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TESEKKUR

“PC Tabanli Bina Otomasyonu” baslikli calisma Sakarya Universitesi Fen Bilimleri
Enstitiisti Elektrik ve Elektronik Miihendisligi Ana Bilim Dalinda yiiksek lisans tezi
olarak hazirlanmistir. Bu tez c¢aligmasinda bilgisayarin paralel port’u araciligiyla
aygitlarin kontrolii ve giivenlik i¢cin veri madenciligi (Data Mining) tekniklerinden

kiimeleme (Clustering) kullanilmigtir.

Boyle bir tez ¢alismas1 yapmami destekleyen ve bu projeyi yoneten degerli hocam
Yrd. Dog. Dr. Zafer DEMIR’e, manevi destegini esirgemeyen tiim arkadaslarima ve

aileme tesekkiir ederim.
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SIMGELER VE KISALTMALAR

CPU Central Processing Unit

PC Personal Computer — Kisisel Bilgisayar

/Q Input / Output

LED Light Emitting Diyod

VM Veri Madenciligi

RF Radyo Frekans1

MBPS Megabit Per Second

SQL Structured Query Language — Yapisal Sorgulama Dili
A% Volt

VB Microsoft Visual Basic
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OZET

Anahtar Kelime: Otomasyon, PC tabanli kontrol, Bina Otomasyonu

Bu c¢alismada bilgisayarin paralel port’u kullanilarak ve bir yazilim araciligiyla
ev/bina otomasyonu gerceklestirilmistir. Paralel pottan ve e-posta ile ev/bina’daki
aygitlarin durum kontrol, devreye alma, devreden ¢ikarma seklinde 3 durumu kontrol
edilmekte ve kullanilan yazilim da yetkili kullanicilar disginda giivenlik ihlalinin
yapilmast durumunda veri madenciligi tekniklerinden kiimeleme metodu kullanilarak
belirlenen zamanlarda raporlar ve talimatlar vermektedir. Ayrica ev/bina aygitlar
icin tatil, gece, glindiiz, maksimum giivenlik vb. degisik konumlar secilerek giivenlik
saglanmaktadir.
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PC BASED BUILDING AUTOMATION

SUMMARY

Keywords: Automation, PC Based Control

In this paper, a house/building automation is realized using as device computer
parallel port and a software application. By means of parallel port devices and mail
three position can be controlled. These are devices' state-control,take on curcuit, take
off curcuit. Function of software application is using clustering method at
determinated time giving directions and reports whenever violating security cases.
Furthermore for different cases such as maximum security, holiday, nighttime,
daytime, security alternatives can be obtained for house/building devices’.



BOLUM 1. GIRIS

Elektronik endiistrisi, gelistirdigi yeni teknolojileri ucuza iiretilme ve bu teknolojiler
icin yeni pazar yaratabilme yetenegine sahiptir. Yillardan beri tiretim teknolojileri
alaninda yapilan c¢alismalar sonunda, elektronik devre elemanlarinin ucuza
iretilebilmesi, kurumsal olarak gelisimini tamamlamis, maliyet engeline takilan
bir¢cok sistemin diinya pazarmna girmesine olanak saglamistir. Son zamanlarda bu

gelismelerden payini almis en sanslhi sistem, ev/bina otomasyonudur [1].

Otomasyon; bir sistemin belirli bir senaryoya gore, bir operatore ihtiya¢ olmaksizin
yonetilmesidir. Senaryolarin akisi, algilayicilarla algilanan olaylara, bu olaylarin
merkezi sistemdeki kurallara gore yorumlanarak cikan sonucglara ve zamana gore

belirlenir.

Ev otomasyonu sisteminde kullanilan tiim aygitlar, merkezi PC sistemine gonderilen
bilgilerle senaryo igerisindeki belirlenen kurallara gore kontrol edilmektedir. Bunun
sistem i¢inde kullanilan kablolama yontemi ring yontemidir. Bu yontem kuyruk
yapisindaki bir agin sonlandiricilarin ¢ikarilarak iki ucunun birlestirilmesiyle olusan
ag yapisidir. 4 mbps veya 16 mbps hizda calisir. Zincir yapisinda agda var oldugu
diisiiniilen sanal bir jeton (token) tiim makineleri sirayla dolasir ve bilgi alisverisi bu

sekilde saglanir [19].

Yapilan bu ¢alismada bilgisayar ile kontrol amag¢lanmistir. Ayrica calisma deneysel
olarak da gerceklenmistir. Bu kontrolii saglamak i¢in bilgisayarm paralel portu, ara
kart devresi ve yazilim kullanilmistir. Bu kontrol setleri kullanilarak bina, biiro ve ev
otomasyonu yapilabilir. Bu sistemle bir binada bulunan ¢ok sayida elektrikli cihaz
durum kontrol, devreye alma, devreden ¢ikarma olmak iizere 3 durumla kontrol

edilebilir.



Sistemde bina giris glivenligi i¢in veri madenciligi tekniklerinden olan kiimeleme

metodu kullanilarak kural tabanli kontrol saglanmaistir.

Yaptigimiz bu caligma, iletisim ortami olarak mevcut elektrik hatlar1 kullanilarakta
gerceklenebilir. Elektrik hatti kullanimi sistem kurulumu ve maliyeti agisindan
biliylik avantaj saglamaktadir. Elektrik hatti kullanilarak yapilan veri iletigimi,
hatlarda bulunan giriiltii ve girisim etkilerinden olumsuz ydnde etkilenir. Bu
durumda uzak noktalar arasi veri iletisimi i¢in veri sinyallerinin hem analog hem de
sayisal olarak islenmesi gerekmektedir. Bu konuda gelistirilen 6zel yongalar
sayesinde elektrik hatlar1 tizerinden gergeklestirilebilecek sinyal isleyici devreler
yapilmistir. Diger taraftan ev otomasyonu sistemlerinde gergeklestirilen yongalar
tarafindan kullanilacak ortak bir veri iletisim yontemi ¢aligmalart da yapilmistir.
Fakat standart hale gelmis ve diinya pazarinda kabul gormiis genel bir veri iletisim

yontemi bulunmamaktadir [1].

Ayrica yaptigimiz bu sitemdeki cihazlar ring kablolama yerine kablosuz olarak alici

ve verici sistemi ile gerceklenebilir. Fakat bu tip sistemlerin maliyetleri yiliksektir.

Tasarlanan sistemin ger¢eklenmesinde, kablolama sistemleri secilirken point to point
sistemi yerine ring kablolama sistemi se¢ilmistir. Biliylik sistemlerde point to point
sistemi kullanilmas1 durumunda her bir cihaz i¢in kablolama yapmak gerekecek ve
kablo yigmi1 meydana gelecektir. Bu sebeplerden dolay1 bilgisayar paralel portu ve

ring kablolama sistemi secilmistir.



BOLUM 2. OTOMASYON, OTOMATIK KONTROL ve
KULLANILAN TEKNIKLER

2.1. Bilim Tarihi A¢isindan Otomatik Kontrol

Buhar giiciiniin kesfi ile mekanik sistemlerin programlandigi sekilde hareket etmesini
ve hatalarin diizeltilmesini saglayan denetim kavrami gelismeye baglamistir.
Elektrigin kesfinden Once, "tlimiiyle mekanik" denetim sistemleri kullanilmistir.
Basit bir 6rnek olarak James Watt'in 1769 yilinda kullandig1 "ucantop denetleyicisi”
gosterilebilir. "Motor hizlandikca merkezka¢ kuvvetiyle agilan topa bagli bir kolun,
mekanik manivelalarla motora giren buhar1 kismasi ve bdylece hizin sabit
tutulmasmi saglayan geri besleme sistemleri gosterilebilir. Bu alanda oldukca
gelisme saglanmis, ¢ok karmasik makineler yapilmis, ve bir anlamda "Mekanik
Bilgisayar" diyebilecegimiz tliimiiyle mekanik hesaplama ve kontrol sistemleri

gelistirilmistir [2].

Daha sonra elektrigin kesfi ile elektriksel sistemler ve bunlarin denetimi gelismis;
mekanik sistemlerin denetim fonksiyonunun dahi elektriksel platformda yapilmasi

saglanarak ¢ok daha karmasik sistemlerin denetlenmesi miimkiin olabilmistir.

Elektronik devrelerin kullanilmasi sonucunda basitlesen kontrol uygulamalar1 daha
fazla teorik ¢alismalarin yapilmasini saglamis, matematiksel kontrol kurami
gelismistir. Bat1 diinyasinda frekans domeninde biiylik gelismeler yapilmis, Bode,
Nyquist gibi 6nemli kontrol kurami teorisyenleri yetismistir. Dogu blogundaki

calismalar daha ¢ok zaman domeninde sinirli kalmistir.

Ikinci Diinya savas1 sirasinda bilhassa pilotsuz ugaklarin, atis kontrol sistemlerinin,
radar anten kontrol sistemlerinin 6n plana ¢ikmasi ile otomatik kontroliin 6nemi iyice

one ¢ikmistir. Savag Oncesinde matematiksel model katsayilarmin deneme yanilma



ile bulunmasi1 genel uygulama iken, matematiksel modelin teorik olarak dogru
saptanmasimin énemi artmis ve kontrol kurami matematiksel olarak geliserek temel

bir bilim disiplini haline gelmistir.

Ikinci diinya savasi swrasinda pilotsuz ucaklarmn, atis kontrol sistemlerinin, radar
anten kontrol sistemlerinin 6n plana ¢ikmasi ile otomatik kontroliin 6nemi artmustir.
Savas oncesinde matematiksel model katsayilarmin deneme yanilma ile bulunmasi
genel bir uygulama iken, pilotsuz ugagm deneme yanilma ile gelistirilmesi ¢ok
sayida ugak kaybma neden olacagindan matematiksel modelin dogru saptanmasiin

Onemi artmistir.

Ikinci diinya savasi1 sonrasinda da frekans domeni teknikleri gelismeye devam etmis,
karmagik frekans "s degiskeni" yaklagimi ve Laplace degiskeni yontemi kullanilmas,
sistem kararliligini test eden Kok Yer Egrisi yaklagimi gelistirilmistir. Daha sonra
sanayilesmenin hizlanmas1 ve buna karsilik is¢i haklarmmin onem kazanmasi ile
"isciye daha fazla olanak verirken, maliyeti en aza indirmek" yolu aranmus;
fabrikalarda en az isgiiclinii gerektiren robotlarla ve otomasyonla iiretim 6n siray1

almigtir.

1980'lerde bilgisayarlarin gelismesi ve kiigiilmesi ile her alanda bilgisayar kullanimu,
karmasik hesaplamalarim derhal yapilabilmesini olanakli kilmistir. Bdylece
gerektiginde kendi hatalarini diizelten "giirbiiz denetim sistemleri" teorisi ve

uygulamasi gelistirilmistir.

