedir. Bu aksakligi gidermek icin rediiktor kullanilmasi uygun

goriilmiistiir.
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3.1.2. Kahc1 miknatish dogru akim motorunda kullamlan rediiktor

Kalic1 miknatisli dogru akim motorlar rediiktorle beraber en yiiksek yiikte siirekli
calisirlar. Agirliklart diisiiktiir ve cok iyi verime sahiptirler. Giicli simetrik olarak
dagitirlar. Iki tane bilye yatagina sahiptir. Saft iki bilya yatag ile desteklendigi icin
eksensel (doner) ve radyal yiiklere dayanabilir. Sekil 3.2.°de rediiktorli kalici

miknatish dogru akim motoru goriilmektedir.

Sekil 3.2. Rediiktorlii kalict miknatish dogru akim motoru.
1. Kasnak 2. Rediiktor
3. KMDAM ve sert plastikten yapilan montaj kilifi
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4. UZAKTAN KUMANDA TEKNiKLERIi

Giiniimiiz gelisen teknolojisinde konutlarimizda, is yerlerinde, sanayide uzaktan
kumanda teknikleri yaygin olarak kullanilmaktadir. 1970’1i yillarda ev aletlerinin
yaygin olarak kullanilmaya baslamasi ile birlikte uzaktan kontrol sistemleri de
gelismeye baslamustir. Ik olarak kumanda denetim sistemlerinde bilgi tasiyici olarak
ultrasonik kullanilsa da ¢evresel parazitlerin etkisi ile birlikte bu sistem yerini kizil

oOtesi dalgalara birakmustir (18).

Giinlimiizde uzaktan kumanda sistemlerinde ana olarak radyo frekansl ve kizil Gtesi
sistemler kullanilir. Radyo frekansh sistemler uzak mesafeler icin uygundur. Kisa
mesafelerde giivenli ve diisiik maliyetli olmasindan dolay1 kizil 6tesi sistemler tercih
edilir. Kizil otesi iletisimde tasiyict sinyal PWM metodu kullanilarak iiretilir(19).

Evlerde genellikle uzatan kumandali TV, miizik seti veya lamba yakicilar1 vardir.

Uzaktan kumandada genelde dort teknik kullanilir. Bunlar;
¢ [sik yayan ledlerle uzaktan kumanda,
e Optik kuplajla uzaktan kumanda,
e Ultra ses dalgalari ile uzaktan kumanda,

¢ Radyo dalgalar ile uzaktan kumanda.

4.1. Isik Yayan Diyotlarla Uzaktan Kumanda

Isik yayan diyotlarla yapilan uzaktan kumanda en yaygin olarak kullanilan bir
yontemdir. Bu yontemle infra-red led diod yardimi ile gonderilen kizil 6tesi 1sinlar
bir algilayic1 tarafindan algilanarak tekrar aymi frekansta elektrik sinyallerine
doniistiiriiliirler. Sonra alic1 derelerin de analiz edilerek cesitli kumanda islemleri

yapilir(20).

SSM ( sinyal sifresi modiilasyonu ) metodu kullanilarak yapilan kizil 6tesi iletisimde

ise cevredeki parazit kizil Otesi 1sinlara, elektromanyetik etkilere, giic yada
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topraklama iletkeninin uzunluguna baglh olarak iletisim yollar1 {izerinde olusabilecek
durum degisikliklerine karsilik enerji hatlarinin ayri-ayri yapilmasi gibi tedbirler

alinmistir(21).

Kizil 6tesi alici icin 6zel maddelerden yapilmis paketler hazirlanilarak zararli ¢evre
isinlariin etkisi giderilmistir. Bu paketler igerisinde direngli, kondansatorlii band

geciren filtreler vardir(22).

4.2. Optik Kuplajla Yapilan Uzaktan Kumanda

Optik kuplajla uzaktan kumanda opto kuplor denilen elemanlarla yapilir. Opto
kuplorler kizil 6tesi 151k yayan infra-red Led diodun 151k algilayan elemanlardan biri

ile ayn1 paket icerisinde kullanilmasindan meydana gelen devre elemanidir(20).

4.3. Ultra Ses Dalgalari ile Uzaktan Kumanda

20 Hz ile 20 KHz arasindaki frekanslara sahip dalgalara ses dalgalart denir. 20KHz
iistii ve buna yakin dalgalara ses iistii anlamina gelen ultra ses dalgalart denir. Ultra
ses dalgalarindan yararlanilarak bilgi nakletme islemine ultrasonik kumanda denir.
Ultrasonik kumanda teknikleri genelde yakin mesafelerde uygulanir. Ayrica
ultrasonik kumanda sisteminde verici ile alici arasinda bir engel olmamasi ve
birbirlerini direk olarak gormeleri cok Onemlidir. Ultra ses dalgalar1 ile kumanda
sistemlerinde 20 KHz ile 60 KHz arasinda frekanslar kullanilir. 50 KHz ultra ses
dalgalar ile yaklasik 20 m dolayinda uzakliktan kontrol yapilabilir. Tabi ki yukarida
deginildigi gibi verici ile alici birbirlerini direk gérme zorunlulugu vardir. Ultra ses
dalgalar1 ile kumandada temel prensip vericide, gerilim degismeleri ultra ses
dalgalarina doniistiiriiliir. Alicida ise ultra ses dalgalar1 gerilim degismelerine

doniistiiriiliir(20).
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4.4. Radyo Dalgalan ile Uzaktan Kumanda

Radyo dalgalar ile uzaktan kumanda giiniimiizde en yaygin olarak kullanilan
uzaktan kumanda seklidir. Bu yontemin Onceden aciklanan her ii¢ yonteme gore
istiinliigii uzak mesafelerden kontrol yapilabilmesi ve kontroller yapilirken verici ile

alicilarin birbirini direkt olarak gorme zorunlulugunun olmamasidir(20).

RF lletim mesafesinin artirilmas1 sonucunda goz Oniinde tutulmasi gereken ve
etkisinden kaginilmayan iki durum s6z konusudur. Bunlar sinyalin zayiflamasi,

gecikme yada frekansin faz degisimine ugramasi(23).

RF iletiminde en diisiik zayiflama tipine sahip olmasi, band genisligi, fiziksel olciileri

maliyeti diisiik ve taginabilir olmasina dikkat edilmelidir(23).

Radyo dalgalar ile uzaktan kumanda islemine ornek olarak cocuklarin kablosuz
otomobil ve oyuncaklarini, maket ucaklarinin yerden kontroliinii, bir uydunu
uzaydan yoriingeye oturtulmasi, radyo TV yayinlarimi ve benzeri islemleri
gosterebiliriz. Bir radyo TV vericisinden gonderilen elektromanyetik dalgalar alici

tarafindan alinir. Hoparlorden ses, resim tiipiinden ise goriintii olarak elde edilir.

Verici tarafindan tasiyict dalgalar iizerine bindirilip uzaya gonderilen kumanda
sinyalleri, ilgili alicilar tarafindan alinarak tasiyici dalga ve kumanda sinyallerinden
arindirihip ¢esitli katlara gonderilerek istenilen islemler uzaktan kumandali olarak

yapilmig olur(20).

4.5. Kizilotesi Isik Kullanan Alci-Verici Sistemi ile RF Tasiyicr Kullanan

Sistemlerin Karsilastirilmasi

4.5.1. IR nin RF e gore avantajlar
e Malzemelerinin kolayca bulunabilmesi

e Diisiik maliyetli olusu
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e Bobin bulmak zorunda olunmayis1 (Bobin standart bir malzeme degildir,
Bundan dolay1 kolay bulunmaz, kendiniz sarmaniz gerekebilir.)

e Alicidan uzaklastiginiz zaman yanlislikla vericinin diigmesine basilirsa sinyal
aliciya gitmeyecegi icin istem dis1 kontrollerin olugmasi vb.

