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1.Giris

Uretim teknolojileri biiyiiyiip gelistikce sistemlerin kontrolii ve gdzlenebilirligi daha da énem
kazanmaktadir. Uretim siirecindeki her bir sistemin aninda kontrol edilmesi ve istenilen
performans kriterlerine uygun iiretim yapilmasi ve bunun es zamanli ger¢eklesmesi
problemleri, elektrik, elektronik, elektromekanik, hidrolik vb sistemler ile bilgisayar
teknolojisinin uygun arabirimler vasitasi ile bir araya getirilmesiyle ¢oziilmektedir. Oyle ki;
biiyiik 6l¢ekli bir liretim faaliyeti bile bir bilgisayarin ¢evresel bir aygit1 gibi kontrol
edilebilmektedir. Elbette boyle bir tiimlesik yap1, birden fazla miihendislik dalinin ortak
calismasini gerektirir. (bilgisayar, haberlesme, kontrol mithendisligi gibi.)

Sanayi devriminde gelisen makinelesme iirlin standartlarini ve miktarini artirmigtir. Ancak
kompleks tiretim birimlerindeki verim artis1 halen devam etmektedir. Bu noktada karsimiza
dogru verinin dogru yerde bulunmasi ihtiyaci ¢itkmaktadir. Biiyiik bir iiretim bandindaki olas1
durumlarin, hatalarin ve tiim siirecin tek bir arabirim sayesinde tek bir noktada
goriilebilmesinin, daha dogru karar verebilme, sonuca daha kisa zamanda ulasabilme gibi
getirileri olacaktir. Bu noktada devreye SCADA sistemler girmekte ve is yiikiiniin biiyiik bir
kismini hantal ig gliciinden alip elektronik omuzlara birakmaktadir. Supervisory Control and
Data Acquisition anlamina gelen scada iiretim sistemlerindeki verimlilik artis1 ve
modernizasyonun bu giin itibar1 ile geldigi son noktadir.

1.1 Konu......: Scada ile sicaklik kontrolii

1.2 SCADA nedir?

SCADA omurgali bir sistem, islemi, algilayicilar (akim, gerilim, adet, sicaklik, seviye, basing,
hiz, tork vb) vasitasi ile goriir. Bu degerler belli formatlarda bilgisayara aktarilir. Isin buraya
kadarki kism1 donanimla ilgilidir. Bundan sonra yazilimin devreye girmesiyle kullaniciya bu
degerlerden elde edilen gorsel bir ortam sunulur. Bu data akis: ¢ift yonliidiir. Oyle ki; 6rnegin
kullanicinin bir mouse hareketi ile rahatlikla devasa biiyiikliikteki bir tiirbinin kapakg¢iklarina
yon verilebilir. Bu islemden sonra akan suyun debisi, basinci yine ayni ekrandan izlenebilir.
Sistem belli hata kodlarm siirekli tarayarak acil durum uygulamalari yapabilir. Ozellikle
insan hayati agisindan olumsuz sartlara sahip ortamlarda (soda, giibre fabrikalar1 gibi)
giivenligi saglar ve bu sayede tek noktadan kontroliin avantajlarin1 bize sunar.

SCADA sistemi operatorler icin ileri diizeyde kontrol ve gdzetleme 6zellikleri saglamaktadir.
Genel olarak SCADA sistemi, uygulamada su imkanlar1 saglayabilir.

» Kullanic tarafindan tanimlanmis igletmeye ait parametreler (seviye, sicaklik, basing,
dijital sinyaller, vana ve motor durumlari, sistem durumu vb.) vasitasiyla isletmenin takibi

* Recete ekranlari vasitasiyla, iiretim regetelerinin girilmesi ve igleyen recgeteler hakkinda
operatoriin bilgilendirilmesi

» Parametre ekranlar vasitasiyla, sistem i¢in gerekli olan limit degerlerin (set-point, alt ve
list alarm degerleri) girilmesi

* P, I, D parametrelerinin girilebilmesi ve gozetlenmesi

+ Isletme degerlerinin tarihsel ve gercek zamanli trendlerinin tutulmasi

* Anlik ve periyodik raporlarin (liretim, regete, stok vb.) alinmasi

* Otomatik ¢alisan sisteme, SCADA ekranlarindan manuel miidahale imkan1

* Alarm ve durumlarin gosterilmesi ve yazictya ve/veya veri tabanina kayit edilmesi

+ lleri diizeyde kalite kontrol (8rnegin istatistiksel proses kontrol) destegi



2.SICAKLIK SENSORU

Sistemde LM 35 entegresi kullanildi.

-50 ile 150 derece arasindaki sicakliklarda degisen her dereceye karsilik 10 mV’luk ¢ikis
gostermekte. Herhangi bir kalibrasyona ihtiya¢ duymamasi (0 derece= 0 Volt), 4-20 V genis
besleme araligina sahip olmasi ve basit baglant1 6zellikleri LM 35’1 bu sistem i¢in en uygun
sicaklik sensorii haline getiriyor. Tablo 1’de LM35 baglanti diyagramlari ,Tablo 2°de LM35in
elektriksel karakteristikleri ve sekil 1°de ise LM35 in arabirim baglantis1 goriilmektedir

Connection Diagrams

TO-46
Metal Can Package*

TO-92
Plastic Package

BOTTOM VIEW
BOTTOM VIEW

TL/H/3516-2
TL/H/S516-1

Order Number LM35CZ,
LM35CAZ or LM35DZ
See NS Package Number Z03A

*Case is connected to negative pin (GND)

Order Number LM35H, LM35AH,
LM35CH, LM35CAH or LM35DH
See NS Package Number HO3H

TO-202
Plastic Package

Typical Applications

-
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FIGURE 1. Basic Centigrade
Temperature
Sensor (+2°C to +150°C)

iy GHD
Vour
TL/H/S516-24
Order Number LM35DP
See NS Package Number PO3A

TRI-STATE® is & regatered trademark of Mational Serniconducter Corporation.
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TL/HS/S516-21
Top View