1990'lardan itibaren uzay gemilerinden robot denetimine, en ince detayda ¢aligma
gerektiren hassas iiretimlerde, insan elinin giremeyecegi boyutta iiretim ve islem
sahalarinda (tipta viicudu a¢madan artroskopik operasyonlarda), genlerin
denetiminde en yeni teknolojik yeniliklerle, otomatik kontrol kavramlarinin

dogrudan uygulanmadigi alan kalmamustir [2].



2.2. Otomatik Kontrol’un Teori ve Uygulamalarinin Asamalar

Otomatik kontrol bilimi, fiziksel kontrol sisteminin matematiksel olarak kurulmasini,
matematik diinyasinda c¢oziimlendikten sonra fiziksel uygulamada kullanilmasmi
sagladig1 i¢in "fiziksel sistemin yapisi" ile "matematiksel modelleri" arasindaki

baglant1 ve ayrima dikkat cekmek gereklidir [2].

2.2.1. Matematiksel modelleme

Kontrol edilecek sistemin tiim davraniglarinin matematiksel formiillere ¢evrilmesidir.
Ayni fiziksel sistemin ¢cok degisik matematiksel modeli kurulabilir. Her model belirli
varsayimlar tasidigi i¢cin hicbir model fiziksel sistemin tam modeli degildir.
Sistemlerin modellenmesinde, basitlestirilmis modeller ve lineerlestirilmis modeller
kullanilabilmektedir. Hatta birbirinin tam esdegeri olmakla birlikte farkli
gosterimdeki modelleri kullanilabilmektedir. Bir sistemin tiirevsel denklemi modeli
ile durum denklem takimi modeli, birbirinin esdegeri olmakla birlikte farkl
bigimdeki modelleridir. Bir elektrik devresinin sabit bir frekanstaki siniizoidal
uyartya tepkisinin genlik ve agismmi bulmayr Onemsiyorsak fazoér modelini
kullanabiliriz; farkli frekanslara vereceg§i tepkinin genligini dnemsiyorsak siizgec

devresi modellemesini kullanmaliy1z.

2.2.2. Matematiksel analiz ve tasarim

Matematiksel model iizerinde yapilan bilimsel ¢alismalarla, hangi islemlerle istenen
davranisin elde edilebilecegi arastirilir ve matematiksel olarak ¢éziimlenir. Sonsuz
denecek sayida farkli modelin, sonsuz denecek sayida farkli tekniklerle analizi,
istenen davranis1 verecek diizenlemelerin matematiksel olarak saptanmasi lizerinde

50 yildir bilimsel ¢aligmalar yapilmakta, tasarimlar gelistirilmektedir.

2.2.3. Sistemin tasarimi ve kurulmasi

Matematiksel diinyada kurgulanmis c¢oziim, fiziksel sistem {izerinde kurulur.

Yukarida da bahsedildigi gibi, bir mekanik sistemde istenen geri besleme baglantisi



salt mekanik diinyada yapilabildigi gibi elektriksel platformda yapilip mekanik
diinyaya baglantis1 yapilabilir. Bu nedenle bu islemde de farkli alternatifler s6z
konusudur. Yukaridaki asamalarin basari ile kullanilabilmesi i¢in, kontrol uzmani
oncelikle cok 1yi bir matematikc¢i, ve bunun yaninda c¢ok iyi bir elektronik¢i ve/veya

mekanik¢i olmalidir.

2.2.4. Kural tabanh kontrol sistemleri

Bilgisayarlarin ve mikroislemcilerin kii¢lilmesi, ucuzlamasi ve hizlanmasi ile her
sistemin kendi bilgisayarin1 yada mikroislemcisini tagimasi miimkiin olmustur.
Otomatik kontrol biliminin karmasikligi, insanlar1 daha kolay ¢dziimlere itmis ve
sistemin ayrintili matematiksel 6zelliklerini bilmeden de sistemleri igse yarar sekilde
calistiracak daha sade ¢Ozlimlerin arayismma yoneltmistir. Bilgisayar yada PLC
(Programlanabilir mantik denetleyiciler, sisteme 6zel mikroislemci) kullanarak ve
"kural taban1" ismi verilen talimatlarin mikroislemciye programlanmasi ile; istenilen
sonuctan sapmalarm, giris degiskeninde ayarlama yaparak diizeltilmesi

saglanabilmektedir [2].

2.3. Otomasyon ve Otomasyon Hiyerarsisi

Yapilan otomasyon projeleri belirli bir hiyerarside yiiriitiiliir. Otomasyon hiyerarsisi
cesitli katmanlar1 olan bir piramitten olusur ve bu piramide “otomasyon hiyerarsisi
piramidi” denir. Bu katmanlar i¢cindeki ve arasindaki gecis, veriyolu sistemlerinin

temelini olusturur.

Otomasyon sistemlerinde bulunan tiim cihazlarin birbirleri ile haberlesmesi istenir.
Bu isteklerin yapilabilmesi i¢in hiyerarsik yapiya ihtiya¢ bulunmaktadir. Bu yap1
icerisinde, list katmanda olan cihaz alt katmandaki cihaza ¢esitli sekillerde komutlar
gondermekte ve alt katmandaki cihazlarda bu emirler dogrultusunda gorevlerini
yapmaktadir. Ornegin firm modellemesi yapan bilgisayar (PC) hangi alanda kag
derece sicaklik olmasi gerektigini hesapladiktan sonra olmasi gereken degeri firin
yanma kontrol sistemine gondermektedir. Firinin ne sekilde yakildigi ile hig

ilgilenmeyen bu bilgisayar, yalniz olmasi gereken sicaklik bilgisini ilgili kontrol



cthazina gondermekte ve kontrol cihazi kendi i¢indeki kapali ¢evrim kontrol
algoritmalar1 yardimi ile firmin ilgili bolgelerini kendisine sOylenen sicakliklarda

yakmaktadir [3].

Piramidin i¢indeki en alt seviye proses seviyesidir. Bu seviyede prosesin cesitli
yerlerinde bulunan motorlar, sensorler, valfler, sicaklik 6l¢iim cihazlar1 gibi sahanin
en alt seviyesindeki cihazlar yer alir. Normal olarak bu seviye kendi aralarinda bilgi
transferi gerekmemektedir bu seviye ile iist seviye arasindaki haberlesme bu
cthazlardan kontrol cihazlarina paralel kablo ¢ekilmesi yolu ile yapilmaktadir. Su an
yeni gelistirilen AS-I Bus sistemi ile bu seviyede onemli 6l¢iide tasarruf yapmak

miumkiin olmaktadir.

Bir iist seviyedeki katman saha seviyesi, saha seviyesinin {istiindeki katman
otomasyon seviyesi, otomasyon seviyesinin lizerindeki katman kontrol seviyesi,
kontrol seviyesinin iizerindeki mantiksal seviye planlama seviyesidir. Piramidin en

iistiinde bulunan seviyede yonetim seviyesidir [3].

Y oOnetim
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Kontrol Seviyesi
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Proses Seviyesi

Sekil 2.1. Otomasyon hiyerarsi piramidi
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Sekil 2.2. OSI Katmanlar1

2.4. Akilh Evler

Evin ¢amasrr makinesi eski atalar1 gibi ¢amasirlar temiz bile olsa yine de inat
edercesine calismaya devam etmek yerine, aklini kullanip sudaki kirlilik oranini
analiz ederek, camasirin temiz olup olmadigima karar verip calismasmi
durdurabilmekte, bununla da kalmayip evin tiim islerini yoneten bilgisayarla ortak

calisip, gerektiginde bilgisayara bilgi aktarmaktadir.

Odalar1 kontrol eden 1s1 sensorleri ve kameralar yardimiyla kimsenin bulunmadigi
odalardaki elektrikler otomatik olarak sondiiriilmekte, perdeler kapatilmakta veya
evin sahibi, digsardan, evin herhangi bir odasin1 gormek isterse, yine evin uzaktan
kumanda yetenegi sayesinde, istedigi oda kontrol edip, 1siklar1 yakip

sondurebilmektedir.



Telefonlar kimsenin bulunmadig1 odalarda bosyere ¢almak yerine insanlar nerede
bulunuluyorsa orada ¢almaktadir. Buzdolab1 da akillidir, eksilen gida maddelerini

markete siparis etmekte veya tarihi gecen gida maddelerini sdyleyebilmektedir.

2.5. Akillh Ev veya Bina Nedir?

Akilli ev, bizimle siirekli etkilesim iginde olan, verdigimiz emirler dogrultusunda
gorevlerini yerine getiren evdir. Gelecegin evleri i¢in yapilan calismalar1 ifade etmek
icin pek c¢ok adlandrma yapilmis bulunmaktadir. Cokca kullanilanlar1 Ev
Otomasyonu Sistemi, Akilli Evler, Zeki Evler, Gelecegin Evleri gibi bu kadar farkl

isimlendirmelerin hepsiyle gelecekteki ideal ev ifade edilmek istenmektedir.

20. ylizyilda Elektrigin bulunmasi ve yaygm olarak kullanilmaya baslanmasi ile
birlikte evlerdeki gelismeler binlerce yillik gelismeye bedel olabilecek bir yol aldi.
Elektrikle birlikte evlerde konfor ve rahatlik bir hayli artti. Elbiselerin kirisikliklarini
acmak icin iitli, yemekleri saniyeler mertebesinde yapabilen firinlar, gidalarin yaz kis
bozulmadan durmasini saglayan buzdolaplari, haberlesme ve eglence vs. ig¢in
televizyon, telefon, evde islerin bir kismini halledebilmek i¢in bilgisayar olmak tizere
her gegen giin birbirinden daha yetenekli ev aletleri evlerimizdeki yerlerini almaya
basladilar. Teknoloji ve bilim diinyas1 son yillar kadar gelisimini kaplumbaga hiz ile
sirdiire gelmistir ta ki, bilgisayarin icadina ve Ozellikle de son giinlerdeki bas
dondiiriici gelismelere kadar. Tip, genetik miihendisligi, tarim, uzay caligmalar1
kisacasi tiim bilim dallar1 bilgisayar ile tanigmaya baglaymca tiim bilim dallar1 adeta
sahlanmak i¢in gerekli olan hayat suyunu bulmusgasina canlanip dev adimlarin
atilmasina sebep oldu. Eger evlerdeki gelismelerde birinci evrimi elektrik icadi ile
saglanmis kabul edersek ikinci evrimde hi¢ siiphesiz bilgisayar sayesinde
gerceklesecek. Goriildiigi gibi Bilisim Diinyas1 yalnizca kendi alaninda bu
ilerlemesini, siirdiirmekle kalmadi, bir¢ok bilim i¢in kataliz6r goérevi iistlenmeye
baslad1 her girdigi alanda roliinii ¢cok iyi bir sekilde oynadi ve bir canlandirma

meydana getirdi. Iste bunlardan birisi de gelecegin evleridir [4].

Akilli evin i¢inde kurulacak sistemin en Onemli bileseni, kullanici arayiiziidiir.

