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OZET

Anahtar kelimeler: Ambulans, itfaiye, Trafik 15181, PIC Mikro denetleyici

Bu ¢aligmanin amaci insanlarin acil durumlarda ihtiyaci olan ambulans ve itfaiye araglarmin en kisa
zamanda ihtiya¢ bolgesine ulagsmasini saglamaktir. Calisma alani olarak 17 Agustos depreminden
sonra kurulmus olan Karaman bdlgesi seg¢ilmistir. Kurulacak sistemin kontrolii i¢in, PIC
mikrodenetleyici ile kurulmus bir kontrol devresi ve bilgisayardan seri port kontrolii diisiiniilmiistiir.
Bunun i¢in PIC mikrodenetleyici kullanilarak trafik sinyalizasyonu diizenlenmis ve acil durum ortaya
¢iktiginda merkezden manuel olarak bir kontrol devresiyle veya bilgisayarda hazirlanan bir arayiiz
yardimiyla seri porttan kontrol edilmesi hedeflenmistir. Ayn1 zamanda sistemin bilgisayarla
kontroliinde bir veri tabani olusturulmus ve olaylar kayit altina almmistir. Ortaya c¢ikan acil
durumlarda trafikte olabilecek siire kayb1 en aza indirilmistir.
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THE SYSTEM DESIGN AND CONSTRUCTION OF THE
TRAFFIC SIGNALIZATION CONTROL FOR EMERGENCY
CASES

SUMMARY

Key Words: Ambulance, The Fire Department, Traffic Lights, PIC Microcontroller

The purpose of this study is to provide the ambulance and fire vehicles to reach the desired area as
soon as possible in an emergency for the people in need . Karaman region, which is established after
the earthquake that happened on August 17 th, is selected as the working area. In order to monitor the
aimed system it is considered to use a control circuit that is formed by the PIC microcontroller and
serial port control by means of the computer. Therefore it is aimed that it should be arranged to traffic
signalization using PIC microcontroller and be controlled manually by means of a control circuit or an
interface that is set up on the computer by serial port when an urgency occurs. At the same time while
controlling the system by the computer a data-base is composed and the scenes are recorded. The
possible loss of time in traffic in emergency situations is minimized.
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BOLUM 1. GIRI$

Acil durumlarda insan hayatini kurtarabilmek i¢in yardima giden ambulans ve itfaiye
araglarmin en kisa zamanda olay yerine ulasabilmesi hayati dnem tagimaktadir.
Zaman kavrami diisiiniildiiglinde, yola ¢ikan ambulans ve itfaiye araglari trafikte
gecis Ustlinliigli olmasma ragmen bazen 1siklarda olusan ara¢ trafigini beklemek
zorunda kalabilmektedir. Insan hayatinda saniyelerin bile ¢ok 6nemli oldugu
disiiniiliirse, 1s1kta bekleyen araclarin arasindan gegmeye c¢alismak, zamana karsi
yarigta c¢ok bliylik bir kayba sebep olur. Bu kayip zaman zaman da Oliimle
sonuglanan durumlara sebep olabilmektedir. Itfaiye ve ambulans araglarinin hedefe
varmasindaki silireyi en aza indirebilmek i¢in giliniimiizde endiistriyel kontrol
alaninda ve neredeyse tiim elektronik diizeneklerde kullanilmaya baslanilan
mikrodenetleyiciler kullanilarak bir ¢6ziim arayigima gidilmektedir. Ayrica sistemde
bir veri kaydinin olusturulabilmesi i¢in de bilgisayarla kontrol edilebilen tasarimlarla

karsilasilmaktadir.

Bu tez caligmasi Adapazari’nda depremden sonra kurulmus ve gelismekte olan
Karaman bolgesindeki trafik isiklarinin acil durumlarda olay mahalline ihtiyag
duyulan ambulans veya itfaiye araclarmin en kisa zamanda ulasmasma yonelik bir
sistem tasarimini igermektedir. Karaman i¢in bu giine kadar boyle bir calisma
yapilmamistir. Bu uygulama i¢in acil durumlar g6z 6niinde bulundurularak Karaman
bolgesi, harita iizerinde kiiclik parcalara ayrilarak cagri merkezleri belirlenmis; bu
cagr1 merkezine ulasilabilecek en kisa yol belirlenerek gilizergihlar tizerinde bulunan
isiklar tespit edilmistir. Acil bir durumda ya da diger gerekli goriilen hallerde
ambulans ve itfaiye gibi araclarin istenilen bdlgeye en kisa zamanda ulasabilmesi
icin kurulan sistem bir kumanda devresi ile kontrol edilmis, en kisa zamanda erisim

saglanmigtir.

Sunulan tez ¢alismasinda yer alan bdliimler asagida belirtildigi gibi olusturulmustur.



Ikinci boliimde; trafik 1siklarinm nasil kullanilacag: ve tarihgesi hakkinda bilgiler

verilmistir.

Ucgiincii bdliimde; kullanilan mikrodenetleyici ve genel olarak mikrodenetleyiciler

hakinda bilgi ve uygulama 6rnekleri verilmistir.

Dordiincii boliimde Karaman bdlgesi trafik sinyalizasyonunun olusturulmasi, yapim
asamalari, devre semalari, yapilan maketin resimleri ve calisma anindan G6rnekler

verilmistir.

Sonuglar ve oneriler kisminda ise yapilan calismadan ¢ikan sonuglar ve sistemin

daha 1yi islemesi i¢in Oneriler verilmistir.