M.C. = Mo Connaction

Order Number LM35DM
See NS Package Number MOBA

T
LM35 Vour
T 3
bl
TL/H/G016-4
Choose Ry = —VWg/50 pA

Vour=+1,500 mV at +150°C
=+250 mV at +25°C
= —B50 mV at —55°C
FIGURE 2. Full-Range Centigrade
Temperature Sensor

Tablo 1: LM35 baglanti diyagrami




Electrical Characteristics ote 1) (Note 6) (Continued)
LM35 LM35C, LM35D
" Tested Design Tested Design Units
ol R Typical | Limit Limit | Typical | Limit Limit | (Max.)
(Note 4) | (Note 5) (Note 4) | (Note 5)
Accuracy, Ta= 1+25C +0.4 +1.0 +0.4 +1.0 °C
LM35, LM35C Ta=—10°C 0.5 t0.5 1.5 °C
(Note 7) Ta=TMAX 0.8 £1.5 £0.8 1.5 °Cc
Ta=Tmin 10.8 15 £0.8 2.0 o]
Accuracy, Ta= +25°C +0.6 15 °C
LM35D Ta=Thmax £0.9 +2.0 °C
(NOtE ?] TA=TM|N +0.9 +2.0 °C
Monlinearity Tain=Ta=Tmax +0.3 +0.5 + 0.2 +0.5 G
(Note 8)
Sensor Gain ThMINE Ta= Thax +10.0 | +9.8, +10.0 +9.8, | mv/C
(Average Slope) +10.2 +10.2
Load Regulation Ta= +25C +0.4 +2.0 +0.4 +20 mV/mA
(Note 3) 0=l <1mA | TpinsTa<TmAx +0.5 +5.0 + 0.5 +5.0 | mV/mA
Line Regulation Ta= 125C E0.01 £0.1 £0.01 L0 my /v
(Mote 3) 4V <\Vg=30V - 0.02 L 0.2 t0.02 0.2 my /v
Quiescent Current Vg= +5Y, +25°C 56 80 56 80 A
(Mote 9) Vg= +5V 105 158 21 138 A
Vg= +30V, +25°C 56.2 82 56.2 82 A
Vg= +30V 105.5 161 21.5 141 A
Change of 4V =Vg=30V, +25°C 0.2 2.0 0.2 20 1A
Quiescent Current 4V <\ g =30V 0.5 3.0 0.5 3.0 A
(Note 3)
Temperature +0.39 +0.7 | +0.39 +0.7 | pASC
Coefficiant of
Cuiescent Current
Minimum Tempearature | In circuit of +1.5 2.0 1.5 +2.0 *C
for Rated Accuracy Figure 1,1 =0
Long Term Stability Ty=Tmax. for 10.08 +0.08 °C
1000 hours
Tablo 2: LM35 elektriksel karakteristikleri
lVDD
[ LM 35
Arabirim Vour
g GND

Sekil 1: LM 35 arabirim baglantisi
Sicaklik degerleri sonugta bilgisayara aktarilacagindan bir analog dijital ¢eviriciye
ihtiyacimizolacak. Bunu da arabirim icerisinde ger¢eklemek durumundayiz..Buradakiarabirim
kullandigimiz pic 16£877 olacaktir.Bilgisayara aktarilan bilgi esdeger dijitalsinyallerden ibaret
olacak.



3. ARABIRIM

Sistemdeki isin biiyiik bir kismi1 arabirim tarafindan gergeklenmektedir. Sicaklik bilgisi igin
gereken analog dijital ¢evrici, siirme uglar1 ve PC haberlesmesi i¢in gereken donanim arabirim
devresi igerisindedir. Bunlara ek olarak, icerisinde haberlesme trafiginin siirekliligini
saglamak i¢in kii¢lik capta hafiza modiilleri de bulunmalidir. Bahsedilen 6zelliklere sahip bir
devre tasarlamak hem analog hem de sayisal agidan miimkiindiir ve sayisiz kombinasyona
sahiptir. Mikroislemci omurgali bir kart akla ilk gelen model olmakla birlikte, sayilan diger
komponentleri de tasarlamak gerekir. (ADC, PC haberlesme arabirimi vb.) Biitiin bunlari
biinyesinde barindiran kapali devre programlanabilen entegreler de mevcuttur. En bilineni
Microchip firmasinin iirettigi PIC mikroislemcileridir. Cok ¢esitli konfigiirasyonlarda tiretilen
Pic mikroislemcileri sahip oldugu 6zellikler sayesinde TTL seviyesindeki hemen hemen tiim
elektronik uygulama i¢in akla gelen ilk yap1 olmaktadir. Klasik mikroiglemci kartlarindaki
tiim donanimi ve fazlasini biinyesinde bulundurmasinin yaninda diisiik gii¢ tiikketmesi 6zelligi
ile de ozellikle kiigiik boyutlu ve taginabilir devreler i¢in en uygun model olmaktadir. Biz de
sistemdeki arabirim devresini PIC16F877 islemcisi iizerine kurduk.

3.1. PIC16F877 Mikroislemcisi

40 pin, 8 bit, flash tip mikro denetleyicidir. Biinyesinde USART, 8 adet 10 bit ADC, 3 adet
birbirinden bagimsiz zamanlayici, 14 farkli kesme vektorii, 16 bit karsilastiric, 16 bit tutucu,
10 bit PWM, 8 bit harici paralel portu barindirir. Her birine farkli gérevler atanabilen 33 giris-
¢ikis ug iceren denetleyici toplam 40 pindir. Sekil 2°de pin diyagrami goriilmektedir.