Bir¢ok islevi bir araya getiren boyle bir sistemin basit gériinmesini saglamak oldukca



glictlir. Ancak bu arayliziin basit bir goriinimde olmasini saglamak sarttir. Eger
arayliz karmasik olursa, sistemde bodyle algilanacagindan etkin bir kullanim
saglayamayacaktir. Isiklar1 acip kapamak yada 1sinma sistemini kontrol etmek icin
kullanilmas1 gereken ara¢ ¢ok fazla ise bu isleri kolaylastrmaktan ¢ok

zorlastiracaktir.

Kullanilacak arayiiz, kullanicinin 6zel gereksinimlerine de uygun olmalidir. Ornegin,
zihinsel engelli bir kisiye yonelik olarak tasarlanmig bir akilli evde kullanilacak

arayliziin, oldukga basit olmasi1 gereklidir.

Iyi bir akilli ev veya bina, ¢alismasi igin kullandig1 teknolojiyi ve ayrmtilari,
kendisini kullanan kisilerin gormeyecegi bicimde gizleyerek, sistemi kullanan
kisilerin rahat etmesini saglamalidir. Evdeki veya binadaki tiim cihazlar entegre
olarak hem yakindan, hem de uzaktan kullanilabilmelidir. Ayrica islevleri modiiler

bir yapida olmali ve kontrolii kullanicinin istedigi bigime dontistiirebilmelidir.

Yaptigimiz caligmada kontrol kullanicinin istedigi bigimde, islevler modiiler bir
yapidadir. Uzaktan kontrol sistemi eklenmemistir. Fakat gelistirilip istenilen sekle

getirilebilecek yapidadir [5].

2.6. Akilh Ev veya Binalarda Kullanilan Teknolojiler ve Birimler

Akillt ev veya bina sistemlerinde kullanilan bazi standart araglar vardir. Bunlarin
cogu giivenlik sektoriinde zaten kullanilmaktadir. Ancak giivenlik sektoriindeki
kullanim1 ile akilli ev veya bina sistemlerindeki kullanimi arasinda farklar

bulunmaktadir [5].

Akillt ev veya binalarda ki kullaniminda tiim cihazlar birbirleri ile bagh bir kablo,
kiz1l 6tesi 151n yada radyo dalgalar1 araciligtyla ve bilgisayar kontrollii olarak iletisim
kurmaktadirlar. Iletisim i¢in kullanilacak yontem, veri aktarim hizi, evin ingaatindaki

tasarim ve maliyet gibi faktorlere bagl olarak degismektedir [5].
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Bu araglardan ilki, harekete gecirici. Bir tiir motor olan bu arag, kap1 yada pencere
gibi mekanik birimlerin, agilip kapanma gibi islevlerini yerine getirmesini sagliyor.
Bir bina i¢indeki elektronik cihazlarm veri aligverisini gergeklestirebilmek icin
kurulan kablolama setine ise otobiis sistemi deniyor. Evin i¢indeki tiim elektronik
cthazlar birbirleriyle iletisim halinde olacagindan, tiimiiniin ortak bir dil kullanmasi
gerekiyor. Elektronik sistemlerde birbirlerine bilgi iletmek i¢in kullandiklar1 dile

“iletisim protokolii” denilmektedir.

Bu sistemlerde kullanilan teknolojilerden kizilotesi i1smlar uzaktan kumanda ile
kontrolde 6nemli bir yer tutmaktadir. Fakat kullanacaginiz ara¢ ile ayn1 mekanda
bulundurmay1 gerektirdiginden her aracta kullanilmamaktadir. Bunun yerine radyo
frekansi(RF) ile kontrol onemli bir yer tutmakla birlikte RF sisteminin etki alani
smirli  kalmaktadwr. Gelecegin teknolojilerinde o6nemli bir yer tutacagini
diistindiigimiiz sistem “BlueTooth” dur. Bu teknoloji bulundugu mekandaki tiim
sistem boyunca radyo frekansi kontrolii saglayan sistemlerin tasarimi i¢in kullanilan

bir protokol setidir [5].

Akilli bina veya evlerde kullanilan diger bir teknoloji ise Busline temelli
teknolojilerdir. Bu teknoloji mekandaki kablolama sistemini igeriyor. Veri bu kablo
sitemiyle evdeki aletlerin birbirleriyle iletisimini saglayacak merkezlere iletiliyor.
Veri iletim g¢alismalarinda bir standart bulunmamakla birlikte X10, CEBUS ve
LondWorks iletisim sistemleri lizerinde ¢alisilmaktadir. Bunlar icinde en ¢ok kabul

goren X 10 standardidir [5].
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Sekil 2.3. Akilli ev sistemi

2.7. Erisim Kontroliiniin islevleri

Erisim Kontrol Sistemi, kart okuyucular araciligi ile kendini sisteme tanitan kisilerin,
yazilimdaki tanimlamalara gore belli bina, bolge yada odalara erisimini saglayan
sistemdir. Tanimlara uymayan kisilerin sistemi kullanimi1 bir uyar1 sinyali yaratir bu
da gilivenlik elemanlar1 i¢in degerlendirilmesi ve raporlanmasi gereken bir durumdur.
En basit anlatim ile sistem gegis yapan kisilerin yetkili ve yetkisiz olarak ayrismasini
saglayarak giivenlik gorevlilerinin iglerini daha kolay ve verimli yapmalarini saglar.
Amag yetkililerin gecisini kolaylastirmak, yetkisizlerin gegisini kontrol altina almak
ve boylece giivenligin sinirlarini belirlemektir.

Bu asamadan sonra olayi iki ayr1 agidan incelemek detaylara inme agisindan yararl

olacaktir [23].
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i - Sisteme tanimh yetkili kullanicilar:

Sisteme tanimli olan yetkili kullanicilar, giinliik is hayatlarma, biraz da neden
kullanildigin1 anlayamadiklar1 hatta gereksiz gordiikleri bir sistemin denetiminden
gecerek baslamaktadirlar. Her birinin sahip oldugu 6zel kimlik kartmi, sistemin kart
okuyucularmin birine okutarak ¢aligma alanlarina gegebilmektedirler. Bu disiplini
olusturmak, dogru ve diizenli kullanim1 saglamak amaci ile kullanilan turnikelerden
gecerken ister istemez olusan gecikmelerle olusan sorunlar nedeniyle, kullanicilar

sistemin yonetim i¢in sagladigi faydalar1 goz ardi etmektedirler.

Calisan personelin kimligini sisteme okutarak binaya girisi ve sonra da ¢ikisi insan
kaynaklar1 boliimii i¢in ¢ok onemli bir bilgidir. Bu bilgiler lizerinden personelin
devam ve takibi saglanmakta, izinler, gorevli cikislar, olagan dis1 kullanimlar ve
fazla mesailer bu bilgiler ile diizenlenmektedir. Glivenlik boliimii yetkili girigleri
denetlerken bir de yetkisiz girislere de yogunlasmaktadir. Ziyaretcilerin kontroliinii
ve elektronik ortamda kayit islerini yapmakta, giivenlik elemanlarinin turlarini
diizenlemekte ve denetlemekte, yetkili personelin yetkileri dogrultusunda
dolasimlarmi saglayarak hem i¢ gilivenligi saglamakta hem de acil durumlarda can

giivenliginin saglanmasi i¢in gerekli acil durum planlari tizerinde ¢aligmaktadir [23].

ii - Yetkisiz kullanimlarin ve alarmlarin izlenmesi:

Erisim kontrol sistemleri gercekte “Erisim Kontrol ve Alarm izleme Sistemi” olarak
anilmaktadirlar. Yetkili personelin dolasimmin tanimi ve denetimi haricinde
tanimlarin disma c¢ikan tiim kullanimlar dogrudan giivenlik¢ilerin yogunlastigi
konulardir (Kartsiz personel, personelin yetkisiz kart kullanimi, binaya gelen

ziyaretciler ve tiim alarmlar).

Neyin alarm oldugunun tam olarak anlasilmasi i¢in su basit 6rnek faydali olacaktir.
Bir kart okuyucu ve gerekli diger donanim ile kontrol edilen bir kapiya personel kart
gostererek girerse sistem tarih ve saat vererek iceri giren/¢ikan kisinin kimligini
rapor edecektir. Bu yetkili kullanimdir. Kart sahibi diger yerlere girme yetkisi oldugu

halde bu 6zel odaya giris yetkisi yoksa kart kullanildiginda sistem kart kullanimini
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alarm olarak raporlayacak ve ge¢is engellenecektir. Karti olmayan bir kisinin odaya
giris tesebbiisii ise dogrudan bir alarm olarak sisteme raporlanacaktir. Kart ile
erisimin kontrol edildigi tiim kapilarin disinda, giivenlik acisinda O6nemli
noktalarin/alanlarin izlenmesi (yangin kapilari, ¢evre giivenlik gibi) ve bina ile ilgili
tiim hayati fonksiyonlarm izlenmesi sistemin 6zellikleri igindedir. Bu izleme sadece
kapilar ve diger alarm algilayicilar (Pasif ve Aktif Kizil Otesi Algilayicilar, cam
kirilma ve titresim algilayicilar ve tiim diger kuru kontak veren cihazlar) i¢cin gecerli
degildir, bina i¢in hayati fonksiyonlar (UPS, havalandirma vb.) i¢in de gecerlidir.
Alt1 ¢izilmesi gerekli nokta tiim bu cihazlarm alarm i¢in kuru kontak veriyor olmasi
ve kontrollerinin sadece agik/kapali olmasidir. Mesela vananin yar1 agilmasi gibi
proses kontrol fonksiyonlarin denetimi ve kontrolii bu sistemin kapsami disindadir.
Bu noktadan sonra bina yonetim sistemleri devreye girmektedir. Bizi ilgilendiren
hayati fonksiyonlarin calisip calismadig1 yada giivenlik agisindan 6nemli kapilarin

acik yada kapali oldugudur [23].