4.5.2. Dezavantaji

e Verici, Alicty1 gormek zorundadir. Fakat IR verici sinyali kuvvetli olursa

direkt gormese bile yansima sayesinde bu dezavantaj telafi edilebilir.

4.5.3. RF in IR ye gore avantajlari

e RF kumanda sistemlerinde alic1 ile verici birbirini gormek zorunda degildir.

e RF kumanda sistemleri ile daha uzak mesafelerde kumanda yapilabilir.
4.5.4. Dezavantaji
e RF verici ve alict modiillerini yapmak, devre dizayni, bobinlerin ve devre
elemanlarinin hesaplanmasinda gereken hassasiyetlerden dolay1 zahmetlidir,
hazir RF modiillerin fiyat1 da IR modiillerine kiyasla daha yiiksektir.

4.6. Uzaktan denetim sistemlerinde bulunmasi gereken ozellikler

Uzaktan denetim sistemlerinin islevlerini eksiksiz yerine getirebilmeleri icin tasimasi

gereken bazi 6zellikler su sekilde siralanabilir.
4.6.1. Giivenilebilirlik
Uzaktan denetim sistemlerinde bulunmasi gereken Ozelliklerin basinda giivenirlik

gelmektedir. Kullanici uzaktan denetim islemi esnasinda cihaz veya sistemin yaninda

degildir. Bu nedenle kullanici gonderdigi komutun yerine getirildiginden emin
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olmalidir. Aksi takdirde kullanicinin aklinda siirekli bir soru isareti bulunacaktir. Bu

nedenle bu tiir sistemlerde giivenirlik son derece 6nemlidir.

4.6.2. Geri bildirim

Sistemlerin giivenirliginin yaninda geri bildiriminin olmas:1 da olduk¢a Onemlidir.
Kullanicinin sisteme yada cihaza komut bilmesinin gondermesinin ardindan
gonderdigi komutun yerine getirilip getirilmedigini bilmesi denetim sistemine
oldukca Onemli bir istiinliikk kazandirmaktadir. Bu sayede kullanici cihaz veya

sistemin durumundan emin olabilecektir.

Giiniimiize kadar gerceklestirilebilen bazi1 sistemlerde geri bildirimin o6zelligi
bulunmamakla birlikte, bazi sistemlerde geri bildirim, komutun yerine getirilmesiyle

duyulan sinyal sesleri ile saglanmaktadir.

4.6.3. Giivenlik

Uzaktan denetim sisteminin sadece kullanici veya kullanici tarafindan izin verilen
kimseler tarafindan ulasilabilir olmasi gerekmektedir. Ozellikle IR ve RF denetim

sistemleri giivenlik bakimindan oldukca yetersizdir.

Bu zafiyetin telafi edilmesi son zamanlarda RF ile uzaktan kumanda teknolojisinde
son derece onemli gelismeler saglamistir. Bu amacla iiretilen entegre devreler
sayesinde RF denetim devreleri oldukca basit bir yapt kazanmakla kalmayip

giivenligi de artirmistir.

Eski sistemlerde RF kumanda devreleri aliciya sahip bir kod gondermekte idi.
Entegre devreler sayesinde bu kod her komut basamaginda degistirilmektedir.
Boylece baskalarinin bu kod sistemini ¢ozme tehlikesi ortadan kaldirilmistir. Bu
sayede sistemin giivenligi artirllmis olmaktadir. Uzaktan kumanda sistemlerinin

genelinde giivenlik cesitli sifreli devreler sayesinde saglanmaktadir.
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4.6.4. Sureklilik

Her tiirli sistemde oldugu gibi uzaktan denetim sistemlerinde de aranan temel
ozelliklerin basinda siireklilik yer almaktadir. Uzaktan denetim sistemleri, denetim

islevini kesintisiz devam ettirmelidir.

Bu durum sistemin bagimsiz olmasi ile ilgilidir. Bir uzaktan denetim sisteminin dig
etkenlere bagimliligr uzatilirsa sistemin siirekliligi o kadar artirilmis olacaktir.
Ormnegin uzaktan denetim sisteminin besleme devresinin sebeke gerilimi ile
beslenmesi durumunda sistem sebeke gerilimine bagimli hale getirilmis olur. Sebeke

geriliminde olusabilecek kesinti, sistemi kullanilmaz hale getirecektir(24).
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5. MEKANIK SiSTEM TASARIMI

Bu boliimde yazi tahtasi silme sisteminin mekanik tasarimi anlatilmistir. Mekanik

tasarim silgi govdesi, selenoidler ve hareket sisteminden olugmaktadir.
5.1 Silgi Govdesi

Silgi govdesi mekanik sistemin en Onemli pargasidir. Silgi govdesi polietilen
malzemeden yapilmistir. Polietilen malzemenin kullanilmasinin sebebi son yillarda
sikistirilmis plastik iiretimine gegilmesi ile elde edilen iriiniin, celik kadar dayanikli
ve radyasyon gecisini Onlemesi nedeniyledir(25). Silgi govdesi solidworks
programinda tasarlanmistir. Tasarlanan sistem freze ve torna tezgahlarinda

yapilmistir. Sekil 5.1.°de silgi gdvdesi goriilmektedir.

™ [ [ = [
g il

Sekil 5.1. Silgi gdvdesi

Silgi govdesine esit araliklarla selenoid yerlestirilmistir. Selenoidlerin gectigi
kisimlar bosaltilmistir. Bu sayede selenoidlerin 1sinmasinin 6nlenmesi amaclanmustir.
Selenoidler siki bir sekilde silgi govdesine gecirilmistir. Selenoidlere, kece
yapistirilan, levhalar seklinde silgiler monte edilmistir. Selenoidler silgileri ileri
iterek istenildigi zaman gerekli kismin silinmesini saglanmistir. Silgi gdovdesinin alt
ve iist kismina rulmanlar monte edilmistir. Silgi govdesinin alt ve iist kisimda
bulunan kiiciik rulmanlar silginin yazi tahtasinin alt ve iistiinde bulunan kizaklara
gecmesini saglamaktadir. Diger biiylik rulmanlar tahta yiizeyine basarak silginin
hareketini kolaylastirmaktadir. Sekil 5.2.de silgi govdesinin monte edilmis cizimi

goriilmektedir.
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Sekil 5.2. Monte edilmis silgi govdesi.
1. Silgi govdesi 2. Kii¢iik rulman
3. Silgi levhalar1 4. Biiyiik rulman

Silgi gdvdesi yazi tahtasinin alt ve iist kisminda bulunan kizaklara gegirilir.

5.2. Kasnak

Silgi govdesine bagh c¢elik halatin donmesini saglayan kisimdir. Motorun miline ve
karsisina monte edilmistir. Kasnak ve bagli oldugu takoz sert plastikten yapilmistir.
Kasnak bagli bulundugu takoza demir malzeme ile monte edilmistir. Sekil 5.3°de

Kasnak ve baglanti malzemeleri goriilmektedir.

Sekil 5.3. Kasnak ve montaj malzemeleri
1. Kasnak 2. Kasnak mili 3. Kasnak takozu
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5.3. Selenoidler

Yapilan calismada silgi govdesine 4 adet dogrusal selenoid monte edilmistir. Sekil
5.4’de Kullanilan selenoidler goriilmektedir. Dogrusal selenoidler; sargilarinin
enerjilenmesi ile icindeki pimi ileri iter, sargi enerjisi kesildiginde pime bagh yay

pimi geri c¢eker. Cizelge 5.1°de kullanilan selenoidlerin teknik oOzellikleri

verilmektedir.

Sekil 5.4. Dogrusal selenoid

Cizelge 5.1. Kullanilan selenoidin teknik 6zellikleri.