PDIP
MCLRNPr —==[] 1 \_/ 40 [] -— RET/IPGD
RADAND ~a—m-[] 2 39 [] w—w REG/IPGC
RATANT -—=[] 3 38 [] w—== RES
RAZ/ANZ/VREF- —f—a[] 4 37 [] w—= REB4
RA3/AN3INREF+ m—m[] 5 36 [] +—= REZ/PGM
RAMTOCK! —ume[] & 35 [] -+—= REZ
RASANASS —a=[] 7 <t 34 ] —a= RET
REC/RO/ANS -—=[] & ~ 3% [] w—= REWINT
RE1/VR/ANG -+—m=[] o © 32 [] -#—— VDD
RE2/CS/ANT ~#—u[] 10 E 31 [] -— Vss
voo—w 11 R 30— RO7PSPT
Vs —pm [] 12 T 20 [] +—= RDG/PSPA
DSCUCLKIN ——a=[] 412 E 28 [] w—w RD5/PSPS5
OSC2CLKOUT aa—[] 14 T 27 [] w—e RD4PSP4
RCOM10SOTICK! a—a-[] 15 26 [] a—w RCTIRXDT
RCUTIOSNCCPZ st [ 16 25 [] e RCETX/CH
RC2ICCP1 —a[] 17 24 [] w— RC5/SDO
RCA/SCKISCL —a-[] 18 23 [] w—e RC4/SDISDA
ROO/PSP0 =[] 10 22 [] —w= RD3/PSP3
RO1/PSP1 -—ue[] 20 21 [] w—e ROZ/IPSP2

Sekil 2: PIC 16f877 pin diyagrami




Kullanilacak 6zelliklerden usart ve adc’yi aciklamaya calisalim...

3.2. PIC16F877 Usart

PIC16F877°de seri port olarak veri gondermek (transmit) i¢cin RC6 pini, veri almak (receive)
icin RC7 pini kullanilmakta. Bu pinlerin statiilerini ve tiim seri haberlesmeyi kontrol eden 2
yazmag var. Seri haberlesme yapmak i¢in dncelikle bu pinlerin RX ve TX olarak ayarlanmasi
gerekiyor. Sonrasinda yine haberlesme ile ilgili bilgilerin (baud hizi, stop bit sayisi, parity
durumu) bu 2 yazmaca yazilmasi gerekiyor.

REGISTER 10-1: TXSTA: TRANSMIT STATUS AND CONTROL REGISTER (ADDRESS 93h)

RW-00 RW.0  RWO  RW.0 U-0 RW-0 R RAN-0
CSRC TS TxEN | syne — | BreH | TRMT | ™D
bit 7 bit 0

Bit 7: CSRC :Zamanlamanin kaynagin1 belirliyor. Asenkron haberlesmede degeri 6nemli
degil (0-1)

Bit 6: TX9 :9 bit veri gonderme izin biti.
1 : 9 bit gdnderim secer
0 : 8 bit gdnderim seger

Bit 5: TXEN :Transmit izin biti.
1 : gonder
0 : gbnderme

Bit 4: SYNC :Usart mod se¢gme biti
1 : senkron mod
0 : asenkron mod

Bit 3: - :Kullanilmiyor. Okundugunda sifir degeri veriyor.

Bit 2: BRGH :Hizli-yavag baud hizi se¢gme biti

1 : yiiksek hiz

0 : diisiik h1z

Bit 1: TRMT :Transmit kaydirma yazmaci durum biti (shift register)
1 : TRM bos

0 : TRM dolu

Bit 0: TXO9D : 9 bit haberlesmenin 9. biti. Parity biti de olabilir.



REGISTER 10-2: RCSTA: RECEIVESTATUS AND CONTROL REGISTER (ADDRESS 18h)

RW.0 RW-00 RMW-0 RWO  RWD R-0 R-0 R-x
SPEN rRx@ | sren | cren | apcen | FERR | oERR | RxeD
bit 7 bit 0

Bit 7: SPEN :Seri port se¢me biti
1 : RC7 ve RC6 pinlerini seri port i¢in ayarlar
0 : Seri port ayarlamasi yok

Bit 6: RX9 :9 bit veri alma izin biti.
1 : 9 bit alma seger
0 : 8 bit alma seger

Bit 5: SREN :Tek data alma izin biti. Asenkron moda kullanilmiyor

Bit 4: CREN :Devamli alma izin biti
1 : devamli alma aktif
0 : devaml1 alma pasif

Bit 3: ADDEN :RX9 biti 1 iken adres sorgusu yapmak i¢in kullaniliyor. Bu sistemde
kullanilmayacak.

Bit 2: FERR :Veri kayma hata biti (framing error)
1 : kayma hatasi var
0 : kayma hatas1 yok

Bit 1: OERR :Tagma hata biti (overrun)
1 : tagma var
0 : tasma yok

Bit 0 : RX9D : 9 bit haberlesmenin 9. biti. Parity biti de olabilir.
Islemci yaziliminin basinda bu registerlere kullanilacak konfigiirasyona gore gereken degerler

yazilacaktir. Baud hizi i¢in ise SPBRG registeri kullaniliyor. Buraya yazilan 8 bitlik deger ile
baud hiz1 tablo 3’teki gibi yapiliyor.

SYNC BRGH = 0 (Low Spead) BRGH =1 {High Spead)
] {Asynchronous) Baud Rate = FOSC/E4(X+1])) Baud Rate = FOSC/HT1EX+11)
1 (Synchronous) Baud Rate = FOSCA4(X+17) M

Tablo 3: baud hizi formiilasyonu

Burada Fosc kullanilan osilator frekansini, X ise SPBRG registerine yazilmasi gereken degeri
temsil ediyor. Elbetteki maksimum 20 MHz saat frekansinda ¢alisan bir denetleyicinin biitiin
baud hizlarinda, X degerlerinin tam dogru degerler vermesi miimkiin degildir. 7ablo 4 ve
tablo 5°de BRGH’1n 0 ve 1 oldugu durumlar igin, ¢esitli saat frekanslarinda ve baud
hizlarindaki bagil hata goriilmektedir.