BOLUM 2. TRAFIK ISIKLARI VE TARIHGESI

Bu boliimde trafik 1giklar ile ilgili olarak; trafik 1siklarinm trafikte nasil kullanildigy,
kullanilan trafik igiklarinin gesitleri ve trafik i1siklarmin tarihgesi hakkinda kisaca

bilgi verilecektir.
2.1 Trafik Igiklar

Trafik 1siklari, trafigin yogun oldugu kavsaklarda trafik akisini diizenleyen,
hayatimiz1 kolaylastiran, can ve mal kaybin1 dnleyen, zaman kazandiran 6nemli bir
teknolojik kazanimdir. Trafik 1siklar1 kullanim yerine goére dort lambali trafik 15181,
lic lambal1 trafik 15181 ve iki lambal1 yaya 1giklar1 olarak degisik 6zelliklerde, degisik
zaman diizenlerinde calistirilirlar. Asagida verilen Sekil 2.1°de {i¢lii trafik lambas1
goriilmektedir. Bu tip ve diger tip trafik isiklarinda; kirmizi; yolun gecise kapali
oldugunu, sar1; harekete hazirlik yapilmasi gerektigini; yesil ise; yolun gegise agik

oldugunu gosterir.

Sekil 2.1. Uglii trafik lambasi



Asagida sekil 2.2° de oklu trafik isiklar1 gosterilmistir. Bu tip trafik 1siklar1 ok

yoniine dogru saga ya da sola dogru, yol ii¢lii trafik 1giklar1 grubundadir.

Sekil 2 .2. Oklu trafik lambalari

Asagida sekil 2.3° de dortlii diizenlenmis trafik lambasi goriilmektedir. Bu tip trafik
lambalarinda yukaridan asagiya ilk {i¢c lamba yukarida anlatildigi gibi c¢alisir;
dordiincii lamba ise iizerinde belirtilen ok yoniine gore sola veya saga devam

edilebilecegini belirtir.

Sekil 2.3. Dortlii trafik lambast



Asagida sekil 2.4’ te dortlii bir trafik 15181 gériilmektedir. Kirmizi, sar1 ve yesil 1giklar
normal 1s1klarda oldugu gibi kullanilirken en {iistte bulunan 151k, bisiklete yol vermek

icin kullanilmistir.

Sekil 2.4. Dortlii, bisiklete yol veren trafik lambasi

Dort lambali sistemler genelde normalde kullanilan {i¢ lambali trafik i1giklarmna
ilaveler yapilarak da olusturulabilir. Bu tek lambalar geri sayic1 veya bir yon oku
olabilirler. Asagida sekil 2 .5 te tek olarak 1siklara ilave edilen yon ve geri sayici

gosterilmistir.

Sekil 2 .5. Tek trafik lambalar1

Asagida Sekil 2.6’ da goriildiigii gibi yayalarin karsidan karsiya ge¢mesi igin

diizenlenmis 1siklar da mevcuttur. Bu lambalarda iki renk kullanilir. Kirmizi renk;



yolun yaya trafigine kapali oldugunu, yesil ise yolun yaya trafigine agik oldugunu

gosterir.

Sekil 2.6. Yaya ge¢idi lambalar1

Yayalar i¢in kullanilan animasyonlu veya geri saymali trafik 1siklar1 da mevcuttur.
Bu 1siklar biraz gorsellikle daha sik bir goriintii vermekte ve insanlarin dikkatini

cekmektedirler. Sekil 2.7’ de animasyonlu bir trafik 15181 goriilmektedir.

Sekil 2.7. Animasyonlu yaya gegidi lambalar1

Zaman gostergeleri de trafik isiklarinda kullanilmaktadir. Asagida sekil 2.8° de

yayalar i¢in kullanilan geri sayimli yaya lambas1 goriilmektedir.



Sekil 2.8. Geri saymali yaya gegidi lambalari

Trafik seyrinin az oldugu zamanlarda genelde gece saatlerinde veya ariza
durumlarinda trafik 1siklarinin yanip sénmesiyle de bir kullanim sekli belirlenmistir.
Bu kullannm seklinde anayollarda, yanip s6nen sari 1sik kullanilir. Bu sar1 1sik,
stiriiciilere kontrollii gecis yapilabilecegini anlatir. Tali yol ¢ikislarinda ise ayn1 amag
icin; yanip sonen kirmizi 11k kullanilir. Bu kirmizi 1s1k, tasitin durdurulmasimi ve
trafik akis1 kontrol edildikten sonra yolun gegise agik oldugunu siiriiciiye anlatir. Bu
yontemler gece saatlerinde trafik yogunlugu azken tasitlarin bosuna beklemelerini

Oonlemek icin kullanilir.

Diinyada enerji tliketimini en aza indirmek ve az enrji ile ¢ok is yapabilmek icin
tasarlanan sistemler arasinda trafik 1siklar1 da vardir. Trafik isiklari; giines panelleri
yardimiyla elektriklerini karsilamakta ve enerji tasarrufu saglanmaktadir. Sekil 2.9’

da giines enerjisi ile calistirilan trafik 1siklar1 gosterilmistir.



Sekil 2.9. Giines enerjisi ile calistirilan trafik 1giklart

2.2 Trafik Sinyalizasyon Sistemleri

Trafik sinyalizasyon sistemleri kontrol ettikleri kavsaklarin durumlarina gore, izole
sinyalizasyon sistemleri ve koordine sinyalizasyon sistemleri diye iki baglikta

incelenmektedir [1-4].

2.2.1 izole sinyalizasyon sistemleri

Izole sinyalizasyon sistemleri yakinda bulunan kavsaklardaki sinyalizasyon
sistemleri ile herhangi bir baglantis1 olmayan ve diger sinyalizasyon sistemlerinden
herhangi bir sebeple etkilenmeyen sistemlerdir. Bu sistemler dort degisik sekilde

olusturulabilir[1-4].

Sabit zamanh sinyalizasyon sistemleri: Bu sistemde trafik akis1 6nceden belirlenen
zaman programlarma gore sabit olarak kullanilir. Yaya gecisleri ve tasit gegisleri bu

sabit zamanlara gore ylrttiilir.



Trafik uyarmah sinyalizasyon sistemleri: Bu tip sistemlerde tasitlarin gegis
diizenleri, gec¢is hizlar1 ve gecis siireleri uyaricilar tarafindan saptanan trafik talep ve

yogunluklarma gore diizenlenmektedir.

