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Ozet

Bu calismada, arduino gelistirme karti kullanilarak ii¢ deney modiilii gelistirilmistir. Deney modiilleri
sensorlerden ve elektrik motorlardan olusmaktadir. Kullanicilar, sensorlerden okunan degerleri internet
lizerinden izleyebilmekte, motorlar1 istedigi yonde, hizda ve agida hareket ettirebilmektedir. Motorlarin
hareketleri kamerayla izlenebilmektedir. Modiillerin sunucu bilgisayar ile baglantisi Denetleyici Alan A1
(DAA, CAN - Controller Area Network) ile saglanmistir. Sunucu bilgisayar ile kullanicilar arasindaki iletisim
signalR (Real-time Application Development) ile saglanmistir. Arduino gelistirme kartlarin tek basina DAA ile
haberlesme &zelline sahip olmadigi i¢in, CAN BUS shield kullanilarak bu 6zellik saglanmigtir. Calisma,
Arduino kartlarin ger¢cek zamanli internet iizerinden kontroliinii amaglamaktadir.

Anahtar kelimeler: Denetleyici alan ag1, arduino, signalR, can bus shield, sensorler, elektrik motoru.

INTERNET BASED CONTROL AND MONITORING OF THE
SYSTEMS DESIGNED BY ARDUINO

Abstract

In the research, three experiment modules have been developed by using Arduino development board. These
modules consist of sensors and electric motors. Users can observe the values read by sensors through internet
and control the motors in terms of direction, speed and angle. The movements of the motors can be observed via
camera. The connection of the modules with the server is provided with CAN. The communication between the
server and the user is through signalR (Real-time Application Development). As Arduino development boards
do not alone have a feature of communication with CAN, this feature is made through CAN BUS shield. The
study was aimed to real-time control of the Arduino card via the Internet.
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1. Giris

Endiistriyel veri iletisim sistemleri, glinimiiz modern iiretim siire¢lerinin otomasyonu icin
gerekli bilesenlerden biridir. Uretim siirecine iliskin verilerin toplanmas ve degerlendirilmesi
bu sistemler aracilifiyla gerceklenir. Endiistriyel tesislerin isletiminin diizenli bir sekilde
yapilabilmesi, sistemin uzaktan izlenmesi ve sistemde olugan hatalarin gergcek zamanh
aktarimi ile olanaklidir. Gliniimiizde, iiretici kuruluslarinin kendi iiriinleri arasindaki iletigimi
saglamak lizere gelistirilen bir¢ok veri iletisim sistemi bulunur (Kahveci, 2007). Bu sistemler
endiistriyel aglar veya saha yolu haberlesme sistemi gibi isimlerle de anilabilir.

Giliniimlizde farkli organizasyonlar tarafindan ve farkli amaglar igin gelistirilmis DAA,
PROFIBUS (Process Field Bus), WorldFIP (Factory Instrumentation Protocol), InterBus ve
P-NET (Process Network) vb. bir¢ok saha yolu sistemi bulunmaktadir (Bayilmis, 2006).
DAA, veri iletisim sistemleri arasinda yaygin olarak kullanilanlarindan birisidir. Sensor,
motor, PLC (Bingdl vd., 2014), mikrodenetleyicili sistemler (Kutlu ve Tasdelen, 2010) gibi
endiistriyel ortamda bulunan elemanlarin kontrolii (Bing6l ve Aydogan, 2012),, izlenmesi
DAA ve benzeri veri iletisim sistemleri ile saglanmaktadir. GUnimuzde DAA protokolunin
kullanildig1 pek ¢ok ag yapilar1 vardir. Otomotiv sektorii, otomasyon sistemleri, veri toplama
sistemleri, akilli bina yapilari, robot sistemleri buna 6rnek olarak gdsterilebilir (Santur ve
Can, 2006; Simsek ve Tasdelen, 2015).

