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Ozet - Gegmis 10 yil boyunca endiistriyel
otomasyonun yiikselen grafigi gostermektedir ki, bir
fabrikada cesitli siireclerde, robot kollarinda ve
tagiyier  bandlarda degisken Mizlardaki motor
siiriiciilerinin  kullamimim  gerekli kilmistir. DC
motorlarm yiiksek maliyeti, sik bakim gerektirmesi ve
yiiksek hizlarda c¢aliymamasy goéz oniine ahnarak
asenkron motorlarin degisken hizlarda
c¢alisimlmasina ydnelik yeni ¢6ziim ydntemlerini
bulmaya sevk etmistir. Bu ¢aliymada AT89C2051 uC
tabanli entegre kullamlarak asenkron meotorun hiz
tahmini motor akimindan sensorsiiz  olarak
gerceklestirilmistir. Frekans spektrumlar: metor
akiminn sifirdan gecis anlarindaki degigimini belirten
SGA sinyalinin Matlab ta incelenmesi ile elde
edilmistir. Buna gére motor hizx ( frr ) spektrumda
elde edilmistir.

Abstract - The increasing sophistication of industrial
automation during the past decades demonstrates the
importance and universality of employing variable-
speed motor drives which serve to power conveyer
belts, robot arms, and various processing lines in an
industrial  factory. = However, the inherent
disadvantages of dc motors have prompted continual
attempts to find better solutions for variable speed
drives of induction motors. In this study, sensorless
speed measurement of induction motor is implemented
using the AT89C2051 microcontroller. The frequency
spectrums of ZCT (fluactiation of zero crossing times
on motor current) signals are investigated by using
Matlab package program. The characteristic
component at rotor speed is obtained.
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L.GIRIiS

Son on yil iginde firgasiz ve anahtarsiz yapilan DC
motorlarin gelisiminde yapisal karmagikliklar ve yiiksek
maliyet gibi problemler olugmustur, Bu arada aragtirmalar
ve gelismeler gostermistir ki asenkron motorlarin, DC
motorlar ve senkronize motorlara gére maliyet avantaji,
az bakim gerektirmesi, saBlamh@, daha kiigiik
boyutlarda iiretilebilmesi, degisik ¢alisma kosullarindaki
glivenirliginin  gelismesi  ve  yiikksek  performans
uygulamalarinda DC motorlar ve senkron motorlar ile
kiyaslandiginda asenkron motorlarin daha uygun oldugu
goriilmektedir.  Son  yillarda  mikroelektronik  ve
yaniletken gii¢ elektroniginin 6nemli gelismeleriyle
beraber bir asenkron motorun iz kontrol karmagikligmin
iistesinden hizhca gelinmistir.

Genel amagli AC siiriiciileri de@igken hizh siiriicii
uygulamalarinda kullanmak miimkiin olmaktadir. Bu gibi
sistemler aym zamanda ¢ok giivenilir olmustur.
Endiistriyel iiretim siiregleri daha gelismis ve entegre
olduk¢a motorlarin durmasi sonucu olusan maddi zarar
ve liretimin bozulmasi motorlarin siirekli olarak takip
edilebilme ihtiyacmi yiikseltmistir. Sistem igindeki durus
zamanlanm belirlemek igin kritik motorlarin izlenmesi
ozellikle nemlidir.

ILASENKRON MOTORLARIN SENSORSUZ HIZ
TAKIBI

Genellikle motor hizi takometreler, kodlayicilar veya
resolvers(goziimleyiciler)le 6lgiiliir. Motor hiz1 wr, soyle
agiklamir ; wr = d@, / dt (dt siiresi boyunca ) d6, rotor
pozisyonunun degisimidir. Asenkron motorlarn yitksek
hizla  g¢alismamasi  halinde  elektro  manyetik
goziimleyiciler rotor pozisyonu élgmek igin uygundurlar.
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Son yilarda yeni kontrol teknolojileri yiiksek,
performanshi  degisik asenkron motor siiriiciilerinin
geligimini miimkiin kilmigtir.