Maksimum
_ Calisma Gorev | Cerceve | Calisma
Tip Boyut calisma
gerilimi saykill sekli giicii
zamani
44x51.
B41M-255- 19W
5x77.5 | 24 VDC 100% Kutu Siirekli
B-1 @20°C
mm

5.4. Mekanik Sistemin Calisma Prensibi

Yazi tahtasi silme sisteminde iki farli hareket vardir. Birinci hareket, silgi govdesinin
yaz1 tahtasi iizerinde ileri geri hareketini saglayan rulman kizaklari, DA motoru,

kasnak ve celik halattan olusan hareket mekanizmasidir. Bu mekanizma yazi
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tahtasinin st kismindadir. Bu mekanizmada celik halat yerine kramayer disli
sisteminin kullanilmamas1 kramayer disli sisteminin celik halat yontemine gore ¢ok
pahali olmasi ve motor dislisi ile kramayer disli arasindaki siirtiinmeden dolay1
dislerin asinmasindan dolay1 tercih edilmistir. Ayrica tahtanin uzunlugu 2,78 m
oldugu icin bu kadar uzun kramayer disli piyasada bulunmamaktadir. Ozel olarak
tiretilmesi  gerekmektedir. Sekil 5.5’de yazi tahtasi silme sistemi hareket

mekanizmasi goriilmektedir.

Sekil 5.5. Yazi tahtasi silme sistemi hareket mekanizmasi
1. DA motoru 2. Kasnak 3.Yazi1 tahtasi 4. Silgi govdesi

Mekanik sistem tasariminda mekanizma agirligr kiiciik rulmanlar vasitasiyla alt ve
tist kizaklara verilmistir. Celik halata yiik binmesi bu sayede Onlenmis ve celik

halatta herhangi bir sekilde sarkma olmamasi saglanmistir.

Ikinci hareket sistemi selenoid millerinin hareketidir. Selenoid millerinin hareketi,

mile baglanan silgi levhalarinin yazi tahtasina basilip cekilmesini saglar. Bu
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harekette silgi levhalarinin eksenden kaymamasi i¢in her silgi icin 2 adet olmak
tizere toplam 8 adet pim kullanilmistir. Bu pimler silgilere yataklik yaparak silginin

saga sola hareket etmesini 6nlemektedir.
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6. YAZI TAHTASI SILME SISTEMi DEVRE TASARIMI VE CALISMA
PRENSIBI

Yazi tahtasi silme sistemi, uzaktan denetim iinitesi, yakindan denetim iinitesi ve

mikro denetleyici kontrol tinitesi olmak iizere ii¢ kisimdan olugsmaktadir. Sekil 6.1°de

yazi tahtast silme sisteminin blok semasi goriilmektedir.

VERICi UNITESI

TUS TAKIMI ) ENCODER ) RF VERICI 'J

ALICI UNITES|
DECODER ¢ RF ALIC J
YAKINDAN DENETIM KONTROL UNITESi
UNITES| —
SELENOIDLER
KONTROL
TUS TAKIM SR
REDUKTORLU
DC MOTOR

Sekil 6.1. Yazi tahtas1 silme sisteminin blok semasi

Mikro denetleyici kontrol {initesi iki sekilde sistemi yonlendirir. Birinci denetim sekli
uzaktan denetimdir. Verici iinitesinden kodlanarak gonderilen sinyaller alici iinitesi
tarafindan alinir ve kodu ¢oziilerek kontrol iinitesine gonderilir. Kontrol {initesi de,
gelen bilgileri degerlendirerek sistemi yonlendirir. ikinci denetim sekli yakindan

denetim {nitesinden gelen bilgilere gore sistemi yonlendirir. Uzaktan kontrol
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tinitesinin Onceligi vardir. Uzaktan kontrol {iinitesinden bilgi gelmese yakindan

kontrol {initesinden gelen bilgileri degerlendirerek ¢ikisi yonlendirir.
6.1. Mikro Denetleyici Kontrol Unitesi
Siiriicli devreler yardimiyla yazi tahtasi silme sistemini denetleyen PIC’in bulundugu

devre kontrol devresidir. Kontrol devresindeki PIC’in 29 pini kullanilmastir.

Sekil 6.2’de yazi tahtas1 silme sistemi kontrol devresi blok diyagrami goriilmektedir.

Yeniden
Baslatma 4. Selenoid
Tusu
_ A
Otomatik
Calisma \_J 3. Selenoid
Tusu MCLR(1) RB7(40)[]
Satir Sil RAC(2) RB€(39)[ ]
T
— Lo rae RB5(38)[ ]| 2. Selenoid
Sutun Sil
—
e RA2(4) RB4(37)
RA3(5) P RB3(36)[]
1. Selenoid
Bos kontrol JE RA4(C) 1 RB2(35)[]
Tus C
RAS5(7) RB1(34)[] Uzaktan
1N1|._Jmarall 0 RECS) RB((33)[ J¢— Denetim
usu LsV(3 Alici Modiilii
L] RET() 6' 32) clk Sinyali
1 RE2(10) F CV(@3Dn
Besleme ] +5V(11) 8 RD7(30)[] Be_slem.e
Pinleri 7 Pinleri
L[] CV(12) . RD6(29)[]
—] OSC1(13) RD5(28)[]
Osilator SC2(14 RD4(27
Uglar —[ osc2a4) @D Rediiktérlii
RCC(13) RC7(26) DA Motor
[ Uzaktan | RC1(16) RC€(25) Siriictst
Denetim Alici
Modiilii RC2(17) RC35(24)
RC3(18) RC4(23) 4 Numaral
] RDC(19) RDIO) Tl | Tus
2 Nyrrl:lgarall »[ | RD1(20) R02(21)j<—\_ 3 Numaral
Tus

Sekil 6.2. Yazi tahtasi silme sistemi kontrol devresi blok diyagrami
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6.1.1. Mikro denetleyici kontrol iinitesi donanim

Kontrol devresinde, tus takimi devresi, DA motor denetimi, selenoid siiriiciileri, PIC’
in ¢alismasi icin gerekli besleme uclar1 (4 ug), osilator uclart (2 ug), yeniden baglat
tusu (1 ug) kullanilmustir. Sekil 6.3’de yazi tahtasi silme sistemi mikro denetleyici

kontrol devresi goriilmektedir.

S g%
g

I| (5]

l
4 Yo o 1.-'

a l (&

= -

Sekil 6.3. Yazi tahtasi silme sistemi mikro denetleyici kontrol devresi

Besleme devreleri

Uzaktan kumanda RF verici devresinin beslemesi 3 V luk 2 pille saglanmaktadir.

Alic1 devresi, kontrol devresi, selenoid siiriicii devresi ve DA motor siiriicii devresi
60 W giiciindeki bir transformator ile saglanmaktadir. Transformatoriin 12V AC,
18V AC ve 24V AC cikist bulunmaktadir. Bu ¢ikislardan 12V AC ve 24V AC

kullanilmustir.
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Kontrol devresi ve kumanda alici devre beslemesi

Kumanda alic1 devresi ve kontrol devresi 5 V DA gerilimi ile beslenmektedir. Bu
gerilim degeri elde edilebilmesi i¢in 7805 regiilator entegresi kullanilmistir. Filtre
amach olarak da kondansator kullanilmistir. Sekil 6.4’de kumanda alic1 devresi ve

kontrol devresi beslemesi goriilmektedir.