Bu calismada, arduino mega 2560 gelistirme kartlari ile {i¢ deney modiilii olusturulmus,
bunlarin DAA haberlesme protokolii kullanarak internet iizerinden kontrol edilebilmesi
amaglanmistir. Birinci deney modiiliinde iki sensor bulunmaktadir. Bunlar, sicaklik nem
sensOrii ve 1s1k sensOriidiir. Kullanict internet {izerinden istedigi sensOre ait veriyi
izleyebilmektedir. Ikinci deney modiiliine bir adet step motor baglanmustir. Kullanici yon, hiz
ve adim bilgilerini modiile génderip motorlarin ¢alismasim gdzlemleyebilmektedir. Ugiincii
deney moduliinde bir adet DC motor ve bir adet servo motor bulunmaktadir. Kullanici, ikinci
modiilde oldugu gibi bu motorlara da istenilen hareketi yaptirabilmekte ve
gbzlemleyebilmektedir. Motorlarin hareketlerini anlik olarak gbézlemleme islemi, modiilleri
goren webcam sayesinde saglanmaktadir. Kullanici, web arayiiziinden motorlarin
hareketlerini anlik olarak gorebilmektedir.

Deney modilleri, DAA ile olusturulan dogrusal ag topolojisi yardimiyla bir sunucu
bilgisayarina baghdir. Web tarafindaki sunucu, kullanici arayiizleri ile moduller arasindaki
iletisimi kuracak yazilimi barindirir. Kullanicilar ile sunucu bilgisayar arasindaki haberlesme
signalR ile saglanmaktadir.

Literatiir aragtirmalar1 sonucunda, DAA protokolii yardimiyla elektronik deney modiillerinin
uzaktan kontrol edilebildigi goriilmiistiir. Bu ¢alismalar icerisinde DAA protokoli ile Arduino
gelistirme kartli sistemlerin kontrol edilmesi oOrnekleri olduk¢a azdir. Bu da yapilan
calismanin Ozgiin degerine katki saglayacaktir. Arduino kartli sistemlerin yiiksek seviyeli
haberlesme protokolleri ile birlikte endiistride kullanilabilirligi de ¢alismanin 6zgiin degerine
hizmet etmektedir.

2. Materyal ve Metot

Bu c¢alismadaki deney modiilleri Arduino mega 2560 gelistirme karti ile olusturulmus ve
sunucu bilgisayar ile DAA protokoll (zerinden haberlestirilmistir. Modiillerinin DAA
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tizerinden haberlesebilmelerini saglamak icin DAA shield kullanilmistir. Deney modiillerinin
internet tabanli kontroliiniin saglanmasi gerekmektedir. Bunun i¢in SignalR (Real-time
Application Development) framework tercih edilmistir. Sunucu bilgisayar ile DAA protokoli
arasindaki baglant1 "Kvaser USBcan Doniistiirticii” ile saglanmustir.

Arduino Mega 2560 ATmega2560 mikroislemcisine dayali bir kartidir. 54 dijital giris / ¢ikis
pini (15 pini PWM cikislar olarak kullanilabilir), 16 analog giris, 4 UART, 16 MHz kristal
osilatér, USB baglantisi, giic girisi, ICSP ve bir reset butonu barindirir. Calisma gerilimi 5
volt olup bagl oldugu bilgisayar iizerinden saglanmistir. USB baglantisi, batarya, yada
adaptor ile beslenebilir. Arduino kartlar1 icin gelistirilen pek ¢ok shield ile uyumludur
(Arduino, 2014). Sekil 1'de Arduino mega 2560 gelistirme kart1 gériinmektedir.
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Sekil 1. Arduino mega 2560

Arduino gelistirme kartlarina, DAA protokolii ile haberlesebilme 6zelligi kazandirmak igin
bir shield kullanilir. Bunun i¢in gelistirilmis shield yapilar1 bulunmaktadir. Bu g¢alismada
Sparkfun firmasi tarafindan gelistirilen CAN-BUS Shield kullanilmig ve Sekil 2'de
gosterilmistir. Deney modiillerinin DAA mesaji gonderip alabilmesi igin Cevallos (2014)
tarafindan gelistirilen agik kaynak kodlu Can Library isimli Kkiitiiphane gelistirilerek
kullanilmustir.