Fosc = 20 MHz Fosc =16 MHz Fosc = 10 MHz
RATE 0 SPERG o SPERG . SPERG
Kl | KBAUD ERROR : d:::fal KEAUD ERROR : d:ilim[- KEAUD ERROR [d‘;'"‘;l}
i) - - - - - - - - -
12 | 121 s 255 122 047 207 1202 047 120
24 | 244 a7 120 2404 017 103 2404 047 &
0 | ams 17 3 0g1s 016 25 0786 173 15
102 | 1051 172 15 19231 016 12 19531 172 7
288 | 31250 as1 0 7778 355 8 3250 851 4
336 | 34722 33 B /T4 620 B 31250 @00 4
576 | 62500 ast 4 2500 B51 3 52083 058 2
HIGH | 1221 255 0.077 . 255 0610 255
tow | aize0 - 0 0000 - 0 156250 - 0
Fosc = 4 MHz Fosc = 3.6864 MHz
BAUD
RATE . SPBRG o SPERG
" | kgaup ERROR -:d;gh:ialj kpaup ERROR [d;?!:ﬁalj
53 | 03w 7 207 3 o 101
12 | 122 o017 51 1.2 o 47
24 | 244 a7 25 2.4 o 23
0 | Boma e B 0 o 5
12 | 20833 8= 2 102 o 2
2sa | 31250 8= 1 288 o 1
336 . . . .
576 | s2st0 81 0 576 o 0
HIGH | 0.244 258 0,225 258
Low | s2s00 ; o 57.6 ; b
Fosc =20 MHz Fosc =16 MHz Fosc =10 MHz
BAUD
RATE . SPERG . SPERG .,  SPERG
®) | keavp ErroR v | kBAUD ERROR e | KEAUD ERROR e
T3 - - -
12 . . . . . .
24 . . . . . . 2.441 171 255
o | 985 018 120 98ls 016 103 9815 0.16 &4
12 | w231 018 & 19231 018 1 531 172 3
2sa | 200 o 42 20412 213 23 w400 136 2
336 | ;784 0ss % 33333 070 20 wEos 210 1
576 | sos24 334 20 58824 213 16 818 136 10
HIGH | 4.883 . 258 2,008 255 2.441 255
Low |1zsoom0 - 0 1000.000 D £25.000 . 0
Fosc = 4 MHz Fosc = 26864 MHz
BAUD
RATE .,  SPERG y  SPERG
" | kgaup  ERROR [dz!ll:al} kpaup ERROR dlil.‘%‘;ﬂ
T3 - - - - - -
12 | 122 o7 207 12 o 101
24 | 244 017 103 24 0 o5
o | o815 018 25 0.5 D 7
w2 | 10231 ode 12 102 b 14
2sa | 27708 3ss 8 28 0 7
336 | 3714 620 B e 2 B
576 | s2s00 s 3 576 D 3
HicH | ogrr 255 0.0 . 255
Low | zso0m . 0 2304 . 0

Tablo:4

Tablo:5



Burada bizim ilgilendigimiz frekans 4 MHz dir. Baud hizin1 ise 9600 segiyoruz. Bu sekilde
teknik olarak bagil haberlesme hatasini sifir kabul ediyoruz..

3.3. PIC16F877 ADC

Analog dijital ¢evirici modiilii kullanmak i¢in ADCONO ve ADCONI registerlerini igleme
dahil etmemiz gerekiyor. ilgili ayarlar bu registerlerden yapiliyor. 10 bit igin 8 bitlik 2 register
kullaniliyor. ADRESH ve ADRESL registerleri ¢evrim degerini tutuyor.

REGISTER 11-1: ADCONO REGISTER (ADDRESS: 1Fh)

RAV-D RW-0 RAV-D RAW-0 RAW-D RAN-0 U-0 RAN-D
| aocs1 | apcso | cHsz | cHs1 | cHso [GoONE|] — | apow
bit 7 bit 0

Bit 7-6: ADCSI1, ADCS2 :ADC saati segme biti
00 : FOSC/2
01 : Fosc/8
10 : Fosc/32
11 : Frc dahili RC osilator

Bit 5-3: CHS2,CHS1,CHSO :Analog kanal se¢gme biti
000 : kanal 0, (RAO)
001 : kanal 1, (RAT1)
010 : kanal 2, (RA2)
011 : kanal 3, (RA3)
100 : kanal 4, (RAS)
101 : kanal 5, (REO)
110 : kanal 6, (REI)
111 : kanal 7, (RE2)

Bit 2: GO/DONE :A/D ¢evrim durum biti

1 : gevrimi baglatmak icin 1 yapilir, cevrim tamamlaninca otomatik olarak 0 olur.

0 : ADC mesgul degil

Bit 1: - :Kullanilmiyor. 0 okunur.
Bit 0: ADON :A/D modiil agik biti
1 : modiil agik, islem siiriiyor

0 : modiil kapali, gevrim akim1 yok

10



REGISTER 11-2:

ADCON1 REGISTER (ADDRESS 9Fh)