2.7.1. Erisim Kontrol Sisteminin Elemanlar ve Cesitleri

Erisim kontrol sistemleri, her birisi farkli bir islemi gerceklestirmek icin kullanilan

elemanlardan olusurlar. Bu elemanlar1 genel hatlar1 ile a¢iklayalim:

i - Kart Okuyucular ve Kartlar:

Yetkili personelin kendini sisteme tanittigi kartlar ve kart okuyucular icin cesitli
teknolojiler kullanilmaktadir. Artik gecerliligini  yitirmis barcode, wiegand,
magstripe okuyucular1 gecerek en c¢ok kullanilan kart ve kart okuyucular:
inceleyelim. Proximity Reader'ler giiniimiizde en ¢ok kullanilan okuyuculardir. Kart
aktif yada pasif olarak kart okuyucu ile uzaktan iletisime girmekte ve kart okuyucu
kartlar1 okudugu kod numarasi ile ayrrmaktadir. Bu kapsama Biometrik okuyucular:
(Glivenlik seviyesi yiiksek kullanimlarda kart sahibinin biometrik O6zellikleri ile
tanimlanmasini saglamaktadir. Parmak izi, El geometrisi ve iris okuyucular gibi) ve
smart kartlar1 ve kart okuyucular1 da almak gerekmektedir. Smart kartlara yiiklenen
bilgiler kartlarin yukarida anlatilan ozellikler disinda baska amaglar ile de

kullanilmasini saglamakta mesela tiniversitelerde kayit kabul, kiitiiphane, kafeterya,
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kahve makineleri ve fotokopi gibi ek fonksiyonlarin ayni kart {izerinden kontrol yada

yetkilendirilmesini saglamaktadir [23].

ii - Kontrol Unitesi:

Tim kart okuyucularin baglh oldugu bir mikro islemci yazilim ve kart okuyucular
arasindaki kopriyli olusturmaktadir. Bu cihaz Server ile iletisimi saglamakta,
kendine bagli tiim kart okuyucularla ilgili tiim tanimlar1 belleginde tutmakta, kendine
bagli alarm noktalarini izlemekte ve alarm aninda sistemin tepkilerini verilen
tanimlar dogrultusunda uygulamakta ve sisteme kayithh tiim kart kullanicilarini
tanimakta, iletisimin kesilmesi durumunda sistemi kesintisiz yonetmeye yonelik tiim
bilgilere sahip bu cihaz bufferlar: ile kullanim bilgilerini de iletisim tekrar saglanana
kadar hafizasinda tutabilmektedir. Bdylece kart okuyucuya gosterilen bir kartin
yetkili olup olmamasma gore kapinin yada turnikenin acilip agilmamasma karar
vermekte, ilgili roleleri tetiklemekte ve ilgili bilgiyi servere gondermekte, alarm
durumunda olay1 raporlamakta ve isteniyorsa diger sistemleri tetiklemektedir (Olay
yerini goren kamera goriintiisliniin alarm monitdriine aktarilmasi gibi). Cihaz ayni
zamanda tiim kendine bagli diger elemanlar1 siirekli test etmekte ve devre disina

c¢ikanlar1 rapor etmektedir [23]

iii - Guiivenlik Yonetim Sistem Yazilimi:

Basli basina bir konu olabilecek kadar detayli olan bu boliimii yazilimin baslica
fonksiyonlari anlatarak kisaca tanitmaya c¢alisalim. Yazilimda ilk tanimlar sistemi
sisteme tanimlayacak bilgilerin girilmesidir. Kart okuyucularin yerleri ve calisma
prensipleri, kontrol {iiniteleri ve iletisim protokolleri, alarm noktalar1 ve alarm
kriterleri, her alarm i¢in sistemin tepki tanimlar1 ve tarih, saat ve yilm tatil giinleri
gibi. Ikinci asama kart sahiplerinin kimlik bilgileri ve sistemi kullanim yetkilerinin
sisteme tek tek girilmesidir. Her kullanicinin sistemde tanimli her kart okuyucudan
ne zaman ve ne sartlarla gecip gegemeyecegi tanimlanabilir. Mesela kisinin belli bir
odaya ¢aligma saatlerinde, Cumartesi, Pazar ve tatillerde girip giremeyecegi ayr1 ayr1
tanimlanabilir. Olusturulan bu veritabani kisilerin fotograf bilgilerini de igerebilir. Bu

bilgiler istenirse diger sistemlere aktarilabilir veya diger sistemlerde bulunan
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bilgilere erisilebilir. Olusturulan veri tabani1 diger sistemlerle paylasilabilir. Bu
onemli bilgilerin glivenliginin saglanmasi ise, sistem yOneticilerinin ve operatdrlerin
sistemi kullanim yetkilerinin ve parolalarmmin olusturulmasi ile miimkiin olacaktir.
Sistemin caligmasi saglayacak tanimlarin yapilmasindan sonra kontrol iiniteleri ile
iletisimin kurulmasi ve bilgilerin ilgili kontrol {initelerine yiiklenmesi gereklidir. Bu
asamadan sonra sistem kullanima hazirdir. Her sistemin kendine 6zgiin farkliliklar
icermesi ve tim yukarida basitce anlatilan hazirhiklarin bu Ozelliklere gore

diizenlenmesi kag¢inilmazdir [23].

Ornegin:

1) Giivenlik Yonetim Sistemi tek bir (stand alone) tiniteden olusmay1p bir ag altinda
calismas1 gerekebilir. Bu ag tek bir bina icinde degil degisik sehir hatta {ilkelerde
olmasi olasidir. Bu durumda uygulayicinin "networking" bilgisine sahip olmasi ve

tanimlarini bu dogrultuda yapmasi kaginilmazdir.

2) Sistemin kendi i¢inde gizli ve kritik bilgiler icermesi sebebi ile "Redundant”
olmas1 yani veritabanini ikinci bir ikiz bilgisayara ger¢ek zamanda kopyalayarak
olas1 bir ariza yada bakim esnasinda ana bilgisayarin yedeklenmesi ve kesintisiz

kullanim istenebilir.

3) Veritabanmin diger sistemler ile paylasilmasi olasiligina karsi isletim sisteminin
"Acik Kod" ve "A¢ik Mimari" olmasi gerekebilir. Bu durumda sistemin giivenliginin
saglanmasi i¢in gerekecek ek onlemlerin giindeme gelmesi s6z konusu olacak, bilgi
glivenligi konusu giindeme gelecek ve uygulamaci kurulusun bu konu ile ilgili

elemanlari ile ortak calisma yiiriitmesi gerekecektir.

4) Erisim kontrol sisteminin tasarim asamasinda ozellikle yangin giivenligini yapan
tasarimci ile ortak calisilmast ¢ok Onemlidir. Bu iki sistem farklidir ve yazilim
entegrasyonunun mahsurlari1 vardir. Acil bir durumda hizla bosaltilmasi gereken bir
binada iyi tasarlanmamis giivenlik biiyiik sorunlar meydana getirmektedir. Bu ince
cizgi tesisin mimarisine, kullanilan sistemlerin 06zelligine ve en Onemlisi

tasarimcilarin bu detaylara verdigi oneme goOre olusmaktadir. Aslinda istenen ve
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olusturulmas1 gereken normal sartlarda tam giivenli bir binada acil durum
olustugunda insanlarm hig bir elektronik sisteme bagli kalmaksizin binay1 hizli ve hig

bir engele takilmaksizin terk edebilmesidir [23].

2.8. Veri Madenciligi, Teknikleri ve Kiimeleme (Clustering) Metodu

Yaptigimiz calismada bina ve ev girig giivenlik sistemleri i¢in veri madenciligi
tekniklerinden kiimeleme metodu kullanilarak kural tabanli bir sistem
distiniilmiistiir. Bu sistemde giris giivenlik sifresini dogruluk, giris deneme sayisi,
yetkili kisinin girmesi, tarth vb. degerleri bilgisayar veritabaninda tutmasi ile bu
verileri veri madenciligi tekniklerinden kiimeleme metodu kullanilarak yetkisiz girig
denemelerinin ne seviyede yaklastigi gilivenlik sifresinin kirilabilme seviyesi yani
gilivenlik tehlike seviyesi kullaniciya bildirilmektedir. Bu teknigin kullanimi ig¢in

oncelikle veri madenciligi (VM) ve kiimeleme metodunun ne oldugunu aciklayalim.

VM tanimlar1 incelendiginde, bu tanimlardan ortak olan unsurlardan ilki “cok fazla”
miktarlarda verinin veri ambarlarinda tutulmas: ikincisi ise bu verilerden “anlamli”

bilgiler elde edilmesidir.

“VM, kalip tanimlama teknolojilerini, istatistiksel ve matematiksel teknikleri
kullanarak biiylik hacimlerdeki verilerden anlamli yeni korelasyonlar, kaliplar ve

trendler ¢ikarma siirecidir” [6].

“VM, eldeki verilerden {istii kapali, ¢ok net olmayan, dnceden bilinmeyen ancak
potansiyel olarak kullanigl bilginin ¢ikarilmasidir. Bu da; kiimeleme, veri 6zetleme,

degisikliklerin analizi, sapmalarin tespiti gibi belirli sayida teknik yaklagimlar1 igerir

[7].

“VM, biiyiik hacimli veri tabanlarindan gecerli, yeni, yararli ve anlasilabilir veri

kaliplarmin ¢ikarilmasidir”.

“Biiyiik miktarda veri i¢cinden gelecekle ilgili tahmin yapmamizi saglayacak baglanti

ve kurallarin aranmasidir” [8]. Diger bir deyisle; Veri Madenciligi, veri tabanlarinda,
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veri depolarimda veya diger bilgi ambarlarinda depolanan biiyiik miktarlardaki
veriden sablonlar, birliktelik (association), degisiklikler, anormallikler ve Onemli
yapilar gibi ilging bilgileri kesfetme islemidir [9]. Baska bir bakis agis1 ile; “Veri
madenciligi; veri ambarlarindaki tutulan ¢ok cesitli verilere dayanarak daha once
kesfedilmemis bilgileri ortaya ¢ikarmak, bunlar1 karar vermek ve eylem planini

gerceklestirmek i¢in kullanma siirecidir” [10].
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Sekil 2.4. Tipik bir veri madenciligi sistemi [11].

Bu noktada kendi basma bir ¢6ziim degil ¢oziime ulasmak i¢in verilecek karar
stirecini destekleyen, problemi ¢6zmek i¢in gerekli olan bilgileri saglamaya yarayan
bir aractr. Veri madenciligiyle ilgili yazilim iriinleri ve uygulamalarinda
goriilmektedir ki veri madenciligi esasen istatistigin kullanildig1 bir tekniktir.
Dolayisiyla isletmelerde 6nemli bir kullanim alani bulmasi ¢ok dogaldir. Ozellikle
cok miisterisi olan firmalar, bankalar tarafindan biiylik bir hizla benimsenmektedir

[12].
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Veri madenciliginde vurgulanan unsurlar istatistigin tanimi ig¢inde zaten yer
almaktadir. Istatistik verilerin toplanmasi, smiflandirilmasi, 6zetlenmesi, grafik ve
tablolarla sunulmasi, analiz edilerek ana kiitle hakkinda anlamli bilgiler elde edilmesi
ve yorumlar yapilmasidir. Veri madenciliginde ulasilmak istenen amac aslinda
istatistik biliminin amaci ile ayni dogrultudadir: Verilerden bilgiyi kesfetmek. Zaten
veri madenciliginde kullanilan temel aracin istatistiksel yontemler oldugu bircok
tanimda ve uygulamada vurgulanmaktadir. Her ikisinde de temel olan 6geler veri ve

bilgidir. Bu nedenle birbiriyle olduk¢a Ortiisen konulardir [12].