Sekil 2. DAA shield

Deney modilleri ile sunucu bilgisayar arasindaki baglantiy1 saglamak, DAA veri yolunda
olan mesaj trafigini gézlemlemek ve modillere internet tizerindeki kullanicilar tarafindan
DAA frame paketi gonderip alabilmesi igin "Kvaser USBcan Déniistiiriici”" kullanilmustir.
Sekil 3'de Kvaser USBcan Déniistiiriicti gosterilmistir.
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Sekil 3. Kvaser usb can doniistiiriicii

SignalR, uzaktaki istemcilerine veri iletmek i¢in kullanilan agik kaynakli bir framework'tir.
Tum SignalR istemcileri, Sekil 4'de goriildiigii gibi web sunucu Uzerindeki bir ag dagiticisi
(hub) nesnesine bagldir. Istemciler yeni durum ya da mesaj géndermek istedikleri zaman ag
dagiticis1 Uzerindeki bir metodu gagirir. Ayni yontemle ag dagiticist da kendine bagh tiim
istemcilerdeki ayn1 metodu ¢agirir ve durumu yada mesaji iletmis olur. Boylece istemcilerin
birinde olan degisiklik tiim istemcilere iletilebilir (Zheng, 2014; Dimitrijevi¢, 2013). iletilmek
istenen durum tiim istemcilere gonderilebilecegi gibi istenilen istemcilere de gonderilebilir.

istemci istemci istemci

k Mesaj Mesaj Me saj—/

Mesaj

Mesaj Gonderen
Istemci

Sekil 4. Gergek zamanli signalR mesaj/durum goénderimi

DAA Protokolii, 1980’lerin ortalarinda Alman firmasi olan Robert Bosch tarafindan, otomotiv
uygulamalarinda seri veri iletiminin olusturulmasi amaciyla tasarlanmistir. 1993 yilinda 1SO
tarafindan uluslararasi standart olarak kabul edilmistir. DAA Protokolii, otomotiv sektoriinde
oldugu gibi endiistri sektdriinde de yaygmn olarak kullamlmaktadir. Ornegin, tarimsal
makineler, tibbi makineler, otomasyon, tekstil liretim sistemleri, paketleme kontrol sistemleri,
robot kontrol sistemleri gibi daha bir¢ok sistem igerisinde DAA’nin kullanilmasi, bu
protokoliin popiilaritesini arttirmistir (Kutlu ve Unal, 2008).
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3. Sistemin Tasarimi ve Uygulamasi

Calismanin donanim kismi, olusturulan elektronik modiilleri ve bunlar arasindaki kurulan
fiziksel bagi ifade etmektedir. Yazilim kismu ise elektronik modiillerin igerisindeki yazilima,
bu moddllerin kontroll icin gerekli web sayfalarin1 ve sunucu bilgisayar yazilimlarini ifade
etmektedir. Sekil 5°de gergeklestirilen ¢alismanin temel semasi1 gorilmektedir.

Kullanici 1

4 > USB CAN i Can H
- an
BUS T t Can_L
Kullanici 2
Sunucu Bilgisayar
A,
Kullanier 3 - £ [
Sensor Step Motor Dc Motor ve
Modiild Moddiilu Servo Motor
Modli

Sekil 5. Calismanin genel mimarisi

Calismanin donanim kismi; sensér modiilii, step motor modiilii, DC motor - servo motor
modiilii ve bunlar arasindaki fiziksel katmandan olusur. Modiiller Arduino mega 2560
gelistirme karti ve DAA shield ile olusturulmustur. Arduino gelistirme kartlar1 SPI seri veri
baglant1 standardini kullanir. Bu standart; SCLK, MOSI, MISO ve SS olmak (zere 4 pine
ihtiyag duyar. Bu pinler Arduino Mega 2560 kartinda 50., 51., 52. ve 53. pinlerde bulunur. Bu
yuzden Arduino Mega 2560'da ki ilgili pinler DAA shieldindeki ilgili pinlere Tablo 1'deki pin
haritasinda gosterildigi gibi baglanir. Baglanti saglandiktan sonra DAA shieldi Uzerindeki
pinler Sekil 6'da goriildiigli gibi bosa ¢ikarilmalidir. Bu yontem ile Arduino Mega 2560
gelistirme karti ile DAA shield ¢alisabilir konuma getirilmistir.

