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OZET

Bu c¢aligmada, soguk kis giinlerinde otomobillerin harekete hazir hale getirilmesi i¢in, motorun Onceden ¢alistirilip
1sitilmasini saglayan bir cihazin devre tasarimi ve imalati yapilmistir. Son zamanlarda sik¢a duyulan terdrist saldirilarindan biri
olan araca yerlestirilmis ve motorun ¢aligtirilmasina bagimli veya titresime duyarli bombali saldirilardan korumak i¢in de bu
uzaktan kumanda cihazi ile giivenlik saglanmstir. Giivenlik a¢isindan motor ¢alistirilmadan 6nce butonlarla, el freninin ¢ekili ve
vitesin bosta oldugu kontrol edilmistir. Alarmli araglarda; ¢alistirma esnasinda, alarm, sistem tarafindan devre dis1 birakilmusgtir.
Motorun ¢alistigi, motor devrinden algilanarak, mars siireci kontrolii ideal bir sekilde gergeklestirilip, mars motorunun
giivenliligi saglanmigtir.

Anahtar Kelimeler: Uzaktan kontrol, benzin motorlari, PIC16F84, microdenetleyiciler

Design and Implemention of a Device, which
Remotely Starts-Up and Checks the Gasoline Engines

ABSTRACT

In this study, a remote cotrol device has been designed and manufacturing for starting and preheating the engine before
movement in cold winter days. This is also a security device against the bomb, which Works by vibration or heat. From security
point of view, it has been controlled that hand brake is fully applied and the transmission is in neutral. On the vehiches with
burglar, alarm, the system automatically turns off the burglar alarm during the starting-up the engine. The starting the engine is

sensed by the engine speed and the starter is stooped to keep it in safe.

Key Words : Remote control, gasoline engines , PIC16F84, microcontrollers

1. GIiRiS

Bu ¢alismada, uzaktan kumanda ile benzinli mo-
torlu bir aracin motorunun c¢alistiritlmasit ve kontrolii,
Mikrochip Firmasinin bir {iriini olan PIC16F84
mikrodenetleyicisi ~ kullanilarak  gergeklestirilmistir.
Boylece, diger mikroislemcili sistemlere gore ¢cok daha
ucuz, daha sade ve az yer kaplayan, kullanmasi kolay bir
yap1 meydana getirilmistir.

Bu alanda, bir kisim oto alarm sirketleri araca
alarmla birlikte monte edilen, uzaktan kumanda ile mo-
tor ¢aligtirma sistemleri hakkinda ¢aligsmalar yapmiglar-
dir(1,2). Yapilan bir caligmada da yakin mesafeden dizel
motorlarinin  kontrolii (1sitma-¢aligma-durdurma) ger-
¢eklestirilmistir(3). Farkli bir ¢alismada ise PIC16F84
mikrodenetleyicisi kullanilarak bir deneysel endiistriyel
sistem kontrol edilmistir(4). Yine diger bir ¢aligmada
giic katsayisinin PIC16F84 kullanilarak 6l¢iimii gercek-
lestirilmistir (5).
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Bilindigi gibi soguk kis giinlerinde otomobillerin
harekete hazir hale getirilebilmesi i¢in motorun 6nceden
calistirilip 1sitilmast gerekmektedir. Kislar1 ¢ok soguk
gegen bazi bolgelerde de motorun sabah galistiriimasini
kolaylastirmak igin geceleyin de zaman zaman ¢alisti-
rilmasinda fayda vardir(6). Bir de son zamanlarda sik¢a
duyulan terdrist saldirilardan biri olan, araca yerlestiril-
mis olan ve motorun caligtirilmasina bagimli veya titre-
sime duyarli bombali saldirilardan korunmak iginde bu
uzaktan kumanda cihaziyla giivenlik saglanmustir.

Bu ¢alismada benzinli motorlarin uzaktan ¢aligti-
rilma ve kontroliinil saglayan bir uzaktan kontrol cihazi-
nin devre tasarimi ve imalati gergeklestirilmistir. Cihaz
araca monte edildiginde, siirliciiniin evinden gece ve
giindiiz istedigi zaman aracini calistirip, 1sitarak otomo-
bilin yanina gitmeden harekete hazir hale gelmesi sag-
lanmustir. Sistemin daha uzak mesafeden kararli bir se-
kilde kontroliinii temin edebilmek icin radyo sinyalleri
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kullanilmistir. Ayrica ayni frekans bandindaki yabanci
sinyallerden alicinin etkilenmesini 6nlemek icin de,
kontrol sinyallerinin kodlanarak gonderilmesi saglan-
mistir.