En iyi galigma sartlari i¢in hizl: ve dogru bir hiz algilama
sistemi gerektirir. Endiistriyel agidan bakildigh zaman AC
stirticiilerinde sensérsiiz mz 6lgiim sistemi kullanmak
cazip olmustur. Oncelikle birinci olarak iz
déniigtiiriictileri ve bunlann goklu sinyal kablolar sistem
giivenirligini diisiirecek 6nemli bir kaynaktir. Ve baz
elverissiz ¢evre sartlarmda dénistiirticiiler igin kablo
secimi (elektriksel giiriiltiiye) 6zel dikkat gerektirir. Tkinci
olarak normal tasima araglarinda kullamlan linear-motor
siiriiciilerinin  geri besleme konum pozisyonlarim
sensérler yardimyla elde etmek olduk¢a zordur.

Kodlayie1 kullanimi maliyeti artiran bir faktdrdiir. Ciinkii
kodlayiciin yerlestirilmesi igin motor milinin uzatilmasi
ve ekstra montaj diizenegi gereklidir. Bundan dolayr hiz
sensorii olmaksizm asenkron motorlarm hiz 6lgiimii 6nem
kazanmaktadir. Bir hiz sensoriine ihtiyac kalmamasi i¢in
bir ¢ok ¢oziim  Onerilmigtir. Motor terminal
degerlerinden(voltaj ve akim parametreleri yardimiyla )
motor hiz1 (wr) agik dongiilii olarak anlik hesaplanabilir.

Bu g¢ahsmada SGA (sifir gegis anlarindaki) degisim
metodu ile herhangi bir iz sensérii olmaksizim rotor iz
tahmini &nerilmistir. SGA metodunun maliyeti gok
diisiiktir ve mevcut siriiciide sadece program
degisiklikleriyle uygulanabilir. Ayrica metodu igin ucuz
yalniz bagna ¢alisan bir sistem onerilmistir.

Hem hat dis1 (off-line) hem de hat i¢i (on-line) sensorsiiz
hiz takibi igin  SGA metodunun  detaylarina
deginilecektir. Bu SGA sistemi, gida isleme, 1sitma ve
havalandirma diizenekleri, pompalama sistemleri ve
tasiyict bantlar dahil olmak iizere genis endiistriyel
uygulamalarmda kullanilabilir.

IIL.SGA METODU

Sekil 1.1 asenkron motorun 3 fazli normal akimim
gosterir. 3 fazh akimm her sifirdan gegis anlaninda elde
edilen veri degerleri serisinden SGA isareti olugturulur.
Veri degerleri iki bitisik sifirdan gegis anlan arasmdaki
zaman farki olarak tanmimlamr(7,-T,.;). (1.1) Esitliginde
goriildiigii gibi ana beslemenin 760 derece i¢in zaman
aralig olarak hesaplamr.

SGA,=T,-T,.;- T60 1,1)
Ug fazli akimin sifirdan gegis zamanlant IV. kisunda

verilen algoritma ile hesaplanabilir. Eger motor sargilari
simetrikse, sebeke dengeliyse ve motor sabit bir iz ve
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yiikle gahgiyorsa sifirdan gegis anlan zaman ekseni
boyunca 60° araliklarda egit olarak olugur. Bu yiizden her
bir SGA,, verisi sifir degerindedir. Ciinkii 7,-7,, ;= 760 °
‘tir. Pratikte ideal bir sebeke ve tam simetrik sargil
asenkron motor oldugunu varsaymak hemen hemen
imkansiz gibidir. Aslinda SGA isareti, besleme gerilimi
dengesizligi gibi dig etkiler ve asenkron motorlarmm ig
sartlanm yansitan zengin bilgileri igerir.

Sifir gegis anlart 7, herhangi bir fazdaki akim sifira gittigi
anda meydana gelir. Herbir faz akimu bir peryotta sifirdan
iki defa geger. Bu olay her 3 fazda da olustugu igin
sebekenin herbir peryodunda akimlar sifirdan gegtiginde
6 nokta olusur. Sonug olarak statorda olsun rotorda olsun
veya besleme gerilimindeki dengesizlik eksenler
arasindaki arahklarda 60° den kiigiik sapmalara sebep
olur.