Tablo 1. Arduino Mega 2560 ve DAA shield SPI pinleri baglanti haritasi

Pin ismi DAA Shield Mega

sS Dijital 10 Dijital 53
MOSI Dijital 11 Dijital 51
MISO  Dijital 12 Dijital 50
SCLK Dijital 13 Dijital 52
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Sekil 6. SPI pinleri baglantis1 sonrast DAA shield pin durumu

Sensor modiilii, Arduino gelistirme kart1 ve shield ile olusturulan biitiinciil yapiya 151k sensoru
ve sicaklik nem sensorii barindiran devre tasarlanip eklenmesiyle olusturulmustur. Sekil 7a'da
sensOr modiilii goriilmektedir. Sekil 7b'de sensdrlerin baglanti semas: gdosterilmistir.
Sensdrlerin Arduino ile kurduklar1 baglanti uclar1 Tablo 2'de gosterilmistir.

Sekil 7a. Sensdr modull

RHT-11
10 Kohm
Konnektér
—— 1
o
Vec
Data
Gnd
® TEMTLOOOD
9}

Data ;; )
= } ||

Sekil 7b. Sensor modiilii baglant1 semasi
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Tablo 2. Sensér modiiliiniin Arduino kart ile baglanti uglari haritasi

PinNo Ismi Sensor Arduino Ucu
1 VDD Sicaklik ve Nem +5V
2 Data(Dijital)  Sicaklik ve Nem  Digital 24
3 GND Sicaklik ve Nem  GND
4 VDD Isik +5V
5 Data(Analog) Isik Analog 0
6 GND Isik GND

26

Step motor modiilii, Arduino Mega 2560 gelistirme kartina motor shield ve DAA shield ile
birlestirilmesi sonucu olusturulmustur. Step motora ait 4 adet yonlendirme ucu motor shield
terminallerine baglanmistir. Sekil 8'de goriildiigii gibi step motor modiilii olusturulmustur.

Sekil 8. Step motor moduli

DC motor ve servo motor modili, DC motora ait yonlendirme uglari motor shield
terminallerine baglanmistir. Servo motorun 3 adet baglant1 ucu bulunmaktadir. Bunlar GND,
5V ve signal uclaridir. Signal ucu gelistirme kartinin analog 0 pinine diger uglar ise ilgili
pinlere baglanmustir. Sekil 9'da DC motor ve servo motor modili gérilmektedir.

Sekil 9. DC motor ve servo motor moduli
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Bu ¢aligmada olusturulan yazilimlar, deney modiilii yazilimlari, sunucu bilgisayar yazilimi ve
web sunucu yazilimlar olarak {i¢ ana baglik altina toplanmaktadir. Deney modiilii yazilimlari,
arduino gelistirme kartina yiiklenen yazilimlardir. Sunucu bilgisayar yazilimi, deney
modiillerinin bagh oldugu bilgisayarda bulunan yazilimdir. Web sunucu yazilimlari ise,
kullanicilarin  kontrol ve izlemek icin kullanacagi web araylizleri ve gercek zamanli
haberlesmeyi saglayan signalR simifi yazilimlaridir. Calismanin yazilim mimarisi Sekil 10'de
gosterilmistir.

KULLANICILAR HUB Sunucu DAA DENEY MODULLERI
(Web Arayizleri) (SignalR Hub Snifi) {(Web Sunucusu)
Girig istek Girig Sayfas|
|KU||aI"IICI N _— m‘»
i |
Kullamict 1 Girig kabul
‘—
Modul N
Modul 1 I\
< T e . F—
|/ SUNUCU BILGISAYAR
Mesaj Gander
e
I Sunucu CanLibModule
Mesaj Al ilﬁna@: Bilgisayar (]
— e Yaziimi g T’—f Medil 1
REWess ) Modiil 2
Modil 3