Veri Madenciligi istatistik biliminin teknolojiyle biitiinlesmesi sonucu olusturulan bir
aractir. Uygulamada istatistigin yeniden kesfedilmesine olanak saglayan hic
kuskusuz yeni teknolojilerin sundugu firsatlardir. Teknik olarak eskisinden ¢ok daha
fazla miktarlarda verilerin toplanmasi, depolanmasi ve hizli bir sekilde islenmesi

miumkiindiir.

2.8.1. Kiimeleme (Clustering) Metodu

Kiimeleme analizi, bir yigmin bir digerine benzer veri nesneleri koleksiyonu oldugu
veride gomiilii yiginlar1 tanimaktir. Benzerlik, kullanicilar ve uzmanlarm belirledigi
mesafe fonksiyonlari ile anlatilabilir. Iyi bir yigin yontemi inter-cluster benzerliginin
diisiik ve intra-cluster benzerliginin yliksek olmasini saglamak icin yiiksek kalitede
yiginlar iiretir. Ornegin, biri ev kategorilerine kat alan1 ve cografik yerlesime gore bir

alanda evleri y1Zabilir.

Veri madenciligi arastirmasi, biiyiik veri tabanlar1 ve ¢cok boyutlu veri depolar1 i¢in

yiiksek kalitede ve 6lgeklenebilir yigi yontemlerine odaklanmaktadir.

Klasik, hiyerarsik veya bolimleme (partitioning) kiimeleme analizi teknikleri, veri
hacimleri siirekli olarak artan veritabanlarindaki verilerin analizinde yetersiz
kalmakta ve yeni algoritmalarin gelistirilmesini gerektirmektedir. Bu ¢ercevede
gelistirilen kiimeleme analizi yOntemlerini 5 ana baslhk altinda incelemek

mumkiindiir:
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1 - Bolimleme Metodu (Partitioning Methots)

i1 - Hiyerarsik Metodu (Hierarchical Methods)

111 - Yogunluk Temelli Metodu (Density Based Methods)
1v - Izgara Temelli Metodu (Grid Based Methods)

v - Model Temelli Metodu (Model Based Methods) [13]

2.9. Analog ve Sayisal Kavramlar

2.9.1. Analog Biiyiikliik, Analog Isaret, Analog Gésterge ve Analog Sistem

Sahip olduklar1 degerleri belirli smirlar igerisinde devamli olarak degisen

biiyiikliiklere analog biiyiikliikler denir.

Fiziksel bir biyiiklik bilgi sekline doniistiiriiliirken, bilgiyi temsil eden isaret
dogrudan dogruya fiziksel biiyiikliiglin benzeri ise olusan isaret analog isaret olarak

adlandirilir (Sekil 2.5.a) [20].

G e Cikis Bilgisi
r Giris Bilgisi Analog Gosterge,
Kuvvet, Basing, Plotter, Yazict,
Ses, Sinyal Analog Hoparlér, v.b.
Sistem 10
— M 5 1
X Yiikseltegler, -
Filtre. Radvo agun
— 5
Vv
a) Analog Isaret b) Analog Sistem ¢) Analog Gosterge

Sekil 2.5. Anolog igaret, anolog sistem ve analog gosterge

Giris ve cikis isaretli sekil olarak benzeyen devreye / sisteme, analog (lineer-

dogrusal) devre veya analog sistem denir (Sekil 2.5.b).

Analog isaretleri giris bilgisi olarak kullanan analog sistemin ¢ikisindan elde edilen
bilgiler, analog gdstergelerde anlamli hale getirilir. Biytklikleri, iki smir deger

arasinda ¢ok sayida ara degerler seklinde ifade eden gostergelere de analog gosterge

denir (Sekil 2.5.c) [20].
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2.9.2. Sayisal Biiyiikliik, Sayisal Isaret, Sayisal Sistem ve Sayisal Gosterge

Yalnizca iki deger alabilen (var-yok, acik-kapali, vb.) biiytlikliik, sayisal biiytikliik
olarak isimlendirilir. iki degerli biiyiikliik, isaret sekline doniistiiriilirken yalnizca iki
degere sahip isaret seklinde gosterilir. Sayisal biiytikligli géstermek i¢in kullanilan
ve ‘0°, ‘1’ gibi ik1 deger alabilen isaret, sayisal isaret olarak adlandirilir (Sekil 2.6.a).

Sayisal isarette 0’dan 1’e ani degisim pozitif yonde ise pozitif lojik, ani degisim

negatif yonde ise negatif lojik denir (Sekil 2.7).

v
. Y=ax
High Lojik — —
Sistem E || L]
Gl!‘l$ (PC Cikis || ||
lavye, Computer, Sayisal gosterge ,
Low B arcode Yazar kasa) Yazici, TV,
> Okuyucu Monitor
Tarayict.
a) Sayisal Isaret b) Sayisal Sistem ¢) Sayisal Gosterge
Sekil 2.6. Sayisal isaret, sayisal gosterge ve sayisal sistem.
V .t
1
1
0 1 -V
a) Pozitif Lojik b) Negatif Lojik

Sekil 2.7. Pozitif ve negatif lojik igaretler.

Fiziksel biiyiikliikleri veya bilgileri sayisal isaretlerle (yalnizca 0 ve 1 degerleriyle)
ifade ederek isleyen devrelere / sistemlere, sayisal sistemler veya sayisal devreler
(dijital devreler) denir (Sekil 2.6.b). Sayisal sistemleri olusturan devreler, genelde
elektronik devreler olmakla birlikte, mekanik, manyetik veya pnomatik olabilir.
Sayisal sistemlere 6rnek olarak; genel amacli sayisal bilgisayarlar, sayisal telefon
santralleri, sayisal voltmetreler, frekans sayicilar, trafik 151k kontrol sistemleri, hesap

makineleri sayisal saatler ve elektronik daktilolar gosterilebilir.
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Tablo 2.1. ‘0’ ve ‘1’ degerlerinin ifade edilebilecegi fiziksel anlamlar [20].

‘0, ‘L’ ‘1’,‘H’
Gerilim yok Gerilim var
Kontak agik (role) Kontak kapali (role)
Hayir Evet
Isaret Yok Isaret var
Kapali Acik
Sifir gerilim Negatif veya pozitif gerilim

Sayisal sistemlerin ¢ikisindan elde edilen bilgileri anlasilabilir bigime doniistiirmek

icin sayisal gostergelerden faydalanilir (Sekil 2.6.c).

2.10. Say1 Sitemleri

Onluk say1 diizeni insan kafasi icin yatkin olmasina ragmen, giliniimiiz bilgisayar
teknolojisi i¢in uygun degildir. Bu nedenle giiniimiiz bilgisayar teknolojisinde
degisik say1 diizenleri kullanilmaktadir. Bunlar; ikili, sekizli, onaltili say1

sistemleridir.

2.10.1. Onluk (Decimal) Say: Sistemi

Giinliik hayatimizda en c¢ok kullandigimiz onluk say1 sisteminde on degisik rakam
vardir ve bunlar sirasiyla 0,1,2,3,4,5,6,7,8,9’dur. Genel olarak ‘D’ ile gosterilen
onluk say1 sistemini formiille ifade edersek;

D=d,R" + dpR™ + ..., +d;R' + dgR° esitligi elde edilir. Burada, d,,...d ;
say1 degerlerini (0,1,2,3,4,5,6,7,8,9) ifade ederken, R; taban degeri olan 10°u gosterir.

2.10.2. ikili (Binary — Dual) Say Sistemi
‘0’ ve ‘1’ rakamlar1 ile temsil edilen, taban degeri ‘2’ olan iki olasilikli durumlar1

ifade etmek amaciyla kullanilan say1 sistemi ‘Ikili’ veya ‘Binary’ say1 sistemi olarak

adlandmrilir. Ikili say1 sisteminde her bir basamak ‘BIT’ olarak (Binary Digit)
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adlandirilir. En sagindaki basamaga en diisiik anlamli bit, en solundaki basamaga en
yiiksek anlamli bit denir. Buna gore ikili say1 sistemindeki basamak degerleri

B=d2" + dp 2"+ .. +d;2" + do2° esitligi ile ifade edilebilir.
g

Ikili say1 sistemi, bilgisayarlar i¢in uygun ve bu sistemde sayilarin ifade edilmesi
kolay olmasma ragmen, sayilarin ifade edilmesi daha g¢ok sayida basamak ile
miimkiin olmaktadir.

Ikili say1 sistemleri bilgisayarlarda asagidaki amaglar i¢in kullanilmaktadir:

1. Gergek sayisal degeri ifade etmek i¢in,

il. Verti ile ilgili bellekteki adresi belirtmek i¢in,

111. Komut kodu olarak,

1v. Alfabetik ve sayisal olmayan karakterleri temsil etmek i¢in bir kod olarak,
V. Bilgisayarda dahili ve harici olarak bulunan devrelerin durumlarini

belirlemesi i¢in bir say1 grubu olarak.

2.10.3. Sekizli (Octal) Say: Sistemi

Ikili say1 sistemindeki sayilarin daha kolay gosterilmesini saglayan say1
sistemlerinden birisidir. Sekizli say1 sisteminde taban ‘8’ ve kullanilan sayilar: 0, 1,
2,3,4,5, 6, 7°dir. Sekizli say1 sistemindeki basamak degerlikleri;

0=d,8"+ dp 18"+ ...... +d,8%+ d;8' + d8° formiilii ile ifade edilir [20].

2.10.4. Onaltihk (Hexadecimal) Say1 Sistemi

Ikili say1 sistemindeki sayilarin daha kolay gosterilmesini saglayan ve giiniimiiz
bilgisayarlarinda yaygin olarak kullanilan say1 sistemi onaltilik say1 sistemidir.
Sekizli say1 sisteminde taban ‘8’ ve kullanilan sayilar: 0, 1, 2, 3, 4, 5, 6, 7°dir. Bu
say1 sistemindeki sayilarin genel denklemi;

0=d,16"+ dy 16"+ ...... +d,16°+ d;16' + dy16° formiilii ile ifade edilir [20].

23



2.11. Lojik Kapilar ve Lojik Devreler

Yaptigimiz calismada kullanilan devre elemanlarini adresleme islemi icin lojik

kapilar kullanilmistir. Bu nedenle lojik kapilar ve elemanlar hakkinda bilgi verelim.

Bir lojik devrede 0 ve 1 gerilim ile temsil ediliyorsa buna gerilim lojigi, akim ile
temsil ediliyorsa buna da akim lojigi denir. 1’e karsilik diisen gerilim (akim), 0’a
karsilik diisen gerilim (akim)’ den biiylikse buna pozitif lojik denir. 1’e karsilik
diisen gerilim(akim), 0’a karsilik diisen gerilim(akim)’ den kiiciikse buna da negatif

lojik ad1 verilir [15].

