Politeknik Dergisi
Cilt:12 Sayn: 1 s.7-11, 2009

Journal of Polytechnic
Vol: 12 No: 1 pp.7-11, 2009

Dijital Yakit Seviye, Yol Gostergesi ve Yakit Gilivenlik
Sisteminin Agir Vasita Araglarina Uygulanmasi

Ercan KOSE, Abdulkadir YASAR, Serhan YAMACLI

OzZET

Giiniimiizde mikro kontrolérlerin programlanabilir ve otomatik kumanda 6zelliklerinden dolay: hayatimizdaki yeri her
gecen giin artmaktadir. Ozellikle giivenlik sistemlerindeki uygulamalar daha da biiyiik onem arz etmektedir. Dijital yakit seviye,
yol gostergesi ve yakit giivenlik sistemi de bu uygulamalardan bir tanesidir.

Bu calisma, dijital yakit seviye, yol gostergesi ve yakit giivenlik sistemi kullanarak ozellikle motorin kullanilan agir
vasita araglarin deposundaki yakit miktar1 ve bu yakat ile gidilebilecek ortalama yolun dijital olarak ekranda gdsterilmesini, hem
de olas1 bir yakit hirsizliginin arag sahibine sesli olarak bildirilmesini hedeflemektedir. Bu sistemde arag sahibi uzaktan kumanda
ile alarm1 susturabilmekte veya herhangi bir anda alarmu1 otomatik devreye alabilmektedir.

Anahtar Kelimeler: Dijital yakit seviye, yol gostergesi, yakit giivenlik sistemi, kagak ikaz.

An Application of Digital Fuel Level, Road Indicator
and Fuel Security System on Heavy Trucks

ABSTRACT

The importance of microcontrollers is increasing because of their programmability and automatic control in nowadays.
Specially, its importance in security systems is bigger. One of the applications is the digital fuel level, road indicator and fuel

security systems.

This study aims the digital fuel meter with fuel security systems especially for the heavy trucks using diesel fuel also, the
possible way with the existing fuel and alarm for a fuel theft. In this system the user can turn the alarm on and off using a remote

control at any time.

Keywords: Digital fuel level, road indicator, fuel security system, missing alarm.

1. GIRIS

Son zamanlarda ozellikle tir ve kamyon gibi
biiytik araclar ve her tiirlii siv1 tanklarinda yakit hirsizli-
ginmn artis gosterdigi goriilmektedir. Ulkemizde 2008
yili itibariyle 9.653.546 motorlu ara¢ bulunmaktadir.
Bunlarin 2.808.789 kadart kamyonet, otobiis, kamyon
gibi agir vasitalardir[1]. Bir tir deposunun 500-700 litre
oldugu ve yakit hirsizligin1 6nleyici giivenlik sistemle-
rinin bu tiir araglart kullanan kisilerce aranilan bir sis-
tem oldugu da agik¢a goriilmektedir. Diger taraftan,
araglarda Olclim sistemlerinin gercek zamanli olarak
kullanilmas1 yogun olarak arastirilan bir konudur. Bu tip
sistemlerin esas elemani olan iglemcilere yonelik yeni
calismalar mevcuttur [2]. Ayrica, ara¢ takip sistemle-
rinde, benzin seviyesi 6l¢iim metotlarinin da kullanildigi
gorlilmektedir. Bu calismalardan bazilarinda
sensorlerden gelen verinin lineer olmayan filtrelerle [3]
veya dalga doniigiimleriyle [4] analizi yapilmaktadir.
Bir kisminda ise internet {izerinden ger¢ek zamanli ola-
rak interaktif ara¢ verisinin izlenmesi gerceklestirilmis-
tir [5,6,7]. Giinlimiizde iretilen bazi otomobillerde yol
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bilgisayar1 yardimiyla yakit 6l¢iimii ve yol miktar1 he-
saplamalar1 olmasina ragmen, basta kamyonlar olmak
iizere diger birgok aragta dijital yakit seviyesi, yol gos-
tergesi ve en Onemlisi yakit gilivenlik sisteminin bir
arada kullanilmasi ile ilgili uygulamalara rastlanilma-
mustir. Ozellikle su anda trafikte seyreden agir vasita
araclarda herhangi bir elektronik kontrol sistemi bulun-
mamaktadir. Bu sistemin bu sekliyle kullanimi bir ilki
olugturmasi bakimindan biiyilk 6nem arz etmektedir.
Sistemin en 6nemli noktalarindan bir tanesi de elektrik
akimindan yalitilmis olmasi yani yakitla temasinin 6n-
lenmesidir.

