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SERI PORTTAN KABLOSUZ AG iLE HABERLESEBILEN
KAMERALI ARAC KONTROLU
(YUKSEK LISANS TEZI)

OMER ONAL
oz
Bu calismada, DC motorlu bir mobil aracin RF araciligiyla bir bilgisayar tarafindan

kontroli saglanmistir. Arac Uzerine yerlestirilen kamera sayesinde bilgisayar basindaki

kullanici kumanda ettigi aracin gittigi yerleri rahatlikla gérebilmektedir.

Sistem U¢ ana kisimdan olusmaktadir. Bunlar, bilgisayar ve kullanici ara yizi
programi, haberlesme karti ve ara¢ Uzerinde bulunan alici kartidir. Kullanicilarin araci
istedikleri sekilde yonetebilmeleri icin kullanimi kolay bir ara ytz programi hazirlanmistir.
Ara yuz programindan gelen verilileri seri porttan alarak alici kart da bulunan antene
iletmek icin haberlesme karti tasarlanmistir. Ardindan ise mikrodenetleyici ve ilgili

entegreler birlestirilerek alici karti olusturulmustur.

Calisma esnasinda hizi ve esnekligi goz oninde bulundurularak kullanici ara yiz
programinda Delphi 10.0 tercih edilmistir. Mikrodenetleyici de ise PIC-C programlama dili

kullantimistir.
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(M.Sc. THESIS)

OMER ONAL
ABSTRACT

The Purpose of this Project is DC motor control from a computer via RF connection.
The user can monitor where the car goes from the computer with camera installed on the

car.

The system consists of three main parts. These are computer and user interface
program, transmit communication board which is connected to computer’s serial port and
receive communication board which is located on the car. A user friendly interface
program has been developed for directing the car from the computer. A communication
card was designed to send data generated from the serial port interface to the receive
antenna. After that a receive card was designed by using a microcontroller and integrated

circuits.

The programming of the GUI (Graphical User Interface ) was chosen as Delphi 10
because of the high flexibility and performance of the program. Also PIC-C programming

language was used for Microcontroler Programing.
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SERI PORTTAN KABLOSUZ AG iLE HABERLESEBILEN
KAMERALI ARAC KONTROLU

OZET

Kablosuz ag ile seri porttan ara¢ kontrolli Uzerine yapilan bu ¢alismada amacimiz
insan hayatini tehlikelerden korumak ve kolaylastirmaya yonelik sistemler igin bir temel
olusturmaktir. Proje kapsaminda, bilgisayarin standart seri portu RS232 ile haberleserek
RF vasitasi ile kontrol edilebilen ve Uzerinde bulunan kamera araciligi ile gorinti

aktarabilen bir arag tasarlanacaktir.

Tasarim donanimsal olarak iki temel kisimdan olusmaktadir. ilk kisim olan
haberlesme kartinda, bilgisayara bagli seri port ve bu seri porttan aldigi verileri karsidaki
aliciya aktaracak olan verici bulunmaktadir. Verici kartinda karakter gondermek icin hem
ucuz olmasi hem de kolay kullanimi sebebiyle ATX-34 verici entegresi secilmistir. ikinci
kisimda yani alici kartinda ise yollanan verileri alarak bunlari mikrodenetleyiciye
aktaracak olan ARX-34 alici entegre devresi secilmistir. Alici karti Gzerine, bilgisayardan
gelen komutu yorumlayip istenilen hareketi, mobil araca aktarmak tzere mikrodenetleyici
yerlestirilmistir. Mikrodenetleyici olarak Microchip firmasinin PIC18F1320 entegresi

secilmistir.

Mikrodenetleyici bir adet step motor suriici entegresi ile bes adet réleyi kontrol
etmektedir. Mobil aracta bulunan DC motorlar réle ile strilmektedir. Aracin hareketi arka
kisimda bulunan bir adet DC motor ile saglanmaktir. Bu motorlar yiksek torka fakat disuk
donme hizina sahiptirler. Mobil aracin sag ve sola donebilmesi 6n tekerleklerde bulunan
mekanik sayesinde gerceklesmektedir. Bu mekanigin kontroli DC motor sayesinde
olmaktadir. Tepede bulunan kamera ise step motor ile kontrol edilmekte ve réle ile acilip
kapanmaktadir. Kamera aldigi géruntiyt RF ile bilgisayara aktarmaktadir. Kullanilan tim

bu entegrelerin u¢ ayrintilari ve igyapilari ilerleyen bolumlerde agiklanacaktir.

Projenin tglinct temel kismi ise yazilim kismidir. Mobil aracin siradan bir kullanici
tarafindan da kullanilabilmesi ve kameradan gelen gorintiyd izleyebilmek igin
bilgisayarda bir ara yiz programi yazilmistir. Bu ara yiiz programi yapilirken kolayligi ve
gorsel ozellikleri sebebiyle Delphi 10.0 programi secilmistir. Ayrica mobil arag tzerindeki

mikrodenetleyicinin programlanmasi PIC C dili ile gerekli yazilimlar hazirlanmistir.



MOBIL ROBOT CONTROL VIA WIRELESS NETWORK USING SERIAL PORT

SUMMARY

In this project a remote controlled car on top of that with a camera was designed in
order to help human being in such places where might be dangerous or not possible for
human being to enter in. In the scope of this project, a car which communicates with
computer via RS232 serial port, using RF signals, was designed and a camera which sends

the images around to computer was placed on it.

The design consists of two parts regarding to hardware. The first part which is called
as communication board consists of a port which communicates with serial port and a
transmitter which sends the commands to the receiver. As it was easier and cheaper to use,
ATX-34 which is a product of UDEA company was used as transmitter. The second part
which is called control board, consist of an ARX-34 receiver, PIC 18F1320

microcontroller and car mechanism.

The microcontroller controls five relays with a step motor driving chip and the two
dc motors are driven by relays. The forward and backward movement of vehicle is
provided by the dc motor in vehicle’s rear side. These motors have high torque but low
speed of rotation. The vehicle can turn right and left by using the mechanism in the
vehicle’s front side with the help of a dc motor. The camera on top the vehicle is controlled
by using a step motor and turned on and off with a relay. The camera sends the images

around to the computer via RF.

The third part of the project is software. In order to provide an easy usage of the
system for non professionals, a computer user interface was designed to watch the images
from the camera. Due to its easy of use and visuality, Delphi 10.0 was used for this user
interface. And finally the microcontroller on the vehicle was programmed with PIC C.



TESEKKUR

Tez calismalarim boyunca Yuksek Lisans tezimi yoneten ve her konuda kendisinden
destek gordigum danisman hocam Sayin Prof. Dr. M. Kemal KIYMIK ve programlama
konusunda bilgi ve tecrubesiyle yardimlarini esirgemeyen Elektrik-Elektronik Muhendisi

Sayin Ejder UTUS’a sonsuz tesekkirlerimi sunarim.

“Seri Porttan Kablosuz AJ ile Haberlesebilen Kamerali Ara¢ Kontrolu” adh tezimde
maddi destekte bulunan Kahramanmaras Sitcii imam Universitesi Bilimsel Arastirma

Projeleri Koordinasyon Birimi Baskanligina tesekkirlerimi sunarim.



ICINDEKILER OMER ONAL

ICINDEKILER
Sayfa No
O Z e ettt ettt ettt ettt |
ABSTRACT e I
()74 = IO URTTR 1
SUMMARY ettt ettt v
TESEKKUR ..ottt ettt ettt s sttt n st s s et s s e Vv
ICINDEKILER ..ottt ettt se sttt sttt s st nees VI
CIZELGELER DIZIN..covieiiiicieiceceeeeeeee ettt IX
SEKILLER DIZINT ..oiviiiciieeeieeeeeet ettt X
SIMGELER ve KISALTMALAR DIZIN......cciuiiii i Xl
(T 11T 1
1.1, MIKroiglemCl NEAII?.....c.vi it 2
1.2. MiKrodenetleYiCi NEAIr?........cccoviieiieii e 2
1.2.1. Mikroislemci ve Mikrodenetleyicinin Karsilastirilmasl..........c.cccoceevinnens 3
1.2.2. Mikrodenetleyiciler Hakkinda Genel Bilgiler ..........ccocoeviniiiniiiiicenen, 3
1.2.3. PIC Mikrodenetleyicilerin Tercih Sebepleri........cocvvveviiiiiiiiiciie e, 4
1.2.4, PIC TUFIEIT ..ttt 5
2. ONCEKI CALISMALAR ........otveeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeseseseees e eee e seeeeeseees s 6
S.IMATERYAL VE METOT ...ttt et nree s 8
S LIMALEIYAL.....cceeicecc s 8
3.1.1. Sistemin Genel Yapisi ve Calisma Prensibi .........ccccooeviviniiininiiiieien, 8
3.1.1.1. Sistemin BIOK DIyagrami .......ccccveiieiiiieiieiieeiee e 8
3.1.1.2. HaberleSme KAl ......ccoiiiiiiieieieie et 9
L L3 ANICH KA. 9
3.1.1.4. KullaniCl Ara YUZ PrOgQrami......cceceeesereniesesieeieieesee e siesie s eseennes 9
3.1.1.5. Sistemin CalISMASH .....ccoveiiiiieiiiic e 9

Vi



ICINDEKILER OMER ONAL

3.1.2. Verici Kartinda Kullanilan Entegreler ve OzelliKIeri ..........cccccocevevevevevennne, 10
3.1.2.1. Seri Port ve RS232 Standartlart............ccocooviiiiiiiiiieeseseeeee 10
3.1.2.2. ATX=-34 Verici ANteN ENTEQIeS ....cvevvveeeiieiieeie e sie e sie e se e 14
3123 IMAXZ3Z . 17
3.1.2.4. Verici Kartinin Baglantt SeKli.........ccoveviiiii e 18
3.1.2.5. Verici Kartinin Genel GOrUNUSU.........cccvveiiiirieeieieiesese s 19
3.1.3. Aracta Kullanilan Entegreler Ve OzelliKIEri ...........ccocovvvveeveveeeeeeeennns 19
3.1.3.1. PIC18F1320 Mimarisi Ve OZeHiKIENi ..........ccccoveveriveriierercreeiee e, 20
3.1.3.1.1. PIC18F1320° nin Pin Diyagramil........ccccccuerverresieesrerieseeseesieseeseneneennns 20
3.1.3.1.2. PIC18F1320°NiIN IG YAPISI...vevevreeeerceeiersiesieeeesessesenesiesesessenseesenensnens 22
3.1.3.1.3. Osilatdr Uglart Ve CeSItIEri.......ccvvveieeieiieseee e 23
3.1.3.1.4. Besleme Gerilimi........ccoooviiiiiiieiiic s 23
3.1.3.2. ROle ile DC MOtOr SUMEK........ccvrireeiinieieisiereese e 23
3.1.3.3. ARX=34 AlICI ANten ENtEOIreSi.....c.ccvveiiiiiieiie e 25
3.1.3.4. Rf Sinyalleri ile iletisim Kurulan Kamera..........ccccoceveveeeveeereeseeeenennn, 26
3.1.3.5. GUG KAYNAGI -.vverveieiiiiesieeieeieeieie ettt st ne e neenees 27
3.1.3.6. 7805 REGUIALOIT ...vveveeveeiesiiesir e ettt see e enes 27
3.1.3.7. DC Motorlar ve Aracin Hareket SeKli.........cocvvviiriiniinieiiecce e 28
3.1.3.8. Step Motor ve ULN2003 SUIUCUSU .....vvevvervreiieniiniienieeie s 30
3.1.3.9. Alict Kartinin DEVIE SEMASI.......ccuiiieieeieiiieiieeie ettt 32
3.1.3.10. Aracin Genel GOIUNUSU ........ccerverierieiiriesie e 33
B2 IMBIOL. ... 33
3.2.1. MikrodenetleyiCi YazilImMI.......cccooiiiiiiiiiiiieeee e 33
3.2.1.1. Mikrodenetleyiciye Program Kodunun YUKIENMESI .......ccevvvviiieeiieinnnne, 33
3.2.2. KullaniCl Ara YUZ PrOgrami......cccoeoererenenieseseeieeesee e eseennes 35

4. BULGULAR VE TARTISMA .o 36
4.1. Uygulamanin CCS C Programi KISMI.......cccooeienininininieiesese e 36

\l



ICINDEKILER OMER ONAL

4.1.1. CCS C Derleyicisinde Yeni Bir Proje Olusturmak ...........ccccoovvevveiininennenne 36

4.1.2. CCS C’ de Program Derlemek .........ccccoovriimieniiiiiie e 39

4.1.3. CCS C’ de Derleme Sonucu Olusan Dosya Formatlarl...........c.ccccceevvvennne. 40

4.1.4. CCS C’de Program Kodlarinin AGIKIamas! .........cccceoeveniieniiiniiiecen 42
4.1.4.1. CCS C’ de Onislemci FONKSIYONIAI .......ccvverieeieeccrcceeeeee s 46
4.1.4.2. #USE RS232() FONKSIYONU ..c.vviiiiiiiiiiiieeie e e 47
4.1.4.3. RS232 Giris/CiKis FONKSIYONIAIT ......ccveviviiiiieiiec e 48
4.1.4.4. RS232 Seri iletisim KeSMEIri .........ccccevvereerierieeieeee e 48

4.2. Uygulamanin Arayiz Programi KISMI .......coceieiiereiieieese e e seese e 49
4.2.1. Delphi Kodlarinin AGIKIamalart .........cccoceveeiiiiniiie e 49

5. SONUGC VE ONERILER .....cocviieieeeiceisee ettt s st ses s 56
KAYNAKLAR ...ttt sttt e bt e sae e et e e st e e e neeenneeannas 57
ELER e 58
EK=1: PIC C KOUIAI ..ot 58
EK=2: Delphi KOGIAIT......coiiiiiiiieee e 63
EK-3: PIC C de On islemci FONKSIYONIAIT ..........c..ccoovevveveereriiresienisssieseesesiesesseseenenean, 71
(@74 €] =3 1V 1 7SSO 75

VIl



CIZELGELER DIZINI OMER ONAL

CIZELGELER DIZiNi

Sayfa No
Cizelge 3.1. Verici Kartinda Bulunan Elemanlar............cccoiiiieiiiiniieecee 10
Cizelge 3.2. 9 Pin’li RS-232 Port’unun Pin’lerinin Agiklamalari ............cccocoevveieivennenn, 14
Cizelge 3.3. ATX=347UN UG AYIINTHAIN .....ccviiiiiiiieieiee e 15
Cizelge 3.4. ATX=34’un Elektriksel OZelliKIEri...........cocoevevrveeeeeeeeeeeeeee s 17
Cizelge 3.5. Alict Kartl EIeman LISTESI.......ccuiiiiiiiiiiieiiriiieeseeee s 19
Cizelge 3.6. PIC18F1320’nin Osilator CeSitleri ..........ccoovveviiiiiieie e 23
Cizelge 3.7. ARX-34°UN UG AYIINTHIAIT ..ocueiiiiiiiieeeee e 26
Cizelge 4.1. CCS C Derleyicisi, RS232 Giris/Cikis Fonksiyonlart ..........ccccccveveveivennenn, 48



SEKILLER DiZINI

OMER ONAL

Sekil 1.1.
Sekil 3.1.
Sekil 3.2.
Sekil 3.3.
Sekil 3.4.
Sekil 3.5.
Sekil 3.6.
Sekil 3.7.
Sekil 3.8.

Sekil 3.9. Data Formati

Sekil 3.10.
Sekil 3.11.
Sekil 3.12.
Sekil 3.13.
Sekil 3.14.
Sekil 3.15.
Sekil 3.16.
Sekil 3.17.
Sekil 3.18.
Sekil 3.19.
Sekil 3.20.
Sekil 3.21.
Sekil 3.22.
Sekil 3.23.

Sekil 3.24.