60W TRAFO ! [ > +12vpC

IN o OuT| +5VDC

22CV AC

AR
[4

Ay
4nozy
4nool

Sekil 6.4. Kontrol devresi ve kumanda alic1 devresi beslemesi

Motor siiriicii ve selenoid siiriicii devre beslemeleri

DA motor siiriicli ve selenoid siiriicli devre beslemesi kontrol devresi ile kumanda
alic1 devresinden farkli olarak 24V ile beslenmektedir. DA motor siiriicii ve selenoid
siiriicti devreleri, kontrol devresinde oldugu gibi 60W trafo ile beslenmektedir.
Trafonun gii¢ secimi toplam giic dikkate alinarak belirlenmistir. Siiriicii devrelerin
beslemesinde 3300uF filtre kondansatorii kullanilmistir. Ayrica kontrol devresinden
ayrt dogrultma devresi kullanilmistir. Cilinkii motorun ve selenoidlerin ¢aligmasi
sirasinda gerilim dalgalanmalar1 olabilmektedir. Bu gerilim dalgalanmalari mikro
denetleyicinin c¢alismasini olumsuz etkilemektedir. Mikro denetleyici, besleme
gerilimine c¢ok hassastir. Ayrica RF alict ve RF verici arasindaki iletisimi de
etkilemektedir. Kullanilan dogrultma devresinde yiiksek akim ihtiyacimi karsilamak
icin yiiksek akimlara dayanabilen diyotlar kullamilmistir. Sekil 6.5°de DA motor

stiriicti ve selenoid siiriicii devre beslemesi goriilmektedir.
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6CW TRAFO
B N 1N540¢8 2 > +24V DC
S 2
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Sekil 6.5. DA motor siiriicii ve selenoid siiriicli devre beslemesi

DA motor siiriicii devresi

Motor siirticii devresi DA motorunun devir yoniinii kontrol etmektedir. DA motor
stiriicii devresi i¢cin mikro denetleyicinin 4 ucu kullanilmistir. Bunlar RC4, RC5,RC6

ve RC7 uclanidir. Sekil 6.6°da DA motor siiriicii devresi goriilmektedir.

24V DC

Sekil 6.6. DA motor siiriicii devresi

Motor siiriicii devresinde iki tane PNP ve iki tane de NPN tipi gii¢ transistorii

kullanilmistir. DA motoru iizerinden gecen akim yonii degistirilerek devir yonii
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kontrol edilmistir. Cizelge 6.1’de DA motorun 1 ve 2 yoniinde siiriilmesi i¢in mikro

denetleyici, motor siiriicii pinlerinin durumlar1 goriilmektedir.

Cizelge 6.1. Mikro denetleyici DA motoru siiriicii pin bilgileri

PIC 16F877 Pinleri

RC4 | RC5 | RC6 | RC7

1 YONU (ileri) 0 1 1 0

2 YONU (Geri) | 1 0o 0 | 1

Selenoid siiriicii devresi

Selenoid siiriicii devresi mikro denetleyicinin selenoidleri siirmesini saglayan NPN
tipi gii¢ transistorlerin den olusur. Selenoid siiriicli devresinde mikro denetleyicinin
RB4, RB5, RB6 ve RB7 numarali pinleri kullanilmistir. Sekil 6.7‘de selenoid siiriicii

devresi goriilmektedir.

24V DC

(‘Swelﬁe(riic 1 Selenoic 2

RB4 RBS RB RB7
1kQ 1kQ 1kQ 1kQ

Selenoic 3 Selenoic 4

Sekil 6.7. Selenoid siiriicii devresi
6.1.2. Mikro denetleyici kontrol devresi yazilimi
Yapilan bu ¢alismada yazi tahtasi silme sisteminin mekanik kismi yapildiktan sonra

nasil kontrol edilecegi problemi olustu. Daha sonra bu problemin ¢6ziimiine iliskin

akis semasi ¢izilmistir. Cizilen akis semasina gore hangi 6zelliklere sahip bir mikro
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denetleyici kullanilmas1 gerektigine karar verildi. Cizilen akis semasma gore,
bilgisayar ortaminda MPLAB ve MPASM programlari kullanilarak PIC16F877 icin
PIC ASSEMBLY dilinde programi hazirlanmistir. Hazirlanan program,
PONYPROG yazilimi ile ¢alisan bir programlama devresi kullanilarak PIC16F877
mikro denetleyicisine yiiklenmistir. Programlanan PIC16F877 mikro denetleyici
uygulama devresine tasinarak, yazi tahtast silme sisteminin yakindan kontrolii,

uzaktan kontrolii ¢alismasi ve denetimi gerceklestirilmistir.

Yazi tahtasi silme sisteminin uzaktan ve yakindan denetimi i¢in yazilan programda
su islemler gerceklestirilmistir.

¢ Problemin tanimlanmasi problemin akis semasinin ¢izimi

® Programin yazilmasi

e Hazirlanan programin PIC’e yiiklenmesi

Problemin tanimlanmasi ve akis divagrami

Giris boliimiinde bahsedilen problemin ¢oziimii i¢in yazi tahtasi silme sistemi
tasarlandiktan sonra bu sistemin nasil en 1yi sekilde kontrol edilecegi belirlendi. Bu
tanimlanan probleme gore ilk olarak akis semas ¢izildi. Sekil 6.8’de yazi tahtasi

kontrol sisteminin kontrolii i¢in yazilan programin akis semasi verilmektedir.
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bilgi geliyor
mu?

Otomatik
silme tusu
asil mi?

HAYIR

Silgiyi ileri yonde
kisa bir siire
hareket ettir

silme tusu

basil mi? Silgiyi ger
" Tahtanin yonde kisa bir HAYR
Sitn Tamamini Sil siire harekel Tug 4
ime tus’u i basili %
4 silgiyi de
tahtaya bas
4 silgiyi de
Tahtanm tahtadan kaldn
1 Satinini Si
Tahtanin
1 Siitununu Sil | | 2;2?::::2.
Tahtann | |
2 Siitununu Sil
EVET Tahtanin P
ISatmmiSi |
Tahtanin | | HAYIR
3 Siitununu Sil
Tahtanin
Tus 4 dsatrmiSi |
basil %
Tahtann | |
Tug 4 ) 4 Siitununu Si
basil mi?
SON

Sekil 6.8. Mikro denetleyici kontrol iinitesinin program akis semasi
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Programin yazilmasi

Mikro denetleyici kontrol iinitesinin programi program akis diyagramina gore
assembly dilinde yazilmistir. Assembly dili, bir PIC’e yaptirilmasi istenen islerin
belirli kurallara gére yazilmis komutlar dizisidir. Assembly dili komutlar1 Ingilizce
dilindeki bazi kisaltmalardan meydana gelir. Bu kisaltmalar genellikle bir komutun
calismasini ifade eden ciimlenin bas harflerinden olusur. Assembly dilinde program
yazmak i¢in 35 komut kullanilir. Bu komutlar; yer degistirme, yiikleme, program

akisini kontrol etme, mantiksal, aritmetik iglem ve is yapmayan komutlardir.

Yazi tahtasi silme sistemi kontrol devresi programi, kontrol devresi tus takimindan
gelen bilgilere gore DA motoru siiriicii devresini ve selenoid siiriicii devrelerinin
denetimini saglayan ana program ve kumandadan gelen bilgi dogrultusunda DA
motoru siiriicii devresi ve selenoid siirlicii devrelerinin denetimini saglayan kesme alt
programindan olusur. Uzaktan kumanda kesme alt programinda INTCON yazmaci

kullanilmustir.

INTCON yazmaci, TMRO yazmag¢ tasmast i¢in cesitli etkinlestirme ve bayrak
bitlerini, harici kaynaktan kesme isaretlerinin gecerli kilinmasi1 (RBO / INT bacagi
kesimlerini), B portu digit degisimlerinin kesmesini iceren okunabilir yazilabilir bir

yazmagtir ve cizelge 6.2°de gosterilmistir.