Yaya uyarmahl sinyalizasyon sistemleri: Yaya yogunlugunun degisken oldugu
veya yol iizerindeki yaya gecidi kullanimlarinda bu sistem kullanilabilir. Yayalarin
bir buton yardimiyla kendilerine giivenli gecis olanagi saglanir. Bu sistem, yaya
yogunlugu az oldugu zamanlarda motorlu tasitlara yol vererek trafigin daha akici
olmasini saglar. Asagida sekil 2.10°da kullanilan uyaricit yaya butonlarna ornek

verilmistir.

Sekil 2.10. Yaya butonu

El ile uyarmah sinyalizasyon sistemleri: Bu tip sinyalizasyonda sabit zamanli
olarak tesis edilmis fakat bazi zamanlarda trafik akimlarinin ortalama degerden
biiylik sapmalar gosterdigi kavsaklarda kullanilir. Bu sistem trafik ve yaya uyarmali

sistemlere benzemekte fakat talepler disaridan gozlemlenerek degerlendirilmektedir.
2.2.2 Koordine sinyalizasyon sistemleri
Koordine sinyalizasyon sistemleri, anayollarda bulunan birbirine ¢ok yakin iki veya

daha fazla kavsagin birbirine baglanmasi ile olusur. Bu sistemde birbirleriyle

etkilesim halinde olan kavsaklarda araclarin dur-kalk yapmasi Onlenerek birim
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zamanda en c¢ok tasitin gegmesi saglanwr. Bu sistem dort degisik sekilde

olusturulabilir[ 1-4].

Senkronize sistem: Bu sistemde anayollar {izerindeki birbirine bagl biitiin

kavsaklarda tagitlara ayn1 zamanda ayni 151k sinyal siireleri verilir.

Alternatif sistem: Bu tip sistemde, anayollar {izerinde bulunan birbirine bagli ardigik
kavsaklara zit 151k sinyali gonderilmektedir. Bu uygulamayla araglarin, ardigik iki
kavsak arasini 11k siiresinin yaris1 kadar zamanda almasi saglanarak araclarin belli

bir hizda seyretmelerine imkan verilir.

Progresis sistem: Bu sistemde anayol iizerinde bulunan biitiin kavsaklardaki
isiklarin gegis stireleri aynidir. Yesil i¢in gerekli siireler proje hizina uygun bir arag

icin beklemeden yol alma firsat1 sunmaktadir.

Arazi trafik kontrol sistemi: Anayol iizerinde bulunan birka¢ kavsakta, gecikmeleri
en aza indirmek ve bir yesil dalga tesis etmek i¢in bilgisayar destekli sistemler

kullanilir.

2.3 Trafikte Kullanilan Diger Isikh Uyar Levhalar

Trafikte ara¢ ve yaya trafigini diizenlemek i¢in sabit uyar1 levhalari, degisken 1s1kl1
uyar1 levhalari, seyyar uyar1 levhalar1 ve sesli uyar1 levhalar1 kullanilmaktadir. Bu
levhalar kimi zaman okul gec¢idini belirlerken kimi zaman yol c¢aligmasini kimi

zaman ise hiz sinirlamasini gostermek i¢in kullanilmaktadir.

2.3.1 Sabit uyar levhalari

Bu levhalar trafik akisinda yaya ve arag giivenligi icin kullanilmaktadir. Onceleri
metal levha olarak kullanilirken simdi 1s1kli olarak kullanilmaya baglamistir. Isikl1
uyar1 levhalar1 elektrik enerjisi ile beslendigi gibi gilines enerjisinden de
faydalanilarak kullanilabilmektedir. Bu levhalar, o6rnek sekiller kullanilarak

aciklanacaktir.
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Asagida sekil 2.11°de 6grenci gecidi ve yaya gegidi 1gikl1 levha ile diizenlenmistir.
Bu levhalar 1sikli oldugu icin daha c¢ok dikkat c¢ekmekte ve siiriiciilerin igini

kolaylastirmaktadir.

Sekil 2.11. Isikl1 6grenci ve yaya gegidi

Isikl1 trafik levhalar1 yon tarif etmek i¢in de kullanilmaktadir. Asagida 2.12” de gar’a

dogru yon tarif eden 151kl trafik levhasi goriilmektedir.

Sekil 2.12. Isikl1 yon tarifi levhasi

Araglarm maxsimum yiikseklileri gabari diye tanimlanir ve genelde kopri, tiinel ve
ist gecit gibi yerlerde araclarin g¢evreye, kendine ve etraftaki araglara zarar

vermemesi i¢in belirlenir. Asagida sekil 2.13” te 1s1kli gabari levhasi goziikmektedir.

Sekil 2.13. Isikli gabari levhast
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Tehlikeli durumlarda araglarin yavas ve dikkatli yol almalar1 i¢in dikkat levhasi
kullanilir. Isiklr dikkat levhasi asagida sekil 2.14° de verilmistir.

Sekil 2.14. Isikli yavas levhasi

Yukarida anlatilan sekilde kullanilan fakat elektrigini giinej enerjisi ile saglayan sabit
1s1kl1 trafik uyar1 levhalari da vardir. Asagida sekil 2.15° te gilines enerjisi ile

beslenen 11kl uyar1 lavhasi verilmistir.

Sekil 2.15. Giines enerjili 151kl yon levhasi

Trafik 1siklarinin yakin oldugunu belirtmek i¢in kullanilan ve gilines enerjisinden

faydalanilarak kullanilan trafik 15181 sekil 2.16° te verilmistir.
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Sekil 2.16. Giines enerjili 11kl trafik 15181 levhasi

Azami hiz levhalar1 i¢inde giines enerjili levha sistemleri de kullanilabilmektedir.

Asagida sekil 2.17° te azami hiz levhasi goriilmektedir.

