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Haberlesme, veri toplama ve kontrol islemleri glinimziin Gzerinde ¢aligilan en 6nemli alanlarin basinda

gelmektedir. Elektronik tabanl ve endustriyel sistemlerde veri toplama islemi oldukga 6nemlidir. Clnk{
yapilacak olan islemler bu verilere gore sekillenmektedir. Ayni zamanda verilerin dogru bir sekilde

okunup ve dogru verinin kontrol sistemine génderilmesi oldukga 6nem arz etmektedir. Haberlesme

Anahtar kelimeler

Haberlesme; CAN
Protokolii; Arm

Mikroislemci; Veri toplama sistemi olusturulmustur. Isi Olglim Devresi, Mesafe Olciim Devresi, Isik Siddeti Olgim Devresi

Toplama; Arayliz

protokolleri igerisinde giivenlik ve verinin aliclya dogru iletilmesi agisindan CAN protokolii en glivenilir

haberlesme protokollerinden biridir. Bu galismada da CAN haberlesme protokolii tabanli bir veri

ve DC Motor RPM Degeri Olglim Devresi birimleri olusturularak dért farkli sistem olusturulmustur. Bu
Tasarim!. birimlerden elde edilen veriler STM32F103C8T6 islemcisine CAN protokoli lzerinden aktariimigtir.
Toplanan veriler bu islemci Uzerinden bilgisayar ortamina gonderilmektedir. Tasarlanan arayilz
programi ile veriler takip edilebilmekte ve kaydedilebilmektedir. Gergeklestirilen bu sistem ile aktif
olarak galisan CAN protokoli tabanli bir veri toplama sistemi olusturulmustur. Dért farkli noktadan

alinan veriler dogru bir sekilde okunarak kaydetme islemi gergeklestirilmistir.

CAN Communication Protocol Based Data Collection System Application
Using STM32f103C8 Microprocessor

Abstract

Today, communication, data collection and control processes are among the most important areas

studied. Data collection is very important in electronic based and industrial systems. Because the
processes to be carried out are shaped according to the incoming data. At the same time, it is very
important to read the data correctly and send the correct data to the control system. The CAN protocol

Keywords is one of the most reliable communication protocols in terms of security and data transmission to the
Communication; CAN receiver within the communication protocols. In this study, a data collection system based on CAN
Protocol; Arm
Microprocessor; Data

Collection; Interface Temperature Measurement Circuit, Distance Measurement Circuit, Light Intensity Measurement Circuit

communication protocol has been established. Four different systems were created by creating units of

Design and DC Motor RPM Value Measurement Circuit. The data obtained from these units were transferred to
the STM32F103C8T6 processor via CAN protocol. The collected data is sent to the computer
environment via this processor. Data can be tracked and recorded with the designed interface program.
A data collection system based on CAN protocol has been created that works actively with this system.

The data obtained from four different points were read correctly and the saving was performed.
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1. Girig

Haberlesme insanhgin ge¢misten glinimize en
temel gereksinimleri arasinda yer almaktadir. Bu
nedenle haberlesme sistemlerine her alanda ihtiyag
duyulmaktadir (Natale, 2008). Ozellikle elektronik
ve endustriyel sistemlerde kontrol islemleri
haberlesme sistemleri araciligi ile alinan verilere
2014). Seri
haberlesme protokolii tabanh yontemler elektronik
sistemlerde siklikla kullaniimaktadir  (ibrahim,
2008). Bu yontemlerden biri de CAN (Control Area

Network) haberlesme protokoliidiir. Bu protokol

gore gerceklestiriimektedir (Bora,

diger haberlesme protokollerine gore daha fazla
kullanilmaktadir. CAN 1980’lerde
otomotiv sistemi Ureticilerinden olan Bosch firmasi

protokolii

tarafindan gelistirilmistir. Haberlesmedeki

givenilirligi acisindan otomotiv sistemlerinde
kullanilmistir (Elzbieta, 2014). Ancak glinimuizde
araba sistemlerinin yanisira bircok farkli uygulama
alaninda da kullanilmaktadir. CAN tabanli sistemler
elektronik sistemlerin seri bir iletim hatti aracilig
ile tek merkez lizerinden kontrol edilme prensibine
gore calismaktadir. Merkez yonetici pozisyonunda
bulunan islemciye gonderilen verilere gore karar
mekanizmasi bu islemci {izerinden isletilir (ibrahim,
2016). Elektronik sistemler CAN protokolii olmadan
tek merkezden kontrol edilmek istendiginde birgok
kablo kullanilimak zorundadir (Turgut, 2018). Bu da
baglanti karmasasini ortaya c¢ikarmaktadir. Ancak
kablo