Fakat araci yalnizca uzaktan caligtirmak yeterli
olmamaktadir. Aracin motorunun ¢alistirilmasindan
once, marg motorunun giivenligi agisindan ¢aligma esna-
sindaki mars siiresinin kontrolii gerekmektedir. Mars is-
lemi sirasinda istenilen; motor ¢aligincaya kadar siiriicii
arzu etmeden marsin kesilmemesi ve motor calistigi es-
nada, mars motorunun devre dis1 kalmasidir(6). Bunun
icinde motorun ¢aligtig1 anin tespit edilip marsi kesmek
icin; volan dislisi tizerindeki devir sensdriinden gelen
sinyaller degerlendirilerek, motor devri tespit edilip,
motor ¢aligma devrine ulaginca, mars islemi otomatik
olarak kesilmistir.

Giivenlik acisindan aracin uzaktan calistirilmasi
i¢in birtakim kisitlamalar sisteme eklenmistir. El freni
cekili ve vites bosta olmadan, motorun calistirilmasi
gerceklestirilemeyecek sekilde sistem tasarlanmustir.
Sistem alarmli araglarda kullanildiginda, alarm devre
dis1 birakilmadan mars iglemi gergeklesmeyecek bir se-
kilde sistem tasarlanmistir. Motorun ¢alistigini, siirlicli-
niin anlayabilmesi i¢inde, motor ¢alistiktan sonra, sag ve
sol sinyallerin ii¢ saniye boyunca yanmasi gerceklesti-
rilmigtir. Otomobildeki 12 V’luk akii geriliminden ve
voltaj dalgalanmalarindan PIC’in korunmasi gerekmek-
tedir. Opto kuplor, tam bir elektriksel yalitim saglar (7).
Cihazin imalatinda opto kuplor kullanilarak tam bir
elektriksel yalitim saglanmistir.

Imalati gergeklestirilen bu cihaz 1987 model
Renault-9 otomobiline, mevcut elektrik sisteminde fazla
bir degisiklik yapilmadan monte edilmis ve denemeleri
yapilmistir. Uzak mesafeden tiim {initelerle birlikte ka-
rarli bir sekilde sistemin kontroliiniin gergeklestirildigi
gozlenmistir.

2. UZAKTAN KONTROL SISTEMLERIi VE
UYGULAMA ALANLARI

Uzaktan kontrol veya kumanda sistemleri; za-
mandan tasarruf saglamak, bir tehlikeyi 6nceden haber
vermek veya Onlemek, verimi artirmak, kullanim kolay-
lig1 saglamak vb. onemli fonksiyonlariyla giiniimiizde
yaygin kullanim yerleri bulmaktadir.Uzaktan kontrol
sistemleri ulagim, haberlesme ve askeri alandan, gilinliik
hayatimiza kadar akla gelebilecek hemen her alanda ¢ok
genis bir kullanim alanina sahiptir. Kara, hava ve deniz
ulasimimin sinyalizasyonu, televizyon alicilari, miizik
setleri, otomobiller, model ugaklar, garaj ve ev kapilari
ile benzeri sistemlerin kontrolii bunun somut drnekleri-
dir. Uzaktan kontrol islemi; Uygulama alanina gore,
uzaktan hareket ettirme, uzaktan 6l¢me, uzaktan sinyal
alig verisi, uzaktan giidiim, uzaktan regiilasyon vb. se-
killerde uygulanmaktadir. Ayrica gesitli sistemlerin tasa-
rimlarinda da uzaktan kontrol ¢ok 6nem tasimaktadir(8).
Sistemlerin tasarimlart gerceklestirilirken tasarimet, is-
tenilen fonksiyonlarla, bu fonksiyonlar1 yerine getire-

bilecek cihazin tasarimi ve yapiminda kullanilacak uy-
gun devre elemanlarinin se¢imi, sistemin giivenirliligi,
ekonomikligi, hata ihtimali, kullanim kolaylig1 vb. fak-
torleri géz Oniine almak zorundadir (9).