Cizelge 6.2. INTCON yazmaci bitleri

GIE | PEIE | TOIE | INTE | RBIE | TOIF | INTF | RBIF

7. ug 0. ug
bit 7: GIE: Tiim kesmeler i¢in etkinlestirme biti
1= Maskelenmemis tiim kesmeler etkinlestirilir

0= Tiim kesmeler yasaklanir

bit 6: PEIE: Cevresel kesmeleri etkinlestirme biti
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1= Maskelenmemis tiim ¢evresel kesmeler etkinlestirilir

0= Tiim ¢evresel kesmeler yasaklanir

bit 5: TOIE: TMRO tagsmasiyla kesme biti
1= TMRO kesme etkinlesir
0= TMRO kesme yasaklanir

bit 4: INTE: RBO/INT harici kesme etkinlestirme biti
1= Etkinlestirilir
0= Yasaklanir

bit 3: RBIE: RB portundaki degismeyle olusan kesme biti
1= Etkinlesir

0= Yasaklanir

bit 2: TOIF: TMRO tasma kesmesi bayragi biti
1="TMRO yazmaci tastiysa ( yazilimla mutlaka silinmeli )

0= TMRO yazmac1 tasmadiysa

bit 1: INTF: RBO/INT harici kesme bayrag biti
1=RBO0/INT harici kesme olustuysa
0= RBO/INT harici kesme olusmasaydi

bit 0: RBIF: RB port degismesiyle olusan kesme icin bayrak biti
1=RB7 veya RB4 uglarindan en az biri degistiyse
0= RB7 veya RB4 bitlerinde degisme yoksa

Uzaktan kumanda kesme alt programinda PIC 16F877 nin tek kesme bacagi olan
RBO kullamilmistir. RBO bacag giris olarak yonlendirilmistir. RBO bacagina uzaktan
kumanda RF alic1 devresinden gelen clk kanali baglanmistir. Bu sayede kullanicinin
herhangi bir zamanda kumanda tusuna basmasi halinde clk kanali RBO bacagina “1”

bilgisini gonderecektir. Program ana programdan ¢ikarak uzaktan kumanda kesme alt
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programina dallanacaktir. Mikro denetleyici uzaktan kumanda kesme alt programini

tamamladiginda ana program kaldig1 yerden devam eder. Asagida uzaktan kumanda

kesme alt programi goriilmektedir.

KESME
CLRF
BCF
BCF
BCF
BTFSS
GOTO
GOTO
TEST2
BTFSS
GOTO
GOTO
TEST3
BTFSS
GOTO
GOTO
TEST4
BTFSS
GOTO
GOTO
SELOBAS

MOVLW
MOVWF

GOTO
SELOCEK

CLRF

GOTO
ILERIX

PORTC
INTCON,1
INTCON,7
INTCON 4
PORTC,0
TEST2
SELOBAS

PORTC,1
TEST3
SELOCEK

PORTC,2
TEST4
ILERIX

PORTC,3
CIKX
GERIX

B'11110000'
PORTB
TEST3

PORTB
TEST3

; INTF bayragini sil kesme sinyaline hazirla
; RBO/INT Kesmesini gegerli yap

; Global kesmeyi gecerli yap

; Silgi bas tusu basili m1?

; Hayir test2 git

; Evet silgileri tahtaya bas

; Silgi cek tusu basili m1?
; Hayir test3’e git.
; Evet silgileri tahtadan ¢ek

; Tleri tusu basili m1?
; Hayir test4’e git

; Evet silgi govdesini ileri hareket ettir.

; Geri tusu basili m1?
; Hayir Cik’a git

; Evet Silgi govdesini geri hareket ettir.



MOVLW
MOVWF
CALL
GOTO
GERIX
MOVLW
MOVWF
CALL
GOTO
CIKX
MOVLW
MOVWF
CALL
MOVLW
MOVWF
BCF
BSF
BSF
RETFIE

B'01100000'
PORTC
GECIKX
TEST3

B'10010000'
PORTC
GECIKX
TEST3

B'00000000'
PORTC
GECIKMEI1
B'00000000'
PORTC
INTCON,1
INTCON,7
INTCON 4
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; INTF bayragini sil kesme sinyaline hazirla
; RBO/INT Kesmesini gecerli yap
; Global kesmeyi gecerli yap

Mikro denetleyici ana programda kaldig1 yeri, kesme olustugu anda STACK(y1g1n)

registere kaydeder. Boylece kesme alt programi tamamlaninca ana programda hangi

satirda kaldiysa oradan devam eder. Mikro denetleyici programin assembly kaynak

kodlar1 ek-1°de verilmistir.

6.2. Yakindan Denetim Unitesi

6.2.1. Tus takinm

Tus takimi, devresi yazi tahtasin silme sisteminin yakindan denetimi i¢in kontrol

panelini olusturur. Sekil 6.9°da tus takimi goriilmektedir.
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SATIR I SUTUN

OTosNiIfTIK YEDEK

k[
B 5

Sekil 6.9 Tus takimi
Tus takimi yazi tahtasini satir, siitun ve otomatik olarak silinmesini saglar. Yazi

tahtas1 4 satir ve 4 siitun olarak bolgelere ayrildi. Sekil 6.10’da yazi tahtasinin

bolgeleri goriilmektedir.

1. Sutun 2. Sutun 3. Sutun 4. Siitun

1. Satir

2. Satir

3. Satir

4, Satir

Sekil 6.10. Yazi tahtas1 bolgeleri.

Tus takimindan yazi tahtasi silme sistemi kontrolii; satir silinecekse 6nce satir tusuna
basilip daha sonra hangi satir silinecekse o tusa basilir. Yazi tahtasinin herhangi bir
siitunu silinecekse Once siitun tusuna basilip daha sonra hangi siitun silinecekse o

tusa basilir. Tahta tamamen silinecekse otomatik sil tusuna basilir.
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6.3. Uzaktan Denetim Unitesi
Uzaktan denetim {iinitesi, 6gretmene sinif icerisinde herhangi bir noktadan tahtayi

silme imkanm verir. Uzaktan denetim unitesi RF verici devresinden ve RF alici

devresinden olusur. Sekil 6.11°de uzaktan denetim iinitesinin blok diyagrami

verilmektedir.
KUMANDA TUS TAKIMI|
iLERI GER
RF VERICI KODLAYICI SILGI SILGI
BAS CEK
RADYO . — :
DALGALA i —1 SELENOIC
K —  SURUCU
=  DEVRESI
R
o}
D
E
RF ALIC| KOD N
cOzucu E
T
L
E . DCMOTOR
Y —— SURUCU
i m==  DEVRESI
9 —
i

Sekil 6.11. Uzaktan denetim iinitesinin blok diyagrami
6.3.1. RF verici devresi

RF verici iinitesinde besleme olarak 5 V kullanildi. RF verici iinitesinde kodlayict
olarak PT2262 entegresi kullanildi. Bu entegrenin 8 tane adresleme pini mevcuttur.
Bu adresleme pini kullanilarak gonderilecek bilgi sifrelenir. Bu adreslerin konumlari
tic durumda olabilir. Bunlar “0”, “+5V” ve bosta olmak iizere ii¢ durum soz

konusudur. 8 adresleme pini vasitasiyla 3° = 6561 degisik kodlanabilir. RF verici
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devresi 6561 degisik kodu sabit olarak gonderebilir. Bu entegrenin karsisinda PT
2272 entegresi kullanilir. Bu kumanda yonteminde sifre sabittir. Sifre ancak
donanimda degisiklik yapilarak degistirilebilir. PT 2262 kodlayic1 entegrenin
ozellikleri asagida verilmektedir. Sekil 6.12’de RF tasiyicili uzaktan kumandanin

verici devresi goriilmektedir.

PT2262 Kodlayici entegre 6zellikleri:
CMOS teknolojisi ile tiretilmistir.
Diisiik giic tiiketimine sahiptir.
Cok yiiksek giirtiltii yalittmina sahiptir.
8 tane adresleme pinine sahiptir.
4 tane data pini mevcuttur.
Genis aralikli calisma voltaji vardir (4-15 V)

Tek osilatore gereksinimi vardir.

Cooanten e |

Sekil 6.12. RF tasiyicili uzaktan kumanda verici devresi
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6.3.2. RF alic1 devresi

RF tastyicili uzaktan kumandanin verici devresinden gonderilen RF sinyaller alici
anteni araciligi ile alinir. Alinan sinyaller bant geciren filtreden gecirilir. Bu sayede
sistemin kendi vericisinden yayinlanan sinyallerin disindaki sinyaller temizlenir.