Sekil 2.17. Giines enerjili 151kl1 azami siirat levhasi

2.3.2 Degisken trafik uyari levhalari

Degisken uyar1 levhalari, genel olarak trafigin ¢ok yogun oldugu istanbul, Ankara
gibi biiyiik sehirlerde, tiinel girislerinde, koprii giriglerinde ve sehirlerarasi yollarda
veya otobanlarda kullanilir. Bu levhalar ile yol durumu hakkinda bilgi vermek,
stiriiclileri olumsuz hava sartlarma kars1 uyarmak, siiriiciilere tikal trafik konusunda
bilgi vermek ve siiriiciileri hizlar1 konusunda uyari vermek gibi siiriiciiye yol
kosullar1 ve genel kurallar hakinda uyarilar vermek amag¢lanmistir. Sekil 2.18” de bir

tiinele giriste yollarm islerligi ile ilgili bilgi veren trafik akis levhalar1 vardir.
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Sekil 2.18. Tiinel girisi degisken uyari levhasi

Bagka bir tiinel gecis levhasinda tlinelin gecise kapali oldugu degisken uyari
levhalariyla siiriiciilere gdsterilmistir. Sekil 2.19° de tiinel girisinin kapali oldugunu

gosteren uyar1 levhasi verilmistir.

Sekil 2.19. Tiinel girisi degisken uyari1 levhasi (Tiinel kapalr)

Degisken uyar1 levhalari siiriiciilere uyarilarda bulunmak i¢in kullanilabilir. Asagida

Sekil 2.20” de azami hiz konusunda bir uyar1 gosterilmistir.

Sekil 2.20. Azami hiz uyar1 levhasi
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Trafikte belirli bir hizla yol alindiginda trafik 1giklarmna takilmadan ge¢gmek icin yesil
dalga denilen bir sistem gelistirilmistir. Yesil dalga sistemini gostermek i¢in de 151kl
uyar1 levhalart kullanilabilir. Asagida Sekil 2.21° de Yesil dalga icin 151kl uyart

levhas1 gosterilmistir.

Sekil 2.21. Isikl1 yesil dalga uyar1 levhasi

Bunun yaninda bazi tiinel girislerinde veya yollarin egimli olan kisimlarinda
araglarin hizli gitmesini 6nlemek i¢in gostergeli hizolgerler konulmustur. Siste ile
gelen aracin hizi 6l¢iiliir ve siiriicliye hatirlatilir. Asagida Sekil 2.22° de ara¢ hizlarini

Olciip, gosteren uyar1 levhasi verilmistir.

Sekil 2.22. Tsikli hiz uyari uyari levhast
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Degisken uyar1 levhalar1 yogun trafikte siiriiciileri yonlendirmek ic¢in de kullanilir.
Istanbul gibi biiyiik sehirlerde trafikte gecen siire ¢ok biiyilk zaman kaybma sebep
olmaktadir. Asagida Sekil 2.23° de Istanbul ilinde kullanilan uyar: levhalari

gorilmektedir.

Sekil 2.23. Isikl1 sehirigi uyari levhalari

2.3.3 Seyyar trafik uyari levhalari

Seyyar trafik 1siklar1 yollarda yapilacak calismalar, kaza, yol temizligi ve bu gibi
sebeplerden dolay1 gegici olarak yolun kapali veya kismen kapali olmas1 durumunda
yaya ve ara¢ slriiciilerini uyarmak i¢in kullanilir. Asagida Sekil 2.24° de ikiye
ayrilan yolun sol tarafinin kapali olduguna gosteren seyyar 1sikli bir trafik levhasi

gosterilmistir.

Sekil 2.24. Isikli seyyar uyari levhalari
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Romork ¢ekme 0zelligi bulunan araglara takilarak tagmman veya kullanilan uyari
levhalar1 da kullanilmaktadir. Asagida Sekil 2.25° te bu kullanima Ornek bir

uygulama gosterilmistir.

Sekil 2.25. Isikli romork arkasi seyyar uyar1 levhalari

Bakim ve onarim c¢alismalarinda otomatik diizenekli trafik 1siklar1 da
kullanilmaktadir. Bu seyyar trafik 15181 trafikte bekleyen araglar1 sensorler vasitasiyla
belirleyerek tek yonlii kullanilan yolda sira ile gegisi saglamaktadir. Asagida Sekil
2.26’ te seyyar trafik 15181 verilmistir.

Sekil 2.26. Seyyar trafik 15181
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2.3.4 Sesli trafik uyaricilari

Bu trafik uyaricilar1 genelde gorme engelli vatandaslarimizin yon ve yol
bulabilmeleri i¢in kullanilmaktadir. Sekil 2.27° de trafik 1siklarma montaji edilerek

sesli uyar1 yapabilecek bir trafik uyaricist verimistir. Bu tip trafik uyaricilar1 gérme

engelliler i¢in ilave fonksiyonlarla da kullanilabilir.

ok

Sekil 2.27. Gérme engelliler i¢in tasarlanmis trafik uyaricisi

2.4 Trafik Isiklarinin Tarihgesi

Kirmizi ve yesil 1sikhi trafik lambasi ilk olarak 1868 yilinda, Londra’da
kullanilmistir. Heniliz motorlu araclarin icat edilmedigi o tarihte, at arabalarinin
yogun oldugu bazi caddelerde, gaz lambasi ile trafigin diizenlenmesine calisilmistir.
Daha sonralari, 1914'te ABD’de demiryolu sinyalizasyon sisteminden esinlenen

elektrikle ¢alisan ilk trafik lambasi kullanilmistir [1,3,4].