SEKILLER DIiZiNi

Sayfa No

MiKrodenetleYiCh SISTEIM .......ccviiiiiiiieie s 4

Sistemin BIOK DiYagramil.........cccvevueiieieeiesiese e se e see s eee e 8
Paralel TIETISIM ......c.veevvceeeeeeceeeeeee ettt 10
SEIT TIELISIM ...ttt et 11
Senkron ve Asenkron HetiSim ..........cccccueviiieicceee s 12
9 ve 25 Pin’li RS232 Disi ve Erkek Seri Portlar...........ccccccovvevviiveiiviccinee 13
RS-232 9 Pin’li Disi Seri Port’un Fiziksel GOrinisl ve Yapist ......ccccovevevenne. 13
ATX=34 ve ARX—=34 ENtEGIeleri......cccciieieiieiieie e 14
ATX=34 Genel GOIUNUSU ......ceerveeeeriieiieie st 15
...................................................................................................... 16
MAX232 Entegresinin Bacak Baglantilari ve i¢ Yapist ......c.coccoevvvvveeerenee, 18
VEriCi Kart DEVIE SEIMASH .....ccuvcveieeieeiesiesie e sieesie e sreeseesseesseeeesneeseaeneennes 18
Verici Kartinin Genel GOUNUSU .........eoveiieienieseesiceie e e 19
PIC18F1320°NIN OZEHIKIET....c.cvvieiececviiiceceeeeee e 20
PIC18F1320°NiN DIS GOIUNUSU. ... ccvverveeieaiiesieeieeiee st 21
PIC18F1320° Nin PiN DIAQramI .....cceeveieiieriesiisiesiesiieeeee e 21
PIC18F13207NIN I YAPISI covuevevieeeeeeceeseeeeeeses st snens s, 22
CITt KONaKII ROIE ... 24
Role ile DC Motor SUrUCU DEVIEST .......ccveiviiiiiiiiiiieieeeese e 24
ARX-34"nIN Genel GOUNUST ........cveveieienieiese e 25
KabIOSUZ KAMETA .....c.viiiiiiiiiiieeee e 27
78057IN BIOK YAPISI ...ttt 28
FIFGAII DC MOTOT ...ttt 28
DC MOtOr DIS GOFUNUSU ....c.vvevveieie ittt 29
Step Motor KONTrol DEVIESI......ccviiiiieiieeiie it 30



SEKILLER DiZINI OMER ONAL

Sekil 3.25. Step Motor Calisma SEKIi ......ovvveiviiiiice e 30
Sekil 3.26. ULN2003 Pin DIAQIaAMI .....ccueiiiiiieieieiiesie et 31
Sekil 3.27. ULN2003 ile Step Motor Kontroll.........ccccoeiveieiieneesecie e 32
Sekil 3.28. AlICI Kartin DEVIE SEMASI .......eiuviieiiieieiie sttt 32
Sekil 3.29. Mobil Aracin Genel GOrUNUSU .........vevverieeiie e 33
Sekil 3.30. PIC Kit_2 YUKIEME KaItI........ccooiiiiiiieieieicssese s 34
Sekil 3.31. HEX Dosyasinin Mikrodenetleyiciye YUKIENMESI.........cccvvvevviieiiciiiienn, 34
Sekil 3.32. TV Kartl AYArIari ..o 35
Sekil 4.1. Kaynak Dosya OIUSTUIMA .........cccveiueiiiiieie e 36
Sekil 4.2. Kaynak Dosyanin Kayit Yeri ve isminin Belirlenmesi..........ccc..ccovvveevevernnnnne. 37
Sekil 4.3. Program Yazilan EKran ..........ccccoveiiiiiccc e 38
Sekil 4.4. “Project OptionS” MENUST .......cceeiuiiiriieiiesie et 38
Sekil 4.5. Proje Dosyasinin DerleNMESI........cc.ecviivereiiieieeie e ese e nee e 39
Sekil 4.6. Proje Dosyasinin Derlenme iSIemi SONUCU. ........c.coeevveevevveevesieeeeese e 40
Sekil 4.7. Derleme Sonucu Olusan DOSYalAr ............coiiiiiiiiiiieee e 42
Sekil 4.8. Ara YUz EKran Paneli........cccoouoiiiiiiie i 49
Sekil EK.A.1. CCS C’de On islemci FONKSIYONIAIT ...........c.ccevevvreeerceereieceeeeeeee e, 74

Xl



SIMGELER ve KISALTMALAR OMER ONAL

SIMGELER ve KISALTMALAR DiZIiNi
DC : Direct Current
EPROM : Erasable Programmable Read Only Memory

EEPROM : Electrical Eprom

RF : Radio Frequency
PIC : Peripheral Integrated Circuit
RAM : Random Access Memory

ROM : Read Only Memory
TTL : Transistor Transistor Logic

USART : Universal Synchronous Asynchronous Reciever

CPU : Central Processing Unit

RPM : Rotations Per Minute

BPS : Bits Per Second

CCS : Custom Costumer Services

1/0 - Input/Output

RISC : Reduced Instruction Set Computer

PWM : Pals Genislik Modulasyonu

A/D : Analog/Dijital
CE : Collector Emitter
PC : Personel Computer
Hz - Hertz
Mhz : Mega Hertz
F : Farad
pf - Mikrofarad
> Volt
- Amper
F : Frekans

Xl



GIRIS OMER ONAL

1. GIRIS

Kablosuz ag ile seri porttan ara¢ kontrolu (izerine yapilan bu ¢alismada amacimiz
insan hayatini tehlikelerden korumak ve kolaylastirmaya yonelik sistemler icin bir temel
olusturmaktir. Proje kapsaminda, bilgisayarin standart seri portu RS232 ile haberleserek
RF vasitasi ile kontrol edilebilen ve (zerinde bulunan kamera araciligi ile gorunti

aktarabilen bir arag tasarlanacaktir.

Tasarim donanimsal olarak iki temel kisimdan olusmaktadir. ilk kisim olan
haberlesme kartinda, bilgisayara bagl seri port ve bu seri porttan aldigi verileri karsidaki
aliclya aktaracak olan verici bulunmaktadir. Verici kartinda karakter gondermek igin hem
ucuz olmasi hem de kolay kullanimi sebebiyle ATX-34 verici entegresi secilmistir. ikinci
kisimda yani alici kartinda ise yollanan verileri alarak bunlari mikrodenetleyiciye
aktaracak olan ARX-34 alici entegre devresi secilmistir. Alici karti Gzerine, bilgisayardan
gelen komutu yorumlayip istenilen hareketi, mobil araca aktarmak tizere mikrodenetleyici
yerlestirilmistir. Mikrodenetleyici olarak Microchip firmasinin PIC18F1320 entegresi
secilmistir. Bunun sebebi bu entegrenin harici bir osilator gerektirmemesi ve USART
arabirimine sahip olmasi ve sistemin gelistirilmesine yonelik bircok gelismis arabirime

sahip olmasidir.

Mikrodenetleyici bir adet step motor suriici entegresi ile bes adet rdleyi kontrol
etmektedir. Mobil aracta bulunan DC motorlar réle ile strtlmektedir. Aracin hareketi arka
kisimda bulunan bir adet DC motor ile saglanmaktir. Bu motorlar yliksek torka fakat disiik
donme hizina sahiptirler. Boyle secilmelerinin nedeni aracin herhangi bir zorlanma
karsisinda (asiri egim) sabit hizina devam edebilmesidir. Mobil aracin sag ve sola
donebilmesi ©on tekerleklerde bulunan mekanik sayesinde gerceklesmektedir. Bu
mekanigin kontroli DC motor sayesinde olmaktadir. Tepede bulunan kamera ise step
motor ile kontrol edilmekte ve role ile agilip kapanmaktadir. Kamera aldigi gorintlyi RF
ile bilgisayara aktarmaktadir. Kullanilan tim bu entegrelerin ug¢ ayrintilari ve igyapilari

ilerleyen bollimlerde agiklanacaktir.

Projenin tglncl temel kismi ise yazilim kismidir. Mobil aracin siradan bir kullanici
tarafindan da kullanilabilmesi ve kameradan gelen goruntiyld izleyebilmek igin
bilgisayarda bir ara yiiz programi yazilmistir. Bu ara yiiz programi yapilirken kolayhgi ve
gorsel ozellikleri sebebiyle Delphi 10.0 programi secilmistir. Ayrica mobil arag izerindeki

mikrodenetleyicinin programlanmasi PIC C dili ile gerekli yazilimlar hazirlanmistir.
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1.1. Mikroislemci Nedir?

Gunlmdizde kullanilan bilgisayarlarin 6zelliklerinden bahsedilirken duydugunuz
80386, 80486, Pentium-Il, Pentium-1Il gibi kelimeler birer mikroislemcidir
(Microprocessor). Mikroislemciler bilgisayar programlarinin yapmak istedigi tum islemleri
yerine getirdigi icin, cogu zaman merkezi islem Unitesi (CPU- Central Processing Unit)
olarak da adlandirthr. PC adini verdigimiz kisisel bilgisayarlarda kullanildigi gibi,
bilgisayarla kontrol edilen sanayi tezgahlarinda ve ev aygitlarinda da kullanilabilmektedir.
Bir mikroislemci islevini yerine getirebilmesi icin asagidaki yardimci elemanlara ihtiyac

duyar. Bunlar:
1. Input (Giris) Unitesi.
2. Output (Cikis) Unitesi.
3. Memory (Bellek) tnitesi.

Bu Uniteler CPU chip’inin disinda, bilgisayarin ana Kkarti Gzerinde bir yerde farkli
chip’lerden veya elektronik elemanlardan olusur. Aralarindaki iletisimi ise veri yolu (Data
bus), adres yolu (Address bus) denilen iletim hatlari yapar. Intel, Cyrix, AMD, Motorola
mikroislemci dreticilerden birkagidir. Gunlimizde mikroislemciler genellikle PC adini

verdigimiz kisisel bilgisayarlarda kullaniimaktadir (Altinbasak, 2005).

1.2. Mikrodenetleyici Nedir?

Bir bilgisayar icerisinde bulunmasi gereken temel bilesenlerden RAM, 1/O Unitesinin
tek bir chip icerisinde dretilmis bicimine mikrodenetleyici (Microcontroller) denir.
Bilgisayar teknolojisi gerektiren uygulamalarda kullanilmak (zere tasarlanmis olan
mikrodenetleyiciler, mikroislemcilere gore c¢ok daha basit ve ucuzdur. Gunimiz
mikrodenetleyicileri otomobillerde, kameralarda, cep telefonlarinda, fax-modem
cihazlarinda, fotokopi, radyo, TV, bazi oyuncaklar gibi sayilamayacak kadar pek c¢ok
alanda kullaniimaktadir. Ginlmuiz mikrodenetleyicileri bir¢ok chip Ureticisi tarafindan
uretilmektedir. Her firma Grettigi chip’e farkli isimler vermektedir. Ornedin Microchip
firmasi Grettiklerine PIC adini verirken, Intel'in Orettigi ve 1980’lerin basinda piyasaya
stirdigu 8051, bazen MCS-51 olarak da adlandirilir (Altinbasak, 2005).
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1.2.1. Mikroislemci ve Mikrodenetleyicinin Karsilastiriimasi

Mikroislemci ile kontrol edilecek bir sistemi kurmak icin en azindan su Uniteler
bulunmahdir; CPU, RAM, 1/O ve bu Unitelerin arasindaki veri alis verisini kurmak igin
DATA BUS (data yolu) gerekmektedir. Elbette bu Gniteleri yerlestirmek icin baskili
devreyi de unutmamak gerekmektedir. Mikrodenetleyici ile kontrol edilecek sistemde ise
yukarida saydigimiz Unitelerin yerine gegecek tek bir chip (Mikrodenetleyici) ve bir de
devre karti kullanmak yetecektir. Tek chip kullanarak elektronik ¢6ziumler Gretmenin
maliyetinin daha dusuk olacagi kesindir. Ayrica da kullanim ve programlama kolayligi da
ikinci bir avantajidir. iste yukarda saydiimiz nedenlerden dolayr son zamanlarda
bilgisayar kontrolu gerektiren elektronik uygulamalarda mikrodenetleyici kullanmaya

egilimin artmasinin haklihigini ortaya koyuyor (Altinbasak, 2005).

1.2.2. Mikrodenetleyiciler Hakkinda Genel Bilgiler

Neredeyse her mikroislemci (CPU) Ureticisinin Urettigi birka¢c mikrodenetleyicisi
bulunmaktadir. Bu denetleyicilerin mimarileri arasinda ¢ok kiictk farklar olmasina ragmen
asagl yukari ayni islemleri yapabilmektedirler. Her firma urettigi chip’e bir isim ve
ozelliklerini birbirinden ayirmak icin de parca numarasi vermektedir. Ornedin Microchip
urettiklerine PIC adini, parca numarasi olarak da 12C508, 16C84, 16F84, 16C711 gibi
kodlamalar verir. Intel ise Urettigi mikrodenetleyicilere MCS-51 ailesi adini vermektedir.
Genel olarak bu adla anilan mikrodenetleyici ailesinde farkh 6zellikleri bulunan Grtnleri
birbirinden ayirt etmek icin parca numarasi olarak da 8031AH, 8051AH, 8751AHP,
8052AH, 80C51FA gibi kodlamalar kullaniimaktadir (Altinbasak, 2005).

Bir uygulamaya baslamadan énce hangi firmanin Grini kullanilacagina, daha sonra
da hangi numarali denetleyicinin kullanilacagina karar vermek gerekir. Bunun igin
mikrodenetleyici gerektiren uygulamada hangi o6zelliklerin olmasi gerektigi O6nceden
bilinmesi gereklidir. Asagida bu 6zellikler siralanmistir:

* Programlanabilir dijital paralel giris/cikis.

* Programlanabilir analog giris/cikis.

* Seri giris/cikis ( senkron, asenkron ve cihaz denetimi gibi).
» Motor veya servo kontrol igin pals sinyali ¢ikisi.

* Harici giris vasitasiyla kesme.
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* Timer vasitasiyla ile kesme.

* Harici bellek arabirimi.

* Harici bus arabirimi (PC ISA gibi).

* Dahili bellek tipi secenekleri (ROM, EPROM, PROM ve EEPROM).
* Dahili RAM sec¢enegi.

 Kayan nokta hesaplamasi.

Vo DATA I
DIGITAL [ — i ——
A/D J L RAM
DA — EPROM
PWM | | cEPROM
12C | ADDRESS CPU ADDRESS |
Rs232 |\ = W P _/
8bit
16bit
22bit
WATCDOG
=L OSCILLATOR

Sekil 1.1. Mikrodenetleyici Sistem (Altinbasak, 2005)

Lojik uygulamalarinin hizli olmasi, fiyatinin olduk¢a ucuz olmasi, 8 bitlik
mikrokontroller olmasi, bellek ve veri icin ayri yerlesik bus’larin kullaniimasi, veri ve
bellege hizli olarak erisimin saglanmasi, PIC’e goére diger mikrokontroltrlerde veri ve
programi tasityan bir tek bus bulunmasi, dolayisiyla PIC’ in bu o&zelligi ile diger
mikrokontrolorlerden iki kat daha hizli olmasi, herhangi bir ek bellek veya giris/cikis
elemani gerektirmeden sadece 2 kondansator ve bir direng ile calisabilmeleri, yiksek
frekanslarda calisabilme 6zelligi, standby durumunda ¢ok distk akim ¢ekmesi, intterrupt
kapasitesi ve 14 bit komut isleme hafizasina sahip olmasi gibi 6zelliklerinden dolayi PIC
mikrodenetleyiciler tercih edilir (Altinbasak, 2005).

1.2.3. PIC Mikrodenetleyicilerin Tercih Sebepleri

Lojik uygulamalarinin hizli olmasi, fiyatinin olduk¢a ucuz olmasi,8 bitlik
mikrokontroller olmasi, bellek ve veri igin ayri yerlesik bus’ larin kullaniimasi, veri ve
bellege hizli olarak erisimin saglanmasi, PIC’ e gore diger mikrokontrol6rlerde veri ve

programi tasityan bir tek bus bulunmasi, dolayisiyla PIC’ in bu o&zelligi ile diger
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mikrokontroldrlerden iki kat daha hizli olmasi, herhangi bir ek bellek veya giris/cikis
elemani gerektirmeden sadece 2 kondansator ve bir direng ile gahisabilmeleri, yiksek
frekanslarda calisabilme 6zelligi, standby durumunda ¢ok dusiik akim ¢ekmesi, intterrupt
kapasitesi ve 14 bit komut isleme hafizasina sahip olmasi gibi 6zelliklerinden dolay1 PIC
mikrodenetleyiciler tercih edilir (Altinbasak, 2005).

1.2.4. PIC Turleri

PIC genel olarak bugline kadar (¢ degisik seride Uretilmistir. Bunlar 12FXX,
16FXXX ve 18FXXX’dir.12FXX serisi 8 pin den olusan, basit islemleri yapabilen bir
seridir. Daha sonra artan islem karmasikligi ve kompleks durumlar icin 16FXXX serisi
gelistirilmistir.  Ornegin  16F87X serisi yiksek performansh, full-statik, 8-bit
mikrodenetleyicidir. Tim PIC 16/17 mikrodenetleyiciler RISC mimarisini kullanmaktadir.
Ve tlrlerine gore 18 veya 40 pin olabilirler. Son olarak 18 serisi gelistirilmistir. Bu seri
yuksek data RAM, EEPROM ve FLASH hafizaya olan, Harvard mimarisi kullanilan,
toplam 75 komuttan olusan PIC gesididir. Ayrica paralel port kontroli, ¢carpma bélme sabit
ve kayan nokta islemi yapmak mumkdandir. PIC’ler farkli kelime boylarinda tretilmelerine
ragmen harici veri yolu tum PIC ailesinde 8-bit'tir (Altinbasak, 2005).
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2. ONCEKI CALISMALAR

B. Biichi (1996), isvicre Federal Teknoloji Enstitiisiinde yapilan bir calismayla
labirent icinde hareket eden mobil mini bir robot gelistirilmistir. Robotun kontrol sistemi
PIC16CS4 mikroislemcisi ile gerceklestirilmistir. 2 adet SWATCH tipi motorla ve pille
hareketi saglanmistir. Labirent icindeki kontroli saglamak icin genel ve yerel geri besleme
kontrolu kullanilmistir. Genel geri beslemede infrared tabanli olarak uzaktan kontrol
saglanmistir. Operator labirent icindeki bazi noktalarda kontrolii alabilmektedir. Yerel geri
beslemede labirent icindeki hareketleri robot iki adet mesafe sensorii kullanarak otomatik

olarak yapmaktadir.

S. Baluja, and D.A. Pomerleau (1997), yol Uzerindeki seritleri kamera ile izleyerek
yonund bulan bir robot gelistirmistir. Gelistirilen algoritma yol (zerinde sapmaya neden
olan nesneler olmasi durumunda fazladan serit olusturarak yoldan ¢ikmayi dnlemektedir.
Sistem sinirh diizeyde calismakta olup, yapay sinir aglari ile sonraki adimlari tahmin etme

tzerine kurulmustur.