karmasasini ortadan kaldirilarak c¢ift sarmal bir

CAN  protokoliiniin  kullaniimasi ile
kablo yardimi ile bltin sistemler CAN hattina
baglanabilmektedir. Boylelikle bitlin sistemler
birbirleri ile haberlesebilmektedir (Nana, 2015).
CAN tabanli
birlikte son zamanlarda tarimsal makinelerde, tibbi

sistemler otomotiv sistemleri ile

sistemlerde ve otomasyon tabanl bir¢ok sistemde
de siklikla kullanilmaktadir. Bu nedenle de giin
gectikce kullanim alani ve popiilerligi artmaktadir
2016 & 2015). Bu
avantajlarindan kaynakh olarak bu c¢alismada da

(Tian-jun, Ismaila,
CAN haberlesme tabanli bir sistem kurularak veri
toplama ve kaydetme sistemi olusturulmustur.
Hem mikroislemci tarafinda hem de bilgisayar
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tarafinda yazilimsal olarak algoritmalar
olusturulmustur. Bu algoritmalara gore veri okuma,
verileri verileri

gorsellestirme ve bilgisayara

kaydetme islemleri basarili bir sekilde

gerceklestirilmistir.

2.Yontem

Kurulan sistem ile birden fazla sensor yapisindan
CAN haberlesme protokolii ile veriler okunarak
bilgisayarda C# programi araciligi ile okunan veriler
olusturulan araylz ile gorsellestirilmistir. Boylelikle
CAN protokolii tabanh bir veri toplama sistemi
olusturulmustur. Gergeklestirilen c¢alismada dort
fakli sensor devresi tasarlanmis ve uygulamasi
gerceklestirilmistir. Bu dort farkh sistemden elde
edilen farkli datalar merkez kontrolér devresi
olarak kullanilan STM32f103C8 tip mikroislemcisine
CAN haberlesme protokoli ile gonderilmistir.
Verileri toplayan mikroislemci bilgisayar ile R$232
seri haberlesme protokoll ile haberlesmektedir.
verilerin

Boylelikle gorsellestirilmesi ve

kaydedilmesi amaci ile veriler Dbilgisayara
aktarilmaktadir. Sistemin genel gorinimi Sekil

1’de verilmistir.

BILGISAYAR

U |
STM32F103C8T6
VE FT232RL
mopUL
L |
CAN
TRANSCEIVER
MCP2515
CAN_H l
CAN_L
MOTOR 1SIK $iDDETI SICAKLIK MESAFE
KONTROL oLcim oLgim oLcim
BiRIMI BiRIMI BiRIMI BiRIMI

Sekil 1. Sistemin Genel Gorliinimu
3.Meteryal ve Metod

Mikrodenetleyici tabanh kontrol birimlerinin CAN
protokoll ile haberlesebilecek sekilde dort birim
tasarlanmis ve uygulamasi gerceklestirilmistir. Bu
birimler;
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e Is1 Olgiim Devresi

e Mesafe Olgciim Devresi

e Isik Siddeti Olgiim Devresi

e DC Motor RPM Degeri Olciim Devresi

Tasarlanan devrelerde Atmega328P tip
Verilerin  CAN
haberlesme protokoliine gdnderilmesi islemi igin
MCP2515 CAN haberlesme moduli kullaniimistir.
Bu moduil aracihigi ile veriler CAN modiili (izerinden
STM32F103C8T6
gonderilmektedir. Gelen CAN verileri islenerek,
RS232 Seri Port Modul

bilgisayara aktarilmakta ve bilgisayarda veriler

mikroislemciler  kullaniimistir.

mikroislemcisine

Cevirici lizerinden

gorsellestirilmektedir. Olusturulan veri toplama
sisteminde temel olarak kullanilan elektronik

malzemeler teknik 6zellikleri ile birlikte verilmistir.

STM32f103C8T6 ARM Mikroislemcisi: ST firmasi
tarafindan uretilen, ARM Cortex M3 islemcili olup
32f serisi 72 Mhz
calisma frekansina sahiptir. Ekonomik olusu ve

mikroislemcilerden biridir.

yliksek performasindan dolayl yaygin bir sekilde
kullanilmakta ve tercih edilmektedir.