Sekil 10. Yazilim mimarisi

Kullanicr, iiye ise sistemi kullanabilmektedir. Uye girisi yapildiktan sonra kullanici, kontrol
etmek istedigi modiilii segmelidir. Secilen modile gbre web arayuzi (zerinden mesaj
gondermelidir. Mesajlar, kullanic1 araylzinden web sunucu yazilimi olan signalR ag
dagiticisina iletilir. SignalR ag dagiticis1 kendine bagli olan tiim istemcilere bu mesaj iletir.
Sunucu bilgisayar, deney modiillerinin bagl oldugu bilgisayardir ve iizerinde bulunan yazilim
signalR icin bir istemcidir. SignalR ag dagiticist sinifindan gelen mesajlari sunucu bilgisayar
yazilimi kabul eder. Bu yazilim iizerinde bulunan CanLibModiile siifi yardimiyla gelen
signalR mesaji DAA frame yapisina doniistiiriilerek veri yoluna gonderir. CanLibModiile
mesajlarin DAA frame paketine doniistiirilmesi ve veri yoluna gonderilip, veri yolundaki
DAA framlerinin alinmasi islemini yapan ara katmandir. Bu simif CANIlib SDK C#
kiitiiphaneleri kullanilarak gergeklestirilmistir. Sistem iki yonlii calisabilmektedir.

Deney modiilii yazilimlari, gelen remote frame ya da data frame paketini alir, gerekli islemleri
yapar, eger cevap olarak gonderilecek data frame paketi varsa hazirlar ve gonderir. Gelen
mesajlarin alinmasi ve mesaj gonderilmesini saglayacak kodlar1 yazmak i¢in Cevallos (2014)
tarafindan gelistirilen acik kaynak kodlu Can Library isimli kiitiiphane kullanilmistir.
Modiillerde bulunan yazilimin genel DAA frame alma/gonderme akis diyagrami Sekil 11'de
gosterilmistir. Bu yazilimlar kontrol etmis olduklari elemanlarin yazilimina ve DAA mesaj
ID'lerine gore birbirlerinden ayrilirlar.
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Sekil 11. Arduino yazilimlarinin genel akis diyagrami
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Sensér modiilii i¢in kullanilan frame paketlerinin, frame c¢esidi, gonderenin tiirli, data
uzunlugu ve paketlerinin kullandiklari data alanlarin1 ne i¢in kullandiklar1 Tablo 3'de
gorulebilmektedir.

Tablo 3. Sensér modulll frame paketleri ayrintili gésterimi

Frame ID Gonderen  Frame Cesidi Datav D1 D2
Uzunlugu
110 Kullanici Remote Frame 0 - -
111 Kullanici Remote Frame 0 - -
112 Modul Data Frame 1 Sicaklik verisi -
120 Kullanici Remote Frame 0 - -
121 Kullanict Remote Frame 0 - -
122 Modil Data Frame 1 Nem verisi -
130 Kullanici Remote Frame 0 - -
131 Kullanict Remote Frame 0 - -
132 Modul Data Frame 2 Isik verisi Isik verisi

Sensor modiilii arduino yazilimi, sicaklik ve nem sensorii ve 151k sensorii olmak tizere iki

sensord  kontrol

etmektedir.

Bu ozelliklere gére mesaj

ID'leri Tablo 4'deki gibi

olusturulmustur. Ornegin 132 mesaji; yiizler basamagindaki 1, sensér modiiliine ait oldugunu,
onlar basamagindaki 3, 1sik sensoriine ait oldugunu, birler basamagindaki 2 ise mesaj
gonderme eylemine ait oldugunu gostermektedir. Bu kodlama yontemi diger modiiller i¢inde
gecerlidir. Tablo 4 sensér modiline ait DAA mesaj ID'lerini gostermektedir.
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Tablo 4. Sensér modiili (Modil 1) DAA mesaj ID leri

EYLEM CALISTIR DURDUR MESAJ
GONDER
DEGER O 1 2
Sicakhik 1 110 111 112
Nem 2 120 121 122
Isik 3 130 131 132