Bir uzaktan kontrol sistemi; bilgi girisi i¢in dev-
reler, uzaktan kontrol vericisi (transmitter), transmisyon
yolunun teghizati, sinyal doniisiimii icin gerekli biitiin
araglar, uzaktan kontrol alicisi (receiver) ve gonderilen
yer (destination) veyahut kontrol devrelerinden olusur.
Uzaktan kontrolde, kontrol sisteminin frekans kararliligi,
kontrol mesafesi biiyiik 6nem tagimaktadir. Bunun yani
sira gevrede olusabilecek parazitik etkiler, sistemin ¢a-
lismasint olumsuz yonde etkileyebilir. Bu nedenle
uzaktan kontrol sistemlerinde, kontroliin dnemine gore
bilginin kodlanarak gonderilmesinde biiyiik faydalar
vardir. Boylece sistem g¢evre etkilerine kargi korunmus
olur. Bunun i¢in bilginin kodlanmasinda degisik kod-
lama metotlar1 kullanilabilir (3).

Gonderilecek bilgi veya haber uygun modiilas-
yon metodu segilerek modiile edilmektedir. Bilginin
Oonemine gore gerekiyorsa kodlandiktan sonra verici ta-
rafindan iletim yolu iizerinden gonderilmektedir. Kanal,
iletim yolu vb. giiriiltii kaynaklarinda olusan giiriiltiiler,
gonderilen sinyaller lizerinde distorsiyon ve giiriiltiilerin
olugsmasina neden olmaktadir. Bu distorsiyon ve giiriil-
tillerin en az seviyede olmasi, yani bilgi sinyalinin 6zel-
liklerinin bozulmamast i¢in gerekli tedbirler alinmalidir.
Alicida almman bilgi sinyalleri, demodiilasyon, kod
¢dzme vb. muhtemel iglemlerden sonra bilginin deger-
lendirilecege kisma ulagtirilir (3,9).

3. DEVRE TASARIMI VE CALISMA PRENSIBI

Sistem, verici Unitesi, alici tinitesi ve kontrol
tinitesi olmak tizere ti¢ kisimdan olugmaktadir.

Benzinli motorlarin uzaktan kumanda ile calisti-
rilmasi ve kontrolleri i¢in tasarimi yapilan uzaktan kont-
rol devresinin blok semasi Sekil 1’de goriilmektedir.

Kontrol Unitesi : Yapilan bu calismada énce-
likle benzinli motorlarin uzaktan kumanda ile ¢aligtiril-
mas1 ve kontroliindeki problem tanimlanmis ve bu
problemin ¢oziimiine iligskin Sekil 2’deki akis semasi ¢i-
zilmistir. Cizilen akis semasina gore, bilgisayar orta-
minda MPLAB ve MPASM programlar1 kullanilarak
PIC16F84 i¢in PIC ASSEMBLY dilinde programlar ha-
zirlanmigtir. Girig boliimiinde tespit edilen olumsuzluk-
larin ortadan kaldirilmasi igin ¢dziilmesi gereken prob-
lemler:

Aliciya (start) sinyal gelince;
1. Alarm ¢ikigtyla alarm devre dis1 birakilmali.

2. 500 ms beklenir. Sonra 3. ve 4. islemler
gerceklestirilmeli.

3. El freni ve vites kontrol girisinden, el freninin
cekili ve vitesin bosta olup olmadigt kontrol
edilmeli.
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VERICI UNITESI
TUS TAKIMI ENCODER »| RF VERICI
ALICI UNITESI
T—, RF ALICI DECODER
KONTROL UNITESI
A
KAPI KONTROL , > SINYALLER
ONTRO > KONTROL
DEVRESI
VITES KONTROL KONTAK
EL FRENI KONTROL MARS
A
DEVIR ALGILAMA

Sekil 1. Uzaktan kontrol devresinin blok semasi

4. Kap1 kontrol girisinden kapinin agik veya ka-
pal1 oldugu kontrol edilmeli. (Eger vites bosta
el freni ¢ekili durumda ve kap1 da kapali ise)

5. Mars kontak ¢ikisi ile mars motoru ¢aligtiril-
mall.

6. 500 ms beklenir. Sonra 8. islem gerceklestiril-
meli.

7. Devir kontrol ucu ile motorun ¢alisip ¢alisma-
dig1 kontrol edilmeli.

8. Motor 4 saniye i¢inde ¢aligirsa mars kontak
¢ikisi motorun ¢alistifi anda pasif konuma
almmali.

9. Motor 4 saniye sonunda ¢aligmazsa mars kon-
tak ¢ikisi bu siire sonunda yine pasif konuma
alimmali.

10. Motor ¢alisinca sinyaller 3 saniye siire ile ak-
tif konuma getirilmeli.

11. Motor 3 dakika galistirilip stop edilmeli.

El freni ve vites durum kontrol iinitesi: Sekil
4’de PIC’in RB2 portuna bagli devrede biri el freni, di-
ger ikisi de vites durumunu gosteren 3 tane buton vardir.