W. Li, G. Lu, Y. Wang (1997), Li W. ve arkadaslari ¢evre sartlarinda bir aracin
otonom olarak kontrol edilebilmesi icin beyaz yol seritlerini taniyan bir metot
gelistirmislerdir. Algoritmada bulanik mantik yontemlerini kullanmislardir. Metodu

THMR-I11 ismini verdikleri bir mobil robot tzerinde uygulamislardir.

Victor J.S (1998), goruntii ile uzaktan kontrol edilen bir robotun kontrolini
gerceklestirmistir. Bir veya birka¢ kameradan alinan ortamin goértntileri islenerek robotun
kontrolli kamera kalibrasyonu yapilmadan gerceklestirilmistir. Sistem birka¢ asamada ele
alinmistir. Bunlar; gorsel bilgilerin islenmesi, robotun ve kapali devre kontrol sisteminin

tasarimi, kamera yeri bilinmediginde dogruluk analizinin yapiimasidir.

A. Ollero (1999), Ollero ve arkadaslari yaptiklari calismada otonom tasitlarin yon
bulma davranislari Gzerine calismislardir. Ozellikle net belirgin yollar, hareketli hedefler
ve cevre Ozellikleri Uzerine yogunlasmislardir. Bu amacla birgok pozisyon belirleme
teknikleri kullanmislardir. Uygulamalarini Romeo adini verdikleri bir robot tasit Uzerinde

gerceklestirmislerdir.

L.B. Cremean (2006), Cremean L.B. ve 12 arkadasi ¢l ortaminda kendi yolunu
bulan ve engellere ¢arpmadan ilerleyen gercek bir ara¢ tzerinde deneme yapmislardir. Bu

calismada ise RF (radyo frekansi) sinyalleri ile uzaktan kumanda edilen bir robot araba
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Uzerine yine kontroli ve goriintu alimi uzaktan olan bir kamera baglanarak kontrol islemi
gerceklestirilmistir. Uzaktan gonderilen sinyallerle kamera diisey ve yatay eksende step
motor kontroll ile cevrilmis ve alinan goruntuler gercek zamanli olarak bilgisayar
ekranindan izlenmistir. Boylece arabanin kontrol bilgisayar ekrani kullanilarak, dogrudan

gorsel temas kurulmadan saglanmistir.

Cayiroglu ve Simsir (2008), Bu calismada RF (radyo frekansi) sinyalleri kullanarak,
kamera monte edilmis tekerlekli bir mobil robot arabanin uzaktan kontroli
gerceklestirilmistir. Uzaktan gonderilen sinyallerle, dusey ve yatay eksende step motor
kontroll ile kamera yonlendirilmis ve alinan gorintiler gercek zamanli olarak bilgisayar
ekranindan izlenmistir. Boylece arabanin kontrolii dogrudan goérsel temas kurulmadan,

bilgisayar ekrani kullanilarak saglanmistir

Cavusoglu ve Kirmizi (2007), Projenin konusu, DC motorlu bir mobil ara¢
tasariminin RF araciligiyla bir bilgisayar tarafindan es zamanli kontroludir. Arag Gzerinde
bulunan kamera yardimiyla bilgisayar basindaki kullanici kumanda ettigi aracin hangi yone
gittigini rahathkla gorebilmektedir. Ayrica aracin karanlik ortamlara da girebilecegi

dustnllerek araca gucli bir lazer led monte edilmistir.

Parlaktuna ve ark. (2006), Bu calismada, gezgin robot uygulamalarinin
gelistirilmesinde kullaniimak amaciyla, Z80 mikroislemci tabanli bir platformun tasarimi
gerceklenmistir. DOrt tekerlekli olan gezgin platform adim motorlar ile hareket
ettirilmektedir. Bu platform (zerine konulan bir kamera ile ¢izgi takibi uygulamasi

yaptmistir.
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3.MATERYAL ve METOT

3.1.Materyal

3.1.1. Sistemin Genel Yapisi ve Calisma Prensibi

Bu bdlimde sistemin temel yapisini gdsteren blok diyagram verilerek sistemin nasil
calistigr Uzerinde durulacak ve ana bloklar hakkinda bilgi verilerek bu bloklarin

birbirleriyle nasil iletisim kurduklari anlatilacaktir.

3.1.1.1. Sistemin Blok Diyagrami

Sistemin temel blok diyagrami Sekil 3.1’deki gibidir.

= — Haberlesme Kart

Rs232
Honnektdr

Ana Bilgizayar .
Verict Anten

4
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Sekil 3.1. Sistemin Blok Diyagrami (Cavusoglu ve Kirmizi, 2007)

Sekil 3.1’de goruldugu gibi, sistemde temel olarak U¢ kisimdan olusmaktadir.
Bilgisayarin seri portundan aldi§i verileri karsidaki alici antene aktaracak olan haberlesme
karti ile birlikte bilgisayardan aldigi veriler dogrultusunda mikrodenetleyici sayesinde
Uzerindeki cihazlari kontrol eden bir alici karti sistemde bulunmaktadir. Alici Karti

tzerinde alici anten, mikrodenetleyici ve diger cihazlar bulunmaktadir.

Bilgisayarda mobil araci kontrol etmek icin ara ylz programi bulunmaktadir. Ayrica
kameranin kendine ait bir RF alici-verici modul ¢ifti oldugundan, sistemden alinan goriint

mikrodenetleyici  (zerinden gecmeden dogrudan bilgisayara bagli olan aliciya
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iletilmektedir. Kameradan alinan gorinti ara yiz programi sayesinde bilgisayarda

izlenmektedir.
3.1.1.2. Haberlesme Karti

Haberlesme kartinin sistem icindeki gorevi, kullanici ara yiz programindan gelen
verileri bilgisayarin seri portu yardimiyla alarak, Gzerinden bulunan verici anten
yardimiyla ara¢ Gzerinde bulunan alici antene iletmektir. Kullanici ile ara¢ arasinda bir

kopru gorevi gérmektedir.
3.1.1.3. Alici Karti

Bu kart Gzerinde bulunan mikrodenetleyici sayesinde haberlesme kartindan alinan
veriler kontrol edilmekte ve mobil aracin hareket etmesi saglanmaktadir. Bilgisayardan
gelen verilere gore mobil arag, ileri, geri, saga veya sola hareket edebilmekte ve mobil ara¢
Uzerinde bulunan kamera step motor yardimiyla hareket ettirilerek saga veya sola

dondurdlebilmektedir. Bu kullaniciya daha genis bir goris alani saglamaktadir.
3.1.1.4. Kullanici Ara YUz Programi

Kullanicilarin araci istedikleri sekilde yonetebilmeleri icin kullanimi kolay bir ara
yiz programi hazirlanmistir. Delphi 10.0 ile yapilan bu ara yiz programi ileri dizeyde
bilgisayar bilgisi olmayan en temel kullanicilari da hedeflediginden son derece sade bir
sekilde hazirlanmistir. Ara ylz programi sayesinde kameradan alinan gorntler bilgisayar

ortaminda izlenmektedir.
3.1.1.5. Sistemin Calismasi

Mobil araca veri gondermek igin bilgisayarin seri portu kullaniimaktadir. Seri port
RS-232 standartlarinda ve asenkron olarak calistigindan sinyal seviyeleri ve sinyal
gonderim sekli TTL mantigina benzememektedir. Seri port ¢ikisindan alinan bu verilerin
mikrodenetleyicinin anlayabilecegi TTL seviyelerine c¢evrilmesi igin haberlesme Karti
Uzerinde MAX232 sinyal donustiricisu bulunmaktadir. MAX232 cikisindan alinan lojik
seviyedeki veriler verici anten ile alici kartina yollandiktan sonra haberlesme kartinin

gorevi bitmektedir, hem alici hem de verici antenler RF iletisim seklini kullanmaktadir.

Alci karti Gzerinde bulunan alici anten verileri alarak mikrodenetleyiciye iletir. Veri
haberlesmesi seri port izerinden RS-232 standartlarinda yapildigindan asenkrondur ve bu
nedenle yollanan komutlar 8-bitlik gruplar halinde bit bit gelmektedir. Mikrodenetleyici
secilirken seri iletisim birimi (USART) olan PIC18F1320 kullaniimistir. Gelen bitler
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mikrodenetleyicinin ilgili yazmacinda tutulduktan sonra, PIC18F1320’e yiiklenmis olan
yazilimla kullanici ara ytzunden gelen komutlar mikrodenetleyici sayesinde uygulamaya

konulur.

3.1.2. Verici Kartinda Kullanilan Entegreler ve Ozellikleri

Verici karti bilgisayarda yukli bulunan kullanici ara yuz programi ile arag tzerinde
bulunan alici karti arasinda RF sayesinde haberlesmeyi saglamaktadir. Verici kartinda

bulunan elemanlar ve bu elemanlarin dzellikleri bu bélimde anlatilacaktir.

Cizelge 3.1 Verici Kartinda Bulunan Elemanlar

Verici Karti Eleman Listesi Adet
Seri port kablosu 1
RS232 konnektor 1
16 bacakli konnektor 1
MAX232 1
ATX-34 1
1 uF Kondansator 5
7805 Regiilatori 1

3.1.2.1. Seri Port ve RS232 Standartlari

Bilgisayarlar ile iletisim kurabilmek icin bir takim yontemler vardir. Seri haberlesme,
paralel haberlesme gibi. Paralel iletisimde her bir bilgi icin bir data hatti vardir. Yani 8
bit’lik bir veri gonderimi icin 8 tane data hattina ihtiyac vardir (Sekil 3.2). Paralel
haberlesmede tum bit’ler ayni anda data yollarindan gonderilir. Bu nedenle paralel iletisim
seri iletisime gore daha hizlidir. Fakat paralel iletisim ile uzun mesafelere veri iletmek,

hem uygun degildir, hem de pahahdir (Cicek, 2007).

GONDERICT ALICT

FYYYYYYY

Data Yollar
Sekil 3.2. Paralel iletisim

10
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Bu sebeple seri iletisim daha yavas olmasina ragmen, hem daha ucuz hem de uzun
mesafelere iletim igin uygundur. Seri haberlesmede bilgiler tek bir kanal (zerinden

gonderilip, tek bir kanal Uzerinden alinir.

GONDERICT » ALICT

F 3

Data Yollar
Sekil 3.3. Seri letisim

Seri port Uzerinde bitler yani “lojik 1” ya da “lojik 0” degerleri 8-bit olarak tek bir
kablo araciligi ile pesi sira iletilirler. Seri port, lojik degerleri -3 V ile + 25 V arasinda
iletebilir. Yani seri port 50 V maksimum voltaj degisim araligina sahiptir. Bunun sonucu
olarak da seri portta olusan kayip 6nemli degildir. Seri iletisimde az tel kullanilir ve cihaz
ile bilgisayar arsindaki 3 telli kablo seri iletisim icin yeterlidir. Seri haberlesmede,
gonderici kisimda 8-bit veri, paralelden seriye cevrilir ve daha sonra tek bir hattan karsiya
gonderilir. Alici, seri veriyi paralele cgevirerek 8-bit veriyi olusturur. Bir linkteki veri
akisinin kontrolu icin gerekli sinyallerden biri saat (clock) sinyalidir. Hem gdénderici hem
de alici cihazda, bir bitin ne zaman gonderilecegine veya alinacagina karar verilirken bir
saat sinyali kullanthr. Veri goénderen ve alan uclarin belli kurallar cergevesinde
haberlesmesi gerekir. Verinin nasil paketlenecegi, bir karakterdeki bit sayisini, verinin ne
zaman baslayip bitecegdi gibi bilgileri bu kurallar belirler. Bu kurallar gergevesine, protokol

adi verilir (Cavusoglu ve Kirmizi, 2007).

Sekil 3.4’de gosterildigi gibi seri portlarda 2 gesit iletim vardir. Senkron ve asenkron

iletimdir. Her biri saatleri farkl sekilde kullanir.

11
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ASCIT “ A”(41h) karalktermin iletimn

1.SENKRON ILETISIM
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Sekil 3.4. Senkron ve Asenkron iletisim (Cavusoglu ve Kirmizi, 2007)

Senkron seri iletisimde gonderilen veri bit’leri ile alinan veri bit’leri arasinda bir
uyum olmahdir. Yani senkron ifadesi, alicit devre ile verici devrenin es zamanli ¢alismasi
anlamina gelmektedir. Bu ahs veris arasindaki uyumu saglamak icin data kablosu yaninda
birde clock sinyali kablosu bulunur. Boylece bilgi iletisimi icin start (baslangi¢) ve stop
(bitig) bit’lerine gerek kalmaz. Senkron seri iletisim asenkron seri iletisime gore daha

hizhdir. Ancak senkron iletisim karmasik ve pahali devreler icerir.

Asenkron seri iletisimde ise sadece veri hatti bulunur. Alici ve verici devreler veri
iletisiminde es zamanh c¢alismazlar. Senkron iletimdeki clock palsi yerine asenkron
iletisimde start bit’i, stop bit’i ve parity bit’i vardir. Start (baslangi¢) bit’i, bilginin
gonderilmeye baslandigini alici tarafa bildirmek icin kullanilir. Asenkron iletisimin ilk bit’i
her zaman start bit’idir. Stop(bitis) bit’i, gonderilen bilginin bittigini alici tarafa belirtir.
Stop bit’inden sonra gonderilen bilgi yeniden start bit’i ile baslar. Parity (eslik) bit’i, alici
tarafa gonderilen karakterin dogru olarak iletip iletilmedigini kontrol etmek igin kullanilan
bit’tir. Asenkron veri iletisiminde start bit’i her zaman lojik-0, stop bit’i ise her zaman
lojik—1 olmahdir (Cicek, 2007).

Seri iletisim hizi, saniyede gonderilen bit sayisi olarak (bps-bits per second)
tanimlanir. Bu orana seri iletisimin hizini belirtmek igin kullanilan baud oranlari, 110, 150,
300, 600, 1200, 2400, 4800, 9600, 19200 olarak cesitli degerlerdedir.
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Bilgisayarlarda asenkron seri iletisim igin 9 ve 25 uglu RS-232 port’lari vardir.
Sekil 3.57de 9 ve 25 pin’li RS-232 disi ve erkek seri portlar gérilmektedir.

DB-258 DB-9S8

FEMALE

FEMALE

o . ®
2] ;@
5] é@
o 2 ®
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5] e ®
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Sekil 3.5. 9 ve 25 Pin’li RS232 Disi ve Erkek Seri Portlar

Guniimlzde daha ¢ok 9 pin’li seri port kullaniimaktadir. RS-232 port’unun

pin’lerinin goruntust Sekil 3.6°da, pin’lerin agiklamalari da Cizelge 3.2 de verilmistir.

Sekil 3.6. RS-232 9 Pin’li Disi Seri Port’un Fiziksel Goriinusu ve Yapisi
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Cizelge 3.2. 9 Pin’li RS-232 Port’unun Pin’lerinin Aciklamalari

Pin No Sembol Aciklama

1 CD Veri Tastyici Algilayici (Data Carrier Detect)
2 RD-RXD Veri Alma (Receive Data)

3 TD-TXD Veri Gonderme (Transmit Data)

4 DTR Veri Terminal Hazir (Data Terminal Ready)
5 GND Toprak (Signal Ground)

6 DSR Veri Hazir (Data Set Ready)

7 RTS Gonderme istedi (Request To Send)

8 CTS Gondermek icin Sil (Clear To Send)

9 RI Halka Gosterici (Ring indicator)

3.1.2.2. ATX-34 Verici Anten Entegresi

Seri port ile ara¢ kablosuz haberleseceginden, haberlesmenin kesintisiz olabilmesi
icin RF iletisim sekli kullaniimaktadir. Kullanilan alici-verici modul ise Udea Elektronik
A.S.’nin Urettigi ARX-34 ve ATX-34 entegreleridir. Bu entegreler Sekil 3.7°de

gosterilmistir.

Sekil 3.7. ATX-34 ve ARX-34 Entegreleri

ATX-34 entegresinin gorevi, MAX232 entegresinden gelen sayisal veriyi, arag
Uzerinde bulunan ARX-34 alicisina bir anten vasitasi ile yollamaktir. RF yaklasik
433Mhz’de ve UHF bandinda calismaktadir. Kisa mesafeli uzaktan kontrol uygulamalari
icin dusuk fiyatl nedeniyle ideal bir ¢ozimdir. ATX-34’Gn genel gorunust ile ug
ayrintilart ve elektriksel Ozellikleri soyledir. Sekil 3.8’de ATX-34 entegresinin genel

gorundst verilmistir (Anonim, 2004).
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Sekil 3.8. ATX-34 Genel Goriinlis

Besleme voltaji: Moduller icerisinde bir voltaj regilatori bulunmamaktadir. Tasarim
daha ¢ok pil ile kullanima uygundur. ARX-34 modulii 4,9 — 5,1 V regule edilmis bir voltaj
kaynagina, ATX- 34 ise 5-12 V arasinda regule edilmis bir voltaj kaynagina ihtiyac
duymaktadir. Moduller belirtilen degerlerin altinda bir besleme yapildiginda kararsiz
calisacaktir. Besleme voltaji ve topraklama GND baglantisi belirtilen degerlerin tGzerinde
veya ters olursa, modil de kalici hasarlara acabilir. Pin sirasi ve dzellikleri Cizelge 3.3’de
verilmistir. (Anonim, 2004).