1-0 -0 RAW-0 11-0 -0 RAN-0 -0 RAv-0
[ aoFm | — [ — — | pcre3 | porez | peFet | PoFGo
bit 7 bit 0
Bit 7: ADFM :A/D sonug format biti
1 : saga dayali sonu¢ formati, ADRESH’1n en 6nemli 6 biti 0 okunur
[O]O[O]O]O[O[X]X] IXIXIXIXIXEXIXX]
ADRESH ADRESL
0 : sola dayal1 sonu¢ formati, ADRESL’nin en 6nemsiz 6 biti 0 okunur
IXIXIXIXIX XXX [X[X[O]O]O[O]O[0]
ADRESH ADRESL
Bit 6-4: - :Kullanilmiyor. 0 okunuyor.
Bit 3-0: PCFG3, PCFG2, PCFG1, PCFGO : A/D port konfigiirasyon kontrol biti
PCFG3: | ANTU! [ ANg!™ | ANSIY | Ang | AN3 | AN2 | AN | ANO Vrees | Vrer. | SHAN
PCFGO | RE2 RE1 RE0 | RAS RA3Z RAZ | RA1 | RAD " | Refs?
oaaa A A A A A A A A VoD Vss a0
a0l A A A A VREF+ A A A RA3 WVEs i
0a1a ] O (] A A A A A VoD Vss B0
0a11 ] 0 (] A YREF+ A A A R&3 WVEs 41
o1aa ] O 0 ] A ] A A VoD VEs A0
0101 ] 0 (] ] WVREF+ ] A A R&3 WEs 21
011x ] 0 (] ] ] ] 0 0 VoD VEs ([N
1000 A A A A VREF+ | VREF- A A RAZ RAZ 62
14001 ] 0 A A A A A A VoD VEs G0
1414 ] O A A VREF+ A A A RA3 Vss 51
1011 ] 0 A A VREF+ | VREF- A A RA3 RAZ 412
1144 ] O 0 A VREF+ | VYREF- A A RA3 RAZ A2
1101 ] 0 (] ] YREF+ | VREF- A A R&3 RAZ 22
1114 ] 0 (] ] ] ] 0 A VoD Wes 10
1111 ] 0 (] ] YREF+ | VREF- (] A R&3 RAZ 102

Bu sistemde sadece 1 tane A/D kanal gerektiginden

1110 segmemiz yeterli olacaktir..

11



4. HABERLESME STANDARTI SECIMi
Bilgisayarlar temel olarak paralel ve seri olmak {izere iki tiir haberlesme standardini kullanir.
Her ikisinin de birbirine gore iistlin yanlar1 vardir. Paralel veri iletimi 8 bitlik veri yolu
kullanir. Bu da her bir zaman ¢evriminde (clock puls) 256 (2%) karakterden bir tanesinin
gonderilmesini olanakli kilar. Seri veri iletiminin veri yolu tek bitliktir. Bu tek bit, zaman
izerinde paylasilarak her bir zaman ¢evriminde bir karakterin yalniz bir bitinin
gonderilmesini olanakli kilar. Bu paralel haberlesmeyi iistiin kiltyor gibi gdziikmesine
ragmen, daha az veri yolu kullanmak bir miihendislik diisiincesi geregidir. Her iki haberlesme
standardini kiyaslamak i¢in tablo 6’ya gdz atalim:

Paralel iletim Seri iletim

Cok hizl1 bilgi gonderilip — alinabilir Paralel kadar hizl degillerdir
Kullanilan kablo uzunlugu 9 feet olabilir. Kullanilan kablo uzunlugu kisitlanmaz.
Paralel iletim kablolar1 ¢cokludur. Seri iletim kablolar1 genelde cifttir.
Bilginin bir karakteri bir kerede gonderebilir. | Karakterin bir biti bir kerede gonderilir.
Senkronizasyon i¢in bir hat iggal eder Asenkron ¢aligmay1 destekler

Tablo 6: Paralel ve seri haberlesme standartlar: karsilastirmasi

Endiistrideki bir cok uygulama i¢in seri haberlesme yeterli, cogu zaman da gereklidir. Bu
uygulama igin de seri haberlesme hiz1 yeterli olmaktadir. Bu yiizden seri haberlesme
standardini sectik.

4.1. Asenkron Seri Haberlesme Standardi

Bir karakterin bitleri tek bir hat {izerinden sirayla gonderilir. Karakterin basinda gonderilen
baslama bitinden sonra alic1 ve verici birbirinden bagimsizdir. Verici, bitleri belirlenmis bir
hizda gonderirken, alic1 da teorik olarak ayni hizda bunlar1 okur. Asenkron seri haberlesmenin
Oonemli terimlerini su sekilde siralayabiliriz:

Baud Rate: Veri iletim hizidir. 1 saniyede iletilen bit adedine denir. Standart olarak veri
hizlar1 300,600,1200,2400,4800,9600,19200, ... seklindedir.

Start Bit: Seri haberlesmede veriler senkron yada asenkron olarak iletilebilirler. Senkron
iletimde belirli bir baglangigtan sonra veriler sirali olarak ard arda gelirler. Uzun bir dosyanin
iletiminde bu yol kullanilabilir. Asenkron iletimde ise bir veri gonderildikten sonra yeni bir
veri belirli olmayan bir zamanda gelir. Iste bu yeni verinin baslangici start biti ile bildirilir.
Stop Bit: Gonderilen verinin bittigini ifade eden bittir. Bu biti alan alic1 yeni bir veri i¢in start
bitini gézlemeye baslar. haberlesmenin tipine gore 1 yada 2 bit uzunlugunda olabilir.

Eslik Biti (Parity Bit): Bir ¢cesit hata denetim bitidir.start ve 8 bitlik bir veri iletildikten sonra
stop biti gonderilmeden parity gonderilir. iletilen 8 bitlik veride 1 lerin sayisi ¢ift ise EVEN
tek ise ODD biti gonderilir. Alic1 bu biti kontrol ederek alinan verinin dogru olup olmadigini
kontrol eder. 1 parity 1 bit uzunlugundadir.

Siplex: Bilginin sadece bir yonde aktig1 durumdur.

Half dublex: Bilginin farkli zamanlarda ¢ift yonde akabildigi durumdur.