A Akim

$GA = Tt - T - T60

Tz - Tp= T180
Sekil 1.1 SGA sinyal tammlamasi

IV.SGA METODUNUN OZELLIKLERI

Simdiye kadar sensérsiiz motor iz takibindeki bir gok
yaklasgimda motor terminal voltaji ve akimu
kultamilmigtir. Bu degiskenlerin 6rreklenmesi mzh ve
yiiksek ¢oziiniirliiklii 6zel analog-dijital gevirici (ADC)
gerektirir. Eger ii¢ fazli akim veya voltaj ayn1 zamanda
émeklenirse hem ilave 6rnekleme hem de tutma devresi
veya ¢oklu ADC’ler ilave edilmek zorundadir. Bu,
donanim karmagikhiim arttirir ve toplam maliyeti
yiikseltir. SGA metodunun kullanim ise yiiksek donamm
gereksinimlerinden kurtanir. Akimmn sifir gegis zaman
araligmin uzun siire él¢iimiinti gerektirir. Sifir gegis anlart
ideal gartlarda 3333 ps (50 HZ de)dir.

Bu él¢iim; ADC, drnekleme ve tutma devresi, hizh veya
fazla sayida bilgi toplanmasini (aymi zamanl 6rnekleme
mekanizma eldesi) gerektirmez. SGA spektrumunda
sadece asenkron motorlarin ideal davranigindan sapmalar
goriilmiigtir. Bu, ADC ile tam akim dalga formu
dmekleyen metotdan daha hassas bir metod SGA
oldugunu géstermistir. SGA metodu ucuz ve sensorsiiz bir
hiz 6lgiim metodudur. [1]
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V. UYGULAMADA KULLANILAN DONANIM

Arastirmada kullanilan asenkron motor 2.2 kW giiciinde,
4 kutuplu, 50 Hz, 3 fazh, 1470 devir/dakika mzinda, 380
volt, yildiz baglantihdir.
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Sifir gegis dedektorii ve sayisal hesaplayici, Hall akim
sensorlerinin gerilim ¢ikislart kiyaslayicilarin girislerine
uygulamr. Bir sifir gecis dedektorii  olarak galigan
kiyaslayict devreler, igerisinde  doért adet gerilim
kiyaslayici opamp bulunan LM339 entegresi kullamlarak
gergeklestirilmektedir.

Akim Kayaslayict
Sensorii —» 5M33};1 __]
"

Kiyaslayict
Al yaslayict f— —3ps|  Sayisal
o [P} LM339

Zaman Sayici
AT89C2051
Ly ATEC o RS232 [P PC
(MAX232)

Sensoril LM339

Sensorii _,__p Hesaplayici
N Kiyaslayict

Sekil 1.2 Ug fazh devre igin sistemin blok diyagranm

Motor akim1 akim transformatérii ile 1:1000 oraninda
kiigiiltiilerek ani deger cinsinden elde edilir. Sensor Hall
Effect 6zelliginde olup bir kartin iizerine monte edilebilir
ve 5V cikighdir. Sekil 1.2’de bir AT89C2051 pc tabanh
devre SGA verisini elde etmek igin bir diyagram
goriilmektedir.

Hall Etkili Akim Sensorii, anlik stator akimlanimi izlemek
igin  kullamlmaktadir. Bu sensorlerle birkag yiiz
kiloampere kadar akimi izlemek miimkiindiir. Basitlik,
giivenilirlik, nispeten ucuzluk, yiiksek dogruluk,
dogrusallik, izl cevap bu sensérlerin iistiinliikleridir.
izlenen akimlar ile elde edilen sinyaller arasmdaki
elektriksel izolasyonun otomatik olarak saglanmast bu
sensdrlerin bir diger avantajidir.Ancak bazi durumlarda
sicaklik bagimliligi bu sensdrlerin  uygulamalarnm
simirlamaktadir.

Hall Etkili Akun Sensoriinde hem anhk akim gikigi hem
de anlik gerilim ¢ikist vardir. Akim gikigt kullamldig:
taktirde akim sinyallerinin elde edilmesi igin harigten bir
direncin baglanmas: gerekir. Gerilim gikisi kullanildig
taktirde boyle harici bir direncin baglanmasina gerek
yoktur. Zira, bu direng sensoriin kendi iginde
bulunmaktadir (50 ohm degerinde dahili sekonder
direnci).

Kullamlan akim sensériiniin ~ primerindeki bir tur
sarimdan 100A akim gectigi  taktirde sekonderden
100mA akim gikis1 (doniistiirme oram 1/1000) veya 5V
gerilim ¢ikig: elde edilir. Primerden gegen akim azaldikga
aym gikislan elde etmek igin tur sayisim artirmak gerekir.
Aym amag i¢in ii¢ adet akim transformatérii kullanmak
da  mimkiindiir.Ancak, akim transformatrlerinin
sekonderlerinin  bir yiik ile kisa devre olarak ¢ahgsacak
sekilde tasarlandiklart unutulmamalidir.