1. Buton : 1.,3., 5. ve geri vitesleri kontrol eder.
2. Buton : 2. ve 4. vitesleri kontrol eder.

3. Buton : El frenin gekili olup olmadigini kontrol
eder.

Birbirine seri baglanan iki buton, vites kolunun
on ve arkasina denk gelecek sekilde uygun ayarlama ya-
pilarak monte edildi. Baslangigta (vites basta iken) her
iki butonda kapali konumda bulunmaktadir. El freni
butonu kablosundan paralel alinan bir hat da RB2’ye
baglandi. El freni ¢ekiliyken, buton kapali konumdadir.
Motorun ¢aligmasi i¢in biitiin butonlarin kapali ko-
numda, yani el freninin ¢ekili ve vitesin bosta olmasi ge-
rekmektedir. Bu esnada transistor tetiklenir ve RB2
ucuna +5 V gelir (Logic 1). butonlardan biri agikken,
yani el freni ¢ekilmemis ve/veya vites 1-2-3-4-5 ve geri
konumlarindan birinde olursa transistor yalitima gecer
ve RB2 ucuna sase gelir

Sistemde, elektriksel bakimdan tam bir yalitim
sagladigindan ve ¢ok hizli ¢alisgtifindan opto kuplor’li
giris kullanilmustir.

Yukarida tanimlanan problemlerin PIC16F84
icin PIC Assembly dili ile ¢oziimlerine iliskin yazilan
programin akis semasi Sekil 2° de verilmistir.
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DevirPals=1

A 4
A

Alic1 Enabla=1

A 4

Devir sayag artir
]

DevirPals=0

Timere= 64 ms

Devir sayag
temizleme

A

DevirPals=53

Alarm ve Kontak Role=1

Mars Role=0

v v
Mars Role=1 Sinyal Role=1

a

Gecik=3 s

Timere=5 dk

DevirPals=1

Sekil 2. Programin akis divagrami
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PIC16F84’iin giris ve ¢ikis portlarinin uygulama devresine baglantilar1 Sekil 3* de gosterilmistir.

Kontak ve Alarm
RB4 RB7 » Réle kontrol
Kap1 kontrol — ] g; . )
El freni ve vites kont —— RBI RB6 Sinyal Role Kontrol
Devir kontrol —» OSC1/CLK IN
TOCK 1 RA4 > 0SC2/CLK OUT
~ 7| Rao - MCLR
Alic1 Data ﬁ; I~ Mars Role Kontrol
Bus
RA3 RB5
Alic1 Enable > RBO >
| Vss vdd
/ Ll
PIC16F84

Sekil.3 Kontrol {initesi

Uygulama devreleri ve mikrodenetleyiciye baglant1 sekilleri Sekil 4’te gosterilmistir.

~

RF ALICI Kontak
PIC 16F84
1K
RBO RB7

12v RAO

+5V | Alarm
RA1
1K
Opto-Koplor RA2
X

4N25
RA3

12v +5V
1K
wx RB5
1K . RB3
Opto-Koplor
4N25
1K

228
00
0o
04

.|||___K.__
.|||__7'Y

~|—q3

<
=
Py

00
66

2_ Mars

* gg | —?E Kapi 10K
I— RB6

RB2

=

%g
L

.|||__7T_

( Vites1
( Vites2 Sag Sinyal
—[ El freni Tk% é oS P ST
= O D
SinyaIA>_C.| B J_ J_ Sol Sinyal
Girisi = =

Sekil.4 Sistemin birlesik devre semasi

Kapi kontrol iinitesi: Sekil 4’te PIC’in RB3 linca, PIC kontak rolesi pasif konuma gekilerek, moto-
portuna bagli devrede bulunan kapi butonu, kapi agik- U calismasi durdurulacak sekilde programlanmustir.
ken kapali konumdadir. Foto transistor tetiklenerek RB3
ucuna +5 V gelir. Kap1 kapaliyken buton agik ve tran-
sistor yalitimda oldugundan RB3 ucuna 0 gelir. PIC,
RB3 ucuna +5 V gelince mars rélesini pasif, 0 V gelince
mars rolesini aktif hale getir diye programlanmugtir. Devir kontrol iinitesi: Mars motorunun hasar
Motor ¢alistiktan sonrada, 3 dakika igerisinde kap1 agi- gormemesi igin, motor ¢alisinca mars isleminin durdu-