Sunucu bilgisayari, ag topolojisinin bagli oldugu bilgisayardir. Bu bilgisayar iizerinde
bulunan yazilimin ekran goriintiisii Sekil 12'de goriildiigii gibi bir windows form yazilimidir.
Kullanicilar ile deney modiilleri arasindaki iletisimi saglayan yazilimdir. Bu yazilimda web
sayfalar1 gibi SignalR sinifi olan CanHub i¢in bir istemcidir.

o5l Sunucu Bilgisayar Yazilimi == Y
‘ID dd di d2 d3 d4 db d6 d7 @
110 0 0 0 0 0 0 0 0
120 0 0 0 0 0 0 0 0
130 0 0 0 0 0 0 0 0

Sekil 12. Sunucu bilgisayar yazilimi

Web sayfalari, modiilleri kontrol etmek ve izlemek i¢in 3 web sayfasi, sisteme giris yapmak
icin 1 girig sayfast ve modiil se¢imi yapmak i¢in 1 se¢im sayfasindan olugsmaktadir. Kullanici,
kullanict ad1 ve sifresiyle oturum agmakta ve uygun olan modiilii segebilmektedir.

Sicaklik nem sensorii ve 11k sensoriiniin bulundugu sensor modiiliinii kontrol etmek i¢in
olusturulmus "Sensér Modiilii Konrol Ekrami" Sekil 13'de gorilmektedir. Her bir sensor
verilerini izlemek icin bir grafik ve anlik deger gosterge elemanindan olusmaktadir. Ayrica
kontrol edilen modiile gonderilen ve modiilden gelen mesajlar1 "Mesaj Trafigi" alaninda
goriilmektedir. Sicaklik bilgisi, 151k bilgisi ve nem bilgisi i¢in olusturulan her bir alanin
altinda buton bulunur. Sicaklik sensoriiniinden veri akisini baglatmak i¢in grafigin altinda
bulunan butona basildiginda 110 ID'li sicaklik sendsiinii baslat mesaji gonderilir. Ardindan
gelen mesajlara gore grafik ve gostergedeki degisimi gozlenir. Bilgi akist devam ederken ayni
butona yeniden basilirsa, bu kez 111 ID'li sicaklik sendsiini durdur mesaji sensor modulune
gonderilir.
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Sekil 13. Sensor modiilii kontrol ekrani

Step motor modiilii 1 tane step motordan olusmaktadir. Bu modiilii kontrol etmek icin
olusturulan "Step Motor Modiilii Kontrol Ekrani1" Sekil 14'de verilmistir. Bu web sayfasinda
motorun ayarlarinin yapilmasi i¢in "Ayar", mesaj trafiginin gosterilmesi i¢in "Mesaj Trafigi"
ve anlik hareketinin web kameras1 araciligiyla aktarilmasi i¢in "Gorlinim" alanlar
bulunmaktadir. Step motora ait hiz, adim ve yon bilgileri segilerek step motoru c¢alistir
butonuna basilir. Hiz 6zelligi step motorun her bir adimi arasindaki bekleme siiresidir.
Kullanilan step motorun her bir adimi 0.9 derecelik aciya karsilik gelmektedir ve toplamda
400 adimdir. Motorun dondiiriilmesi istenen yon se¢imi yapildiktan sonra butona basilir ve
step motoru ¢alismasini saglayacak 210 ID'li mesaj step motor modiiliine gonderilmis olur.
Bu DAA mesaj1 yukarida belirtildigi gibi data alaninda hiz, adim ve yon bilgilerini barindir.
Motorun ¢alismas1 web kameras1 yardimiyla anlik goriilebilmektedir. Step motor ¢alismasini
bitirdiginde 211 ID'li bitti mesajin1 gonderir.