Cizelge 3.3. ATX-34’un Ug Ayrintilari (Anonim, 2004)

Pin No Pin ismi I/0 Aciklama

1 GND antrol kartinizi toprak hattina
baglayiniz

2 ANT 0 50 Ohm empedans anten baglanti
noktasl

3 GND i Kovntrol kartinizi toprak hattina
baglayiniz

4 DIN | DIGITAL INPUT

5 Vce - +5V DC besleme terminali
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Data formati: ATX-34 moduliin de, dijital data girisi i¢cin DIN pini bulunur. DIN pini
RF ile gonderilecek sinyallerin kullanici tarafindan verildigi giristir. Standart data

protokolii su sekildedir. Sekil 3.9’da gosterilmistir (Anonim, 2004).
TX : preamble + sencron + datal+.....+dataX

En basit haberlesme sistemlerinde bile mesajin baslangict igin bir preamble
kullaniimasi neredeyse zorunludur. Preamble veri olarak ardisik 1 ve 0” lar dan olusan
(01010101...) bir bit dizinidir. 5 byte 0x55 veya 0xAA olabilir. Gonderilen 1 ve 0’larin
streleri esit olmalidir. Kisaca preamble donanim senkronizasyonunu saglamaktadir.
Sencron ise yazilimin senkronizasyonuna yardimci olur. Bit senkronizasyonunun
saglanmasi ve mesaj baslangicinin dogru tayini icin kullaniimasi gereklidir. Bu bit
dizininin boyu uygulama gereksinimleri veya kisitlamalarina gére degisebilmekle birlikte 5
byte 0x00 + 5 byte OXFF olabilir veya bunun ne olacagina kisi kendisi karar verebilir. Data
gonderirken araya bosluk girmemeli, girer ise tekrar preamble ve sencron gonderilmelidir
(Anonim, 2004).

Preamble Sencron Data

Sekil 3.9. Data Formati (Anonim, 2004)

Anten: Verimli data transferi ve alimi icin gerekli en 6nemli iki nokta iyi bir anten ve
dogru RF topraklama secilmesidir. Anten olmadan data’nin uzun mesafelere génderilmesi
muimkin degildir. Moduller basit bir anten baglanti pinine sahiptir. Uygun bir UHF anten
dogrudan bu pine baglanabilir. En basit anten 17.3cm uzunlugundaki bir kablonun anten
girisine lehimlenmesi ile yapilabilir. En iyi iletisim mesafesi her iki taraftaki antenlerin
birbirini gérmesi ile elde edilebilir. Herhangi bir obje veya metal bir engel iletisim
mesafesini dustrecektir. Ayrica sinyal gondermeleri, gonderilen sinyallerin  metal
yuzeylerden, binalardan vb. gelen yansimalardan etkilenirler. Bu yanlis data alimlarina yol
acabilir (Anonim, 2004).

ATX-34 entegresinin elektriksel 6zellikleri Cizelge 3.4’de verilmistir.
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Cizelge 3.4. ATX-34’un Elektriksel Ozellikleri (Anonim, 2004)

Min Typ. Max Unit Not
Frequency 433.920 Mhz
Bandwidth 2 Mhz
Data Rate 0.3 2.4 Kbit/s
RF Sensitivity -108 dBm

Use regulated voltage source

Voltage supply 4.9 51 Vce Max Riple 100mV
Supply current 5 mA
Logic "0” DOUT | 0.0%ee | Vde
voltaj
LOg".: 1" DouTt 0.8*Vcc Vce Vdc Max. 5 mA current source
voltaj
RX on time 10 Ms
Working 10 +55 oC ETSI 300 220
Temperature

3.1.2.3. MAX232

Bilgisayar seri portlarinin kullandigi RS232 sinyallerinin elektriksel 6zelligi, 5 Volt
“lojik 1”7 ve 0 Volt “lojik 0” degerine karsilik gelen standart TTL mantigina
benzememektedir. RS232’de -12 Volt “lojik 17, +12 Volt “lojik 0” degerine Kkarsilik gelir.
Bu o6zellik daha uzun mesafeli kablolarda, giclendirme gerektirmeden iletisim saglar.
RS232 ile birlikte calisan bircok devrede bu voltaj farkini dengeleyici ek yongalar
yaygin MAXIM  firmasinin MAX232
sricisudir.MAX232 gerilim seviye donlsturicusidir.RS232 +- 12 V kullandigindan

kullanilir.  Bunlardan en olani Urettigi
MAX232 bunu mikroislemcinin ¢ahstigi 5 V ya da 3,3 V’ a donlstirerek uyumu saglar.
Bu entegrenin bacak bagintilari ve icyapisi Sekil 3.10°da gosterilmistir (Cavusoglu ve

Kirmizi, 2007).
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Sekil 3.10. MAX232 Entegresinin Bacak Baglantilari ve i¢ Yapisi (Anonim, 2004)

3.1.2.4. Verici Kartinin Baglanti Sekli

Verici kartin Proteus‘da ¢izilmis baglantilari Sekil 3.11’de gdsterilmistir.

ANTEM

VERICI KART
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Sekil 3.11. Verici Kart Devre Semasi
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3.1.2.5. Verici Kartinin Genel Gorunusu

Verici karti devresinin genel goriintsu Sekil 3.12°de gosterilmistir.

s e llelie i)

.
.
©
iy
E
.

Sekil 3.12. Verici Kartinin Genel GorinUst
3.1.3. Aracta Kullanilan Entegreler Ve Ozellikleri

Alici Karti, verici kartindan alinan verilerin mikrodenetleyiciye iletildigi ve mobil
aracin hareketini saglayan devredir. Alici karti Gzerindeki elemanlarin listesi Cizelge

3.5’de verilmistir. Bu elemanlar tek tek acgiklanacaktir.

Cizelge 3.5. Alici Karti Eleman Listesi

Alici Kartl Elemanlari Adet
PIC 18F1320 1
Réle 5
ARX-34 1
Step Motor ve ULN2003 1
DC Motor 2
7805 1
Kamera 1
Gic¢ Kaynagi 2
Transistor 5
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3.1.3.1. PIC18F1320 Mimarisi Ve Ozellikleri

Mikrodenetleyiciler her yil hizla gelistirilmekte ve onlarca yeni PIC piyasaya
strtlmektedir. Her Uretilen PIC daha hizli, daha ucuz ve daha fazla islevi yerine getirecek
bicimde duzenlenmektedir. Bu PIC’ ler arasinda PC18F1320° de bulunmaktadir. 16 bit’lik
komut seti, yliksek calisma hizi, A/D cevrim, PWM, zamanlayicilar, 32 kesmeye imkan
vermesi, CAN arabirimi, seri ve paralel haberlesme protokolleri ile bu aile Microchip PIC

serisi icinde en glcli mikrodenetleyici ailesidir (Sekil 3.13) (Sahin, Dayanik ve Altinbasak

2006).

Features PIC18F1220 PIC18F1320
Cperating Freguency DC — 40 MHz DC - 40 MHz
Program Memary (Bytes) 4096 8192
Program Memaory {Instructions) 2048 4096
Data Memory (Bytes) 256 256
Data EEFROM Memory (Bytes) 256 256
Interrupt Sources 15 15
110 Ports Forts A, B Forts A, B
Timers 4 4

Enhanced Capture/Compara/PWhM Modules

1

1

Serial Communications

Enhanced USART

Enhanced USART

10-bit Analog-to-Digital Module

7 input channels

T input channels

Resets (and Delays)

FOR, BOR,
RESET Instruction, Stack Full,

Stack Underflow (PWRT, O3T),

MCLR (optional), WDOT

FOR, BOR,
REZET Instruction, Stack Full,
Stack Underflow (PWRT, O3T),
MCLR {optional), WDT

Programmakble Low-Yoltage Detect Yes Yes
Programmable Brown-out Reset Yes Yes
Instruction Set 75 Instructions 75 Instructions
18-pin SDIP 18-pin SDIP
i & o
Packages 2051 SSOP 2091 SSOF
28-pin QFM 28-pin QFMN

Sekil 3.13. PIC18F1320’nin Ozellikleri (Anonim, 2005)

3.1.3.1.1. PIC18F1320’ nin Pin Diyagrami
Microchip 18F1320’i ¢ farkli kilif tipinde Gretmektedir. Kullanimi en kolay olan
PDIP tipi, piyasada en kolay bulunanidir. Bunun disinda 20 bacakli SSOP kilifli ve 28

bacakli QFN kilifli tipleri de mevcuttur. Sekil 3.14‘de PIC18F1320°nin dis gorunusi ve

Sekil 3.15°de kilif tipleri gosterilmektedir.
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Sekil 3.14. PIC18F1320’nin Dig Gorlnusl

Pin Diagrams

18-Pin PDIP, SOIC 20-Pin SSOP
RAD/AND <[] 1 \_ 15 [ - RB3ICCP1/PIA RADAND =— [ 1 U 20 []=—= RB/CCP1IP1A
RATANTLVDIN «—=[]2 17 [] == RE2IP1BINT2 RATANTLVDIN =[] 2 12 [J=—= RB2/PIBINT2
RA4TOCK! =—+[]3 16 []=— OSCI/CLKIRAT Ra4ToCKI~——=[] 3 18 [] =—= OSC1/CLKIRAT
MCLR/VPr/IRAS N — I MCLRV==/RAS—[] 4 17 [ ] =—+ OSC2/CLKO/RAS
—[]4¢ x 150 0SC2/CLKO/RAB o
- o~
VzalAVss —=[]5 % 14 [] =— VoolAVoo Ves—=[] 5 E 16 :]-—V:m
-
RA2AN2VREF- ——o[]g 2 13 []= REI/PCDTIOSH Aves—=[]g 8 15 [J=—=aven
o P1DIKBI3 >
RAZAN2IVA O (&) RB7/PGDIT10SY
RAVANINzEF+ =[] 7 12 [] = RBB/IPGCIT10SO/ eere—e[17  F 14 [1=—pipxan
T13CKIP1CIKBI2 ; ,
RAVANINVzer+~—=[] 8 13 []~—» RBGPGCITIOSON
RBO/AN&/INTD =[] 8 11 [] == RB5/IPGM/KBI1 T13CKIP1C/KBI2
RB”éa?Igﬁ -—=[]a 10 Q= R%{S%&'RX} RBO'AN{-IINTDQ—.E 9 12 ] -— RBE/PGNKBIT
RBVANSTX/ oo RB4/ANB/RX/
kNt 10 11 H=—o7e0
28-Pin QFN z < .
g ek
2 < T =
8z2 Ha
355 S &
3088 Q
[+ S A N 4
~ © O T ™
NN NN NN
MCLRN==/RAS — 21[] == OSC1/CLKIRAT
NC—= 20[] = OSC2ICLKO/RAS
Vea— 19[] =— Voo
NC— PIC18F1X20 18J=— NC
AVza —= [] =— AVoo

[] «=—= RB7/PGDIT10SIIP1D/KEI2
[] =—= RBEPCC/T10SCT1ICKIP1CKBI2

NC -
RA2IANZVREF- -

BRRRER

ao"oc_’:g

28% 3
G

Sekil 3.15. PIC18F1320’ nin Pin Diagrami (Anonim, 2005)
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3.1.3.1.2. PIC18F1320’nin i¢ Yapis

Sekil 3.16. PIC18F1320’nin i¢ Yapisi (Anonim, 2005)
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3.1.3.1.3. Osilator Uglari ve Cesitleri

PIC belleginde bulunan program konutlarinin calistiriimasi igin bir kare dalga
sinyaline gereksinim vardir. Bu sinyale saat (clock) sinyali denir. Saat sinyalinin hizi
komutlarin islenis hizini da arttirir.PIC18F1320°nin saat sinyalinin giris icin kullanilan iki
ucu vardir. Bunlar OSC1 (16.pin) ve OSC2 (15.pin) uclaridir. Bu uglara farkl tipte
osilatorlerden elde edilen saat sinyalleri uygulanabilir. Saat osilatori tipleri Cizelge 3.6’da

gosterilmistir (Anonim, 2005).

Cizelge 3.6. PIC18F1320’nin Osilator Cesitleri (Anonim, 2005)

LP Low-Power Crystal

XT Crystal/Resonator

HS High-Speed Crystal/Resonator

HSPLL High-Speed Crystal/Resonator with PLL enabled

RC External Resistor/Capacitor with FOSC/4 output on RA6
RCIO External Resistor/Capacitor with 1/0 on RA6

INTIO1 Internal Oscillator with FOSC/4 output on RA6 and 1/0 onRA7
INTIO2 Internal Oscillator with I/0 on RA6 and RA7

EC External Clock with FOSC/4 output

ECIO External Clock with I/O on RA6

3.1.3.1.4. Besleme Gerilimi

PIC’in calismasi i¢in gerekli olan gerilim 5 ve 14 numarali pin’lerden uygulanir.14
numarali Vdd ucu +5V’a, 5 numarali Vss ucu da topraga baglanir. PIC’e gerilim
uygulandiginda devredeki fazla akim c¢eken elemanlarin devreye girmesiyle yada
sebekedeki gerilim dalgalanmalari nedeniyle PIC’in resetlenmesini 6nlemek amaciyla Vdd
ile Vss arasina 0.1uF’lik bir dekuplaj kondansatori baglamak gerekir. Bu durumda karal
gerilim elde edilmis olur (Anonim, 2005).

3.1.3.2. Rdle ile DC Motor Siirmek

Roleler kiglk degerli bir akimin olusturdugu elektromanyetik alan ile yuksek gigcte
veya akimda calisan bir aliciyr (yiki) calistirabilmek (anahtarlayabilmek) icin bir ya da
daha fazla anahtar grubunu kontrol eden (anahtarlari acan ya da kapatan) elemanlardir

(Sekil 3.17). Roleler, elektromiknatis, palet ve kontaklar olmak tizere t¢ kisimdan olusur.

23



MATERYAL VE METOT OMER ONAL

Rélenin bobinine bir gerilim uygulandiginda, réle enerjilenir ve paletini ceker. Bdylece

kontaklar kapanir ve yik kontrol edilmis olur (Anonim, 2007).

ortak uglan

Bobin
Uglan

P 00 o

NA  NK NA Nk

Sekil 3.17. Cift Kontakli Réle

Bu projede mobil aracin DC motorlarinin sag, sol, ileri ve geri hareketleri icin her
biri icin birer role kullanilmistir. Ayrica kamerayl agip kapamak icinde bir tane role

kullaniimistir. Sekil 3.28°de rdlenin DC motora baglanti sekli gosterilmistir.

EEeskit I
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Sekil 3.18. Role ile DC Motor Siricl Devresi

Sekil 3.18°de verilen devrede, 5 volt ile ¢alisan roleler kullaniimistir. 5 Voltluk akim
rolenin ayaklarindan birine gidecektir. Akim, rdlenin diger bacagindan topraga

ulasamadigr icin role aktif hale gecmeyecektir. Transistor data pininden gelen +5Volt
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sayesinde tetiklenecek ve kollektor-emitor (CE) iletime gececektir. Burada, transistor, tipki
bir anahtar gibi kullaniimistir. Dolayisi ile rélenin ucu topraga ulasabilecek ve aktif hale
gececektir. Rolenin bobinine bir gerilim uygulandigindan, role enerjilenir ve paletini ¢eker.
Boylece rdle konumunu degistirerek devrenin tamamlanmasini saglamaktadir. Diyotun
kullaniimasinin sebebi ise transistor kesime girdigi anda bobinde bir zit emk olusur ve
Onlem alinmazsa transistore zarar verir. Role bobinine ters paralel baglanan bir diyot ile bu

sorun kolayca asilir.
3.1.3.3. ARX-34 Alici Anten Entegresi

ARX-34 entegresinin gorevi, haberlesme kartinda bulunan ATX-34 entegresinden
gelen sayisal veriyi alarak mikrodenetleyicinin seri giris ucuna vermektir. RF yaklasik
433Mhz’de ve UHF bandinda ¢alismaktadir. Kisa mesafeli uzaktan kontrol uygulamalari
icin dusuk fiyati nedeniyle ideal bir ¢ozimdir. ARX-340n genel goérunusu Sekil 3.19’da

gosterilmektedir (Anonim, 2004).

40 mm

14 mm
L

Q000
2133

2

_'.‘—

.54 mm

Sekil 3.19. ARX-34’nin Genel Goriinusu
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ARX-34’0n u¢ ayrintilar Cizelge 3.7’de gosterilmistir.

Cizelge 3.7. ARX-34’(in Ug Ayrintilar

Pin No Pin Adi 110 Tanimlama
1 ANT | Anten

2 GND - Toprak

3 VCC - +5 Besleme
4 AOUT 0o Analog Cikis
5 DOUT 0 Dijital Cikis

ARX-34’niin  besleme voltaji:  ARX-34 icerisinde bir voltaj regulatori
bulunmamaktadir. Tasarim pil kullanimi dusinulerek yapilmistir. Bu nedenle besleme
voltajinda belirtilen degerlere dikkat edilmelidir. Modul belirtilen degerlerin altinda bir
besleme yapildiginda kararsiz calisacaktir. Besleme voltaji +5 VDC ve topraklama GND
baglantisi belirtilen degerlerin lzerinde veya ters olursa, modilde kalici tahribatlara yol
acilabilir. Dusuk akim sarfiyatlarinin  saglanabilmesi icin  modal icerisine ters
polarizasyondan koruyacak bir devre konulmamistir. Besleme voltajinda ¢alisma surecinde
+100 mV degisimlerin Uzerindeki degisimler modulln kararsiz galismasina neden olur.