VHumax VHumax

VHuin VHuin

} Devre ¢ikisi bu bolgede deger almamalidir. {

=—— VL =1 — VL
0 1
L Viw | v
Toprak
Pozitif Lojik Negatif Lojik

Sekil 2.8. Pozitif ve Negatif Lojik

2.11.1. Lojik Kapilar

Lojik devrelerin en basit ve temel elemani lojik kapilardir. Temel olarak 5 farkl
yapida bulunan kapilar, basit bir elektronik devreden bilgisayara kadar olan
cthazlarin temel yap1 tasidir. Flip-Flop, kaydedici, sayic1i gibi lojik devreleri
olusturmakta kullanilan kapilar, direng, diyot, transistor, FET, MOSFET gibi

elektronik devre elemanlar1 kullanilarak yapilirlar.
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Lojik kapilardan yaygin olarak kullanilan kapilar: VE (AND), VEYA(OR),
DEGIL(NOT), VEDEGIL(NAND), VEYADEGIL(NOR) kapilaridir ve bu kapilar

temel lojik kapilar olarak isimlendirilir [20].
2.11.1.1. ‘VE’ islemi ve ‘VE’ Kapisi

Sekil 2.9°de sembolleri gosterilen ‘VE’ kapist Tablo 2.2’de goriilen dogruluk
tablosundaki islemleri gergeklestirir. ‘“VE’ kapisinin gerceklestirdigi carpma islemi,
.’ veya “*’ igareti ile gosterilir ve kapmim yaptigi islem Q=X,.X; seklinde tanimlanar.
Normal carpma isleminin gerceklestirildigi ‘VE’ isleminde, giris degiskenlerinin
herhangi birisinin ‘0’ degerini almasi ile ¢ikis ‘0’ degerini alirken, girislerin hepsinin

‘1’ olmasi durumunda ¢ikis ‘1’ degerini alir [20].

Xi :
_ Xi. X5
X,

Sekil 2.9. AND Elemaninin Genel Gosterimi [15].

Tablo 2.2. AND Eleman1 Dogruluk Tablosu[15]

X5 X Xi. X2
0 0 0
0 1 0
1 0 0
1 1 1

2.11.1.2. ‘VEYA’ islemi ve ‘VEYA’ Kapisi

VEYA (OR) islemine tabi tutulan X; ve X, degiskenleri, Tablo 2.3’de goriilen
dogruluk tablosu ¢ikigindaki islemleri gergeklestirir. ‘VEYA’ isleminin normal
toplama isleminden farki; iki degiskenli sistemde her iki girisin ‘1’ olmasi
durumunda ¢ikismn 1+1=1, ii¢ degiskenli sistemde 1+1+1=1 olmasidir. Cikis

ifadesinin 1 olabilmesi i¢in, girislerden herhangi birinin lojik ‘1’ olmasi yeterlidir.
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Xi
X,

Sekil 2.10. OR Kapis1 Genel Gosterimi [15].

Tablo 2.3. OR Kapisi Dogruluk Tablosu [15].

X2 X X1+ X5
0 0 0
0 1 1
1 0 1
1 1 1

2.11.1.3. ‘DEGIL’ islemi ve ‘DEGIL’ Kapis

‘DEGIL’ islemi; ‘“VE’, ‘VEYA’ islemlerinden farkli olarak tek giris ve tek degisken
ile gerceklestirilir. Dogruluk tablosundan da goriilecegi lizere degisken yalnizca iki
degerden birini alabilir. X=0 veya X=1. ‘DEGIL’ islemi “tersi” veya “tiimleyeni”

olarak da tanimlanir [20].

SN

Sekil 2.11. Timleme (Not Inverter) Genel Gosterimi.

Tablo 2.4. Tiimleme Kapist Dogruluk Tablosu [15].

X X
0 1
1 0
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BOLUM 3. PARALEL PORT VE SIiSTEM TANIMI

Bu calismada amag¢ ev veya binadaki aydinlatma sistemleri ve cihazlarin tiimiiniin
veya belli bir parcasinin paralel port ve e-posta ile bilgisayardan kontroliiniin

saglanmasidir. Bu ¢alismada durum, on/off kontrolii saglanmistir.

3.1. Paralel Port Diizeni

Paralel port bilgisayarinizin en kolay programlanabilir portudur. 25 pinden
olugsmaktadir. Bu pinler lizerinde veri (data), durum (STATUS) ve kontrol
(CONTROL) adinda 3 tane port vardir. Bu pinlerden her hangi bir tanesinin "1"
olmast durumu, o pinden okunacak voltajin +5 Volt olmasi anlamma gelir. "0"

olmasi ise 0 Volt olmasini gosterir.

Bilgisayarin paralel porta ulasabilmesi i¢in bir porta adres atanmuistir. Bu adresi
bulmak i¢in Denetim Masasindan Sisteme, oradan da aygit yoneticisine girilmesi
gerekir. Buradan portlar (Baglant1 Noktalar1) penceresi acilir. LPT portunun
kaynaklarindan Giris-Cikis araligindaki degerin ilk kismindaki degeri yazici

portunun adresidir.



il

D&

D5

D4

D3

D2

D1|D0

© 600

@ O D

00000600000
@D @06 0 o

S il SiG

Sid

S4|53

Sekil 3.1. Paralel Port Yapist

0378 adresi i¢in bu deger alt portlara asagidaki sekilde dagilir,

Veri portu h0378

Ccz|Cl

Durum portu h0378 + 1 yani h0379
Kontrol portu ise h0378 +2 yani h037A olur.

Paralel port temel olarak printer baglantisi i¢in gelistirilmistir. Her pinin bilgisayarin

yazict ile anlagmasmi saglayan bir gorevi vardir. Tablo 3.1.°de paralel port

pinlerindeki sinyalleri ve giris ¢ikis yonleri goriilmektedir.

Tablo 3.1. Paralel Portta pinlerin islevleri

-Strobe

+Veri Bit 0

+Veri Bit 1

+Veri Bit 2

+Veri Bit 3

+Veri Bit 4

DO |2

DI |3

D2 4

D3 5

D4 6

Cikis
Cikis
Cikis
Cikis
Cikis

Cikig
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+Veri Bit 5 D5 |7 Cikis
+Veri Bit 6 D6 |8 Cikis
+Veri Bit 7 D79 Cikis

-Acknowledge |S6 |10 Girisg

+Busy S7 11 Girisg
+Paper End S5 112 Girig
+Select In S4 113 Girisg
-Auto Feed Cl 14 Cikis
-Error S3 |15 Girig
-Initialize C2 16 Cikis
-Select C3 17 Cikis
Ground - |18-25 |Toprak

3.1.1. Veri Portu

Paralel port iizerinde Veri portuna ait 8 adet (D0-D7) pin bulunmaktadir. Bu port
paralel portunuzun taban adresini kullanir. 8 tane Veri pini oldugundan 8 Bitlik veri
¢ikis1 almak miimkiindiir. Yani 8 tane pinin "1" yada "0" degerlerini almas1 ile veri
akis1 saglanir. Veri portu normalde veri ¢ikisi i¢cin kullanilmaktadir. Fakat bazi1 6zel
ayarlarin yapilmasi ve bilgisayarin desteklemesi durumunda veri girisi yapilmasi

miumkiindir.

Veri portunun higbir veri gondermedigi zaman ki degeri "00000000" dir. Ornegin
data portuna 25 degeri gonderildi. 25 degerinin ikilik say1 sisteminde karsiligi
"00011001" dir. Bu durumda D4, D3 ve DO pinlerine karsilik gelen lojik degerler "1"
oldugundan bu pinler +5 Volt olacaktir. Tablo 3.2.’de veri pinine génderilen bazi

degerler ile hangi pinlerin "1" olacagini goriilmektedir [18].

29



Tablo 3.1.1. Pin degerlerinin 1 olmasi durumu

0

1 O (0 |0 (O |O |O |1
4 0 |0 |0 (O |O (1 |0 |O
16 o0 |0 |0 |1 |0 (O |O |O
25 0 |0 |0 |1 I 10 |0 |1
70 0O |1 {0 (0 |O |1 I |0

Veri pinine istedigimiz degerleri Visual Basic programlama dili yada QBASIC

13 2

programlama dilindeki “out” komutunu kullanarak gondermek miimkiindiir,

komutun kullanim sekli agagidaki gibidir.

OUT Adres, Veri

Adres degiskeni Veri portunuzun adresidir: Ornegin; (&h0378). Veri degiskeni ise
gdndereceginiz verinin 10 tabanma gore sayisal degerini igermelidir. Ornegin tiim
data pinlerini +5 Volt yapmak i¢in porta "11111111" degerine karsilik gelen 255
degerini gondermeniz yeterli olacaktr. Bu komutu Visual Basic altinda
kullanabilmeniz i¢in inpout32.dll dosyasinin projeniz ile ayni klasérde bulunmasi

gerekmektedir [18].

3.1.2. Durum Portu

Durum portu sayesinde, 15 - 13 - 12 - 11- 10 numarali pinlerden, 5 bit sayisal giris
yapilabilir. Durum portu paralel portunuzun taban adresinin +1 fazlasinda
bulunmaktadir. Ornegin; paralel portunuzun taban adresi h378 ise Durum portu h379
da bulunacaktir. Veriyi Sekil 3.1.’de goziiktiigii gibi S7, S6, S5, S4, S3 pinlerinden
yapmak gerekmektedir. Bu 5 pinden herhangi bir miidahale olmadan okunacak lojik
deger "1" olacaktir. Eger voltmetre ile bu pinlerdeki voltaj dlgiilecek olursa +5 Volt
oldugunu goriilecektir. Bu pinlere baglanacak butonlar ile bu pinler topraklanarak

lojik degerleri "0" yapilir ve bdylece bir nevi veri girisi gerceklestirilmis olacaktir.
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Fakat bu pinlerden S7, donanim tarafindan tersindirilmistir. Bunun anlami da o pinin

topraga ¢ekildigi zamanki degerinin "1" olacagidir [18].

Durum portundaki veriyi okumak i¢cin Visual Basic programlama dili ve QBASIC

programlama dilindeki “inp” komutunu kullanarak gondermek miimkiindiir,

komutunun kullanim sekli asagidaki gibidir.

inp(taban_adres+1)

3.1.3. Kontrol Portu

Kontrol portunu hem giris hem de ¢ikis icin kullanmak miimkiindiir. Paralel port
iizerinde Kontrol portuna ait 4 tane pin vardir. Bu pinlerden CO0,C1,C3 pinleri
tersinmistir. Yani tersinmis olan bu pinlere veri gondermedigimiz zaman durumu "1"
dir. Bu pinlerden bir tanesine veri gonderdigimizde o pinin degeri "0" olacaktir. Veri
ve Durum pinlerinin yetmedigi zamanda Kontrol portlar1 ile ¢ikis yada giris almak

miimkiindiir. Programlama sekli Durum ve Veri portlari ile aynidir [18].