Sekil 14. Step motor modiilii kontrol ekrani
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Dc motor ve servo motor modiiliinii kontrol etmek ic¢in olusturulan kullanici arayiizii "Dc
Motor ve Servo Motor Modiilii Kontrol Ekrani" Sekil 15'de gosterilmistir. Bu sayfa Dc motor
ayarlarin1 yapabilmek icin "DC Motor",servo motor ayarlarini yapabilmek i¢in "Servo
Motor", mesaj trafigini gorebilmek i¢in "Mesaj Trafigi" ve motorlarin anlik hareketlerini
gozlemleyebilmek igin "Goruntl" alanlarindan olusmaktadir. DC motoru ¢alistirmak igin
ilgili alanlardaki ayarlamalar yapildiktan sonra switch butona basilir ve 310 ID'li DC motor
calistir mesaj1 gonderilir. Calisir durumdayken bu butona tekrar basilinca 311 ID'li DC
motoru durdur mesaj1 gonderilir. Aynmi sekilde servo motor i¢in gerekli hiz ve adim
parametreleri secilip servo motoru g¢alistir butonuna basildiginda servo motor c¢alistirilir.
Bunun i¢in 320 ID'li mesaj olusturulur. Servo motor islemi yerine getirdikten sonra islemin
bittigini gdsteren 321 ID'li mesaj modiilden istemciye gelir."Calisir" durumda goriilen step
motora ait butonun metni "Durdu™ konumuna gelir.

& c A sihicmt L+ O |
OC Mator ve Servo Molor ModGil Kontrol Ekrani

[T

Sekil 15. DC motor ve servo motor modiilii kontrol ekrani
4. Tartisma ve Sonug

Bu calismada, arduino gelistirme kartlar1 ile tasarlanmis 3 deney modiilii olusturulmustur.
Birinci deney modull Uzerinde sensorler, ikinci deney moduli Uizerinde bir adet step motor ve
liciinci deney modiilii iizerinde bir adet DC, bir adet servo motor bulunmaktadir. Deney
modullerinin bagli bulunduklar1 sunucu bilgisayar ile veri iletisimi DAA ile saglanmigtir. Ag
tizerindeki elemanlarin kontrolii internet iizerinden yapilabilmektedir. Gergek zamanli
ger¢eklesen kullanict - sunucu bilgisayar arasindaki iletisim signalR ile saglanmugtir.

DAA protokolii kullanilarak pek ¢ok mikrodenetleyicili sistem kontroliinii igeren caligmalar
yapildig1r goriilmiistir. Bu c¢alisma ile benzerlik goésteren bazi galismalar Tablo 5'de
sunulmustur. Tablonun son satirinda bu caligmaya yonelik bilgiler verilmistir. Benzeri
caligmalarin 8051, PIC, ARM gibi denetleyiciler kullanilarak olusturuldugu gézlenmistir. Bu
calismalarin ¢ogu bilgisayar ilizerinden kontrol edilebilme gozlenebilme imkani sunarken
bazilar1 internet iizerinden kontrol edilebilme ve gozlenebilme imkani sunmamaktadir.
Internet {izerinden kontrol edilebilen ¢alismalarda bu ozellik genellikle WebServis ile
saglanmaktadir. Olusturulan deney setlerinde led, sensorler, motor gibi elemanlarin kontrol
edildigi goriilmektedir.
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Tablo 5. Bu galismaya benzerlik gosteren ¢aligmalar
Deney Seti Deney Internetten | DAA Kamera
Yazarlar Kontrol Unitesi | Modiilleri Kontrol Donanimi
(Tasdelen,2004) | 8051 Led Sistemler | WebServis |PCICan-D
(Santur ve Can, buton, 7- i i
2006) PIC16F877 segment H
diyot,
(Turan, 2007) | 8051 L - PCICan-D H
transistor
Kvaser Leaf
(Ohvd., 2007) |FPGA Motor - Lighty Usb H
GPRS ve .
(Coskun, 2008) | ARM7 GSM modem WebServis | ARM9 H
(Delikanli, ) i
2009) 8051 Motor PCICan-D
(Ye, 2010) P87C591 Aragc Uniteleri |- - H
(Presi, 2013) PIC Arac Uniteleri |- - H
Kvaser
Bu ¢calisma Arduino Sensdr,Motor | SignalR USBcan E
Doniistiiriicii
5. TesekKkiir

3919-YL1-14 No'lu Proje ile bu c¢alisgmayr maddi olarak destekleyen Sileyman Demirel
Universitesi Bilimsel Arastirma Projeleri Y&netim Birimi Baskanligi’na tesekkiir ederim.
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