Vericiden gelen sinyaller kod ¢oziicii entegreye aktarilir.

Kod ¢oziicii olarak PT 2272 entegresi kullanilmaktadir. Bu entegrenin ii¢ fonksiyonu
vardir. Bunlar veri yolu, adresleme pinleri ve enable(aktif) ucudur. Veri yolu alici
cikis sinyal kanallaridir. Bu veri yolunun aynisi vericide de mevcuttur. Vericideki
veri yolu sinyallerinin aynisinin alicida da goriilmesi saglanir. Adresleme pinleri sifre
kontrol eder. Enable(aktif) pini ise verici kumanda tus takimina basilirsa + 5 V sinyal

verir. Bir nevi bilginin geldigini gosterir.

RF alict devresinin 4 kanal ve bir enable(aktif) olmak iizere 5 ¢ikis1 vardir.
PIC16F877 ile uzaktan kumandadan gelen bilgi ile yazi tahtasi silme sisteminin
kontrolii yapilirken ilk olarak enable(aktif) ucuna bakilir, eger sinyal okundu ise
sirastyla kanallara bakilir, kanallardan gelen bilgi dogrultusunda mikro denetleyici

sistemi yonlendirir. Sekil 6.13’de RF alic1 devresi goriilmektedir.
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Sekil 6.13. RF kumanda alic1 devresi
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7. SONUC VE ONERILER

Egitim-6gretim etkinliklerinde kullanilan en 6nemli arag, egitim-ogretim etkinliginin
dogasi geregi yazi tahtasidir. Sinif i¢i egitim-0gretimi diizenleyen 6gretmenin tahtay1

verimli ve diizenli kullanmasi bu yiizden ¢ok énemlidir.

Bu calismada, yapilan anketler sonucunda 6gretmenin tahta silme islemine az gibi
goriinen fakat dikkate deger bir zaman harcadigi ortaya konmustur. Harcanan bu

zamanin egitim-ogretimi nasil etkiledigi degerlendirilmistir.

Bu calismada, yazi tahtasi silme sistemi tasarimi, yapimi ve gercek sinif ortaminda
denenerek egitim-0gretim etkinliklerine katkis1i degerlendirilmistir.  Yapilan
calismada yazi tahtas: silme sisteminin denetimi i¢in mikro denetleyici olarak PIC

16F877 kullanilmustir.

Yazi tahtasi silme sistemi uzaktan ve yakindan denetim olmak iizere iki sekilde
kontrol edilmistir. Yakindan denetimde, yazi tahtasi dort satir ve dort siitundan
olusan bolgeler olarak diisiiniilmiistiir. Boylece yazi tahtasimi kullanicinin satir veya
siitun olarak silebilmesi amaglanmistir. Bu sayede yazi tahtasi silme sisteminde
kullanilan silgilerin kulanim omiirlerinin artirilmasi amag¢lanmistir. Uzaktan denetim
sisteminde, RF tastyicili alici-verici uzaktan kumanda teknigi kullanmilmistir. Diger
uzaktan kumanda teknikleri agiklanmistir. En cok kullamilan uzaktan kumanda
tekniklerinden kizilotesi 1s1k kullanan alici-verici ile RF tastyicili alici-vericili
uzaktan kumanda teknikleri karsilastirilmistir. Karsilastirma sonucunda kizil otesi
151k kullanilan alici-verici uzaktan kumanda tekniginde alici ile vericinin birbirini
gorme zorunlulugu oldugundan ve yakin mesafelerde kullanildigindan RF tasiyicili
alici-verici kumanda teknigi tercih edilmistir. Uzaktan denetim sisteminde uzaktan
kumanda iizerinde bulunan tuglarla silginin ileri ve geri istenildigi gibi hareket
ettirilmesi saglanmistir. Ayrica yazi tahtasi kullanicisinin tahtayr silmesi icin
selenoidlerin uzaktan kumanda ile istedigi zaman silgileri yazi tahtasina basmasi

saglanmistir.
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Yazi tahtast silme sistemi, kullantminin uygulamali olarak denenmesi ve dgrenci
tizerindeki etkilerinin goriilmesi amaciyla, Cayirhan Turgay Ciner Cok Programli
Lisesi 11 elektrik simifina kurulmustur. Sistem kurulduktan sonra bu sinifin
derslerine giren 68retmenlerin ve dgrencilerin sistem hakkindaki goriigleri alinmastir.
Ogretmenlerin sistemi ders esnasinda nasil kullandiklar1 soruldugunda, genellikle
tahtayr tamamen doldurduktan sonra silmeyi tercih ettiklerini belirtmislerdir.
Bununla birlikte matematik, fizik, kimya vb. sayisal derslerin 6gretmenleri satir ve
siitun silme isleminden de vyararlandiklarin1 soylemislerdir. Ozellikle uzaktan
kumandanin, silginin kullanimim1 daha da verimli hale getirdigi ve Ogrencilerin
yazilanlar1 daha dikkatli takip ettikleri belirtilmistir. Yaz1 tahtasi silme sisteminin ilk
etapta Ogrencilerin asir1 ilgilerini ¢ektigi daha sonralar1 olagan karsiladiklari
Ogretmenler tarafindan vurgulanmistir. Yazi tahtasi silme sistemi zamandan
tasarruftan ¢ok silme islemi gerceklesirken 6gretmenin egitim-0gretim etkinligi i¢cin
art1 zaman kazanmasin saglamistir. Yazi tahtasi silme sisteminin azda olsa ¢ikardigi
ses, 0grencilerin dikkatini dagittigi vurgulanmistir. Buda yaz1 tahtasi silme sisteminin
klasik silme yontemine gore sakincasidir. Ogretmenler uzun vadede sistemin
yayginlagmasiyla birlikte yazi tahtasi silme sistemini daha etkin kullanabileceklerini

belirtmislerdir.

Mikro denetleyici ile denetlenecek birimler icin mutlaka siirme devreleri
kullanilmalidir. Cok sayida cikis siiriiliirken kullanilan 6n direngler uygun degerde

olmalidir.

Mikro denetleyicilerde sik¢a karsilagilan bir bagka sorun ise, mikro denetleyicinin
cikislarindan fazla akim c¢ekilmesi durumunda programin hatali yada hig

calismamasidir.

Mikro denetleyicide sik¢a karsilasilan ve nedeni kullanicilar tarafindan
anlasilamayan sorunlardan bir digeri ise, PORTA giris olarak yonlendirildigi halde
kendisine bagl tuslarin bazi durumlarda calismamasidir. Bu durumda ADCONI1

yazmacin kullanarak PORTA ve PORTE sayisal kanal olarak yonlendirilmelidir.
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EK-1

Yazi tahtasi silme sistemi asembly kaynak kodlari

;***************Yall Tahtas1 Silme Sistemi Programl*********************

LIST P=16F877

INCLUDE "P16F877.INC"
__CONFIG _CP_OFF & _WDT_OFF & PWRTE_OFF &_XT_OSC

CBLOCK 0X20
ZAMAN
ZAMANI1
ZAMAN?2
ZAMAN3
ZAMANA4
ZAMANS
SAYAC
SAYACI1
SAYAC2
SAYAC3
SAYAC4
SAYACS
SAYAC6
SAYAC7
SAYAC8
SAYACY9
SAYACI0
SAYACI11
SAYACI2
ZAM1
ZAM?2



ZAM3
ENDC

; Baglangic adresi tanimlantyor.