3.2. 4N25 Opto Kuplor

Paralel portun sasesinin zarar gérmemesi i¢in yalitilmasi gerekmektedir bu nedenle
Opto Kuplor kullanilmistir. Opto Kuploriin i¢ yapisi ve ayak baglantisi Sekil 3.2°deki

gibidir. Bu devrede R1 direnci LED uyarma akimini smirlama i¢indir.

Optoelektronik kuplor daha kisa deyimle Opto Kuplor ya da Optik Kuplaj Sekil
3.2'de goriildiigii gibi 151k yayan diyot (LED) ile bir fotodiyot veya fototransistérden
olugsmaktadir. Bunlar ayn1 gévdeye monte edilmislerdir. Isik yayan diyotun uglari
arasma bir gerilim uygulandiginda ¢ikan 151k 1ginlar1 fotodiyot veya fototransistorii
etkileyerek calistirmaktadir. Boylece devreye uygulanan bir gerilim ile 2. bir devre
kumanda edilmektedir. Aradaki baglanti, tellere gerek kalmaksizin 151k yoluyla
kurulmaktadir. Bu nedenle, optoelektronik kuplor adi verilmistir. Opto Kuplor

elektronik bir réledir. Opto Kuploriin mekanik roleye gore avantajlar:
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1) Mekanik parcalar1 yoktur.
ii) Iki devre arasinda biiyiik yalitim vardir.

111) Calisma hiz1 ¢ok biiyiiktiir.

Dezavantaji: Giicti diistiktiir. Ancak Yari iletken Role (Solid State Relay) adi verilen

anahtarlama elemanlari ile yiiksek akimlarin ayarlanabilmesi miimkiindiir [21].

Veri pini’ne

Kontrol edilecek cihaz

Toprak pini’ne \I\I K

R1 = 47OQ

Sekil 3.2. Opto Kuplor i¢ yapisi ve ayak baglantisi
3.3. Transistorler

Bipolar transistor yari iletken malzemeden yapilmis elektronik devre elemanidir. Bipolar

transistorler iki ana grupta toplanabilir:

i) NPN
iy  PNP

pr_c E ¢

Eas e,
PN P N P

e
LR |
N

Sekil 3.3 Transistor ana gruplarina gore gosterimi [21]
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Transistorlerin baslica ¢esitleri sunlardir:

1) Yiizey birlesmeli (Jonksiyon) transistor
ii) Nokta temasli transistor

ii) Unijonksiyon transistor

iv) Alan etkili transistor

V) Foto transistor

Vi) Tetrot (dort uglu) transistor

vil))  Koaksiyal transistor

3.3.1. Transistorlerin Kullanim Alanlar

Transistor yapisal bakimdan, yiikselte¢ olarak calisma oOzelligine sahip bir devre

elemanidir. Elektronigin her alaninda kullanilmaktadir.

B Duain
M PN B " "
.J'. 3 X P
|
| |
|
o " ;
| — Eslaki Enw Kalls}
(a)
B [ | 1
1 : |
h E , r £
. .

1) FHF hHPH

Sekil 3.4. Transistorlerin yapisal ve sematik gosterimi

Transistorler Bipolar transistdrler ve Unipolar transistorler olarak iki kisma ayrilirlar.
Bipolar transistorler de PNP ve NPN olarak iki tiptir. PNP tipinde base negatif emiter ve
collector pozitif kristal yapisindadir. Bu transistorler emiter montajinda; emiter +
collector olarak polarize edilirler. Base emitere gore daha negatif oldugunda transistor

iletimdedir.

NPN tipinde ise base pozitif, emiter ve collector negatif kristal yapisindadir. Emiter
toprakli olarak kullanildiginda, emiter negatif, collector pozitif olarak polarize edilirler.
Iletimde olmast icin base, emitere gore daha pozitif olmalhdir. Buradaki gerilim fark1 0.6

volt veya daha fazla olmalidir.
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3.4. Microsoft Visual Basic 6.0 Programlama Dili

Visual Basic gorsel bir programlama dilidir. Visual Basic’in bir programin yazilip
calistirilmasindan 6te, program gelistirmek i¢in ¢ok sayida araca sahip olmasi;
kullanic1 arabiriminin tasarlanmasi, hatalarin giderilmesi, veritabani olusturmak,
farklh tiirde programlar iiretmek gibi gelismis Ozellikleri, onu bir “programlama

ortam1” ya da “program gelistirme ortami1” olarak tanimlamamiza neden olur [16].

Visual Basic, sadece program gelistirme islemi ile sinirli degildir. Visual Basic, VBA
(Visual Basic Application) olarak bilinen ve Microsoft Office i¢inde; Microsoft
Excel, Word ve Access programlarinda da kullanilir. Ayrica Internet
uygulamalarinda kullanilan VBScript de Visual Basic’in bir alt setidir. Visual Basic
ile farkli konularda programlar gelistirilebilir. Visual Basic ile kiiciik bir islemler i¢in
program gelistirilebilecegi gibi, biitiin diinyaya uzanabilecek bir Internet uygulamasi
ya da biiylik bir firma diizeyinde kullanilabilecek kurumsal bir uygulama

gelistirilebilir [22]

3.4.1 Microsoft Visual Basic ile yapilabilecek islemler

Visual Basic programlama dili ile asagidaki islemler kolayca gergeklestirilebilir.
1) Genel amagli uygulamalar,
1) Veritabani uygulamalari,
111) Ticari uygulamalar,
1v) Bilgisayarl cihaz kontrol uygulamalari,
V) Bilimsel uygulamalar,

Vi) Ozel isletmeler i¢in uygulamalar,
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BOLUM 4. SISTEM TASARIMI

Endiistriyel otomasyon sistemlerinde algilayicilarla/uyaricilarla (sensors/actuaters)

alman durum bilgisi bir sayisal islemcide islenerek sayisal bir isarete doniistiiriiliir.

Role yada elektronik elemanlarla gerceklenen devrelerde, ayni anda ikiden c¢ok giris
degerinin degisme olasiligr cok diisiiktiir. Bu tiir devrelerde devrenin kararli bir
duruma ulasmast kullanilan elemanlarin gecikme siirelerine baghdir. Elemanlarin
gecikme siireleri yapim ozelliklerine bagh oldugundan, kararl bir duruma erigsmek
icin gerekli siire belirsizdir. Devrenin amaca uygun olarak calismasi igin giris
isaretlerinin degisim hizinin, devreyi olusturan elemanlarin gecikme siirelerinden

kaynaklanan kararli duruma erisim hizindan daha yavas olmas1 gerekir [17].

Bu bilgiler 1s18inda deneysel olarak gerceklestirdigimiz bu calisma Sekil 4.1°de
goriildiigli lizere temel olarak bes kisimdan olusmaktadir. Bu kisimlar; bilgisayar
(computer), yazilim (software), veritabani (database), sinyal yiikseltici devresi,

suriici devresidir.



Bilgisayar (Computer)

“— Yazlim (Software)
I 1
[pn1] [Pn2] [Pn3] . . .. . . . Akt 1 Pasif
- Lol |

l/ T Opto Coupler

Bl oloudu pin sktif duruma gectiinds caligr,

ool 1

Transistdr
Biadjh oldudu Opto Coupler aktif oldudunds iletime geger.

igili risleyi galitinr.

Weritabhani
(Databaze) l l l l

Rile

SOricl Devresi

Cihaz

Sekil 4.1. Sistemin blok semast

Sistemde kullanilan yazilim Visual Basic 6.0 Enterprise dilinde yazildi. Veritabani
olarak MS-SQLSERVER 7.0 kullanildi ki bu veritaban1 kullanilmasindaki amag veri
giivenligi ve saglamligi agisindan daha performansh calismaktadir [14,16]. Bu
calismada ki amag, bir ev veya bina ortamindaki bir sistemin veya herhangi bir
parcasmin bilgisayar ile kontroliiniin saglanmasidir. Bu sistemde yazilan software
aracilifiyla ev veya binadaki aygitlar durum, on, off olmak iizere {i¢ sekilde kontrol
edildigi gibi secilen tatil, gece, glindiiz, maksimum giivenlik vb. modlar ile otomatik
kontrol de saglanmaktadir. Ayrica ev veya binadaki giris gilivenligi i¢inde veri
madenciligi (data mining) algoritmalarindan kiimeleme (Clustering) algoritmasi
kullanilarak kural tabanli bir sistem diisiiniilerek giivenlik tehlike smnirinin diisiik,
orta, yliksek seklindeki ii¢ durumdan biri olan yliksek olmasi durumunda operatorii
uyarmaktadir. Hatali giris denemeleri ve giivenlik ihlali durumunda ihlalin veya

hatali girisin tarihi, saati ve giris yapilirken girilen sifre veritabanina kaydedilir.
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Bilgisayara veri kayit isleminde sifrenin dogru girilmesi eklenmemekte ve bu veriler

kiimeleme algoritmasi ile islenerek tehlike smirlar1 tespit edilmektedir.

Bu caligmada, kullanilan yazilim bilgisayardaki DLL fonksiyonunu cagirarak paralel
port kontrolii saglamaktadir. Bu kontrol yapilirken dikkat edilmesi gereken konu
baglantiy1 dogru sekilde yapmaktir. Cilinkii ¢esitli nedenlerden dolay1 bilgisayarin
paralel port’u zarar gorebilir. Eger paralel port’un ana kart ile baglantis1 varsa zarar
daha da biiyiilk olur. Bu nedenlerden dolay1r devreyi ve port’u korumak i¢in

Optocoupler (4N25) kullanilmaktadir.

Besleme

——e—————— -4

Part —

Cptocoupler

Sekil 4.2. Optocoupler ile tasarlanmig devre

Devre elemanlari;
R1: 1 kQ

R2: 4,7 kQ
Optocoupler: 4N25
Diyot: 1N4001
T1: BC547

Devre girisindeki port lojik 1 oldugunda led’i yakacaktir. Yanan led fototransistorii
iletime gecirecek, fototransistor T1 transistorini iletime gecirecek ve T1
transistoriide roleyi kontrol edecektir. Buna gore devremizin semast Sekil 4.3 deki

gibi olacaktir.
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Besleme

T

™

™

9 1N400
T1..89 BCs47

T

R4

||||||||||||

—————-=--a

R4

||||||||||||||

R16

||||||||||||||

R15

||||||||||

9 425

sinyal yiikseltici devre

Sekil 4.3. Port ¢ikist
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Yaptigimiz sistemde ring kablolama kullandigimizdan dolay1 sistemde kullanilan
elemanlarin adreslerinin tespiti i¢in bir devre gerekmektedir bu islem de lojik

devreyle tamamlanmaktadir. (Sekil 4.4 ve Sekil 4.5)

Durum kontrolii i¢in gereken devre semasi Sekil 4.4°de verilmektedir.

Ag

o

Kapat

Durum Kontrol

AR

o

Sekil 4.4. Elemanlarin kontrol lojigi

Sekil 4.4’de gosterilen devrede veri hattindan gelen sinyallerle istedigimiz kontrolii
saglayabiliriz. 1 — 1 sinyali gonderildiginde a¢ma islemi, 0 - 1 sinyali
gonderildiginde kapama islemi ve 1 — 0 sinyali gonderildiginde de durumunu

bildirmesi gerektigi anlasilir.