Bugiin kullandigimiz trafik isiklarina benzeyen ii¢ renkli trafik isiklari ilk olarak
1918’de New York sehrinde bazi kavsaklarda kullanilmistir. Bu sisteme benzer
baska bir sistem ise 1920 yilinda Ingiltere’de kurulmustur [1,3,4].
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Patentli ilk trafik 15181 1923 yilinda Garet Morgan tarafindan tiretilmistir. Bulunan bu
sistemler 1924 yilindan sonra Avrupa iilkelerinde kullanilmaya baglanmustir.
Elektromanyetik bir sistem ile trafigin kontrolii Avustralya’nin Melbourne kentinde

ilk olarak 1925 yilinda gergeklestirilmistir [1,3,4].

Geleneksel olarak dijital sistemler ile yapilan ¢aligmalardan sonra bulanik mantik
(fuzzy logic) ile de calismalar gergeklestirilmigtir. Bulanik mantikla trafik 15131
calismalar1 ilk olarak Pappis ve Mamdani tarafindan 1977 yilinda onerilen bir
calismayla baslamistir. Bu calisma, iki yollu, tek seritli ve tek kavsak igin
tasarlanmistir. Caligma daha sonra 1984 yilinda Nakatsuyama tarafindan ard arda iki
kavsak i¢in gelistirilmistir. Favilla tarafindan ise 1993 yilinda ayn1 ¢calisma ¢ok seritli

tek bir kavsak i¢cin uygulanmistir.

2.5 Litaratiir Caligsmasi

Ebru Arikan Oztiirk tarafindan gerceklestirilen “Sinyalize Kavsaklarda Peryot
Sisteminin Modellenmesi: Ankara Ornegi” adhi ¢alismada, Ankara’da kent
merkezinde bulunan Eskisehir yolu Indnii kavsagi, Genelkurmay kavsagi, Ulus
kavsagi, Tandogan kavsagi, Besevler kavsagi vb gibi on kavsakta sabah ve aksam
saatlerindeki arac¢ trafigi gozlenmistir. Bu sonucglar degerlendirilerek ¢alisma
sonucunda, yerel trafik kosullarin1 rahatlatmak icin sinyal zamanlamasina esas olan
devir siiresi ve yesil siirelerini tayin eden yeni bir matematiksel model gelistirilmistir

[1,5].

Trafik 1siklarindaki tikanikligi 6nlemek igin, Yetis Sazi Murat tarafindan “Denizli
Sehir I¢i Kavsaklarindaki Trafik Akimlarinin Bilgisayarla Incelenmesi” adli bir
calisma yapilmistir. Calismada Denizli’de bulunan “Topraklik Kavsagr” ve “Vilayet
Kavsagi’nda trafik yogunlugunun zirve yaptig1 sabah ve aksam saatlerindeki trafik
durumu gozlenerek ara¢ saymi yapilmis, sayim sonuglar1 dikkate almarak ilgili
kavsaklar i¢in optimum sinyal stireleri belirlenmistir. Bu siireler Topraklik kavsagi

icin 89 sn ve Vilayet kavsagi icin ise 103 sn olarak belirlenmistir [2].
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Trafik sinyalizasyon sistemlerinde klasik dijital kontrol yontemlerine alternatif bir
yontem olarak bulanik mantik denetim sistemleri de kullanilmigtir. O. Ayhan Erdem
tarafindan  gergeklestirilen “Bulanik Mantik Denetiminin  Kavsak Trafik
Sinyalizasyonuna Uygulanmasi” adli ¢alismada, klasik dijital denetleyiciler ile
bulanik mantik denetleyicilerin trafik sinyalizasyon kontroliindeki performanslari
kargilastirilmistir. Calisma sonucunda, bulanik mantik denetleyicinin kavsaklardaki
trafik sinyalizasyon sisteminin denetiminde klasik sistemden daha etkin oldugu

goriilmiistiir [6].

Bulanik mantik denetimi ile yapilan diger bir uygulama ise Osman Demirci
tarafindan gerceklestirilen “Akilli Trafik Sinyalizasyonu” adli calismadir. Bu
calismada, dort yonlii bir trafik kavsagi sinyalizasyon sistemi bulanik mantik
denetimi ile gerceklestirilmistir. Caligmada tasit yogunlugu elektronik devreler ile
sanal olarak olusturulmus ve deney sistemi bu diizenek ile denenmistir. Calisma
sonucunda, sadece sabah trafiginde normal trafik sinyalizasyonu bulanik mantik
denetimi ile yapilan trafik sinyalizasyonuna gore gecikme ve bekleme
parametrelerinde % 19’luk bir istiinliik saglamistir. Fakat diger tiim durumlarda
bulanik denetimli trafik sinyalizasyon sistemi normal sisteme gore gecikme ve

bekleme parametrelerinde en az % 45’ lik {istiinliik saglamistir [7].

“Sinyalize Kavsaklarda Trafik Akimmin Modellenmesi” adli ¢alisma Cem Sonmez
tarafindan gerceklestirilmistir [8]. Bu calismada video kamera ile yapilan trafik
gbzlem verilerine dayanilarak bir trafik akiminda, baslangicta tikanma yogunlugunda
bulunan ve duran tasit kiimesinin sinyalize kavsaktan ayrilmalariyla birlikte
azalmaya baglayan trafik yogunlugunun yol boyunca ve zaman igerisindeki
degisimini gosteren bir matematik model gelistirilmistir. Bu model yardimiyla
herhangi bir anda herhangi bir bolgedeki trafik yogunluk degerleri elde edilebilmekte
veya tasit kiimesinin, sinyalize kavsaktan hareketinden ne kadar zaman sonra
tikanma yogunlugundan, gelis akim degerine ait trafik yogunluguna ulastig:

bulunabilmektedir.