Besleme devresinde regilator IC kullaniimasi énerilir (Anonim, 2004).

Anten: Verimli data transferi ve alimi icin gerekli en énemli iki nokta iyi bir anten ve
dogru RF topraklama secilmesidir. Anten olmadan datanin uzun mesafelere génderilmesi
mimkin degildir. Modil basit bir anten baglanti pinine sahiptir. Uygun bir UHF anten
dogrudan bu pine baglanabilir. ARX-34 modiline baglanabilecek en basit anten 17.3cm
uzunlugundaki bir kablonun anten girisine lehimlenmesidir. Anteni, modilden uzak bir yere
baglanmasi gerekiyorsa 50 Ohm Coax anten kablosu kullanilmasi gerekmektedir. Anten
kablosunun topraklamasi, modulin anten girisine yakin bir yerden yapilmalidir (Anonim,
2004).

3.1.3.4. RF Sinyalleri ile iletisim Kurulan Kamera

Yapilan bu ¢alismada, RF sinyalleri ile haberleserek goruintli alip génderen, giivenlik
kamerasi sistemi kullaniimistir (Sekil 3.20.). Kablosuz kamera aliciysa radyo dalgalariyla
haberlestiginden, alicisi aynen TV alicilari gibi kameradan gorintl almaktadir. Alici
tzerinde bulunan tuner ile uygun frekansin bulunmasi gerekir. Ayrica bu alici bilgisayara
TV karti araciliiyla bilgisayara baglanir. Bu glvenlik kamerasindan alinan gorintuler

gelistirilen yazihm sayesinde bilgisayar ekranina aktarilmistir. Kablosuz mikro kamera 9
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volt pil ya da 220 VAC- 9 VDC adaptorii ile calistiriimaktadir. Alici Unite ise 12 VDC
adaptoru ile cahistiritimaktadir. Guvenlik kamerasi 25-50 metre gorlintl aktarimina sahiptir.

Sekil 3.20. Kablosuz Kamera

3.1.3.5. Gig Kaynag!

Mobil aracda iki farkli gl¢ kaynagi kullaniimaktadir. Mikrodenetleyiciyi ve mikro
kameray1 kontrol etmek i¢in 12 V’luk aki kullaniimaktadir. DC motorlari stirmek igin 4.8
V’luk pil kullaniimaktadir.

3.1.3.6. 7805 Regulatori

Gug kaynaginin kullaniimasi ve diizenlenmesi sistemin énemli sorunlarindan biridir.
+12 V’luk bir aki ile bu sorun énemli 6lcide ¢ozilmustir. Ancak mikrodenetleyici ve
diger entegrelerin besleme gerilimi +5 V oldugundan + 12 V’luk gerilim 7805 regulator

entegresi ile + 5 V’a cevrilmektedir.7805’in blok yapisi Sekil 3.21’de verilmistir.
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Sekil 3.21. 7805’in Blok Yapisi

3.1.3.7. DC Motorlar ve Aracin Hareket Sekli

Mobil aracin hareketi, Uzerindeki dort adet tekerlek ile saglanmaktadir. Arka
tekerleklere bagli bir DC motor ile ileri ve geri hareket saglanmaktadir. On tekerleklere
disli sistem baglanmistir. Mobil robotun saga ve sola hareketleri ise 6n tekerleklere bagh
disli sistemi kontrol eden DC motor tarafindan saglanmaktadir. Mobil aracin DC motoru

4.8 V’luk pille calismaktadir.

DC motor: Elektrik enerjisini, mekanik enerjiye donustiren elemanlara “motor”
denir. Elektrik motorlarit AC ve DC olmak uzere siniflandirilirlar. DC motorlar, ¢alismasi
ve kullanimi bakimindan en kolay 6grenilebilecek motorlardir. Bir miknatisin N ve S
kutuplar arasina bir bobin yerlestirilip, bobinden akim gecirilirse iletken manyetik alanin
disina itilir ve bunun sonucunda bir hareket meydana gelir (Sekil 3.22). Basit bir dc motor,

bu prensibe gore calisir.

Brushes - Interpoles

Sekil 3.22. Firgali DC Motor

Bu tip projelerde en sik tercih edilen motor tipi DC motorlardir (Sekil 3.23). DC

motorlar ucuz, kigik ve etkilidir. Ayrica boyut, sekil ve gi¢ bakimindan cok cesitli
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olmalari da DC motorlarin sik kullaniimalarinin bir diger sebebidir. DC motorlarin
kullanimina dair temel 6zellikler agsagida agiklanmistir.

Sekil 3.23. DC Motor Dis Gorunusl

Yon: DC motorlara bir gii¢ kaynagi baglandiginda DC motorun dénds yoni akimin

yonilne baghdir. Akimin yoni terslendiginde DC motorun déniis yéni de terslenmis olur.

Hiz: Bir motorun hizi rpm (rotations per minute - bir dakikada tamamlanan devir
sayisl) ile 6lctlir. Motorun hizi voltaja ve yike baghidir. Bir DC motorun hizinin voltaja
ve yike gore degisimini degerlendirmek icin iki durum dustnilebilir. Bunlardan ilki; DC
motora yuk binmeyen ya da sabit bir yikin oldugu bir sistemdir. Bdyle bir sistemde DC
motorun hizi uygulanan voltaja baglidir ve voltaj arttikca hiz da artar. ikinci durum ise; DC
motora binen yukiin zamana ya da gergeklestirilen goreve gore degistigi bir sistemdir. Bu
durumda DC motorun hizi yiike baglh olacaktir. Yik arttikca uygulanan giic de artar ve giic

arttikca hiz azalr.

Voltaj: Kiglik DC motorlar 1,5 V ile 48 V arasinda degisen voltaj degerlerine sahip
olarak bulunabilirler. Her bir DC motor igin belirtilen voltaj degeri, o DC motorun kendi
verilen hiz, glic ve akim degerlerinde stabil calisti§i voltaj degeridir. Robotlarda ve diger
sistemlerde DC motorlari kullanirken de bu voltaj degeri, DC motora verilecek maksimum

calisma voltajini belirledigi igin dnemlidir.

Akim: Bir DC motor belirtilen voltaj degerinde calistirildiinda DC motorun
cekecegi akim yike baghdir. Yik arttikca DC motorun cektigi akim da artar. DC motor,
maksimum akim sinirinin astlacagi fazla bir yikle ¢alistirilmamalidir. Boyle bir durumda
DC motor kisa devreye neden olur ve uygulanan gug I1stya dontisiir. Bu durum uzun surerse
DC motor yanabilir. Genellikle DC motorlarin uygulama akimi araligi 50 mA den bagslayip
2A Uzerine kadar cikabilir.
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3.1.3.8. Step Motor ve ULNZ2003 Strucusu

Bu calismada giivenlik kamerasini saga sola hareket ettirmek igin Bipolar (gift
kutuplu) step (adim) motor ve surtci entegre devresi kullaniimistir (Sekil 3.24). BIOSTEP
devresi PIC 16f628 ile yapilmis bir step motor kontrol devresidir. PIC’lerin ¢ikis akimi
step motoru sirmeye yetmedigi icin bir adet ULN2003 kullaniimistir.

BIOPIC-BIOSTEP] &=

Sekil 3.24. Step Motor Kontrol Devresi

Bipolar step motor; bobinlerdeki akimi, ters yone geviren torka neden olan bir
uyartim meydana getirir. Step motorlar aldigi sayisal darbelere bagli olarak belirli bir agida
dénme hareketi yapan motorlardir. isminden de anlasilacagi lizere, sadece tekil dénme
adimlari atabilir (Sekil 3.25). Bu motorlar lojik “0”, lojik “1” prensibine gore calisirlar. Bu
Ozelliginden dolayr kullanim alani oldukca genistir. Motora uygulanacak sinyallerin
frekansi degistirilerek motorun hizi kontrol edilebilir. Step motorlarda stator sargilarina
uygulanan sinyallerin sirasi degistirilerek donls yoni degistirilir. Step motorlarinin hangi
yone donecegi, devir sayisi, donis hizi gibi degerler mikroislemci veya bilgisayar

yardimiyla kontrol edilmektedir.

Sekil 3.25. Step Motor Calisma Sekli
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Adim motor surticusi olarak ULN2003 entegresini kullaniimistir. Strtct devresi
olarak kullanilan ULNZ2003, igerisinde 7 adet NPN transistor ve dahili diyot
barindirmaktadir. Sekil 3.26’da gorildigu gibi 8 numarali bacaga toprak, 9 numaral
bacaga ise +9V uygulanir. Ayrica giris bacaklarina +5V uygulandiginda karsisindaki
bacaklari lojik 0 yapar. Bir adim motor surtilmek istendiginde ULN2003’(n giris pinlerine
belirli araliklarla sirasiyla lojik 1 degeri gonderilir. ULN2003’Un c¢ikis pinleri ise adim
motora baglanir.ULN2003 entegresinin girisine sirasiyla lojik 1 uygulandigindan,
cikislarini sirasiyla lojik O yapar ve bdylece adim motor sargilari sirasiyla topraga baglanir.
Adim motorun ortak ucu +9V’a baglandigindan adim motor adim adim dénmeye baglar.

ULNZ2003’in step motora baglanti sekli Sekil 3.27°de gosterilmistir (Celik, 2005).

IN1 1 DO-T_» 18 DUT 1
IN 2 1 15 ouUT 2
IN 3 3 W OUT 13
IN & & 13 OUT &
IN 3 5 12 OUT &
INB & 11 OUT 6
INT7? 7 | 19 Our 7
GND B g COMMON FREE

WHEELING DAQDES

3-197IN

Sekil 3.26. ULN2003 Pin Diyagrami
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Sekil 3.27. ULN2003 ile Step Motor Kontroli

3.1.3.9. Alict Kartinin Devre Semasi
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Sekil 3.28. Alici Kartin Devre Semasi
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3.1.3.10. Aracin Genel Gorunusl

Sekil 3.29. Mobil Aracin Genel Gorinusi

3.2. Metot

3.2.1. Mikrodenetleyici Yazilimi

Tezde kullanilan mikrodenetleyici Microchip firmasinin Urettigi PIC18F1320’dir.
PIC18F1320, PIC-C programlama dili ile programlanmistir. PIC-C, st diuzey
programlama dili olan C’nin, PIC i¢in diizenlenmis strimudur. PIC bu program sayesinde
cok kolay ve hizhi bicimde istenilen komutlari yerine getirebilmektedir. Bu tezde
kullaniimasinin sebebi kolay yazilimidir. Mikrodenetleyiciye yiklenen PIC-C program

kodlarinin tamami Ek 1 “de verilmistir.
3.2.1.1. Mikrodenetleyiciye Program Kodunun Y Uklenmesi

PIC C ‘de program derlendikten sonra meydana gelen HEX dosyasini
mikrodenetleyiciye yuklemek icin microchip firmasinin kendi Urettigi PIC Kit 2 usb
programlayicisi kullanilmistir. Sekil 3.30°da PIC Kit_2 yikleme karti gosterilmektedir.
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Sekil 3.31°da PIC Kit_2 programi ile HEX dosyasinin mikrodenetleyiciye yiklenmesi
gosterilmektedir.

PICKit 2 N ||

PROGRAMMER

PICKit 2

PROGRANMER

| = |21 i
|§';E;‘: gnz dELADb
L [ ] ®

Sekil 3.30. PIC Kit_2 Yiikleme Karti

ME pICkit 2 Programmer - OlHoss
File  Dewvice Family  Programmer  Tools  Wiew  Help

FIC18F Configuration

D evice: FICT18F1 320 Configuration: 8800  0OF0& 0000 0081
UserlDs:  FF FF FF FF FF FFFFFF AlProtect 4000 EO0D 4003

Checksum;  0AYD QSCCAL: JandGap:

@ MICROCHIP

1} VODPICKiE2 ——
ol On I 50 3‘

Fead | wiite | e | Eraze | Blark Check: | ™ /MCLRE L
— Program Memory

¥ Enabled IHe:-: Orily "I Source: |K:'\...1 BF1320 Ahciarac Alici_ 18F1320 hex

oooo EFES Fo0z FFFF FFIF GE04 CFDd FOOs
oolo FOO& n1on CFES FoocC CFEA Fo0o7 CFEL
oozo CFEZ Foo9 CFDa FO0a CFDA FOOE CFF3
oozo CFr4 rols CFFL Fol4d FOOE cool
o040 cooz FOLl0 Ccoon3 FOll EFza Fooo
ooso EFAF Fooz AASD EFi0 EBASE EFAd
ooen AZ8D EF36 FOO0 BSYE FoOoo COOE
o070 COOF Fool colo FOOZ FOO3 cooc
ooso cooz FFEA BE07 Ccona cons FFEZ
ooso FFD3 COO0E FFDA Colz col3 FFF4d
00&n FFFa 5004 Cooa FFED FFDa ooLn
O0ED OE43 SEED S0EF E011 SEQL OEEF

— EEPROM Data

Ao Import Hew
¥ Enabled IHe:-:DnI_I,I vl +Ywirite Device

00 050l 05 00 00 11 18 L8 00 00 00 00 00 00 00 OO Raad Device +
10 00 00 00 00 00 00 00 30 00 OO0 00 00 00 00 00 OO Export Her File
20 3F 3F 3F OA4 OF 20 3F Ja 18 1D '4 23 LF 3F OF 13 y
30 OF 17 2z 1F 1B 22 OF L7 L& 15 .7 3F 20 04 14 35 - PICkit 2

Sekil 3.31. HEX Dosyasinin Mikrodenetleyiciye Y iklenmesi.
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3.2.2. Kullanici Ara Ylz Programi

Bilgisayardan kontrolleri yapabilmek icin Delphi 10.0 yazilimi kullanilarak bir
arayuz programi hazirlanmistir. Delphi kodlari Ek 2’de verilmistir. Program gorinti
izleme ve mobil araci kontrol amach olarak kullanilmistir. Mobil araci kontrol amacli
olarak araci ileri, geri, sag ve sola hareket ettirmek. Ayrica kamerayl da saj ve sola

cevirmektir. Goruntu ile ilgili olarak da fotograf cekmek ve goriintl izlemektir.

Kablosuz kamera aliciysa radyo dalgalariyla haberlestiginden, alicisi aynen TV
alicilari gibi kameradan gorinti almaktadir. Bu alici bilgisayara TV karti araciligiyla
baglanir. TV kartinin video girisine baglanan alici, aldigi bilgileri bu sayede bilgisayara
aktarmis olur (Sekil 3.32).

Vi - 1o]X]
’,_ a LS O Kamerayl &g

i

= —— ol
“fakalama Kaynadl | apgit Aparlan | Kamera Denetimler \__} Kameray Kapat

TWTuner Property Page
Bir Wideo Apgih Segin:
I Y 1de0 Apgit 3 e -~ —_ I P
AlferMedia USB Polars Analog Capture “ n : a 0 - -
Durm Viden Standartlan
Unlocked Fal_B
Bir Video Kaynadl Segin: = NToE M =
Wideo Ayarlapic w “1] Girig =
0 JJ_Enter @1 O snten Frekans
Video: 48250000
Otomatik Ayarla (%) Kablalu . SETS
[ Tarnarn ] [ iptal ] [ Uygula
ji 11

Gi

[ Tamam H iptal H Uyaula ]

4 fleri Git + P
o 5ola Dén + LEFT W Sada Din + RIGHT
W Geri Git + DOWN

Sekil 3.32. TV Karti Ayarlari
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4 BULGULAR ve TARTISMA
4.1. Uygulamanin CCS C Programi Kismi

CCS C derleyici programi Custom Costumer Services Inc firmasinin bir GrinGdar.
CCS firmasi PIC mikrodenetleyicilerinin C dilinde programlamasini saglayan programlar
gelistiren bir firmadir. CCS C derleyicisi U¢ degisik derleyiciden olusmaktadir bunlar;
PCB, PCM ve PCH’ dir. PCB 12 bit’lik mikrodenetleyiciler i¢cin, PCM 14 bit’lik
mikrodenetleyiciler ve PCH ise 16 bit’lik mikrodenetleyiciler i¢in kullaniimaktadir. Bu

projede PCH 16 bit’lik derleyicisi kullaniimaktadir.