Full dublex: Bilginin ayn1 anda ¢ift yonde akabildigi durumdur.
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Sekil 3’de asenkron seri haberlesme zaman diyagrami goriilmektedir.

pie" bitd|bitbitabituitd itef bite b7 {3100
Sekil:3
” =
= L

5. SISTEMIN CALISMASI

Buraya kadar sistemimizde bulunan elemanlar ve arabirim hakkinda bilgi verdik. Biraz
sistemimizin nasil ¢alistig1 hakkinda bilgi vermeye ¢aligsalim.

Sistemin PIC ile yapilan kontrol birimi default degeri OFF konumunda basliyor. Hicbir
islem yapilmyor.
Bilgisayar arabirim ile ilgili sayfay1 agtigimizda PIC’li arabirim “ON” konumuna gegiyor ve
otomatik modda o anki oda sicakligini (ortam sicakligi) okuyor. Istenen sicaklikta bir deger
yazilmadig siirece bir islem yapmadan bekliyor. Istenen sicaklik degeri girilince sistem
otomatik olarak 1sitma veya sogutma islemini yapiyor.(Buradaki tek problem LM35’in ¢ok
degisken bir deger gondermesi ile 6l¢mede sorun yasanmast )

Aninda a¢ kapalar1 6nlemek icin 3-4 sn’lik bir gecikme yapiliyor. Boylelikle bu
dalgalanmanin kismen 6niine gegerek her an ag-kapa yapilmamis oluyor.

Sistem meniideki manuel moda gegince 1sitma ve sogutma islemleri ortam sicakligi ne olursa
olsun tamamen kullaniciya birakiliyor.

OFF konumuna gegince ise tiim sistem tekrar pasif duruma gegiyor.

Asagida ise sistemde kullandigimiz devreye ait bir blok diyagrami ve sistemin nasil
calistigina dair bir akis diyagrami verilmistir.
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Sekil 4: Devrenin blok diyagrami
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BASLA

BASLANGIC OFF

On oldu mu

Analog veriyi oku

Hafizadaki sayiy1 ekle

iki say1y1 Sar1 motorlar1 ¢alistir
karsilastir <>

Ilgili cihazi ag

Off ‘a basildi
mi

DUR
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5.1 Programlar

Sistemimizi gergeklestirirken arabirim olarak PIC 16F877 kullandigimizi daha 6nce
belirtmistik. Kullanmis oldugumuz bu mikrodenetleyici programlanmadigi siirece ¢aligmaz.

Dolayisiyla bu mikrodenetleyici istenilen giris ve ¢ikislart elde etmemiz i¢in programlanmasi

gerekir. Yazilmis olan bu program asagida verilmistir.
Devremizin nasil ¢alistigini gérmek ve ona miidahele etmek SCADA nin gerekliligiydi.
Bu islevi yerine getirmek i¢in visual basic ile bir program yazdik. Bu programin kodlar1 da

yine asagida verilimistir.
5.1.1 PIC 16F877 programi
INCLUDE"MODEDEFS.BAS"

' Degiskenler yerlestiriliyor.

x var word

yl var word

y con 66

Z VAR WORD

w var word

trisb.5=0

trisd=0

ADCONI1 = $81

Pause 100

Goto mainloop

' Subroutine to read a/d convertor
getad:

Pauseus 50

ADCONO0.2 =1

Pauseus 50

Return

' Subroutine to get pot x value
getx:

ADCONO = $11

Gosub getad

z=adresl

Return

mainloop:

Gosub getx

pause 100

serout2 portb.1,16468,[" ", #z]
pause 100

serin2 portb.7,16468,[y1]

'aktif sicaklik=Istenen sicaklik génderilen 66

if y=y1 then
'esitlik ledi
portb.5=1
portd.6=0
portd.1=0
endif
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‘aktif sicaklik<istenen sicaklik 1sitilacak 65
if y>y1 then

"1sitma ledi

portd.1=1

portb.5=0

portd.6=0

endif

'aktif sicaklik>istenen sicaklik sogutulacak 67
if y<yl1 then

'sogutma ledi

portd.6=1

portb.5=0

portd.1=0

endif

Goto mainloop

End

5.1.2 Visual Basic Programi

Private Sub Form Load()

Dim x As Variant

Dim dosya

If MSComm1.PortOpen = False Then 'port acik degilse ag
MSComm1.PortOpen = True 'bu kontrolii yaptirmassan ve port agiksa
End If 'hata verir.

txtissic. Text = "" 'baglangigta istenen sicaklik degeri bos olmali
Txtaksic. Text = txtissic.Text 'bu bos degeri baslangigta aktif sicakliga atar
Timer4.Enabled = True 'baslarken on konumuna ge¢

frmon.BackColor = &HFF00&

frmoff.BackColor = &HFFFF&

If Option2.Value = True Then 'baslangicta otomatik modda calis

cmdisit.Enabled = False 'tuslarin hepsi pasif durumda olacak
cmdsog.Enabled = False 'tuslarin hepsi pasif durumda olacak
Cmdstop.Enabled = False 'tuslarin hepsi pasif durumda olacak
End If

End Sub

'bu modiil bizim formumuzun genislediginde elemanlar1 form genisligine ayarlar
Private Sub Form_ Resize()

Static esk: Dim 1, k, t

If IsEmpty(esk) Then esk = Form1.Width

If WindowState <> 1 Then

k = Form1.Width / esk

esk = Form1.Width

On Local Error Resume Next

Fori1=0 To Forml.Count - 1

Controls(i).Left = Controls(i).Left * k
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Controls(i). Width = Controls(i). Width * k
Next

End If

End Sub

'bu modiil ise formu kapattigimizda portu kapatiyor
Private Sub Form Unload(Cancel As Integer)

If MSComm1.PortOpen = True Then 'port agik degilse a¢
MSComm1.PortOpen = False

End If
End Sub

'manuel moda geg¢is.burada veri alis1 durduruluyor ve elle kumanda ediliyor.tuslar aktif

Private Sub Optionl_Click()

If Optionl.Value = True Then
Timer2.Enabled = False

cmdisit.Enabled = True

cmdsog.Enabled = True
Cmdstop.Enabled = True

End If

End Sub

'tekrar otomatik moda gecis.