Trafik yogunlugunu azaltmak i¢in trafik sinyalizasyonunun kontroliine ek olarak,

trafik yonlendirme levhalarinin kontrolii de kullanilmaktadwr. Trafik levhalarinin
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trafik akisma gore kontroliiniin trafik yogunluguna olan etkisi Neslihan Bagnu
Oztiirk’iin “Akilli Trafik Sistemleri” adli calismasinda incelenmistir. Cahismada,
sensorlerden gelen bilgiler PIC mikrodenetleyicisinde yorumlanarak ara¢ yogunlugu
tespit edilmis ve ara¢ yogunluguna gore trafik uyari levhalari kontrol edilerek
stirticiiler yonlendirilmesi modellenmistir. Sonugta trafik uyar1 levhalarinin kontrolii

ile trafik yogunlugunu azaltan bir model gelistirilmistir [9].

Her cesit kavsak sinyalizasyonuna uygun bir sistem yerine daha 1yi sonuglar elde
etmek i¢in sadece belli bir kavsak sinyalizasyonu ¢esidine gore yapilan c¢aligmalar
mevcuttur. Yetis Sazi Murat tarafindan gerceklestirilen “Sinyalize Kavsaklarda
Bulanik Mantik Teknigi Ile Trafik Uyumlu Sinyal Devre Modeli” adli galisma
sadece izole olarak diizenlenmis sinyalize kavsaklar1 i¢in gelistirilen bir devre
modelidir. Bu ¢alismada bulanik mantik denetimi ile birisi kavsak kollarindaki trafik
akimlarmin hacimsel degisimine gore faz yesil sliresinin degisimini, digeri ise gegis
hakki alacak trafik akimlarinin gegis hakki siralamasimi (faz sirasi) diizenleyen, iki
sistem ile bir denetleyici modeli gelistirilmistir. Gelistirilen bulanik mantik sinyal
denetleyici modeli, literatiirdeki baz1 bulanik mantik modelleri ile se¢ilen performans
Olciitleri bakimindan karsilastirilmis ve gelistirilen modelin literatiirdeki caligmalara
yakin sonuglar verdigi, farkli ve yiiksek trafik hacimleri i¢in trafik uyarmali
denetleyiciye gore daha yiiksek performans gosterdigi ve bu sistemlere gore listiin

oldugu sonucuna ulagilmistir [10,11].



BOLUM 3. MiKRODENETLEYICINiN TANIMI VE KULLANIM
ALANLARI

Bu boliimde mikrodenetleyicilerin tanimi, kullanim alanlari, mikrodenetleyicilerin
genel Ozellikleri ve uygulama ornekleri verilecektir. Mikrodenetleyicilerin neden

tercih edildigi konularinda bilgi verilmistir.

3.1 Mikrodenetleyicinin Tanimi

Bir mikroiglemcili sistemi meydana getiren temel bilesenlerden mikroislemci, bellek
ve giris/cikis birimlerinin, bazi Ozellikleri kirpilarak tek bir entegre icerisinde
iiretilmis bi¢cimine mikrodenetleyici (microcontroller) denir. Denetim teknolojisi
gerektiren uygulamalarda kullanilmak iizere tasarlanmis olan mikrodenetleyiciler,

mikroiglemcilere gore ¢cok daha basit ve ucuzdur [12,13].

PIC, adi ingilizce’ deki Peripheral Interface Controler ifadesindeki bas harflerin
kullanilmasi ile adlandirilmis bir mikrodenetleyicidir. Tiirk¢e’ye g¢evirecek olursak;
‘Cevresel tniteleri denetleyici ara birim’ anlamia gelmektedir. PIC gercekten de
cevresel tlniteler ad1 verilen lamba, motor, rdle, 151 ve 151k sensorleri gibi I / O
elemanlarin denetimini ¢ok hizli olarak yapabilecek sekilde dizayn edilmis bir
mikrodenetleyicidir. RISC mimarisi ad1 verilen bir sistemle dizayn edildiginden PIC
mikrodenetleyiciyi programlamak kolaydir. Ciinkii ¢ok karmasik olmayan ve az

sayida komut kiimesine sahiptir [12].

Mikrodenetleyiciler giiniimiizde otomobillerde, kameralarda, cep telefonlarinda, fax
modem cihazlarinda, fotokopi makinalarinda, radyolarda, televizyonlarda, fabrika
endiistrisinde, biyomedikal cihazlarda, motor kontroliinde, fotograf makinasi 151k ve
fokus ayarinda, merkezi klima sistemlerinde, camasir makinalarinda, oyuncaklarda

vb. cihazlarda siklikla kullanilmaktadir.
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PIC mikrodenetleyicilerle ilgili ¢aligmalara drnekler asagida siralanmis ve igerikleri

kisaca agiklanmustir.

PIC mikrodenetleyici kullanarak ag baglantili gdmiilii sistem tasarimi iklimlendirme
cihaz kontrol {initesi uygulamasi 2007 yilmda Anadolu Universitesinde yapilan
yiiksek lisans ¢alismasinda Emre Kag¢maz tarafindan gerceklestirilmistir [14]. Bu
islem mikrodenetleyiciye bagli bir rdle ile iklimlendirme cihazmin elektrik
baglantismin kesilip agilmasi esasina gore gerceklestirilmistir. Bu uygulamada
ozellikle kullanicinin istedigi zaman iklimlendirme cihazi faaliyetine miidahale

edebilmesi saglanmistir.

Mikrodenetleyicili asansor denetiminde seri haberlesme kullanan bir modelin
gergeklestirilmesi Abdullah Orman tarafindan gercgeklestirilmistir [15]. Bu c¢alisma
mevcut asansor haberlesme sistemlerinde kullanilan kablolama sekillerine, alternatif
olarak seri iletisim prortokoliiniin kullanilmasini saglayan bir tasarimdir ve prototipi

gergeklestirilmistir.

Mikrodenetleyici kontrollii servo gerilim regiilatoriiniin tasarimi ve uygulamasi
Nurel Bozkurt tarafindan gergeklestirilmistir [16]. Bu calisma sonunda, c¢ikis
geriliminin sebeke ve ylik akimindaki degisimlere ragmen ayarlanan limitler
dahilinde kontrolii = gerceklestirilmistir.  Gerilim regiilatériiniin ~ kontroliinde

PIC18F452 mikrodenetleyicisi kullanilmistir.