Kiyaslayicilarin -~ ¢ikiglarinda, her bir fazin  pozitif
saykillarinda TTL seviyesine doniistiiriilmiis kare dalga
sekli bulunur.Bu gikiglar bir 7408 VE kapisi entegresinde
bulunan ti¢ kapiya ikiser ikiser uygulanir. Boylece, her bir
fazin sayisallagtinlmig sinyalleri ikiger ikiser carpilir. VE
kapilarinin gikiglan, 74132  entegresinde bulunan ii¢
girigli bir VEYA kapisina uygulanarak toplanir. Sonug
sinyal yine bir kare dalgadir. Burada, 74132 entegresi
yerine, VEYADEGIL kapis1 igeren 7427 entegresi de
kullamlabilir. Sonu¢ sinyal yani SGA sinyali tersi de
alinarak zaman sayicinin dis kesmelerine uygulanir,
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Sekil 1.3, Sifirdan gegis anlarint tesbit eden devresi

Ug fazh stator akimlanmin azaltilnms degerleri Sekil
1.3°de gergeklestirilen LM 339 karstlagtiricis1 ve lojik
kapilarla kare dalgaya doniistiiriilmiigtiir. Bu ii¢ fazh
stator akimlarinin kare dalgaya gevrilmesindeki amag,
sifirdan gegis anlarinin bulunmasidir,

Ideal bir motor igin SGA sinyalinin dalga sekli Sekil 1.4’
deki gibidir. Bu sinyalin peryodu motor doniis hizi
degistikge farkli deger alacaktir. SGA metodu genlige
bagh degildir.
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Sekil 1.4. Ideal bir SGA sinyalinin dalga ekli
(1500 d/d lik motor igin)

Sekil 1.5 Diyagranmun degigik noktalarinda dalga formu

Her bir LM339 kargilastiricilarin gikiglar Sekil 1.5°de d,
e, f kare dalga olarak gosterilmistir. Lojik devre gikist
Sekill.5de g dalga formudur. Sensorsiiz motor hizi takibi
igin  89C2051 pc entegresi kullamlmuigtir.  Burada
kullanilan AT89C2051 pc tabanh 8051 ailesine ait bir
mikro denetleyici entegresidir. Bu entegre Atmel firmasi
tarafindan iiretilen 2 Kbyte flash bellege sahiptir.
AT89C2051°li hiz tesbit devresi Sekil 1.7 ‘de
gosterilmigtir.  P3.2(INT0) ve P3.3(INT1) kesme
(interrupt) girigleridir. Devrede sistemin resetlenmesini
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saglayan reset devresi vardir. Sistem beslemesinde 7805
entegresi gerilim reguletdrii olarak kullanilmigtir (Sekil

IRy

W10G="

Sekil 1.6. Besleme Devresi

Burada kullanilan 11.0592 MHz’lik kristal pc’ler igin saat
olarak kullamldigi zaman her i¢ zamanlama sayaci
hesabinda 12 saat  olarak  kullamlir.  Buda
12.1/11.0592=1.085us ile bir adim gergeklenme zamanina
esittir. S0Hz’lik sistem beslemesi igin 60° zaman arahi
3333ps dir. Buda 3333us/1.085us=3072 i¢ zamanlayicist
ile hesaplanir, SGA verisi 2 komgu sifir gegis zaman fark:
motor beslemesinin 60° zaman aralifi farki olarak
tanimlamr. Tasarlanan sistem tarafindan elde edilen SGA
verisi, AT89C2051denetiminde MAX232 entegresi
yoluyla bir PC’ye iletilmistir. MAX232 entegresi TTL ve
RS-232 sinyal seviyelerinin birbirine  déniisiimii ve
uygunlastirtlmasi i¢in kullanilmaktadir.