Private Sub Option2_ Click()

If Option2.Value = True Then
MSComm1.InBufferCount = 0 'buffer sifirla
Timer2.Enabled = True 'veri almaya bagla
cmdisit.Enabled = False 'tuglar pasif
cmdsog.Enabled = False
Cmdstop.Enabled = False

End If

End Sub

'off tusunu aktif etmek i¢in

Private Sub cmdoff Click()

Timer4.Enabled = False 'on konumu veri gonderimi pasif
Timer5.Enabled = True 'off konumu veri géonderimi aktif
frmoff.BackColor = &HFF&

frmon.BackColor = &HFFFF&

End Sub

Private Sub Cmdon_Click()

Timer5.Enabled = False 'off konumu veri gonderimi pasif
Timer4.Enabled = True 'on konumu veri gonderimi aktif
frmon.BackColor = &HFF00&

frmoff.BackColor = &HFFFF&

End Sub
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'manuel modda 1sitma butonu i¢in yazilan modiil
Private Sub cmdisit Click()

MSComm1.Output ="A"

frmisit.BackColor = 192

frmsog.BackColor = &HFFFF&

End Sub

'manuel modda 1sitma-sogutma yi pasif etme i¢in yazilan modiil
Private Sub Cmdstop_Click()
MSComm1.Output = "B"

frmisit.BackColor = &HFFFF&
frmsog.BackColor = &HFFFF&

End Sub

'manuel modda sogutma butonu i¢in yazilan modiil
Private Sub cmdsog_Click()

MSComm1.Output = "C"

frmsog.BackColor = &HC00000
frmisit.BackColor = &HFFFF&

End Sub

'agsagidaki yanip sénen menii

Private Sub Timerl Timer()

Dimc

¢ = Lblbaslik.BackColor

Lblbaslik.BackColor = Lblbaslik.ForeColor
Lblbaslik.ForeColor = ¢

End Sub

'veri alisi ile ilgili modiil

Private Sub Timer2 Timer()

Dim i

Dim m As Single

Dim cevap

1= Val(MSComm1.Input) 'i degerine veri okunuyor bu veri picten gelen deger
m = (i * 0.4882) 'bu degeri 0.488 ile carparak analog degere doniistiirdiik
'bu modiil bizim look-up tablomuz bunlara goére karsilastirma yapiliyor.
If (0 <m) And (m <= 10.736) Then

GoTo ilkon

End If

If (10.736 <m) And (m <= 20.496) Then

GoTo ikion

End If

If (20.496 < m) And (m <= 30.286) Then

GoTo iigon

End If

If (30.286 <m) And (m <= 40.016) Then

GoTo dorton

End If

ilkon:

If (1.6 <=m) And (m <= 2.4) Then

Txtaksic. Text = 1

GoTo son
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End If

If (2.6 <=m) And (m <= 3.4) Then
Txtaksic. Text =2

GoTo son

End If

If (3.6 <=m) And (m <= 4.4) Then
Txtaksic.Text =3

GoTo son

End If

If (4.6 <= m) And (m <= 5.4) Then
Txtaksic.Text =4

GoTo son

End If

If (5.6 <=m) And (m <= 6.4) Then
Txtaksic.Text=15

GoTo son

End If

If (6.6 <= m) And (m <= 7.4) Then
Txtaksic.Text=6

GoTo son

End If

If (7.6 <= m) And (m <= 8.4) Then
Txtaksic.Text="7

GoTo son

End If

If (8.6 <= m) And (m <= 9.4) Then
Txtaksic.Text =8

GoTo son

End If

If (9.6 <= m) And (m <= 10.4) Then
Txtaksic.Text=9

GoTo son

End If

If (10.6 <= m) And (m <= 11.4) Then
Txtaksic.Text= 10

GoTo son

End If

ikion:

If (11.6 <=m) And (m <= 12.4) Then
Txtaksic.Text=11

GoTo son

End If

If (12.6 <= m) And (m <= 13.4) Then
Txtaksic.Text =12

GoTo son

End If

If (13.6 <=m) And (m <= 14.4) Then
Txtaksic. Text=13

GoTo son
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End If

If (14.6 <= m) And (m <= 15.4) Then
Txtaksic.Text= 14

GoTo son

End If

If (15.6 <=m) And (m <= 16.4) Then
Txtaksic.Text =15

GoTo son

End If

If (16.6 <= m) And (m <= 17.4) Then
Txtaksic.Text =16

GoTo son

End If

If (17.6 <= m) And (m <= 18.4) Then
Txtaksic.Text =17

GoTo son

End If

If (18.6 <=m) And (m <= 19.4) Then
Txtaksic.Text =18

GoTo son

End If

If (19.6 <= m) And (m <= 20.4) Then
Txtaksic.Text= 19

GoTo son

End If

If (20.6 <= m) And (m <= 21.4) Then
Txtaksic.Text = 20

GoTo son

End If

lcon:

If (21.6 <= m) And (m <= 22.4) Then
Txtaksic. Text =21

GoTo son

End If

If (22.6 <= m) And (m <= 23.4) Then
Txtaksic. Text =22

GoTo son

End If

If (23.6 <= m) And (m <= 24.4) Then
Txtaksic. Text =23

GoTo son

End If

If (24.6 <= m) And (m <= 25.4) Then
Txtaksic.Text =24

GoTo son

End If

If (25.6 <= m) And (m <= 26.4) Then
Txtaksic. Text =25

GoTo son

End If
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If (26.6 <= m) And (m <= 27.4) Then
Txtaksic.Text =26