Yiirtiyen dalga ultrosonik motorun (USM) hiz denetiminin PIC mikrodenetleyicisi ile
gerceklestirilmesi Hasan UZEL tarafindan gerceklestirilmistir [17]. Motoru slirmek
icin sayisal olarak kontrol edilebilen bir siirme sistemi gelistirilmistir. Bu calisma
kontrol sisteminin USM’un hiz denetiminde etkin kullanilabvildigi deneysel olarak

gosterilmistir.

Mikrodenetleyici kullanarak yumurta iiretme ciftliginin 1s1, aydmlatma ve su
kontroliiniin gergeklestirilmesi Fatma Kavak lyilik tarafindan hazrlanmstir [18].
20000 tavuk kapasiteli bir yumurta iiretme ¢iftliginin sogutma, havalandirma,

aydinlatma ve su sistemlerinin kontrolii mikrodenetleyici kullanilarak tasarlanmis ve
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gerceklestirilmistir.  Bu  ¢alismada  Microchip  firmasinin ~ PIC16F870

mikrodenetleyicisi kullanilmistr.

3.2 Mikrodenetleyicinin Genel Ozellikleri

Mikrodenetleyici tek chip kullanarak elektronik ¢oziimler iiretmenin en ucuz
yoludur. Mikrodenetleyicinin caligtiracagl programlar1 igerisinde depolanmasi da

biiyiik avantajdir.

Her mikroislemci iireticisinin T{rettigi birgok mikrodenetleyici bulunmaktadir.
Uretilen denetleyiciler arasinda ¢ok kiiciik farklar olmasma karsin yaklasik ayni
islemleri yapabilmektedirler. Tablo 3.1 de degisik firmalarin iirettigi mikrdenetleyici

ve liriin 6rnekleri bulunmaktadir [13].

Tablo 3.1. Firmalarin tirettigi mikrodenleyiciler ve isimleri

Ureticinin Ad1 Uriin Ornekleri

Microchip PIC 12C508,16F84,16C711,16F877,17CR42
Intel 8031AH,8051AH,8751AHP,8052AH,80C51FA
Motorola HCO05, HC11, 6800, 6801, 6805, 6809

Atmel Attiny10, AT90S1200, AT90LS8535, Atmegal6l
Zilog Z8

SGS- Thomson ST6

Scenix SX18, SX28

Basic Stamp BS1-IC, BS2-IC

Mikrodenetleyiciler, tiim devre iizerinde yer alan ¢ok degisik donanim ozellikleri
sunmaktadir. Bu Ozelliklerden bazilari: Paralel ve seri /O portlari,
zamanlayici/sayicilar, ADC ve RAM, ROM, EPROM ve EEPROM gibi degisik
kapasite ve Ozelliklerde hafiza birimleri olarak sayilabilir. Mikrodenetleyiciler de

bulunan bu 6zellikleri kisaca ac¢iklamak gerekirse:

Giris cikis (I/O) portlari: Mikrodenetleyici ile dis diinya arasinda baglant1 kurulan
yoldur. Her ¢esit veri alis verisi bu portlardan saglanmaktadir. Genellikle ¢ift

yonliidiirler ve hem giris hem de ¢ikis olarak kullanilirlar.
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Analog dijital c¢evirici (ADC) : Bu ozellik Anolog-Dijital Converter (Anolog
sinyalin dijital sinyale gevrilmesi) 6zelligidir. Bu modda portlardan verilen anolog
sinyaller yapilan programa gore dijital sinyale g¢evrilebilmekte ve istenildigi gibi

islenebilmektedir.

Hafiza cesitleri: Ram, Rom, Eprom, Eeprom bilgilerin gegici veya kalic1 olarak
saklandig1 hafiza iiniteleridir. Disaridan Slglilen veya icerden iglemler sonucunda
elde edilen wveriler saklanabilmekte ve daha sonra gerektigi zaman

kullanilabilmektedir.

Zamanlayic1 (TIMER) : Yapilan kontrol islemlerinde ve harici 6l¢iim islemlerinde
gerekli olan zamanlamay1 saglamak i¢in kullamilirlar. Ozellikle de harici sinyallerin

frekans degerlerinin 6l¢iilmesinde ¢ok sik kullanilirlar.

3.3 Mikrodenetleyici ile Mikroiglemcinin Karsilagtiriimasi

Mikrodenetleyiciler ile mikroislemciler arasindaki farklar asagida maddeler halinde

siralanmustir,

- Mikroiglemci sistemlerde harici devrelerin fazla olmasindan dolay1 sistem daha
komplex bir yapiya sahiptir,

- Cevresel birimlerin fazlalig1 maliyeti arttirir,

- Mikroislemciler, ek ¢evresel arabirimlere ihtiya¢ duyar,

- Cevresel birimlerin fazlaligi, yazilan programin daha karmasik olmasma neden
olur,

- Cevresel birimlerin fazlaligi nedeniyle sistem iginde uyumsuzluk olabilir, veri
gonderme, alma hiz1 yavaslar,

- Sistem daha karmasik yapida oldugu i¢in hem kullanimi zorlasir hem de ariza

tespiti gliglesir,

bu sebepler goziiniinde bulunduruldugunda mikrodenetleyici kullanmanin bir avantaj

olarak karsimiza ¢iktigi kabul edilmelidir.
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3.4 Mikrodenetleyicilerin Tercih Sebepleri

Bilgisayar  denetimi  gerektiren bir uygulamayr gelistirirken  segilecek
mikrodenetleyicinin ilk olarak tiim isteklerimizi yerine getirip getiremeyecegine,
daha sonra da maliyetinin diisiikliigline bakilmalidir. Ayrica, yapilan uygulamanin
devresini kurmadan Once secilen mikrodenetleyicinin destekledigi bir yazilim

iizerinde simiilasyonunun yapilip yapilamayacagi da dikkate alinmalidir.