Sistemde tam bir elektriksel yalitim saglayabil-
mek ve PIC’1 12 V’luk gerilimden koruyabilmek i¢in
opto kuplor kullanilmistir.
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rulmasi gerekmektedir. Bunun i¢in; devir kontrol iini-
tesi, manyetik tutuculu hiz sensoriiniin olusturdugu sin-
yalleri diizenleyerek PIC’e gonderir. Ve motorun, ¢a-
lisma devrine ulagip ulagsmadigint kontrol eder. Motor
calisma devrine ulastig1 anda mars iglemini durdurur.

Uyarici disli: Sekil 5°te 6zel bir dis sekli olan bir
halka disli volan dislisinin yanina konmustur. Uyarici
dislide esit aralikli 44 dis vardir. Bunlardan ikisi her yari
turda iptal edilmistir. Bdylece 40 dis birakilmigtir

MANVETIE
ALGILAYICI

Sekil 5 Uyarici disli

Manyetik tutuculu hiz sensorii: Manyetik tutucu,
motordaki st ve alt Olii noktalarin pozisyonunu ve
motor donils hizimt belirler. Manyetik tutucunun sonra-
dan ayar1 yoktur. Tespit kolu iizerinde 6nceden ayar-
lanmistir. (10,11).Hiz sensorii degisken manyetik du-
yarlilik esasina gore calisir (Sekil 6). Bu prensipte daimi
miknatis iizerine sarilmig bir bobin bulunmakta ve tespit
vidalariyla debriyaj vidalarina tespit edilebilmektedir.
Urettigi manyetik alan, dénen bir ¢ember seklindeki
uyarictya etki eder. Uyarici volan dislisinin yanina
konmus disli seklinde ¢entikleri vardir. Manyetik tutucu,
uyarici ¢evresine agilmis yarik veya kanallardan, motor
devrine gore belirli bir sinyal frekansinin elektronik
kontrol iinitesine iletilmesini saglar(12,13).

MANYETIK TUTUCULU HIZ SENSORD
DAIMT MIKHATIS

!—- - —
BOEIN _E: n‘J:‘—“

UYARICIDISL] — o

GIKIH

™

VOLAM

Sekil.6 Manyetik tutuculu hiz sensorii ve uyarici disli

Motor c¢alisirken, manyetik tutucu, bu dis bos-
luklarini algilar ve Sekil 7°da goriildiigii gibi bir gerilim
sinyali iiretir (11).

Devir sayis1 diizenleme devresi: Devrenin
amact; Sekil 4’te PIC’in RB1 ucuna bagli devredeki A
noktasina gelen iiggen dalga sinyali PIC’in anlayacagi
kare dalga sinyale ¢evirmektir.A ile B noktasi arasindaki
kondansator, Sekil 7’deki DC’yi yalitmak igin
kullanilmistir. Sekil 8’deki grafige bakilacak olursa, Se-

kil 7°deki grafikte var olan 2 V’luk DC gerilimi, kon-
dansatér yardimiyla yok edilerek, yalmiz AC bir gerilim
sinyali elde edilmistir. Devrede kullanilan opamp, yiik-
selte¢ olarak gorev yapmakta olup Rf/Rb yiikselteg kat-
sayisinin kullanmaktadir. Rf/Rb = 100K / 1K = 100
olup girige uygulanan sinyalin ¢ikista 100 kat artirtlmig
olacagi anlamina gelmektedir. Fakat opamp besleme ge-
rilimi 12 V oldugu igin Vg ¢ikig gerilimi max. 12 V
degerini almaktadir. Bu devrede yiikseltme katsayisi
degeri ¢ok fazla oldugu i¢in (100) giristen uygulanan
iicgen dalga sinyal, kare dalga sekline ¢evrilmistir (Sekil
9). Sekil 4* deki C-D noktalar: arasina konulan direng-
zener diyot yardimiyla, D noktasindaki voltaj degeri
max. 5,1 V’a ¢ekilmistir (Sekil 10).