Ote yandan, bircok sensérii kullanan kompleks
sistemlerde gerekli olmayabilecek Ozelliklerin kullanil-
masi maliyeti artirmaktadir. Bu ¢aligmada, yakit dl¢lim
sistemini alarm ile birlestiren ve diisiik maliyetli olan
ayrica da uzaktan takip sistemi ile birlestirilmeye agik
olan yakit 6l¢iim ve uyar sistemi tasarlanmistir. Olustu-
rulan sistemin birinci fonksiyonu; ara¢ hareket halinde
iken depodaki yakit bilgisini ve bu yakit ile gidilebile-
cek yolu km cinsinden gostermek, ikinci fonksiyonu ise
sofor tarafindan uzaktan kumanda ile giivenlik sistemi
acildiktan sonra yakit deposundan herhangi bir sekilde
yakit azaldig1 anda sesli uyar1 yani alarm vermesidir.
Arag sahibi uzaktan kumanda ile alarmi susturabilmekte
veya herhangi bir anda alarm1 otomatik olarak devreye
alabilmektedir.
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2. MATERYAL VE METOT

Yakit seviyesi Olgmek i¢in birgok yontem bu-
lunmakta olup bunlardan siv1 cinsi olarak benzin, moto-
rin gibi yanic1 yakitlarin tasarlanan sistemde kullanila-
cag1 diistiniildiigiinden elektrot ile 6l¢lim metodu kulla-
nilmamustir. Basing degisimi ile seviye dlgme metodu
ise daha maliyetli ve donanim fazlalig1 nedeniyle pratik
olmadigindan dolay1 tercih edilmemistir. Bir diger se-
viye Ol¢lim metodu olan ultrasonik dl¢iim metodu ise
aracin deposundaki yakitin sigrama yaparak sensori
bozma olasiliginin yiiksek olmasi nedeniyle kullanil-
mamistir. Sivi miktarini belirlemede ucuz ve giivenli bir
yontem olmasi dolayisiyla samandira yonteminden ya-
rarlanilmastir.

Sekil 1°de gosterilen samandira sistemi tasitlarin
yakit depolarmin doluluk durumunu elektronik yo6n-
temlerle 6l¢ebilmektedir. Depo doluyken samandira yu-
kartya dogru hareket etmekte ve potansiyometrenin di-
renci azalmaktadir. Azalan direng potansiyometreden
daha fazla akim geg¢irmekte ve siiriicii kabininde bulu-
nan depo gostergesinin (ampermetre) ibresi maksimum
degeri gostermektedir. Depo bosaldikca samandira asa-
giya dogru inmekte ve potansiyometrenin degeri biiyii-
mektedir. Diren¢ degeri biiyliyen potansiyometre az
akim gegirmektedir. Bu ise ampermetrenin ibresini sap-
tirmaktadir.

Sekil 1. Samandira yontemiyle seviye dl¢iimil.