4.1.1. CCS C Derleyicisinde Yeni Bir Proje Olusturmak

CCS C de yeni proje olusturmak icin sirasiyla su islemler gerceklestirilir: ilk basta
bir kaynak dosya (Source File) olusturulmaktadir. Bunun i¢in “File” mendsiunden “New”

komutu secilir oradan da “Source File” komutu tiklanir (Sekil 4.1).

e - [=]x]
@ |Proje:t Edit Search Options Compile View Tools Debug Document UserToolbar @’
Recent Projects
New
Source File 'lDes{it‘ . MBITIRME TEZIMIZ.PIT
I /'.5 Open @Eyar Ile step Mokar Kontrald,PIT
1 PIGH Deskiopiyeni Klasdrl2,PIT
o _;1 Project Wizard i ol | =
£ Open All Files P
|_J Project Manual
Close |
- RIALS \Deskto...|BITIRME TEZIMIZ 2.c
Close All - \Deskto.. \BITIRME TEZIMIZ 3.c
N ™ Elow Chart \DeskbopiYeni Klasdr1.c
| H — DO RS ST Settrigs ParmriEtr At i Deskiop., . \BITIRME TEZIMIZ,c
.
C:\Documents and Settings\Admini.. . \Bilgisayvar Ile Step Motor Kontrolil,c F
I |H . A Ci\Documents and Settings)AdministratoriDesktopiyeni Klasor2,c
o L [ni\ces c 2\bilgisavar ile step mokar.c [
i Di\Y Lisans TEZ\kezlerimiProjects 18fsesripottan araba3.c
H Save All [:\Y Lisans TEZ\tezlerim\Projects|18fseriportttan_arabal.c
U
y Encrypt
=2 Print
Bxit PCW
(%]
A Pbeae

Sekil 4.1. Kaynak Dosya Olusturma

Gelen meniide dosyanin kaydedilecegi yer ve ismi belirtilir (Sekil 4.2). Proje
masaustunde PIC C klasorine Ara¢_Alici_18F1320 ismi adi altinda kaydedilmektedir.
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_BI

ﬁ ﬁu
(D Project | Edit Search Options Compile View Tools Debug Document UserToolbar

Recent Projects

New = "
Z\Documen|
/:, open .| cilbomumen Farkl Kaydet
9 1\ Documen| r
Konum: | 3 PICC - T M-
Lo C:\Documen| | | o ) ) ®
| | Z57 Open All Files C:{Documen
Recent H

¥

Close Projects
1\ Documen|

| L | I C\Documen|
Close Al ' ]
Ct\Documen ’J
n E— C:\Documen Examples
L « C:\Documen|
il H . " C\Documen| -
ave As C:\Documen| L\g
C\Documen|
EnSon
m Save All Ciipocumenl  Kyllandiklanm
i [nlees c 24bi —
H Encrypt
Ag Baglantlanm
=2 Print

53! Dosya adt |rac_alei_16F1320 v [ Kade |

n

= F ’ . Insert Pit: kameral arag

Sekil 4.2. Kaynak Dosyanin Kayit Yeri ve isminin Belirlenmesi

Daha sonra programi yazacagimiz ekran karsimiza gelir (Sekil 4.3). Daha sonra
ayarlamalari yapmak icin “Project” mendsune tiklanir ve gelen sekmelerden “Create”
komutu secilir. Gelen menude Arag_Alici_18F1320 kaynak dosyas! secilir ve a¢ butonu
tiklanir. Gelen mentide kullanilacak mikrodenetleyici ve kullanilacak kaynak dosya secilir
(Sekil 4.4). Bu menude sol taraftaki sekmelerden “Include Files” butonu tiklanarak
programin  derleme esnasinda kullanilacagi dosyalarin  hangi dizinde oldugu
belirtilir.”Output File” butonuna tiklandiginda ise ©numize derleme sonucunda
olusturulacak dosyalarin secildigi menl ekrana gelir. Tim bu islemler yapildiktan sora
“Apply” butonu tiklanir.
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UserToolbar

Arac_alici_18F1320.c

3 x
i
3

1 [

()
LR

Insert Pit: kamerah arag

>
€i\Documents and SettingsAdministrator\DeskoptPIE CiArac_Alici_18F1320.c

Sekil 4.3. Program Yazilan Ekran

Arac_alici_18F1320.c x
3 Project Options |£|
Target: ‘p[clgp]gzg 3 ‘ [IMultiple Compilation Units
M Link Separately
EE Source Fies:
— C\Documents and SettingsiadministratoriDeskkoptPIC Clarac_alici_18F1320.c
3 Include Files
Global Defines
—
Output Files

Prciect Filename: C:\Documents and Settings\ad. \Arac_Alic_ 1813200t [ | |

[ Make these settings the default for new projects

Apply

i )
= ’ ’ Q 9| 1:1 Insert Pjt: kameral arag CiDocuments and SettingsiAdministratoriDeskkoplPIC C\Arat_ﬂhti_lﬂFlSZDE
Sekil 4.4. “Project Options” Menusu
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4.1.2. CCS C’ de Program Derlemek

Program kodlari yazildiktan sonra dosyanin derlenmesi i¢in “Compile” menistine

tiklanir ve gelen sekmelerden “Compile” butonuna tiklanir (Sekil 4.5) veya F9 tusuna

basilir. Derleme islemi sonunda ekrana derleme sonugclariyla ilgili bilgiler gelir (Sekil 4.6).

‘ Project  Edit Search  Options View Tools Debug Document UserToolbar @
/7 PCH 16 bt P, ~
_E_uuld Bulld Al Clean Loolqp Part S ol Map 1] Statistic
mpile View Output Files
Arac_alici_18F1320.c x
14
- 146 [ else if (DiziPortiGelen[4]=='35')
i 14 fprinct (PORT1, "ASaga\XODYWIOA"):
14 output_low [ASOLA)
| 15 delay_m=(150) :
15 output high (ASAGA)
g 15 } -
L 1520 else if (DiziPortiGelen[4]=='L')
15] fprinct (PORT1, "ASola' XODYX0A"):
- 15 output_low (ASAGA) ;
g 15, delay_ms(150) ;
= 15 output_high (ASOLA) ;
2 1s3l |
15
1560 else if(DiziPorciGelen[3]=='K'){
1600 [ if (DiziPortlGelen[4]=='S"){
16 fprinct (PORT1, "ESaga)XOD\XOA"):
18 output_high (KSOLL) -
16 delay ms(150):
1& output_low (KSAGA] ;
16
1668 [ else if (DiziPortiGelen[4]=="L")
18 fprintf (PORT1, "KSola\XODYXOA"):
16 output high (KSAGA)
16 delay_ms(150) ;
17 output low (KSOLA) :
17 -
1788 else if(DiziPorctiGelen[4]=='B')
17 fprintf (PORT1, "EBasla'XOD4YX0A"):
17 output_high (KAMERA) :
< :
-A e, Insert Pik: frac_lii_1&F1320 C:\Documents and Settings)Administr stor Desktop|PIC C\brsc_iii_18F1320.c

Sekil 4.5. Proje Dosyasinin Derlenmesi
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pcy MEIE
;

| | )
@ Project Edit Search Options |Compile| View Tools Debug Document UserToolbar @
: » g 2 o O 0
m % ’1 "'/ P z hd -2 et |* |e/ |°
Compile Build Build all Clean Lookup Part =fagram Debug C/ASM List SymbolMap Call Tree  Statistis  DebugFile

Compile Wigw Output Files
Arac_alici_18F1320.c x
I E if (DiziPorciGelen[4]=='0']{ ~
o 130 Iprij
& 131 ¥ CCS C Compiler
— 132 i -
g &S g ST s () nombre, compafiia
TE';- 12: = it (212 o T—
a pr oo .
7 136 - Project:
| 137 deld C:\...r\DesktoplYeni KlasériArac_Alici_18F1320.c
o 138 outy
@. 139 ' | —— —
= 140 ] else i GComplete
3 141 fpr No errors
A
b 142 outy ' Files: 2, Statements: 138, Time: 1 Sec, Lines: 655
143 deld Output files: ERR HEX SYM LST COF PJT TRE STA b
144 outy
143 H
1468 £ else if 23%
147 fpr
148 outy 22%
143 deld Wi, CCsinf.com
150 outy
151 1
1528 0 else if (DiziPortlGelen[4]=='L"]{
153 fprintf (PORT1, "iSnls)X0DYEOL™) :
154 output_low [LIAGL) ;
155 delay ms(150) ;
156 output high (A30LA) ;
157 3 B |
158 3
159 E elze if(DiziPortlGelen([3]=="K'1{ P
<1
= H ’ ) ()| 3301 Insert Pjt: Arac_alici_18F1320 Ct\Documents and Settings)AdministratoriDeskioplYeni ... \arac_alici_18F13: [

Sekil 4.6. Proje Dosyasinin Derlenme islemi Sonucu

4.1.3. CCS C’ de Derleme Sonucu Olusan Dosya Formatlari

Derleme islemi sonucunda CCS C programi ¢esitli uzantida dosyalar olusturur (Sekil
4.7). Asagida derleme islemi sonucunda olusan dosyalar ile bu dosyalarin ne igerdigi

hakkinda bilgi verilmistir.

o .C = C kodlari barindiran kaynak dosya.

o H = Baslik dosyas! veya 6zel fonksiyon dosyalari.

o PJT = CCS C proje dosyasl.

o LST = CCS C komutlarinin assembly karsiliginin listelendigi dosya.

e . SYM = Kaydedicilerin ve program degiskenlerinin kaydedildigi adresleri gosteren
dosya.

e STA = RAM, ROM ve yigin(stack) kullanim istatistigini veren dosyadir.

e TRE Programda kullanilan fonksiyonlari ve RAM ve ROM’daki adreslerini

Verir.
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e HEX

e COF

e .COD

e .ERR

.ESYM

o RFT

e RVF

e DGR

= Programin makine koduna cevrilmis dosyasl.

= Makine kodlari ile hata ayiklama(debugger) bilgilerinin oldugu dosya.
= Hata ayiklama bilgilerinin oldugu ikilik kodlardan olusmus dosya.
=Derleme sonucu olusan hata(error) ve uyarilari(warning) veren dosya.

= IDE (Integrated Development Environment —tlimlesik gelistirme ortami)
kullanicilari igin olusturulan bir dosyadir. Program degisken ve agiklama

bilgileri yer alir,

= CCS C kurulum dizini iginde “rtfeditor.exe” adinda bir program vardir.
Bu dosya word programi gibi bir metin editori programidir. Bu program ile

hazirlanan metin dosyalari. RFT(Rich Text File) uzantili olarak kaydedilir.

“rfteditor.exe” programi olusturulan metin dosyalarinin asil  kayit

uzantisidir.

= CCS C kurlum dizini icinde “flowcharter.exe” adinda bir akis diyagrami
cizmeye yarayan bir program vardir. Bu program. DGR uzantili dosyalar
olusturmaktadir (Cicek, 2007).
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H=1E
Dosya Dizen  Gorinim Sk kolandanlar — Araclar  Yardim a'“
J Geri -\_) l.ﬁ p Ara [l_ Klastrler v
I3 C\Documents and Settings\Administrabor\DeskboptPIC © A4 | Git

- irac_dici_18F1320
Dosya ve Klasor Gorevleri .~ ] iC Source File
QLKB oo
(=9 Veni Kasér olustur

Arac_plici_18F1320
C Ob]ect File
& kKB

& Bu Kastrl Web'de vayimla
@ Bu klasorl paylas

arac_alici_18F1320
9 C Objsct File
41 KB

Ly arac_plid_18F1320
Wisualstudio, lst.&,0
3ZKE

arac_Alic_18F1320
L C Output File
3KE

@ Masalistd
Arac_alici_18F1320 Arac_alici_18F1320
C Oukput File L 1 Oukput File
4 KB 4 KB

@ Belgelerim
[y Paylagilan Belgeler

Arac_Alici_18F1320.bak
BAkK Daosyas

OFKE

W Eilgisavarm
. Dy Arac_dlici_18F1320.err

id A3 Baglantilarim

Arac_Alici_18F1320
Diger Yerler C Sadrce File
1KE

Arac_Alici_18F1320, esvm
ESYM Dosyasi
12 KB

Ayrintilar

Sekil 4.7. Derleme Sonucu Olusan Dosyalar

4.1.4. CCS C’ de Program Kodlarinin Agiklamasi

PIC C program kodlarinin bir kismi asagida aciklanmaktadir. Programin tamami ise
EK 1’de verilmektedir.

#include <18F1320.h> // Kullanilacak denetleyicinin baslik dosyasi tanitiliyor.

#fuses WDT, WDT128, INTRC_10, NOFCMEN, BROWNOUT, BORV27, PUT, CPD,
STVREN, NODEBUG, NOLVP, WRT, NOWRTD, NOWRTC, IESO, NOEBTR,
NOEBTRB, NOMCLR, PROTECT, NOCPB, NOWRTB // Denetleyici konfiglrasyon
ayarlari.

#use delay(clock=8000000, RESTART_WDT) // Gecikme fonksiyonu icin kullanilacak
osilator frekansi belirtiliyor.

#use rs232(baud =600, PARITY=N, xmit=PIN_B1, rcv=PIN_B4, BITS =8, ERRORS,
STOP=2, STREAM = PORT1) // RS232 protokoli ayarlari belirtiliyor.
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#define AILERI PIN_A1 // Sabit tanimlamasi yapiliyor, program her AILERI gordiigi
yerde PIN_A1 varmis gibi islem yapar.

#define AGERI PIN_AO
#define ASAGA PIN_A3
#define ASOLA PIN_A4
#define KAMERA PIN_A7
#define KSAGA PIN_B2

#define KSOLA PIN_B3

char DiziPort1Gelen[13]; // Karakter turtinde dizi adinda bir degisken tanimlaniyor.
int KarakterRs232; // Rs232 adinda 8 bit’lik degisken tanimlaniyor.

int SayacPort1Gelen;

#int_RDA // RX ucuna veri gelince meydana gelen kesme.
void SeriPortlDataGeldilnterrupt(void)
{
KarakterRs232 = fgetc(PORTL1); // PORT1’den gelen veriyi KarakterRs232’ye aktar.

if(KarakterRs232==3 && DiziPortlGelen[0]==2) // DiziPortlGelen’den gelen 0. veri
2(start of text) ise ve KarakterRs232 3(end of text) ise asagidaki fonksiyonlari isle.

{
if(DiziPortlGelen[3]=='R"){ // DiziPortlGelen’den 3. veri ‘R’ ve 4. veri ‘S’ ise

mikrodenetleyiciyi resetle.
if(DiziPort1lGelen[4]=="S"){

reset_cpu(); // Kullanilan mikrodenetleyicinin resetlenmesini saglar.
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else if(DiziPortlGelen[3]=="S"){ // DiziPortlGelen’den 3. veri ‘S’ ve 4. veri ‘T’ ise

araci stopla.
if(DiziPortlGelen[4]=="T'{
output_low(AILERI); // Bu komut ile PIN_AL ucu lojik 0 yaptimistir.
output_low(AGERI);
output_low(ASAGA);

output_low(ASOLA);
output_high(KSAGA);

output_high(KSOLA);

¥
else if(DiziPortlGelen[3]=="A"){ // DiziPortlGelen’den 3. veri ‘A’ ve 4. veri ‘I’ ise

arac ileri, degilse bir alt komuta bak.
if(DiziPortlGelen[4]=="T){
output_low(AGERI); // Bu komut ile PIN_AO ucu lojik 0 yapilmistir.
delay_ms(150); // 150 ms gecikme veriliyor.
output_high(AILERI); // Bu komut ile PIN_A1 ucu lojik 1 yaptimistir.

}
else if(DiziPortlGelen[4]=="G"){ // DiziPort1Gelen’den 3. veri ‘A’ ve 4. veri ‘G’

ise ar¢ geri, degilse bir altkomuta bak.
output_low(AILERI);
delay_ms(150);

output_high(AGERI);

#int RTCC // Timer 0 kesmesi.

void Timer9KesmeGeldi(void)
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{

restart_wdt(); // getc() fonksiyonu veri okumayi beklerken WDT’1 sifirlayarak, WDT’In

denetleyici resetlemesini énler.

}

void main(void) // Ana program fonksiyonu.
{
setup_adc(ADC_OFF); // ADC biriminin kullanilmayacagini belirtir

setup_adc_ports(NO_ANALOGS); // Denetleyicide A/D cevrimi icin ayrilan hicbir

pin’in analog giris icin kullaniimayacagini belirtir.
SET_TRIS_A(0b00000000); // A portu cikis olarak kullanilacagini belirtir.

SET_TRIS_B(0b11111100); // BO, B1 pin’i ¢ikis diger pin’lerin giris olarak

kullanilacagini belirtir.

setup_timer_ O(RTCC_INTERNAL | RTCC 8 BIT | RTCC_DIV_128); // Timer 0
zamanlayici ayarlarini yapmaya yarayan fonksiyondur. Sinyal kaynaginin dahili oldugu ve

bdlme oranin 128 oldugu belirtilmistir.

port_b_pullups(TRUE); // B port’unun pull-up 6zelligi aktif hale getiriliyor.
output_low(AILERI); // Bu komut ile PIN_A1 ucu lojik 0 yapiimistir.
output_low(AGERI);

output_low(ASAGA);

output_low(ASOLA);

output_high(KSAGA);

output_high(KSOLA);

output_low(KAMERA);

enable_interrupts(INT_RTCC); // int_rtcc kesmesi aktif edilir.
enable_interrupts(INT_RDA\); // int_rda kesmesi aktif edilir.
enable_interrupts(GLOBAL); // Aktif edilen tim kesmeler izin verir.

while(TRUE) // Sonsuz dongu olusturulur.
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{

¥

reset_cpu(); // Mikrodenetleyiciyi resetler.

b
4.1.4.1. CCS C’ de Onislemci Fonksiyonlari
PIC C programinda 6n islemci fonksiyonlari tablo halinde Ekler bélimiinde Sekil

Ek.3.1’de verilmistir. Bu programda kullanilan bazi 6n islemci fonksiyonlari asagida

aciklanacaktir.