Elemanlarin adres tanimlamasi i¢in gereken devre semasi Sekil 4.5°de goriilmektedir.

DO_ ﬂ 1. Eleman
L

Do_j 2. Eleman

Sekil 4.5. Adres tanima lojigi
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Yukarda ki sekilde her bir eleman icin gereken tanimlama yapilir. Port dan 0-1-1-1-
I-1 sinyali gonderildiginde yalnizca 1. Eleman aktif olur. 1-0-1-1-1-1 sinyali
gonderildigi zaman yalnizca 2. eleman aktif olur bu sekilde g¢ogullama yapilarak

kontrol edilecek eleman sayisi arttirilabilir.

4.1. E-posta Yazilim ile Cihaz Kontrolii

Paralel porttan cihaz durum kontrolii yapilirken ac¢ik unutulmus bir cihaz veya
arizalanmis cihazin olmasi durumunda Sekil 4.6’da ara yiizii goriilen program ile

onceden belirtilmis e-posta adresine cihaz ismi ve durumu gonderilmektedir.

Ornegin;

Salon 151gmnin ac¢ik unutulmasi halinde 6nceden tanimlanmig e-posta adresine
Salon:Cihaz1:On seklinde bir e-posta gidecektir. Kullanict agik olan cihazi e-posta
gondererek kapatmak icin sunucu e-posta adresine Kullanici:Sifre:Salon:Cihaz1:0ff
seklinde bir e-posta gonderecektir. Bu e-posta da bulunan kullanici ad1 ve sifre daha
once programa tanimlanmis bilgilerle dogru oldugu takdirde paralel port iizerinden
istenilen cihaz kapatilacaktir. Sekil 4.6’da goriildiigii lizere kullanici e-posta
iizerinden yapilabilecek islemleri de tanimlayabilmektedir. Cihaz durum bilgilerini,
Sistemi agma veya kapama islemleri, glivenlik giris bilgilerini sorgulama islemleri

gibi 0zelliklerden istedigi islemi e-posta ile yapabilmektedir.

B x|
E-posta
n :
eposta |
Kullamiciad I Sifre I
r Bilgileri sorgula ™ sisitemi ag

™ cihaz durum kontrali wap ™ sistemi kapat

Kaydet ve Kapat

Sekil 4.6. E-posta tanimlama ve kontrol ara yiizii.
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4.2. Sistemin, Alt Programlarin Akis Diyagrami ve Yazihhm Kodlan

Pararlelport ayarlari

v

Paralelportu oku

“p” deger “B”
A 4 A 4
cihaz= “ACIK (ON)” cihaz= "KAPALI (OFF)”
\4 \4
v
. . Yazilim “KAPALI”
Sinyaller; dan gelen >
. deger
CIHAZ_ON AT ?
CIHAZ_OFF ‘B
‘ACIK”
c A 4
porta CIHAZ_ON porta CIHAZ_OFF
sinyali yolla sinyali yolla
v
Bitir < y

Sekil 4.7 Bilgisayar yaziliminin akis semasi

Girig Kesme Girig Kesme

Rutinine Giris

Rutinine Giris

CIHAZ_ON

CIHAZ_OFF
sinyali gdnder

sinyali gonder

RETI RETI

Sekil 4.8a,b Giris kesme alt programlari.
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Basla

A 4
Baglangi¢ Ayarlari

»

A 4

Paralel Portdan cihaz  durum
degerlerini oku ve 1 sn'de bir
server'a gonder.

Sekil 4.9 Bilgisayardaki ana program

Paralel port kontrolii i¢in Visual Basic’de kullanmilan kodlar;

Module tanimlamasi olarak;

Global Value As Long

Public Declare Function DIPortReadPortUchar Lib "dlportio.dll" (ByVal Port As
Long) As Byte

Public Declare Function DIPortReadPortUshort Lib "dlportio.dll" (ByVal Port As
Long) As Integer

Public Declare Function DIPortReadPortUlong Lib "dlportio.dll" (ByVal Port As
Long) As Long

Public Declare Sub DIPortReadPortBufferUchar Lib "dlIportio.dll" (ByVal Port As
Long, Buffer As Any, ByVal Count As Long)
Public Declare Sub DIPortReadPortBufferUshort Lib "dIportio.dll" (ByVal Port As
Long, Buffer As Any, ByVal Count As Long)
Public Declare Sub DIPortReadPortBufferUlong Lib "dIportio.dll" (ByVal Port As
Long, Buffer As Any, ByVal Count As Long)

Public Declare Sub DIPortWritePortUchar Lib "dlportio.dll" (ByVal Port As Long,
ByVal Value As Byte)

Public Declare Sub DIPortWritePortUshort Lib "dlportio.dll" (ByVal Port As Long,
ByVal Value As Integer)
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Public Declare Sub DIPortWritePortUlong Lib "dlportio.dll" (ByVal Port As Long,
ByVal Value As Long)

Public Declare Sub DIPortWritePortBufferUchar Lib "dlportio.dll" (ByVal Port As
Long, Buffer As Any, ByVal Count As Long)
Public Declare Sub DIPortWritePortBufferUshort Lib "dlportio.dll" (ByVal Port As
Long, Buffer As Any, ByVal Count As Long)
Public Declare Sub DIPortWritePortBufferUlong Lib "dIportio.dll" (ByVal Port As
Long, Buffer As Any, ByVal Count As Long)

Paralel porta yazmak icin (on konumunda);
Value=Value Or Val(Paralel Port Kontrol Pini)
DIPortWritePortUchar Val(888), Value

Paralel porta yazmak icin (off konumunda);
Value=Value And Val(255-Paralel Port Kontrol Pini)

DIPortWritePortUchar Val(888), Value

Paralel porttan okuman icin;

Value=DIPortReadPortUvhar(Val(Paralel Port Kontrol Pini)) [19]

Bu kodlar kullanilarak Sekil 4.10 ve Sekil 4.11°de goriilen program arayiizii ile

kontrol saglanmstir.
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. PC Tabanh Bina Otomasyonu - [ 1.KAT] - IEI|5|

B3 EILE [ 1.KAT ] [ 2 KAT ]

[3.KAT] [4KaT] [G5.KAT] YARDIM =S

Izik [OM]

1

Isik, [ON]

Salon T Gocuk Odaz T Yatak l]damT Mizafir Odasi T K.aridar T Mutiak T Bahya T Turvealet

— =

K.ap [OM]
Sekil 4.10. Bina otomasyon programi ara yizi.
¥ Giris Kapisi Simiilasya - |I:I|£|
| 1235
] 2| 3]
s 5| 8| s |
7| o8| 9| TeEMizie|
[
Sekil 4.11. Kap1 girisi islemini programdan yapan ara yiiz.
4.3. Bina Otomasyonu Programi Teknik Ozelikleri
1) Otomasyona bagli tiim araglarin durum, on/off kontrolii yapmaktadir,
1) Giris kapisinda yapilan giriglerin giivenli bir bicimde yapilmasini

saglamaktadir,

111) Yapilan izinsiz girisler1 belirtilen mail adresine bildirilmesini

saglamaktadir,
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Vi)

Kullanicinin istedigi zamanlarda kap1 giivenligi izinsiz girislerde sifrenin
ne kadar diizeyde bilinebildigi yapilan izinsiz denemeler sonucunda
sifrenin bilinme diizeyini giivenli-giivensiz-tehlike sinir1 gibi diizeyler
seklinde bildirmektedir.

Arizalanan araglar1 kullaniciya yazilim araciligiyla bildirmektedir,

Tatil, gece, giindiiz, maksimum giivenlik gibi belirlenen seviyeler

sec¢ilebilmektedir.
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BOLUM 5. SONUCLAR

Sistem tasarimi boliimiinde anlatilan O6zellikler deneysel olarak gerceklenmistir.
Yalnizca giris glivenlik modiilii teorik olarak ger¢eklenmistir. Bu modiiliin
maliyetleri fazla oldugundan gerceklenememistir. Ilgili cihazlar1 temsil edecek bir
led kullanilmistir ve durum kontrolii i¢in de 151k sensorii kullanilmistir. Sisteme
kontrol edilmek istenilen cihazlar1 baglamak i¢in basit bir siiriicli devresi yeterlidir.
Ayrica bu sistemin devamliliini siirdiirebilmesi i¢in elektrik kesintilerinden

etkilenmemesi lazim, bu amagla bir UPS ile beslenmesi yapilmistir.

Bu uygulama kullanicilarin (operatdr, sistem yoneticisi vb.) prosesi izleyebilmek ve
prosese miidahale edebilmek i¢in kontrol odasina veya sahaya gitmesini ortadan
kaldirmistir. Boylece kullanicilar kontrol odasina bagli kalmayip herhangi bir
noktadan, ev veya bina disindan da e-posta ile cihazlar1 kontrol edebilmekte,
glivenligi saglayabilmekte ve cihaz durumlarimi 6grenebilmektedir. Bu  tiir
calismalarda ilk kurulum maliyetleri yliksek olmaktadir. Fakat kullanicilarin aninda
miidahale edebilmelerini sagladigindan giivenlik, zaman tasarrufunu, verimliligi

artirmaktadir.
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BOLUM 6. TARTISMA ve ONERILER

Bu sistem paralel porttan ring kablolama sistemi kullanilarak tasarlanmistir. Daha
farkli alternatifler ve gilincel teknolojiler kullanilarak daha gelismis sistemler
kurulabilir. Ornegin; Giivenlik kamera sistemi, uzaktan kumanda kontrol sistemi,
1sitma/havalandirma durum ve ayar kontrol sistemi vb.

Ayrica bu sisteme giincel teknolojik cihazlar ve siiriicli devreleri takilarak on/off ve

durum kontrolleri yapilabilir.

Alternatif bir sistem olarak kablolamay1 ortadan kaldirmak i¢in radyo frekansi (RF)
kullanilarak sistem tasarlanabilir. Fakat bu sistemin dezavantaji ise sistemi ve
frekans1 bilen diger kisilerin sisteme disardan miidahale etmesi veya frekans
bozucularla sistemi ¢alismaz hale getirmeleri miimkiindiir. Ayrica RF sisteminin

maliyetleri uyguladigimiz sisteme gore daha fazla olmaktadir.

E-posta ile sistem kontrolinde spam ve viriislii gelen e-postalardan dolay1
kullanicinin gonderdigi komutlarin devreye alinmasi gecikebilmektedir. Coziim
olarak spam ve viriis korumasi konulmus bir e-posta sunucusu ile daha hizli ve
giivenli bir sistem tasarlanabilir. Bilgisayarin internetten kaynaklanan dig

saldirilardan korunmasi icin de firewall (ates duvari) kullanilabilir.
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