Yakit deposu ve samandira, sistemin en basta
gelen mekanik kismini olusturmaktadir. Bu calismada,
50 cm x 32 cm x 35 cm boyutlarinda 1.5 mm. sacdan
yapilmis bir depo kullanilmistir. Deponun iistten 10
cm.’lik kismi samandiranin perg¢inine ayrilmistir. Yani
deponun s1vi alan boyutlart 50 cm x 32 ¢cm x 25 cm dir.
Bu da 50 cm x 32 cm x 25 cm = 40 litreye denk gel-
mektedir. Bu ¢aligmada, igerisinde 10 bit ADC (analog
dijital g¢evirici) bulunan PIC 16F877 entegresi kullanil-
mistir[8]. Devrede genel olarak merkezi islemleri yapan
PIC 16F877 dir. Samandira ile PIC16F877 arasindaki
veri bilgisini saglamak amaciyla 100k’ ik
potansiyometre samandiranin hareketli per¢in kismina
yerlestirilmistir. Samandiranin esit adimlarinda esit ya-
kit degisimi oldugu i¢in kullanilan potansiyometre’nin
lineer olmasina dikkat edilmistir.

Samandira takilirken miimkiin oldugunca tavan

ve taban noktasi arasindaki agmin en biiyiikk olmasina
calisilmigtir. Cilinkii potansiyometrenin 40 litrelik yakit

bilgisini kontrol ederken daha genis bir a¢1 sinirinda gi-
dip gelmesi, 6l¢iimlerin daha genis bir analog deger ara-
sinda olmasini saglayacaktir. Dolayisiyla PIC 16F877’in
bu analog degerden elde ettigi dijital verinin alt ve {ist
sinir deger araliklart da genis olacaktir. Samandira bu
olgiitlere gore takildiktan sonra, suyun samandirayi ra-
hatlikla kaldirabilecegi hareket agis1 en fazla 45° yapila-
bilmistir. Potansiyometreye 6 V’luk bir besleme geri-
limi verildiginde uglarinda 45°1ik agida 1,18 V gerilim
iirettigi gbzlemlenmistir. Daha sonra bu analog gerilim
PIC 16F877’ye iletilmek {izere yaliimh bir sekilde de-
podan disariya iletkenlerle ¢ikarilmig ve depo-saman-
dira kisimlar1 tamamlanmustir.

Devrede PIC dncelikle A portundan aldig1 analog
bilgiyi dijitale doniistirmektedir. Bu dijital bilgisini
yakit ve yol bilgisine doniigtiirmek icin PIC kendisine
yiiklenen doniistiirme hesaplamalarini kullanarak yakit
bilgisini LCD ekrana gondermektedir. Ayn1 zamanda
alic1 iinitesinden bir veri geldiginde, LCD ekrani ve
alarm devresini kontrol altinda tutmaktadir.

Giivenlik sistemi aktif oldugunda PIC, LCD ek-
rana glivenlik sistemi aktif mesajin1 yazdirarak kendi-
sine yiiklenen c¢alint1 yakit hesaplamalarin1 baglatmakta-
dir. Boylece calinti kontrol islemi baslamaktadir. Bu
andan itibaren depodan azalma olmasi durumunda PIC
alarm devresini calistirmaktadir. Alarmin susturulabil-
mesi i¢in de verici devresinden sustur butonuna basil-
mas1 gerekmektedir. Alici devresine gelen bu sustur
sinyali PIC’e verilmekte ve PIC de alarm devresini
devre dis1 birakmaktadir. Giivenlik sistemi aktif oldugu
siirece yakit calinti tarama dongiisii sonsuza kadar de-
vam etmektedir. Daha dogrusu bu islemler sistemin ve
aracin akiisiiniin 6mrii ile sinirhdir. Sekil 2’de sistemin
genel calisma semasi gosterilmektedir.

DEPO
(samandira-pot.)

LCD EKRAN

16F877

=
] =" =

AL ALARM
UNITE DEVRESI
=
VERICI
UNITE
(kumanda)

Sekil 2. Sistemin blok diyagramu.