VI.SENSORSUZ HIZ TAKIBI ICIN 89C2051 uC iLE
SGA SINYALI ELDE ETME PROGRAMI

Ug fazhi alternatif gerilim bir asenkron motora
uygulandigi zaman motor akimlarin sifir gegis noktasi bir
onceki boliimde tammlanan SGA sinyali elde etme
devresi arcilifiyla tesbit edilir. Her bir SGA sinyali bir
kesme girigine uygulamir. SGA sinyali elde etme
progranmnin akis diyagram Sekil 1.8’de verilmigtir. SGA
sinyali zamanlama iglemi zamanlama saya¢inin ¢ahisma
modunun belirlemesinden sonra zamanlama sayag1 igerigi
temizlenerek aktif edilir. Her bir zamanlama sayagim bir
kesmeye set etmek igin kesmeler [E kayitgis1 tarafindan
yetkilendirilir. Bu islemleri init( ) fonksiyonu ile

void init (void) {
TMOD=0x99;
//IGATE,MO(TIMER 1),GATE,MO(TIMER 0)
THO = 0;TLO = 0;
TH1 =0;TL1 =0;
TCON = 0x55;//TR1,TRO,IT1,ITO
IE = 0x85; //EA,EX1,EX0

}

TMOD, TCON, IE kayitgilan ayarlamilarak yapilir.
Zaman sayicilart TO ve T1 sifirlandiktan sonra while(1);



SAU Fen Bilimleri Enstitisii Dergisi
7.Cilt, 3.Say1 (Eylil 2003)

Asenkron Motorlarm Senstrsiiz Hiz Tesbitinin
8051 Yardimiyla Gergeklestirilmesi
H. Cahs, A. T. Ozcerit, i. Cetiner'

ur

Xe—23-1 P1.0/AING P3.0/RXD

K= P1UAINT P3ADXD
P12 P3.2/NTO _
P13 P2.AANTT
P14 P34/T0 [5—X
P15 P3STI =X
P16 P37 p—X
P17
XTAL1 .
XTALZ
RSTVPP
vee 52
ATB9C2051 Ny

komutu ile kesme olugmas: beklenir. Bir kesme olustugu
zaman asagidaki kesme programn yiiriitiiliir. [2,3,4]

bitilk_gecis = 1;
void intrQ (void) interrupt 0 using 2

unsigned char highbyte;

unsigned char lowbyte;

highbyte = THO;

lowbyte = TLO;

THO = 0;TLO = 0;

if (ilk_gecis == 1) {ilk_gecis =0;TF0=0;}

else {

if (highbyte == 0 ){

highbyte = 0x01;
lowbyte = 0x00;

if (TFO == 1){
TF0 = 0;
highbyte = 0xFF;
lowbyte = OxFF;

trans(0x00);
trans(highbyte);
trans(lowbyte);

}
iki adet kesme rutini vardir. Bu kesmeler EX0 ve
EXI’dir. EX0 yukanda gorildigi gibi TO
kullanmaktadir. EX1 ise void intrl (void) interrupt 2
using 3 fonksiyonu olarak tanimli T1°1 kullanan alt kesme
rutinidir, Bu kesme rutininde zaman sayicis1 igindeki bilgi
bir degiskene kaydedilerck yeni sayma islemi igin
sifirlanir. Ik zamanlayic1 icerigi ihmal edilir. Bir sonraki
zamanlayict bilgisinin yiiksek byte 0 ise en diisiik deger
olarak 256 zamanlayic1 sayag bilgisi génderilir. Tagma

U6 Pi
6Bl riN  RIOUT [2x -II}
R2IN  R20UT oy ]
11 14 2
X5 TIIN TIoUT 5=—X b -0
21w T20UT 10
I C1+ 3 )
- Ct- jent))
T s = Co+ *_{—*'-'-'0
7] c>
3 e CON9
1 c12
C!D] e MAX232
Ci1 ~ 1uF
1uF l
vee

Sekil 1.7 AT89C2051'1i Hiz Tesbit Devresi

meydana gediginde 65535 degeri gonderilir. Bu bilgi 16
bit uzunlugunda bir tamsayidir.

On alti bit uzunlugundaki SGA sinyal bilgisi PC’ye
asagidaki fonksiyon ile Mode 0 ( shift regester ) senkron
haberlesme modunda 3 byte olarak (00 byte, high byte,
low byte) gonderilir.