A

VA

Sekil 8. Kondansatdrle DC seviyesi azaltilmis sinyal
v

9]

1

Sekil 9. Opamp yardimiyla kare dalga sekline c¢evrilmis
gerilim sinyali

¥ Rininln i

Sekil 10.Zener diyot ile ¢ikistaki maksimum gerilim de-
geri 5,1 V’a diistiriilmiis sinyal

PIC, Sekil 10°da kare dalgaya cevrilmis ve 5,1
V’a diigiiriilmiis sinyali algilar. Birim zamanda olusan
palsleri sayarak devri tespit eder. PIC denemeler netice-
sinde, 64 ms’de 23 pals sayinca marsin kesilmesi sek-
linde programlanmusgtir . Bunun devir olarak karsilig: ise
539 dev/dak dir.

64ms 5 23pals
1000ms 5 X
X=359 pals (saniyedeki pals miktar)
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Bir devirde 40 pals olduguna gore 359/40 = 8,9
(saniyedeki devir)

8,9 * 60 = 539 dev/dak (dakikadaki devir say1si)

Kontak ve alarm role Kkontrol iinitesi: Sekil
4’te, PIC’in RB7 portu uygun devre araciligiyla réleyi
harekete gegirerek 12 V’luk gerilimi kontaga verirken,
alarm gerilimini keserek alarmin devre disi kalmasini
saglar. Burada alarm ve kontak ucu, rélede tam ters ¢a-
lisir. Biri aktifken digeri pasif konumdadir.

Mars role kontrol iinitesi: Sckil 4’te,PIC’in
RB5 ucuna bagli olan devredeki rdle ilk konumunda
mars motoruna gerilim vermezken réle kontaklarini ¢e-
kince 12 Volt DC gerilim mars rdlesine gelir ve motor
calisir. Burada dikkat edilmesi gereken nokta bask: dev-
resi ¢izilirken mars motorunun kumanda akimini tasiya-
cak olan bakir yollarin, gegecek akimi tagiyacak sekilde
kalinlagtirilmas1 gerekmektedir. Ara¢ motoru istenilen
stire kadar ¢alistirilip role araciligiyla tekrar durdurulur.

Sinyal réle kontrol iinitesi: Ara¢ motorunun
calistigini uzak mesafeden anlayabilmek igin, motorun
calistigi andan itibaren kisa bir siire (3 sn) ile sinyaller
yakilip sondiriliir hale getirildi. Sekil 4’te PIC’in RB6
portu, uygun devre araciligtyla roleyi harekete gegirerek
sag ve sol sinyallere 12 Voltun verilmesini saglar.

4. SONUC

Bu ¢alismada, benzinli motorlarin uzaktan calig-
tirtlmast ve kontroliinii gerceklestiren cihazin tasarimu,
iretimi ve denenmesi, 1987 model Renault-9 otomobilin
ozellikleri gbdz Onilinde tutularak gergeklestirilmistir.
Calisma sonunda, ara¢ motoru uzaktan kontrol ile basa-
rili sekilde c¢alistirilmig, calisma igin amaglanan tiim
ozellikleri yerine getirdigi gézlenmistir.

Volan iizerindeki uyarici dislilerden, alinan sin-
yal, osilaskopla Ol¢iiliip sinyalin sekline gore, devir
kontrol {initesi tasarlanmis ve mikro denetleyici prog-
ramlanmistir. Mikrodenetleyici olarak PIC16F84 kulla-
nilmigtir.  Yine iizerinde uygulama yapilan otomobilin
vites kolunun sekline gore, vites kontrol butonlari yer-
lestirilmis ve devre tasarimi yapilmistir. Calistirma is-
leminin yaninda, giivenlik ve kullanim kolaylif1 agisin-
dan, bazi kontroller ve zamanlamalar sisteme eklenmis-
tir.

Otomobil iizerindeki akii gerilimindeki degisim-
lerden ve 12 V’luk akii geriliminden dolay
mikrodenetleyicinin hasar gérmemesi i¢in gerekli 6n-
lemler alinmigtir. Opto kupldr kullanilarak kontrol dev-
resinin elektriksel yalittimi saglanmistir. Ayni zamanda
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varistor kullanilarak ani gerilim yiikselmelerinden do-
gabilecek PIC hasarlarinin 6niine gegilmistir.

El freni, kap1 ve sinyal kontrolii i¢in yapilan is-
lemler, genelde biitiin otomobillere dogrudan uygulana-
bilirken, vites kontrolii ve devir kontroli islemleri bir-
¢ok otomobil modelinde farkliliklar gostermektedir.
Bununla birlikte sistem tiim klasik binek tagitlarina uy-
gulanabilir. Uygulama yapilacak otomobilin marka ve
modeline gdre ayri bir tasarim ve programlama gerek-
mektedir.
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