Bu calismada, haberlesme i¢in piyasada bulunan
RF alici-verici modiilleri kullanilmistir. Bu modiiller
434 MHz ISM (Industrial Science Medical; Endiistri,
bilim ve saglik hizmetleri i¢in ayrilan RF bandi) ban-
dinda genlik modiilasyonu (ASK) kullanarak haberles-
mektedirler[9]. Modiiller hem analog hem de sayisal
isaretleri iletebilmektedirler[ 10]. Bu modiiller kendi ba-
sina kullanilmay1ip bir mikro islemci yardimiyla haber-
lesme yapabilmektedir. Kullanilan mikroislemci saye-
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sinde veride sifreleme yapilabilmekte ve dolayisiyla
sistemin korsan vericiler tarafindan kontrol edilme teh-

likesi ortadan kaldirilmaktadir.

Bu calismada, verici ve alici ¢evre {initelerinde,
16F84 mikroislemcisi kullanilmigtir [11]. Gergeklesti-
rilen sistem 16F84’iin RF alic1 ve verici modiillerine

baglanis1 Sekil 3’de gosterilmektedir.

16F84, seri haberlesme 6zelligi ile port B’deki
bilgileri alici-verici modiillerine aktarmaktadir. Verici
initesinde 3 giris kullanilmistir.
sistemini ag¢ip kapatan anahtar, alarm susturma butonu
ve bir de herhangi bir anda alarmi istege bagli olarak
calistirmay1 saglayan test butonundan olusan girislerdir.

Verici iinitesinde besleme kaynagi olarak 9V’luk
pil ve voltaj regiilator katt olan 7805°1i devre de
modiiliiniin teknik &zellikleri
Tablo 1°’de ve ATX 34[12] verici modiilii de Sekil 4’de

kullanilmastir.

gosterilmistir.

Verici

Bunlar;

giivenlik

7.5 i

b

IT 3mn

0
|

1]

Ill

123 45

—_p
254

Sekil 4. ATX Verici modiilii.
Bacak Tanimlamalari:

1. Toprak 2. Anten Cikis 3. Toprak 4. Veri Girisi
(Saysal) 5. Besleme (Vdd)

Sistemde kullanilan alici Gnitesi 16F84 ve
ARX 34 alici modilden olugsmaktadir. Tablo 2'de
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Sekil 3. Tasarlanan sistemin devre semast.

Tablo 1. Verici Unitesi (ATX 34)nin Teknik Ozellikleri

alici Unitesinin teknik ozellikleri ve Sekil 5'te ise
ARX 34 alici modulu gosteriimektedir[13].

Calisma Frekansi 433,92 MHz L . o
Besleme Gerilimi 15 VDC Tablo 2. Alic1 Unitesi (ARX 34)’nin Teknik Ozellikleri
Akim Sarfiyati 5 V besleme gerilimi ile 6,5 mA Calisma Frekans Araligt 300-434 MHz
Bilgi Oram Max. 2400 bps Besleme Gerilimi +5 VDC
Modiilasyon ASK Kanal Genisligi +500 kHz
Frekans Tolerans1 | 200 kHz Bilgi Oran1 2400 bps
Kazanci 1,5 Hassasiyet -100 dbm
Kazanci 1,5
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3 4 5

Sekil 5. ARX 34 Alict modiilii.
Bacak Tanimlamalar1:
1. Toprak 2. Veri Cikis 3. Bos 4. Besleme (Vdd)
5. Besleme (Vdd) 6.Toprak 7.Toprak 8. Anten Giris

Bu calismada, 2X16; 2 satir ve 16 siitundan
olusan HD44780 model LCD kullanilmistir [14].
Sistemin fotografi Sekil 6-a’da, gosterilmistir. Sekil
3’de semast verilen devrenin fotografi da Sekil 6-b’de
sunulmustur. Genel olarak sistemde LCD, iki
fonksiyonun  bilgisini  gostermektedir.  Bunlardan
birincisi; giivenlik sistemi aktif olmadig1 zaman Sekil 7-
a’da gosterildigi gibi depoda kalan yakit miktarimm
ekranda gostermektedir. Kalan yakit miktar1 ile
gidilebilecek yol ise 2 s araliklarla Sekil 7-b’deki gibi
gosterilmektedir. Digeri ise gilivenlik sistemi acildig:
zaman ekranda giivenlik sistemi aktif yazisi
gosterilmektir.