Atmel Atmega328P Mikroislemcisi: AVR serisi olan
ATmega, 8 bitlik bir mikrodenetleyici ailesidir.
Atmel firmasi farkli bellek boyutlarinda birgok
islemci Gretmektedir. Bu mikroislemci de 20 Mhz
frekansinda calisabilmektedir.

MCP2515 CAN Modiilii: SPI arayuzli MCP2515 CAN
kontrolcii ve TJA1050 CAN transceiver temel

alinarak yapilmistir. MCP2515 CAN-SPI
donistlrict entegre barindiran bu kart, CANBUS
Shield ile ayni islevi gormektedir. CAN 2.0B

protokoliini desteklemektedir. SPI baglantisi sayesinde C

USB-TTL RS232 Seri Port Modiil:
Donlstirict modilde FTDI firmasinin FT232RL ¢ipi

Cevirici

kullanilmistir. 3.3V ve 5V besleme seviyelerinde
USB portu TTL seri
arasinda  seri

calisabilmektedir. porta

cevirerek elektronik sistemler
haberlesme baglantisinin kolaylikla kurulabilmesini
saglamaktadir.

Veri toplamak igin olusturulan birimlerde farkli

sensorler kullanilmistir. Bu sensoérler Ultrasonik

mesafe senséri, LM35 sicaklik sensorii ve LDR isik
sensorleridir. Sensor birimleri ve merkez yonetici
mikroislemci birimi ile olusturulan veri toplama
sistemi Sekil 2’de gorulmektedir.

Ultrasonik Mesafe Sensérii (HC-SR04): HC-SR04
Ultrasonik sensor ses dalgalarini kullanarak cismin

uzakligini  hesaplamaktadir. Bu tir sensorler

yunuslar ve yarasalardan esinlenerek

gelistirilmislerdir. Bu canlilarda ses dalgalarini

kullanarak  karsisina  ¢ikabilecek  engellerin
mesafelerini  hesaplayabilmektedirler. HC-SR04
sensori 5V gerilim ile c¢alismaktadir. 2-200cm
arasindaki  uzakhklari  dogru  bir  sekilde

Olgebilmektedir.

LM35 Sicaklik Sensérii: Ortamin sicakligini 6lgmeye
yarayan LM35 sicaklik sensorlii analog cikish bir
sicakhk sensoridir. LM35 sicaklik sensori cikis
gerilimi sicaklik ile dogru orantili olarak degisir.
Sicakhk ol¢iim araligr -55 ile 150 derece arasinda
degismektedir. 4-30 V arasinda bir gerilim degeri ile
beslendiginde ve 60 mikro A’den az akim ile 0.5
derece hassasiyetle 6l¢lim yapabilmektedir. Her bir
derece icin ¢ikis degeri 10mV degisim gosterir.

LDR Isik Sensérii: LDR (Light Dependent Resistor)
yani Tarkce’de “Isiga Bagimli Direng” anlamina
gelmektedir. LDR 1s18a duyarli bir devre elemanidir.
Ters orantili bir ¢alisma prensibine sahiptir. Yani
Gzerine disen 1sik degeri arttikga sahip oldugu
diren¢ degeri azalirken, lzerine disen 1sik degeri
artikca sahip oldugu diren¢ artmaktadir. Devrede
kullanilan sensor analog girisli bir sensordir.

Sekil
Protokoli Tabanh Veri Toplama Sistemi

2. Tasarlanan ve Gergeklestirilen CAN

29
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3.1 Veri Toplama Sisteminin Kontrol Algoritmasi

Merkez yonetici pozisyonunda bulunan STM32f
mikroislemcisi ilk olarak CAN modadllerinin test
islemlerini gerceklestirmekte eger sistem istenilen
sekilde calisiyor ise sensor birimlerinden 6lgiim
degerlerini almaktadir. Olciim degerleri data
paketleri halinde merkez islemciye gonderilir.
Datalar gonderilirken her sensor birimi génderilen
data paketlerine kendi kimlik bilgilerini ekleyerek
gonderir. 0x20 Mesafe biriminin, 0x21 sicakhk
6l¢im biriminin, 0x22 stk 6lcim biriminin ve 0x23
de DC motor devri 6l¢lim biriminin kimlik bilgilerini
ifade etmektedir. Bu kimlik bilgilerine gére her
100ms’de bir veriler sensor birimlerinden merkez
yonetici mikroislemcisine aktarilmaktadir. Sekil
3'de STM32f103C8 mikroislemcisinde uygulanan
algoritma gorilmektedir.