BSF STATUS,5

MOVLW
MOVWF
MOVLW
MOVWF
MOVLW
MOVWF
MOVLW
MOVWF
MOVLW
MOVWF
CLRF
BCF
CLRF
CLRF
BCF
BSF
BSF
GOTO
HEPSI
BTFSC
GOTO
GOTO

B'00000001"
TRISB
B'00001111"
TRISC
0X06
ADCONI1
B'11111111"
TRISA
B'00001111"
TRISD
TRISE
STATUS,5
PORTC
PORTB
INTCON, 1
INTCON,7
INTCON,4
HEPSI

PORTD,1
SATIR
BASI1

;INTF bayragini sil kesme sinyaline hazirla
;RBO/INT Kesmesini gecgerli yap
;Global kesmeyi gecerli yap
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BASI1
BTFSS
GOTO
GOTO
SATIR
BTFSC
GOTO
GOTO
BAS2
BTFSS
GOTO
GOTO
BIR
BTFSC
GOTO
GOTO
BASBIR
BTFSS
GOTO
GOTO
IKI
BTFSC
GOTO
GOTO
BASIKI
BTFSS
GOTO
GOTO
uC
BTFSC
GOTO
GOTO

PORTD,1
BASI1
SIL

PORTD,2
SUTUN
BAS2

PORTD,2
BAS2
BIR

PORTD,3
IKI
BASBIR

PORTD,3
BASBIR
SIL1

PORTA,0
uC
BASIKI

PORTA,0
BASIKI
SIL2

PORTA,1
DORT
BASUC
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BASUC
BTFSS
GOTO
GOTO

DORT
BTFSC
GOTO
GOTO

BASDORT
BTFSS
GOTO
GOTO

SUTUN
BTFSC
GOTO

SUBAS
BTFSS
GOTO
goto

SBIR
BTFSC
GOTO
GOTO

BBAS
BTFSS
GOTO
GOTO

SIKI
BTFSC
GOTO
GOTO

IBAS

PORTA,1
BASUC
SIL3

PORTA,2
BIR
BASDORT

PORTA,2
BASDORT
SIL4

PORTA, 4
HEPSI

PORTA, 4
SUBAS
SBIR

PORTD,3
SIKI
BBAS

PORTD,3
BBAS
SSIL1

PORTA,0
SUC
IBAS
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BTFSS
GOTO
GOTO
SUC
BTFSC
GOTO
GOTO
UBAS
BTFSS
GOTO
GOTO
SDORT
BTFSC
GOTO
GOTO
DBAS
BTFSS
GOTO
GOTO
SSIL1
MOVLW
MOVWF
MOVLW
MOVWF
CALL
GOTO
SSIL2
CLRF
MOVLW
MOVWF
CALL
MOVLW

PORTA,0
IBAS
SSIL2

PORTA,1
SDORT
UBAS

PORTA,1
UBAS
SSIL3

PORTA,2
SBIR
DBAS

PORTA,2
DBAS
SSIL4

B'11110000'
PORTB
B'01100000'
PORTC
GECIKME2
GERI1

PORTB
B'01100000'
PORTC
GECIKME
B'11110000'
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MOVWF
CALL
GOTO
SSIL3
CLRF
MOVLW
MOVWF
CALL
CALL
MOVLW
MOVWF
CALL
GOTO
SSIL4
CLRF
MOVLW
MOVWF
CALL
CALL
CALL
MOVLW
MOVWF
CALL
GOTO
GERI1
MOVLW
MOVWF
CALL
GOTO
GERI2
MOVLW
MOVWF

PORTB
GECIKME3
GERI2

PORTB
B'01100000'
PORTC
GECIKME2
GECIKME3
B'11110000'
PORTB
GECIKME4
GERI3

PORTB
B'01100000'
PORTC
GECIKME2
GECIKME3
GECIKME4
B'11110000'
PORTB
GECIKME4
GERI4

B'10010000'
PORTC
GECIKME2
DUR

B'10010000'
PORTC
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GERI4

GERI3

SIL

SIL1

CALL
CLRF
CAL

MOVLW
MOVWF
CALL
CLRF
CALL
CALL
GOTO

MOVLW
MOVWF
CALL
CLRF
CALL
CALL
CALL
CALL
GOTO

MOVLW
MOVWF
MOVLW
MOVWF
CALL
GOTO

MOVLW
MOVWF
MOVLW

GECIKME3
PORTB
GOTO DUR

B'10010000'
PORTC
GECIKMES
PORTB
GECIKME4
GECIKME2
DUR

B'10010000'
PORTC
GECIKME4
PORTB
GECIKME3
GECIKME2
GECIKME3
GECIKME2
DUR

B'01100000'
PORTC
B'11110000'
PORTB
GECIKME
GERI

B'00010000'
PORTB
B'01100000'
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SIL2

SIL3

SIL4

GERI

DUR

MOVWF
CALL
GOTO

MOVLW
MOVWF
MOVLW
MOVWF
CALL
GOTO

MOVLW
MOVWF
MOVLW
MOVWF
CALL
GOTO

MOVLW
MOVWF
MOVLW
MOVWF
CALL
GOTO

MOVLW
MOVWF
CALL
GOTO

CLRF
CLRF

PORTC
GECIKME
GERI

B'00100000'
PORTB
B'01100000'
PORTC
GECIKME
GERI

B'01000000'
PORTB
B'01100000'
PORTC
GECIKME
GERI

B'10000000'
PORTB
B'01100000'
PORTC
GECIKME
GERI

B'10010000'
PORTC
GECIKME
DUR

PORTB
PORTC
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GOTO

GECIKME

AA

BB

CC

MOVLW
MOVWF

MOVLW
MOVWF

MOVLW
MOVWF

DECFSZ
GOTO CC
DECFSZ
GOTO BB
DECFSZ
GOTO AA
RETURN

GECIKMEI1

D11

D22

MOVLW
MOVWF

MOVLW
MOVWF

DECFSZ
GOTO D22
DECFSZ
GOTOD11
RETURN

GECIKME2

HEPSI

H'OA'
ZAMAN

H'FF
ZAMANI1

H'FF
ZAMAN?2

ZAMAN2F

ZAMANLF

ZAMAN,F

O0XFF
ZAMAN3

O0XFF
ZAMAN4

ZAMANA4,F

ZAMAN3F
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MOVLW
MOVWF
DONGUI11
MOVLW
MOVWF
DONGU
MOVLW
MOVWF
DONGU1
DECFSZ
GOTO
DECFSZ
GOTO
DECFSZ
GOTO
RETURN
GECIKME3
MOVLW
MOVWF
DONGUI10
MOVLW
MOVWF
DONGU2
MOVLW
MOVWF
DONGU3
DECFSZ
GOTO
DECFSZ
GOTO
DECFSZ
GOTO

0X0A
SAYACI11

O0XFF
SAYAC

O0XFF
SAYACI]

SAYACI,F
DONGU1
SAYAC,F
DONGU
SAYACIL,F
DONGUI11

0X0A
SAYACI0

0XFF
SAYAC2

0XFF
SAYAC3

SAYAC3,F
DONGU3
SAYAC2,F
DONGU2
SAYACI0,F
DONGUI10
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RETURN
GECIKME4
MOVLW
MOVWF
DONGU9
MOVLW
MOVWF
DONGU4
MOVLW
MOVWF
DONGU5S
DECFSZ
GOTO
DECFSZ
GOTO
DECFSZ
GOTO
RETURN
GECIKMES
MOVLW
MOVWF
DONGUS
MOVLW
MOVWF
DONGU6
MOVLW
MOVWF
DONGU7
DECFSZ
GOTO
DECFSZ
GOTO