Kayitgitan Kur’

v

Interrupt'lan Bekle

v

Zamanlayici Degerini
Kaydet

v

Zamanlayicnyn Temizle
¥

iik Zamanlayici
Degerini Atla

Y

Kaydedilmig
Zamanlayici Degerini
PC'ye Gonder

Sekil 1.8. SGA metodu programu akis diyagram.
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void trans(unsigned char x)
{
unsigned char ij;
TXD=0;
for(i=0;i<13;) i=i+1;
for(i=0;i<8;i++)
{
x=x>>1;
TXD=CY;
for(j=0;j<12;) j=j+1;
}
for(i=0;i<l;) i=i+1;
TXD=1;
for(i=0;i<13;) i=i+1;
}

S0HZ’lik 3 fazli sistem besleme akimi igin 2 belirlenmis
sifir gegis zamanm yaklasik 3.3333ms dir. Bu iki byte’hk
bilgi 89C2051 pc’den dig PC’ye seri baglanti aracihig ile
gegmesi gerekir. RS232 seri iletisimi saglayan entegre
MAX232 olarak bilinen 0-5V pc TTL sinyal seviyesi
¢ikisint RS232 seviyesine doniigtiirmek igin kullanilir.

VII. DENEY SONUCLARI
SGA sinyali olarak PC’ye génderilen degerler agagidaki

gibidir . Bu bilgilerin Matlab’ta degigim grafigi (Sekil 1.9
a)’da gosterilmigtir.

1: 3.018
2: 3412
3: 3.028
4: 3.008
5: 3.389
6: 3.338
7: 3.008
8: 3422
9: 3.025
10: 3.013
11: 3.388
12: 3.349
13: 3.007
14: 3432
15: 3.037
16: 3.004
17: 3.390
18: 3.349
19: 3.003
20: 3.440

Motor bosta galisirken Matlab paket programinda verileri
inceledigimizde rotor Mz 25Hz olarak tesbit
edilmigtir(Sekil 1.9 b).

19

Sinyalin dedisim grafigi.
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$ekil 1.10 PWELCH komutu ile SGA sinyali yiik altinda
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Motorun yiik altinda g¢ahgtinldifn zaman fr rotor
frekansimn degistigi gozetlenmigtir. Yiik altindaki SGA
sinyal degerlerini Matlab’ta farkli bir FFT metod ile
incelemek igin;

load sga.txt
sga = sga-3.333;
pwelch(sga,[1,[1,[1,300)

program komutlarim kullanmamiz gerekir.(Sekil 1.10. a)
4 kutuplu motorun yiik altindaki SGA sinyal grafigi fr =
23.45 Hz dir. (Sekil 1.10. b) 4 kutuplu motorun belli bir
zaman sonraki yiik altindaki SGA sinyal grafigi fr=23.44
Hz olarak hat disi(off-line) tesbit edilmistir. Motor hizi
degistikge fr bileseni sola dogru kaymaktadir. Bu §l¢iim
hat dis1 olarak gergeklestirilmis olup SGA sinyali gergek
zamanh bir band gegiren sayisal bir filtre kodlarindan
gegirilerek zaman domeninde hiz bilgisi elde edilebilir.

Sekil 1.11°de hiz bilgisi hat i¢i elde edebilmek igin gerekli
bir sistemin blok semasmi  géstermektedir. Burada
kullamilan sayisal filtre ardigik olarak motor hizinin
degisim arah@gimi kapsayacak sekilde ¢ogaltilabilir.

Sayisal Filtre
e

SGA
Sinyali

LCD

e >

Sekil 1.11 Gergek Zamanh Hiz Tesbit Blok Semast

VII1. SONUC

Bu ¢alismada motor hzmmin hat disi (off-line) olarak
motor akimidan sensérsiiz 6lglimii gergeklestirilmigtir.
Elde edilen deneysel sonuglarda motor hizi frekans
domaninde yiik ile yeri deZisen bir bilesen olarak
goriilmiistiir. Motor hiz1 sensorsiiz hat i¢i (on-line) olarak
olgiilmek istenirse SGA sinyali bir sayisal band gegiren
filtre ile zaman domaninde elde edilebilir. SGA sinyali ile
hat i¢i hiz 6lgiimii gergeklestirilebilmesi igin motor hiz
olgiim diizeneginin SGA sinyalini tek bir kesme girigli
hale donanimsal olarak doniigtiiriilmesi gerekir. Bu
donanimsal destek saglandig takdirde baud ayan yaparak
asenkron haberlesmede kullanilabilir.
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