Merkez islemci tarafindan toplanan veri paketleri
CH# tabanli olusturulan araylizde
gorsellestirilebilmesi icin seri haberlesme yolu ile
bilgisayara aktarilir. Bu veri paketleri sensor
birimlerinin kimlik bilgilerini icerdigi icin bu kimlik
bilgilerine gére Mesafe, Sicaklik, Isik ve DC Motor
Rpm situnlarina bu veriler yazdirihr. Bu kimlik
bilgileri ile eslesmeyen bir veri paketi mevcutsa
eger bu veriler silinerek veri okuma islemine devam
edilir. Bilgisayar araylzinde verilerin
gorsellestirilmesi  amaci  ile  gergeklestirilen
algoritma Sekil 4’de goriilmektedir.

BASLA
— NO
BITR
YES
Olciim Degerleri
0x20 : Mesafe Data Paket
0x21 : Sicakiik Seklinde Gonder
0x22 - Igik (0x21,0, 1, data)
0x23 : Dc Motor
Delay 100mS

Sekil 3. STM32f103C8 Mikroislemcisi Tarafindan
Sensér Birimlerinden Gelen Verileri

Algoritmasi

Okuma

Veri Paketini Oku
(ID,Data)

|
NO
NO
NO
NO

YES
Mesafe = "Data”
_/—'—"'_'—"““-\__'_‘_/_,
YES

Sicaklik = "Data”

%

Isik="Data"

,d_/—'—'_\__'_'_/_,

Dc Motor Rpm = "Data”
_/—"_'_‘—_‘_‘-\_\_'_'_‘_,

Veri Paketini

Sil

Sekil 4. Bilgisayar Arayiziinde

Gorsellestirilmesi icin Uygulanan Algoritma

Verilerin

30



STM32f103C8 Mikroislemcisi Kullanilarak CAN Haberlesme Protokolii Tabanli Veri Toplama Sistemi Uygulamasi, Ozer vd.

4.Bulgular

Bilgisayar tarafinda tasarlanan arayliz programi
Sekil
sensorlerden gelen verilerin her biri ayri satirlara

5'de gorilmektedir. Araylz programinda

yazdirilmaktadir. Ayni zamanda verilerin anhk
olarak geldiginin kontrol edilmesi amaci ile arayiize
tablo halinde bir ekran eklenmistir. Bu ekran
verilerin araylize hatasiz bir sekilde aktariimasi icin
on kontrol amaciyla kullaniimaktadir. Verilerin
kaydedilebilmesi amaci ile Excel dosyasina aktarma

butonu da bulunmaktadir.

L

Pot Verler

Co4 - L Zaman Mesafe Sicaklk Ik Motor A
P (RIS 80 Cm 20C 100Cn (%) |41Rpm (%
Mesafe:
[s0 lcm 044657 (81Cm  |NTC 100Cn (%) |41 Rom (%
Scakk _ M4658 (80Cn (A€ 100Cn (%) |41Rom (%
2 C
; 044659 80Cm 20C 100Cn (%) |41Rom (%
Igk:
m Ten W47 [B1Cm (AT |100Ca() [41Rom(
Motor M4701  [80Cn (2 100Cn (%) |41 Rom (%
ol | Rom %) MR |0Cm AT [100Ca() |41Rem(
044703  180Cm 20C 100Cn (%) |41Rom (% ¥
Excele Aktar < >

Sekil 5. C# programi ile Tasarlanan Bilgisayar

Arayuzi
5.Tartisma ve Sonug

Bu calismada CAN haberlesme protokolli tabanli

veri toplama sistemi basarnili  bir sekilde
gerceklestirilmistir. Surekli veri akisinin oldugu
dinamik bir c¢alisma ortami olusturulmustur.
Boylelikle siirekli bir veri akisi saglanmis ve verilerin
dogru bir sekilde okuma islemi gerceklestirilmistir.
Veri toplama sistemi basarili bir sekilde calistirilarak
tasarlanan arayilz araciligl ile uygulama sonuglari

elde edilmistir.
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