Bu c¢alismada Sekil 8’de gosterilen alarm devresi
kullanilmistir. PIC 16F877 asagidaki alarm devresini
BC 237 ve 5V ile ¢alisan rdle ile siirmektedir. Devrenin
yazilim1 BASIC dilinde yazilmis ve derlenmistir.

??J-

T ——

s

(b)
a-Gergeklestirilen sistemin fotografi
b-Devrenin detayli gosterimi

Sekil 6.

10

~(b)

Sekil 7. a- Devre ekranindaki yakit gosterge durumu
b- Devre ekranindaki kalan yakitla gidilebilecek
uzakligin goésterimi.
pis e :
15 Rl lmiag i

Sekil 8. Tasarlanan sistemdeki alarm devresi.
3. BULGULAR VE TARTISMA

PIC 16F877’nin Analog Dijital Cevirici (ADC)
islemini, kararli bir sekilde ancak c¢ok kaliteli bir bes-
leme kaynagi ile beslendiginde yaptig1 gdzlemlenmistir.
Ayni sekilde ADC olctimleri igin ortalama deger alma
metodu kullanilarak da dogru o6lgiimler elde edilmeye
calistlmistir. Elde edilen olglimler, sistem i¢in yeterli
hassasiyette (8-bit ¢oziiniirlikte) sonuglar vermektedir
[8]. Ancak daha hassas 6l¢iimler yapilmak istenirse, 10-
bit ADC igeren PIC 16F877 veya PIC 16F877’ye disa-
ridan baglanan 12-bit veya 14-bit’lik ADC’ler de kulla-
nilabilir.
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Genel olarak sistemin tiimiiniin besleme kay-
nagi ilk etapta tek kaynaktan yapilmis, devre daha sonra
6 V’luk akii kullanilarak sistem kesintisiz gii¢ kayna-
gina baglanmistir. Bu iglemden sonra devrenin daha ka-
rarli bir sekilde ¢alistigi goriilmiistiir. Bu nedenle pratik
olarak devrelerde 6 V’luk bir akiiniin kullanilmas1 hem
temiz regiileli bir gerilim i¢in hem de maliyet agisindan
ucuz bir ¢6ziim olmaktadir.

4. SONUCLAR VE ONERILER

Alici-verici modiillerin hassas olmas1 ve besleme
gerilimlerinin ¢ok kiigiik (100 mV’luk) dalgalanmalarda
veya 100 mV’luk eksik veya fazla olmasinda modiiller
kararsiz ¢alismaktadir. Bu nedenle alici-verici modiille-
rin beslemesinin tam regiileli olmasina dikkat edilmeli-
dir.

Devrede ayr1 besleme kaynagindan beslenen
farkli modiillerin saselerinin ortak yapilmasi1 gerek-
mektedir. Aksi takdirde devreler calismamaktadir. Dev-
reler arasi uyum ancak bu sekilde saglanmistir. Devre-
nin ilk etapta tiim birimleri ile birlikte ¢aliymadig: ya-
pilan bir dizi islemler sonucunda oldukg¢a kararli bir se-
kilde ¢alistig1 ve beklenen sonuglart verdigi gézlemlen-
mistir.

Devre galistirildig1 anda hizli bir sekilde 6l¢iim
yaparak ekranda, kalan yakit ve yol bilgilerini goster-
mistir. Kumandadan yani vericiden yapilan bir isleme,
devre 1-2 s igerisinde tepki gostermektedir. Vericinin
kapali bir alanda yaklasik 30-40 metreden kontrol edile-
bildigi gozlemlenmistir. Ag¢ik alanda ise bu mesafenin
70-80 metre oldugu tespit edilmistir. Devre, yakit gii-
venligi agisindan gerek araglarda gerekse biiyiik yakit
tanklarinda kacgak ikaz sistemi olarak kullanilabilmekte
ve yaklagik 200 YTL’ye mal olmaktadir.
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