0X0A
SAYAC9

0XFF
SAYAC4

0XFF
SAYACS

SAYACS,F
DONGUS5
SAYAC4,F
DONGU4
SAYACY,F
DONGU9

0X0A
SAYACS

O0XFF
SAYAC6

0XFF
SAYAC7

SAYACT,F
DONGU7
SAYACG6,F
DONGU6

67



DECFSZ

GOTO

RETURN

KESME
CLRF
BCF
BCF
BCF
BTFSS
GOTO
GOTO
TEST2
BTFSS
GOTO
GOTO
TEST3
BTFSS
GOTO
GOTO
TEST4
BTFSS
GOTO
GOTO
SELOBAS

MOVLW
MOVWF

GOTO
SELOCEK

CLRF

GOTO
ILERIX

MOVLW

SAYACS,F
DONGUS

PORTC

INTCON, 1
INTCON,7
INTCON,4
PORTC,0
TEST2

SELOBAS

PORTC,1
TEST3
SELOCEK

PORTC,2
TEST4
ILERIX

PORTC,3
CIKX
GERIX

B'11110000'
PORTB

TEST3

PORTB
TEST3

B'01100000'

;INTF bayragini sil kesme sinyaline hazirla
;RBO/INT Kesmesini gecgerli yap
;Global kesmeyi gecerli yap
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MOVWF
CALL
GOTO

GERIX

CIKX

MOVLW
MOVWF
CALL
GOTO

MOVLW
MOVWF
CALL
MOVLW
MOVWF
BCF

BSF

BSF
RETFIE

GECIKX

BBX

CCX

MOVLW
MOVWF

MOVLW
MOVWF

DECFSZ
GOTO
DECFSZ
GOTO
RETURN
END

PORTC
GECIKX
TEST3

B'10010000'
PORTC
GECIKX
TEST3

B'00000000'
PORTC
GECIKMEI1
B'00000000'
PORTC
INTCON,1
INTCON,7
INTCON 4

10
ZAM?2

255
ZAM3

ZAM3,1
CCX
ZAM2,1
BBX

;INTF bayragini sil kesme sinyaline hazirla
;RBO/INT Kesmesini gegerli yap
;Global kesmeyi gecerli yap
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EK-2

Yaz tahtasi silme sistemi

Sekil Ek 2.1°de Tasarlanan yaz1 tahtasi silme sistemi goriilmektedir.

Sekil Ek 2.1. Yaz tahtas1 silme sistemi.
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EK-3

Anket ornegi

Cizelge Ek-3.1. Mus ‘un Varto ilgesinde 50 6gretmen ile yapilan anket ¢aligsmasi

| Gorev Yaptiginiz Okul: Bransiniz :

Nesillerin yetistirilmesinde egitim-0gretim faaliyetleri ve kurumlar1 toplumda en
biiyiik rolii oynar. Zaman igerisinde egitim-6gretim faaliyetlerinde verimliligi
artirmak icin kullanilan yontem ve tekniklerin gelistirildigini goriiyoruz. Giiniimiiz
icin de bu boyledir.

Giinlimiizde egitim-6gretim faaliyetlerinin teknolojinin sunmus oldugu imkanlar ile
desteklenmesi durumunda hem konularin daha etkili ve verimli bir sekilde 6grenciye
aktarilmast hem de cagin gelmis oldugu diizeye Ogrencilerin ulastirilmasi
bakimindan cok ©nemi haiz oldugu bilinen bir gercektir. Bizimde bu alanda
yapacagimiz bir calisma icin egitim-ogretim faaliyetlerinin bizzat i¢inde bulunan siz
ogretmenlerin degerli goriislerinizi almanin dogru olacagim diisiindiik. Asagidaki
sorular1 bu bilin¢ ve sorumlulukla cevaplayacagiizdan eminiz. Saygilarimla.

Ahmet KARAKUS
Elektrik Ogretmeni

Soru 1-) Teknolojik gelismelerden egitim-dgretim sisteminin yeterince yararlandiginm diisiiniiyor

musunuz?

a) EVET b) HAYIR

Soru 2-) Yeterince yararlanilmadigini diisiiniiyorsaniz nedenleri asagidakilerden
hangileri olabilir?

a) Bilgi eksikligi.

b) Saglayacagi faydalarin yeterince onemsenmemesi

c¢) Aktif olarak kullanamama

(431 D) 154 (<) o DTSSR PSRRRRPRRNt

Soru 3-) Teknolojik aletlerin egitim-0gretim faaliyetine yapmis oldugu katkilar

Onem sirasina gore siralayiniz.
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a) Etkili aktarim. (......... )
b) Dikkati yogunlastirmanin kolaylagmasi. (........ )
¢) Zaman tasarrufu (....... )

d) Verimliligin artmast. (........ )

Soru 4-) Her hangi bir nedenle 6grencinin dikkatinin dagildiginda tekrar konuya
yogunlasmak ne kadar vaktinizi aliyor.

a) 1dk b) 2 dk c)3dk d) 4 dk

Soru 5-) Tahta silme isleminin 68rencinin dikkatini dagittigini diistiniiyor musunuz?

a) EVET b) HAYIR

Soru 6-) Bir ders saatinde tahtay1 ne kadar siire kullaniyorsunuz?

a) 10 dk b) 15 dk c) 20 dk d) 25 dk e) 30 dk

Soru 7-) Tahtay1 silme isleminin bir ders saatinde aldig1 zaman sizce ne kadardir.

a) 1 dk b) 3 dk c) 4 dk d) 5 dk.

Soru 8-) Silme isleminin konu anlatimina etkisi.

a) Silme isleminin konu anlatimina her hangi bir etkisi yok.
b) Silme islemi gereksiz vaktimizi aliyor.

c) Silme islemi 6grencinin dikkatini dagitiyor.

d) Gereksiz vakit alip 6grencinin dikkatini dagitiyor.

(o) B =05 ¥ 15 SRRSO URRRUPRPRPRRRNt

Okul Midiirii Midiir Yardimcisi
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EK-4

Yaz tahtasi silme sistemi uzaktan kumandasi

Sekil Ek-4.1°de Yazi tahtas1 silme sisteminin uzaktan kumandasi goriilmektedir.

T

3

Sekil Ek-4.1. Yazi tahtasi silme sistemi uzaktan kumandasi
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EK-5

Yaz tahtasi silme sistemi kontrol paneli i¢ yapisi

Sekil Ek-5.1°de Yazi tahtasi silme sistemi kontrol panelinin i¢i gériilmektedir.

Sekil Ek-5.1. Yazi tahtas: silme sistemi kontrol paneli i¢ yapisi
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EK-6

Yazi tahtasi silme sistemi kontrol paneli dis goriiniisii

Sekil Ek-6.1°de Yazi tahtas1 silme sistemi kontrol goriilmektedir.

Sekil Ek-6.1. Yazi tahtas: silme sistemi kontrol paneli
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EK-7
Yaz tahtasi silme sistemi uzaktan kumanda alici1 devresi

Sekil Ek-7.1’de Yazi1 tahtasi silme sistemi uzaktan kumanda alic1 devresi

goriilmektedir.

|

04437

g EN -
: ‘1 PT2272-M4

Sekil Ek-7.1. Yazi tahtas1 silme sistemi uzaktan kumanda alic1 devresi
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EK-8

Yazi tahtasi silme sistemi parcalarinin teknik cizimleri

Sekil Ek 8.1. Yazi tahtasi silme sistemi parcalarin teknik ¢izimleri goriilmektedir.

Sekil Ek 8.1. Yazi tahtasi silme sistemi pargalarinin teknik ¢izimleri
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EK-9

Yaz tahtasi silme sistemi kontrol devresinin baskili devresi

Sekil Ek 9.1’de yaz1 tahtasi silme sistemi konrol devresi baskili devresi

goriilmektedir

17 Iz

Fe—

Z

E

;

TAANAMA SITTIMHA

Sekil Ek 9.1. Yazi tahtasi silme sistemi kontrol devresinin baskili devresi
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EK-10

Yaz tahtasi silme sistemi uzaktan kumanda alic1 devresinin baskili devresi

Sekil Ek 10.1°de Yazi tahtas1 silme sistemi uzaktan kumanda alict devresinin baskili

devresi goriilmektedir.

Sekil Ek 10.1. Yazi tahtasi silme sistemi uzaktan kumanda alici devresinin baskili
devresi
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