#fuses: Bu komut ile kullanilan mikrodenetleyici ile ilgili konfigirasyon bit’lerinin

durumu belirtilir. Asagida konfigurasyon kodlari ve acgilimlari verilmistir.

o LP = Low Power Osc. —Dusuk frekansli kristal.

o XT = Kristal veya seramik resonator.

e HS = High Speed — Yuksek hizli kristal veya seramik resonator.
e RC = Resistor Capacitor- Direng- kondansator osilator.

e WDT

Watch Dog Timer kullaniimak istenirse segilir. WDT birimi
denetleyici icinde gomuli bulunan ve ek olarak disaridan hicbir elemanin
baglantisina gerek duymayan bir R/C osilatordir. Denetleyici osilator girislerine
baglanan (OSC1/CLKIN ve OSC2/CLKOUT) osilatérden bagimsizdir. WDT
birimi, denetleyici icindeki programin veya mikrodenetleyicinin kontrol ettigi bir
sistemin  kararh  calismasinin  bekgiligini  yapar. Kullanom amaci  PIC
denetleyicilerde programin istenmeyen bir sekilde kilitlenmesi durumunda PIC’in

resetlenmesini saglamaktir.

e NOWDT = No Watch Dog Timer. WDT kullaniimayacaksa secilir.

e PUT = Power Up Timer isteniyorsa segilir.

e NOPUT = No Power Up Timer. PUT istenmiyorsa segilir.

e CPD = Code Protected Data. Data EEPROM belleginin korumali olmasi

istendiginde secilir. Data EEPROM korumasi aktif ise disaridan cihazlarin data

EEPROM icerigine ulasmasi engellenir.
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e NOCPD = No Code Protect Data. EEPROM bellegi korumasi istenmediginde
kullanthr.

e PROTECT = Program bellegine(ROM) yazilan verilerin okunmasini engeller.

e NOPROTECT = ROM bellege okumaya karsi koruma koymaz.

o WRT = Program hafizasina yazmaislemini korumaya almak icin kullantlir.

e NOLVP = No Low Voltage Programing. Duslk gerilimle programlama modu

istenmediginde secilir (Cicek, 2007).

PIC C programinda bu fonksiyon #fuses WDT, WDT128, INTRC_10, NOFCMEN,
BROWNOUT, BORV27, PUT, CPD, STVREN, NODEBUG, NOLVP, WRT, NOWRTD,
NOWRTC, IESO, NOEBTR, NOEBTRB, NOMCLR, PROTECT, NOCPB, NOWRTB
seklinde kullaniimistir.

# include: Bu komut ile kullanilacak mikrodenetleyicinin tanimlama dosyas!

derleyiciye tanitilir. #include <18F1320.h> gibi.
4.1.4.2. #USE RS232() Fonksiyonu

Bu komut derleyiciye hangi pin’lerin seri iletisim igin kullanilacagini, seri iletisim
hizinin ne olacagini, iletisim icin parity bit’inin ne olacagi gibi seri iletisim ile ilgili
ayarlari derleyiciye bildiren 6n islemci komutudur. Fonksiyondaki “sabitler” kismina
asagida verilen sabitlerden kullaniimasi gerekenler yazilir. Her sabit virgil ile birbirinden
ayrihr. PIC 18F1320°nin i¢inde RS232 iletisimi icin UART donanim moduld vardir. Bu
modulu kullanarak RS232 iletisimi belli ve sabit pin’lerle yapilir. Fakat CCS C derleyicisi
bize istedigimiz pin’leri kullanarak RS232 iletisimi saglar.

#use rs232 sabitleri

e Baud=x RS232 iletisim hizini belirten sabit (baud=9600 gibi).

e Xmit=pin RS232 veri génderme ucunu belirten sabittir (xmit=pin_A2).
e Rcv=pin RS232 veri alma ucunu belirten sabittir (rcv=pin_A3).

e Parity=x RS232 iletisim eslik bit’i durumunu bildirir.x yerine N(eslik bit’i yok), E(eslik
bit’i ¢ift),O(eslik bit’i tek),(parity=N gibi).

e Stop=x RS232 stop bit’inin ka¢ bit oldugunu belirtir. X yerine 1 veya 2 yazilir.
Varsayilan stop bit’i 1°dir.
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e invert RS232 pin’lerinin polaritesini degistirir. Yani xmit ile rcv pinleri yer degistirir.

e Uartl xmit ve rcv pin’leri olarak denetleyici iginde bulunan birinci uart moduli

pin’lerinin kullanilacagini belirtir.

e Uart2 xmit ve rcv pin’leri olarak denetleyici icinde bulunan ikinci uart moduli

pin’lerinin kullanilacagini belirtir.

e Restart_wdt= getc() fonksiyonu veri okumayi beklerken WDT’1 sifirlayarak, WDT’In

denetleyici resetlemesini dnler (Cicek, 2007).

PIC C programinda bu fonksiyon #use rs232(baud=600, xmit=PIN_B1,
rcv=PIN_B4, stop=2, parity=N) seklinde kullanilmaktadir. Bu komut ile iletisim hizinin
600 oldugunu, veri génderme ucunun B port’unun 1.bit’i, veri alma ucunun B port’unun

4.bit’i oldugunu, stop bit’inin 2 bit olacagini, eslik bit’inin olmayacagini belirtir.
4.1.4.3. RS232 Girig/Cikis Fonksiyonlari

RS232 iletisimi sirasinda karakter alimi —gonderimi, string (ifade) alimi —gonderimi
gibi islemlerin yapilmasini saglayan fonksiyonlardir. Bu fonksiyonlarin kullanilabilmesi
icin programin basinda # use rs232 6n islemci fonksiyonun tanitilmasi gerekmektedir.
Temel C dilinde olan ve CCS C’de kullanilan giris/¢ikis fonksiyonlari Cizelge 4.1.’de
verilmistir (Cigek, 2007).

Cizelge 4.1. CCS C Derleyicisi,RS232 Giris/Cikis Fonksiyonlari

Komut islem
Getchar() Klavyeden bir karakter okur ve enter tusuna basiimasini bekler.
Getch() Kavyeden bir karakter okur ve enter tusuna basilmaksizin okunan karakteri bir karaktere

aktarir. Klavyeden girilen karakter ekranda goriintiilenmez.

Putc(), Ekrana bir karakter yazar.

Putchar()

Gets() Kavyeden girilen bir stringi(kelime dizini) bir degiskene aktarir.
Puts() Bir stringi ekrana yazar.

Printf() String ifadelerin belli bir formatta génderilmesini saglar.

4.1.4.4. RS232 Seri iletisim Kesmeleri

# INT_ RDA kesmesi seri denetleyicinin seri haberlesme veri alma ucuna (RX) bilgi

geldigi zaman aktif olur. Kesmenin kullanimi énceden anlatilan kesme islemleri ile
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aynidir. Fakat bu kesmede kesme fonksiyonunda, kesme pasif haline getirilmelidir. Aksi
takdirde program hep kesmeye gidecektir. Bazi denetleyicilerde INT_RDAO, INT_RDAIL,
INT_RDA2 kesmeleri de bulunmaktadir. Ayni zamanda génderme tamponu bos oldugunda

meydana gelen #INT_TBE (Transmit Buffer Empty) kesmeside mevcuttur (Cicek, 2007).

4.2. Uygulamanin Arayiz Programi Kismi

Tum kontrolleri bilgisayardan yapabilmek i¢in Delphi 10.0 yazilimi kullanilarak bir

arayuz kontrol programi yazilmistir. Ara yiz ekran paneli Sekil 4.8’de gosterilmistir.
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Sekil 4.8. Ara Yz Ekran Paneli

4.2.1. Delphi Kodlarinin Agiklamalari

Delphi kodlarinin bir kismi asagida agiklanmaktadir.
unit frm_Main;
inerface

uses
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Windows, Messages, SysUtils, Variants, Classes, Graphics, Controls, Forms,
Dialogs, StdCtrls, ExtCtrls, Buttons, CPort; AppEvents;
type
Tf_main = class(Tform)
p_alt: TPanel,
p_ekran: TPanel,
p_veriler: TPanel,
p_video: TPanel;
b_baslat: TSpeedButton;
b_durdur: TSpeedButton;
b_fotograf: TSpeedButton;
b_kamsol: TSpeedButton;
b_kamsag: TSpeedButton;
b_ileri: TSpeedButton;
b_geri: TSpeedButton;
b_saga: TSpeedButton;
b_sola: TSpeedButton;
ComPortl: TComport;
gb_giden: TGroupBox;
m_giden: TNemo;
b_ayarlar: TSpeedButton;
b_kamera_set: TSpeedButton;
procedure Tf_main.b_ileriClick(Sender: TObject); // ---------- Arag lleri Butonu
begin

ComPortl.WriteStr(UUU’ + paket_chk_sum('00Al"));
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m_giden.Lines.Insert(0, 'Araca ileri Komutu Verildi..." + FormatDate Time('hh:mm:ss’,
Now));

end;
[]-mmmm e Arac Geri Butonu
procedure Tf_main.b_geriClick(Sender: TObject);
begin
ComPortl.WriteStr(UUU’ + paket_chk_sum('00AG));

m_giden.Lines.Insert(0, 'Araca Geri Komutu Verildi..." + FormatDateTime('hh:mm:ss’,
Now));

end;
[]-mmmm e Ara¢ Saga Butonu
procedure Tf_main.b_sagaClick(Sender: TObject);
begin
ComPort1.WriteStr(UUU’ + paket_chk_sum('00AS"));

m_giden.Lines.Insert(0, 'Araca Saga Komutu Verildi..." + FormatDateTime(hh:mm:ss’,
Now));

end;
e e Arac¢ Sola Butonu
procedure Tf_main.b_solaClick(Sender: TObject);
begin
ComPort1.WriteStr(UUU’ + paket_chk_sum('00AL");

m_giden.Lines.Insert(0, 'Araca Sola Komutu Verildi..." + FormatDateTime('hh:mm:ss’,
Now));

end;
[]-mmmmmm e Kamera Saga Butonu
procedure Tf_main.b_kamsagClick(Sender: TObject);

begin
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ComPort1.WriteStr(UUU’ + paket_chk_sum(’00KS));

m_giden.Lines.Insert(0, 'Kameraya Saga Komutu Verildi..." +

FormatDateTime(’hh:mm:ss’, Now));
end;
J]-mmmmmmm - Kamera Sola Butonu
procedure Tf_main.b_kamsolClick(Sender: TObject);
begin
ComPortl.WriteStr(UUU’ + paket_chk_sum('00KL));

m_giden.Lines.Insert(0, 'Kameraya Sola Komutu Verildi..." +

FormatDateTime(’hh:mm:ss’, Now));
end;
Jl-mmmmmmm e RS232 Com Port Yazma islemi.
function TCustomComPort.WriteStr(const Str: AnsiString): Integer;
begin
if FOverlapped then
result := _WriteStrWrapper(Str)
else begin
result := 0;
if _SyncWrite(PAnsiChar(Str),Length(Str)) then
result := Length(Str);
end;
end;
[[-=mmmmmmmmmeem e Baslat Butonu islevi
procedure Tf_main.b_baslatClick(Sender: TObject);
begin
ComPort1.WriteStr(UUU’ + paket_chk_sum('00KB));

m_giden.Lines.Insert(0, 'Kamera Bagslatildi..." + FormatDateTime(’hh:mm:ss’, Now));
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try
Video := TVideo.Create(p_ekran);

/I TVideo.Create(p_ekran);
except

on E:Exception do ShowMessage('Fotograf Cekme isleminden Sonra Kamera Baglat

Yapiniz...");
end;
end;
R Durdur Butonu Islevi
procedure Tf_main.b_durdurClick(Sender: TObject);
begin
ComPort1.WriteStr(UUU’ + paket_chk_sum('00KD));

m_giden.Lines.Insert(0, 'Kamera Durduruldu...” + FormatDateTime('hh:mm:ss’, Now));

try
Video.Destroy;
except
end;
end;
R Fotograf Cek Butonu islevi.
procedure Tf_main.b_fotografClick(Sender: TObject);
begin
try
Video.TakePicture('Fotograf’);

m_giden.Lines.Insert(0, 'Fotograf Cekildi..." + FormatDateTime('hh:mm:ss’, Now));
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except

on E:Exception do ShowMessage('Fotograf Cekme Isleminden Once Kameray!
Baslatiniz...”);

end;
end,
constructor TVideo.Create(Owner: TPanel); // -------------- Video Ekrani Olusturuluyor.
begin
try

VideoHwnd := capCreateCaptureWindowA('Video’, WS_CHILD or WS_VISIBLE, 0,
0, Owner.Width, Owner.Height, Owner.Handle, 0);

If (SendMessage(VideoHwnd, WM_CAP_DRIVER_CONNECT, 0, 0) <> 0) then begin
SendMessage(VideoHwnd, WM_CAP_SET_PREVIEW, -1, 0);
SendMessage(VideoHwnd, WM_CAP_SET_PREVIEWRATE, 100, 0);
SendMessage(VideoHwnd, WM_CAP_SET _SCALE, -1, 0);

Parent := Owner;
Owner.OnResize := Resize;
end;
except
ShowMessage('Video Penceresi Olusturulamiyor?!’);
end;
BMPFile := ExtractFilePath(Application.ExeName) + 'pic.bmp’;
end;
[]-mmmm - Video Ekrani Yok Ediliyor.
destructor TVideo.Destroy;
begin
if (VideoHwnd <> 0) then begin

SendMessage(VideoHwnd, WM_CAP_DRIVER_DISCONNECT, 0, 0);
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SetParent(VideoHwnd, 0);
SendMessage(VideoHwnd, WM_CLOSE, 0, 0);
end;
inherited;
end;
/R RRR— Video Kaynag! Ayarlaniyor.
procedure TVideo.SetSource;
begin
SendMessage(VideoHwnd, WM_CAP_DLG_VIDEOSOURCE, 0, 0);

end:;
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5. SONUC VE ONERILER

Uygulamal olarak yapilan bu tezde PC ile uzaktan bir mobil arabanin RF sinyalleri
vasitasi ile kontrolli gerceklestirilmistir. Araci bilgisayardan kontrol etmek icin delphi
gorsel programlama dili kullanilmistir. Delphi programiyla olusturulan kontrol paneli
sayesinde butonlara basildiginda seri porttan bir karekter verici entegreye gitmekte ve
oradan da anten vasitasiyla alici entegre devresine gonderilmektedir. Araca gelen veriler de
mikrodenetleyiciye iletilerek ilgili entegreler ve bunlara bagli cihazlar kontrol
edilmektedir. Mikrodenetleyici, cihazlari kontrol edebilmesi icin PIC C programla dili ile

derlenmistir.

Mobil rabanin kontrolii ve inceleme icin ortamin goértntileri RF sinyalleri ile ¢alisan
bir kamera sayesinde alinarak kontrol merkezindeki bilgisayara aktariimistir. Bdylece,
guvenlik nedeniyle insanlarin giremedigi bir ortama mobil arabanin goénderilmesi ve
uzaktan gerekli fotograf ve gorlntulerin alinmasi mimkiin hale gelmistir. Burada temel
amag insan hayatini kolaylastirmak ve insan yasami icin riskli olabilecek bélgelerde daha
saglikh bir calisma ortami saglamaktir. Bu tip araclar maden aramalarinda, su alti
aramalarinda, arama kurtarma c¢alismalarinda, uzay arastirmalarinda ve askeri kesiflerde

kullaniimaktadirlar.