GoTo son

End If

If (27.6 <= m) And (m <= 28.4) Then
m=27

Txtaksic.Text = m

GoTo son

End If

If (28.6 <= m) And (m <= 29.4) Then
m=28

Txtaksic.Text=m

GoTo son

End If

If (29.6 <= m) And (m <= 30.4) Then
m=29

Txtaksic.Text = m

GoTo son

End If

If (30.6 <=m) And (m <= 31.4) Then
Txtaksic.Text = 30

GoTo son

End If

dorton:

If (31.6 <= m) And (m <= 32.4) Then
Txtaksic.Text =31

GoTo son

End If

If (32.6 <= m) And (m <= 33.4) Then
Txtaksic. Text =32

GoTo son

End If

If (33.6 <= m) And (m <= 34.4) Then
Txtaksic. Text =33

GoTo son

End If

If (34.6 <= m) And (m <= 35.4) Then
Txtaksic.Text = 34

GoTo son

End If

If (35.6 <= m) And (m <= 36.4) Then
Txtaksic. Text =35

GoTo son

End If

If (36.6 <= m) And (m <= 37.4) Then
Txtaksic.Text =36

GoTo son

End If

If (37.6 <= m) And (m <= 38.4) Then
Txtaksic.Text =37
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GoTo son

End If

If (38.6 <= m) And (m <= 39.4) Then
Txtaksic.Text = 38

GoTo son

End If

If (39.6 <= m) And (m <= 40.4) Then
Txtaksic.Text = 39

GoTo son

End If

If (40.6 <= m) And (m <=41.4) Then
Txtaksic.Text =40

GoTo son

End If

If (41.6 <= m) And (m <=42.4) Then
Txtaksic.Text =41

GoTo son

End If

If (42.6 <= m) And (m <=43.4) Then
Txtaksic. Text =42

GoTo son

End If

If (43.6 <= m) And (m <= 44.4) Then
Txtaksic. Text =43

GoTo son

End If

If (44.6 <= m) And (m <= 45.4) Then
Txtaksic.Text =44

GoTo son

End If

If (45.6 <= m) And (m <= 46.4) Then
Txtaksic. Text =45

GoTo son

End If

If (46.6 <= m) And (m <=47.4) Then
Txtaksic.Text =46

GoTo son

End If

If (47.6 <= m) And (m <= 48.4) Then
Txtaksic.Text =47

GoTo son

End If

If (48.6 <= m) And (m <= 49.4) Then
Txtaksic.Text =48

GoTo son

End If

If (49.6 <= m) And (m <= 50.4) Then
Txtaksic.Text =49

GoTo son

End If
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If (50.6 <= m) And (m <= 51.4) Then
Txtaksic. Text = 50

GoTo son

End If

'look-up tablosu sonucu

son:

If Val(Txtaksic.Text) > Val(txtissic.Text) Then
Timer3.Enabled = True

End If

If Val(Txtaksic.Text) < Val(txtissic.Text) Then
Timer3.Enabled = True

End If

If Val(Txtaksic.Text) = Val(txtissic.Text) Then
Timer3.Enabled = True

End If

End Sub

'karsilastirmalar yapilip PIC'e génderme isleminin yapildigi modiil
Private Sub Timer3 Timer()

Dim renk

Dim renk1

'renk = frmsog.BackColor

'renk1 = frmisit.BackColor

'If txtissic. Text = "" Then

'frmsog.BackColor = renk

'frmisit.BackColor = renk1

'End If

If (Val(Txtaksic.Text) > Val(txtissic.Text)) And (txtissic.Text <> "") And (Timer4.Enabled =
True) Then

Timer5.Enabled = False

MSComm1.Output ="C"

frmsog.BackColor = &HC00000
frmisit.BackColor = &HFFFF&
Timer3.Enabled = False

End If

If (Val(Txtaksic.Text) > Val(txtissic.Text)) And (txtissic.Text <> "") And (Timer5.Enabled =
True) Then

Timer4.Enabled = False

txtissic. Text =""

Txtaksic. Text = txtissic. Text
frmisit.BackColor = &HFFFF&
frmsog.BackColor = &HFFFF&

End If

If Val(Txtaksic.Text) < Val(txtissic.Text) And (Timer4.Enabled = True) Then
Timer5.Enabled = False

MSComm1.Output ="A"

frmisit.BackColor = 192

frmsog.BackColor = &HFFFF&
Timer3.Enabled = False

End If
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If (Val(Txtaksic.Text) < Val(txtissic.Text)) And (txtissic.Text <> "") And (Timer5.Enabled =

True) Then

Timer4.Enabled = False

txtissic. Text=""

Txtaksic.Text = txtissic. Text
frmisit.BackColor = &HFFFF&
frmisit.BackColor = &HFFFF&
frmsog.BackColor = &HFFFF&
End If

If Val(Txtaksic.Text) = Val(txtissic.Text) And (Timer4.Enabled = True) Then

Timer5.Enabled = False
MSComm1.Output = "B"
frmisit.BackColor = &HFFFF&
frmsog.BackColor = &HFFFF&
Timer3.Enabled = False

End If

If Val(Txtaksic.Text) = Val(txtissic.Text) And (Timer5.Enabled = True) Then

Timer4.Enabled = False

txtissic. Text=""

Txtaksic.Text = txtissic. Text
frmisit.BackColor = &HFFFF&
frmisit.BackColor = &HFFFF &
frmsog.BackColor = &HFFFF&
End If

End Sub

Private Sub Timer4 Timer()
MSComm1.Output = "D"

End Sub
Private Sub Timer5 Timer()

MSComm]1.Output ="E"
End Sub
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6. KAYNAKCA
Kitaplar

Mikrodenetleyiciler ve PIC programlama, Orhan Altinbasak, Altas Yayinlar
PIC Basic Pro ile PIC Programlama, Orhan Altinbasak, Altas Yaynlart

Her Yoniiyle Seri Port, Jan Axelson
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Web Siteleri
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