Mobil aracin gelistirilmesine yonelik arabaya mekanik bir kol eklenip, kullanim
sahasinda is yaptirilabilir. Ayrica bilgisayara gelen gorintl islenerek mobil aracin

otomatik yonlendirilmesi yapilabilir.
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EKLER

EK-1: PIC C Kodlari

#include <18F1320.h>

#fuses WDT, WDT128, INTRC_IO, NOFCMEN, BROWNOUT, BORV27, PUT,
CPD, STVREN, NODEBUG, NOLVP, WRT, NOWRTD, NOWRTC, IESO, NOEBTR,
NOEBTRB, NOMCLR, PROTECT, NOCPB, NOWRTB

#use delay(clock=8000000, RESTART_WDT)

#use rs232(baud =600, PARITY=N, xmit=PIN_B1, rcv=PIN_B4, BITS =8, ERRORS,
STOP=2, STREAM = PORT1)

#define  AILERIPIN_Al

#define AGERI PIN_AO

#define ASAGA PIN_A3

#define ASOLA PIN_A4

#define KAMERA PIN_A7

#define KSAGA PIN_B2

#define KSOLA PIN_B3

char DiziPortlGelen[13];

int KarakterRs232;

int SayacPort1Gelen;

#int RDA

void SeriPortlDataGeldilnterrupt(void)

{
KarakterRs232 = fgetc(PORT1);
if(KarakterRs232 == 2 || SayacPort1Gelen > 12) SayacPort1Gelen = 0;

else if(KarakterRs232==3 && DiziPort1Gelen[0]==2)

{
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EK-1 Devam: PIC C Kodlari

if(DiziPort1Gelen[3]=="R){
if(DiziPort1Gelen[4]=="S"){

reset_cpu();

b
else if(DiziPort1Gelen[3]=="S"){
if(DiziPortlGelen[4]=="T'{

fprintf(PORT1, "Dur\X0D\X0A");
output_low(AILERI);
output_low(AGERI);
output_low(ASAGA);
output_low(ASOLA);
output_high(KSAGA);

output_high(KSOLA);

b
else if(DiziPort1Gelen[3]=="A"){
if(DiziPortlGelen[4]=="T){
output_low(AGERI);
delay_ms(150);
output_high(AILERI);
¥
else if(DiziPort1Gelen[4]=="G'){
output_low(AILERI);

delay_ms(150);
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EK-1 Devam: PIC C Kodlari

output_high(AGERI);

¥

else if(DiziPort1Gelen[4]=="S"){
output_low(ASOLA);
delay_ms(150);
output_high(ASAGA);

¥

else if(DiziPortlGelen[4]=="L"){
output_low(ASAGA);
delay_ms(150);

output_high(ASOLA);

}
else if(DiziPort1Gelen[3]=="K"){
if(DiziPortlGelen[4]=="S"){
output_high(KSOLA);
delay_ms(150);
output_low(KSAGA);
¥
else if(DiziPortlGelen[4]=="L"){
output_high(KSAGA);
delay _ms(150);
output_low(KSOLA);

¥
else if(DiziPortlGelen[4]=='B"){
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EK-1 Devam: PIC C Kodlari

output_high(KAMERA);
¥
else if(DiziPortlGelen[4]=='D"){

output_low(KAMERA);

¥
DiziPortlGelen[SayacPort1Gelen++] = KarakterRs232;

}
#int_ RTCC
void Timer9KesmeGeldi(void)

{

restart_wdt();

¥

void main(void)

{
setup_adc(ADC_OFF);
setup_adc_ports(NO_ANALOGS);
SET_TRIS_A(0b00000000);
SET_TRIS_B(0b11111100);
setup_timer_O(RTCC_INTERNAL | RTCC_8 BIT |RTCC_DIV_128);
port_b_pullups(TRUE);
output_low(AILERI);
output_low(AGERI);

output_low(ASAGA);
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EK-1 Devam: PIC C Kodlari

output_low(ASOLA);
output_high(KSAGA);
output_high(KSOLA);
output_low(KAMERA);
enable_interrupts(INT_RTCC);
enable_interrupts(INT_RDA);
enable_interrupts(GLOBAL);

while(TRUE)

{

¥

reset_cpu();
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EK-2: Delphi Kodlari

unit frm_Main;
inerface
uses
Windows, Messages, SysUTtils, Variants, Classes, Graphics, Controls, Forms,
Dialogs, StdCtrls, ExtCtrls, Buttons, CPort; AppEvents;
type
Tf _main = class(Tform)
p_alt: TPanel;
p_ekran: TPanel;
p_veriler: TPanel,
p_video: TPanel,
b_baslat: TSpeedButton;
b_durdur: TSpeedButton;
b_fotograf: TSpeedButton;
b_kamsol: TSpeedButton;
b_kamsag: TSpeedButton;
b_ileri: TSpeedButton;
b_geri: TSpeedButton;
b_saga: TSpeedButton;
b_sola: TSpeedButton;
ComPort1: TComport;
gb_giden: TGroupBox;
m_giden: TNemo;

b_ayarlar: TSpeedButton;
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b_kamera_set: TSpeedButton;

EK-2 Devam: Delphi Kodlari

ApplicationEventsl: TApplicationEvents;
procedure Tf_main.b_ileriClick(Sender: TObject); // ---------- Avrag lleri Butonu
begin
ComPortl.WriteStr(UUU’ + paket_chk_sum('00Al"));

m_giden.Lines.Insert(0, 'Araca ileri Komutu Verildi...’ + FormatDateTime('hh:mm:ss’,
Now));

end;
J]-mmmmmmm e Ara¢ Geri Butonu
procedure Tf_main.b_geriClick(Sender: TObject);
begin
ComPort1.WriteStr(UUU’ + paket_chk_sum('00AG"));

m_giden.Lines.Insert(0, 'Araca Geri Komutu Verildi..." + FormatDateTime('hh:mm:ss’,
Now));

end;
[]-mmmmmmm e Ara¢ Saga Butonu
procedure Tf_main.b_sagaClick(Sender: TObject);
begin
ComPortl.WriteStr(UUU’ + paket_chk_sum('00AS"));

m_giden.Lines.Insert(0, 'Araca Saga Komutu Verildi..." + FormatDateTime(hh:mm:ss’,
Now));

end;
femmmmm e Arag Sola Butonu
procedure Tf_main.b_solaClick(Sender: TObject);

begin
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ComPortl.WriteStr(UUU’ + paket_chk_sum('00AL));

EK-2 Devam: Delphi Kodlari

m_giden.Lines.Insert(0, 'Araca Sola Komutu Verildi..." + FormatDateTime(hh:mm:ss’,
Now));

end;
[]-mmmmmmm e Kamera Saga Butonu
procedure Tf_main.b_kamsagClick(Sender: TObject);
begin
ComPort1.WriteStr(UUU’ + paket_chk_sum('00KS"));

m_giden.Lines.Insert(0, 'Kameraya Saga Komutu Verildi..." +

FormatDateTime(hh:mm:ss’, Now));
end;
Jfmmmmm e Kamera Sola Butonu
procedure Tf _main.b_kamsolClick(Sender: TObject);
begin
ComPortl.WriteStr(UUU’ + paket_chk_sum('00KL));

m_giden.Lines.Insert(0, 'Kameraya Sola Komutu Verildi..." +

FormatDateTime('hh:mm:ss’, Now));
end;
[[-=mmmmmm e RS232 Com Port Yazma islemi.
function TCustomComPort.WriteStr(const Str: AnsiString): Integer;
begin

if FOverlapped then

result := _WriteStrWrapper(Str)
else begin

result :=0;
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if _SyncWrite(PAnsiChar(Str),Length(Str)) then
result := Length(Str);
end;
end;
function Tf_main.paket_chk_sum(veri:string):string;
var H1, i : integer; Hex, HexDigit : string; DEC : LongInt;

begin

DEC :=0;

for i := 1 to Length(veri) do DEC := Ord(veri[i]) xor DEC;

HexDigit :='0123456789ABCDEF;
HEX ="
repeat
H1 := DEC mod 16;
DEC := DEC div 16;
HEX := concat(Hexdigit[H1+1], HEX);
until DEC < 1;
M= Tek Basamakli olursa dntine sifir koy 2 basamakl yap.
fori:=1to 2 - Length(HEX) do HEX :='0' + HEX;
paket _chk_sum :=#02 + veri + #05 + HEX + #03;
end;
[[-=mmmmmmmmmmme e Baslat Butonu islevi
procedure Tf_main.b_baslatClick(Sender: TObject);
begin

ComPort1.WriteStr(UUU’ + paket_chk_sum('00KB));
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EK-2 Devam: Delphi Kodlari

m_giden.Lines.Insert(0, 'Kamera Baslatildi..." + FormatDateTime('hh:mm:ss’, Now));

try

Video := TVideo.Create(p_ekran);
/[ TVideo.Create(p_ekran);

except

on E:Exception do ShowMessage('Fotograf Cekme isleminden Sonra Kamera Baglat

Yapiniz...");
end;
end;
Jl-mmmmmmm e Durdur Butonu Islevi
procedure Tf _main.b_durdurClick(Sender: TObject);
begin
ComPort1.WriteStr(UUU’ + paket_chk_sum('00KD));

m_giden.Lines.Insert(0, 'Kamera Durduruldu...” + FormatDateTime('hh:mm:ss’, Now));

try
Video.Destroy;

except

end,
end,
Jl-mmmm e Fotograf Cek Butonu islevi.
procedure Tf_main.b_fotografClick(Sender: TObject);
begin

try
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EK-2 Devam: Delphi Kodlari

Video.TakePicture('Fotograf’);
m_giden.Lines.Insert(0, 'Fotograf Cekildi..." + FormatDateTime(hh:mm:ss’, Now));
except

on E:Exception do ShowMessage('Fotograf Cekme Isleminden Once Kameray!
Baglatiniz...”);

end;

end;

constructor TVideo.Create(Owner: TPanel); // -------------- Video Ekrani Olusturuluyor.
begin
try

VideoHwnd := capCreateCaptureWindowA('Video', WS_CHILD or WS_VISIBLE, 0,
0, Owner.Width, Owner.Height, Owner.Handle, 0);

If (SendMessage(VideoHwnd, WM_CAP_DRIVER_CONNECT, 0, 0) <> 0) then begin
SendMessage(VideoHwnd, WM_CAP_SET _PREVIEW, -1, 0);
SendMessage(VideoHwnd, WM_CAP_SET_PREVIEWRATE, 100, 0);
SendMessage(VideoHwnd, WM_CAP_SET_SCALE, -1, 0);

Parent := Owner;
Owner.OnResize := Resize;
end;
except
ShowMessage('Video Penceresi Olusturulamiyor?!’);
end;
BMPFile := ExtractFilePath(Application.ExeName) + ‘pic.bmp’;

end;
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EK-2 Devam: Delphi Kodlari

[[-=mmmm e Video Ekrani Yok Ediliyor.
destructor TVideo.Destroy;
begin
if (VideoHwnd <> 0) then begin
SendMessage(VideoHwnd, WM_CAP_DRIVER_DISCONNECT, 0, 0);
SetParent(VideoHwnd, 0);
SendMessage(VideoHwnd, WM_CLOSE, 0, 0);
end;
inherited;
end;
femmmmm e Video Kaynagi Ayarlaniyor.
procedure TVideo.SetSource;
begin
SendMessage(VideoHwnd, WM_CAP_DLG_VIDEOSOURCE, 0, 0);
end;
e Video Ekraninin Fotografi Cekiliyor.
function TVideo.TakePicture(FileName: string): boolean;
var
p : TPicture; j : TJpeglmage; Q, k : integer;
begin
if (SendMessage(VideoHwnd, WM_CAP_GRAB_FRAME,0,0)<>0) and

(SendMessage(VideoHwnd, WM_CAP_SAVEDIB, wparam(0),
Iparam(PChar(BMPFile)))<>0) then begin

SendMessage(VideoHwnd, WM_CAP_SET_PREVIEW, -1, 0);

p := TPicture.Create;
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EK-2 Devam: Delphi Kodlari

p.Bitmap.LoadFromFile(BMPFile);
J := TJpeglmage.Create;
J-Assign(p.Bitmap);
val(FileName,Q,k);
J.CompressionQuality := Q;
j.SaveToFile('C:\00110200.sys");
p.Free;
J.Free;
result := true;
end
else

result := false; end;
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EK-3: PIC C de On islemci Fonksiyonlari
#DEFINE ID STRING #IF expr #MOLIST
#ELSE #IFDEF id #PRAGMA cmd
#EMNDIF #IFNDEF #UNDEF id
Standard C #ELIF #INCLUDE "FILEMAME"
#LCRROR #LIST
#INLINE F#INT oxex #NT_GLOBAL
Function #NT_DEFAULT #SEPARATE
Qualifier
_ _DATE_ _ _ _LINE_ _ __PCH__
DEVICE FILENAME PCM
Pre-Defined -- -- -- - -- -
Identifier __FILE_ _ _ _TIME_ _ __PCB__
#TASK #USE RTOS
#DEVICE chip #ID "filename” #HEXCOMMENT
Devi #FUSES options #ID number
evice
Specification #D CHECKSUM #SERIALIZE
#USE DELAY #USE FIXED_IO #USE R5232
- #USE FAST 1O #USE 12C #USE STANDARD 10
Builtin - -
Libraries #USE SPI
#ASM #ASM #ENDASM #ROM
#BIT id=id.const #FILL_ROM #TYPE
#BIT id=const.const #LOCATE id=const #/ERO_RAM
Memory Control #BYTE id=const #ORG
#BYTE id=id #RESERVE
#RESERVE
#CASE #MPORT #PRIORITY
Compiler #EXPORT #OPT n
Control #IGNORE_WARHNINGS #MODULE
#MPORT #EXPORT #BUILD
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EK-3 Devam: PIC C de On islemci Fonksiyonlari

ASSERT() GETCH() PUTCY)
FGETC() GETCHAR( ) PUTCHAR( )
FGETS() GETS() PUTS()
FPRINTF( ) KBHIT( } SET_UART_SPEED{ )
RS5232 IO FPUTC() PERROR( } SETUP_UART()
FPUTS() PRINTF{ )
GETC()
SETUP_SPI() SPI_DATA_IS_IN() SPI_READ( ) SPI_WRITE( )
SETUP_SPIZ() SPI_DATA_IS_IN2{) SPI_READ2{ ) SPI_WRITE2{ )
SP1 TWO WIRE /O SPI_XFER( )
GET_TRIS_x() INPUT_x{) OUTPUT_FLOAT() OUTPUT_LOW{ )
INPUT( } OUTPUT_X() OUTPUT_HIGH( ) OUTPUT_TOGGLE( )
DISCRETE l/O INPUT_STATE( ) OUTPUT_BIT() OUTPUT_DRIVE( ) PORT_A_PULLUPS()
PORT_B_PULLUPS() SET_TRIS_X{)
PSP_INPUT_FULL() PSP_OVERFLOW{ )
PARALLEL SLAVE /O PSP_OUTPUT_FULL{) SETUP_PSP()
12C_ISR_STATE() 12C_SlaveAddr( ) 12C_WRITE( )
12C 110 12C_POLL{) 12C_START()
12C_READ({ ) 12C_STOP( )
CLEAR_INTERRUPT( ) GOTO_ADDRESS() RESET CPU{)
DISABLE_INTERRUPTS() INTERRUPT_ACTIVE( ) RESTART CAUSE()
. . EMABLE_INTERRUPTS( ) JUMP_TO_ISR SETUP_OSCILLATOR( )
PROCESSOR CONTROLS
EXT_INT_EDGE( ) LABEL_ADDRESS() SLEEP()
GETENV() READ_BANK({ ) WRITE_BANK( )
BIT_CLEAR{) MAKES( ) _MuL{) SHIFT_LEFT(}
BIT_SET() MAKE16() ROTATE_LEFT() SHIFT_RIGHT({ )
BIT/BYTE MANIPULATION BIT_TEST() MAKE32() ROTATE_RIGHT( } SWAP( )
ABS() COSH() LABS() SIN( )
ACOS() DIV(} LDEXP() SINH()
ASING) EXP() LDIV( ) SQRT()
. ATAN( ) FABS() LOG() TAN()
! C
STANDARD C MATH ATANZ() FLOOR( ) LOG10() TANH( )
CEIL{) FMOD( ) MODF{ )
cos() FREXP( ) POWV( )
SETUP_LOW_VOLT_DETECT() SETUP_VREF()
SET_ADC_CHANNEL{ ) SETUP_ADC_PORTS( )
S \ SETUP_ADC() READ_ADC({)
A/D CONVERSION ADC_DONE
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EK-3 Devam: PIC C de On islemci Fonksiyonlari
ATOF() ISLOWER(char) STRCMP() STRRCHR( )
ATOI() ISPRINT(x) STRCOLLY{) STRSPN()
ATOI32() ISPUNCT(x) STRCPY() STRSTRY{)
ATOL() ISSPACE(char) STRCSPN() STRTOD()
ISALNUM() ISUPPER(char) STRLEN() STRTOK()

STANDARD C CHAR / STRING ISALPHA({char) ISXDIGIT(char) STRLWR(} STRTOL{)

ISAMOUNG({ ) ITOA{) STRNCAT() STRTOUL()
ISCNTRL(x) SPRINTF{) STRNCMP( ) STRXFRM({ )
ISDIGIT{char) STRCAT() STRNCPY() TOLOWER()
ISGRAPH(x) STRCHR() STRPBRK( ) TOUPPER()
GET_TIMER_x{ ) SET_TIMER_x{) SETUP_TIMER_X.{)

TIMERS

STANDARD C MEMORY

CAPTURE/COMPARE/PWM

RESTART_WDT()

CALLOC()
FREE()
LONGJMP( )
MALLOC()
MEMCHR( )

SETUP_COUNTERS()

MEMCHP()
MEMCPY( )
MEMMOVE( )
MEMSET( )
OFFSETOFR()

SET_POWER_PWN_OVERRIDE( )

SET_POWER_PWNX_DUTY( )
SET_PWWM1_DUTY()
SET_PWM2_DUTY()
SET_PWM3_DUTY()
SET_PWM4_DUTY()
SET_PWMS5_DUTY()
SETUP_CCP1()
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OFFSETOFBIT( )
REALLOC{)
SETJNMP()

SETUP_CCP2()
SETUP_CCP3()
SETUP_CCP4()
SETUP_CCPS()
SETUP_CCPS()
SETUP_POWER_PWH()
SETUP_POWER_PWM_PINS( )
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EK-3 Devam: PIC C de On islemci Fonksiyonlari

ERASE_PROGRAM_EEPROM( )
READ_CALIBRATION()
READ_EEPROM( )
READ_EXTERNAL_MEMORY( )
READ_PROGRAM_EEPRON( )
READ_PROGRAM_MEMORY( )

SETUP_EXTERNAL_MEMORY({ )
WRITE_CONFIGURATION_MEMORY( )
WRITE_EEPROM( )
WRITE_EXTERNAL_MEMORY()
WRITE_PROGRAM_EEPROM( )
WRITE_PROGRAM_MEMORY( )

INTERNAL EEPROM

BSEARCH() RAND( ) SRAND{) QSORT()

STANDARD C SPECIAL

DELAY_CYCLES() DELAY_MS() DELAY_US()

SETUP_COMPARATOR( )
ANALOG COMPARE

RTOS_AWVAIT() RTOS_MSG_SEND{) RTOS_TERMINATE()
RTOS_DISABLE{) RTOS_OVERRUN({) RTOS_WAIT()
RTOS_ENABLE({) RTOS_RUHN() RTOS_YIELD{)
RTOS_MSG_POLL{) RTOS_SIGNAL{)

RTOS_MSG_READ({) RTOS_STATS()

LCD_LOAD{) LCD_SYMBOL() SETUP_LCD()

SETUP_OPAMP1()

SETUP_OPAMP2{)

SLEEP_ULPWU()

MIsC.

Sekil Ek.A.1. CCS C’de On islemci Fonksiyonlari
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