Yukarida sayilan oOzellikler g6z Oniine alindiginda bu o6zelliklerin tamamini
biinyesinde bulunduran PIC’lerin yaygin olarak ve giderek artan bir kullanim orani
ile tercih edildikleri goriilmektedir. Mikrodenetleyicilerin tercih sebepleri asagida

maddeler halinde verilmistir [19,20].

- Lojik uygulamalarinin hizli olmasi,

- Fiyatinin olduk¢a ucuz olmasi,

- 8 bitlik mikrodenetleyiciler olmasi ve bellek ile veri i¢cin ayr1 yerlesik Bus’larin
kullanilmasi,

- Veri ve bellege hizli olarak erigiminin saglanmasi,

- PIC’e gore diger mikrodenetleyicilerde veri ve programu tasiyan bir tek bus
bulunmasi, PIC’lerde ise veri ve bellek icin ayr1 bus’larin olmasi nedeniyle PIC’in
diger mikrodenetleyicilerden iki kat daha hizli olmasi,

- Herhangi bir ek bellek veya Giris / Cikis eleman1 gerektirmeden sadece 2
kondansator ve bir direng ile ¢calisabilmeleri,

- Yiksek frekanslarda ¢aligsabilme 6zelligi,

- Uyku durumunda ¢ok diisiik akim ¢ekmesi,

- Kesme kapasitesi ve 14 bit komut isleme hafizasi,

- Kod sikistirma 6zelligi ile ayni anda birgok islem gergeklestirebilmesi,

olarak kisaca belirtilir.
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3.5 PIC Mikrodenetleyicinin Ozellikleri

Mikrodenetleyicilerin genel 6zellikleri yukarida anlatilmistir. Mikrodenetleyicilerden
asagida oOzellikleri belirtilen PIC mikrodenetleyiciler bu ¢alismada tercih edilmistir.

PIC mikrodenetleyicinin 6zellikleri asagida siralanmustir.

Giivenirlik: PIC komutlar1 bellekte ¢ok az yer kaplarlar. Dolayisiyla bu komutlar 12
veya 14 bitlik bir program bellek yerine yazilabilirler. Harvard mimarisi teknolojisi
kullanilmayan mikrodenetleyicilerde de yazilim, programimnin veri kismina atlama
yaparak bu verilerin komut gibi ¢alistirilmasini saglamaktadir. Bu da biiyiik hatalara

yol agmaktadir. PIC’ler de bu durum engellenmistir.

Hiz: PIC oldukg¢a hizli bir mikrodenetleyicidir. Her bir komut dongiisii 1usn’ dir.
Ornegin 5 milyon komutluk bir programim 20 Mhz’lik bir kristale isletilmesi yalnizca
Isn siirer. Bu siire 386SX33 hizinin yaklasik 2 katidir. Ayrica RISC mimarisi

islemcisi olmasimin hiza etkisi olduk¢a biiytiktiir.

Komut Seti: PIC’in 16C5X ailesinde bir yazilim yapmak i¢in 33 komuta ihtiyag
duyulurken 16F87X ve 16CXX araglar1 i¢in bu say1 35°tir. PIC tarafindan kullanilan
komutlarin hepsi kaydedici temellidir. Komutlar 16C5X ailesinde 12 bit, 16F87X ve
16CXX aileleri i¢in ise 14 bit uzunlugundadir. PIC’te CALL, GOTO ve bit test eden
BTFSS ve INCFSZ gibi komutlar disinda diger komutlar 1 saykil ¢eker. Belirtilen

komutlar ise 2 saykil ¢eker.

Statik islem: PIC tamamiyla statik bir islemcidir. Yani saat durduruldugunda da tiim
kaydedici igerigi korunur. Pratikte bunu tam olarak gerceklestirebilmek miimkiin
degildir. PIC mikrodenetleyicisi program isletilmedigi zaman uyuma moduna
gecerek microdenetleyicinin ¢ok diisiik akim ¢ekmesini saglar. PIC uyuma moduna
gecirildiginde, saat durur ve PIC uyuma isleminden once; hangi islemde ve hangi
durumda oldugunu ¢esitli bayraklarla ifade eder (elde bayragi, sonug sifir bayragi
vs.) PIC uyuma modunda 1pA’den kiiciik degerlerde akim c¢eker (stand-by akimi).
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Siirme Ozelligi (Siiriicii Kapasitesi): PIC yiiksek bir ¢ikt1 kapasitesine sahiptir. Tek
bacaktan 40 mA akim g¢ekebilmekte ve entegre toplami olarak 150 mA akim akitma
kapasitesine sahiptir. Entegrenin 4MHz osilator frekansinda ¢ektigi akim calisirken

2mA, stand-by durumunda ise 2p A kadardir.

Secenekler: PIC ailesinde her tiirlii ihtiyaclarin karsilanacagi ¢esitli hiz, sicaklik,
kilif, Girig / Cikig hatlari, zamanlama (timer) fonksiyonlari, seri iletisim portlari, A/D

ceviriciler ve bellek kapasitesi segenekleri bulunur.

Giivenlik: PIC endiistride kod koruma ozelligi yiiksek smifta olan bir
mikrodenetleyicidir. Koruma bitinin programlanmasindan itibaren, program
belleginin igerigi, program kodunun yeniden yapilandirilmasina olanak verecek

sekilde okunmaz.

Gelistirme: PIC program gelistirme amaciyla programlanabilip tekrar silinebilme
ozelligine sahiptir (EPROM, EEPROM). Ayni zamanda seri liretim amaciyla bir kere

programlanabilir 6zelliklere sahip olanlar1 da vardir.

Liste Dosyasi: Assembler tarafindan olusturulan ve kaynak dosyadaki tiim
komutlari, hexadesimal sistemdeki degerleri ve tasarimcinin yazmis oldugu
yorumlariyla birlikte iceren bir dosyadir. Bir programi hatalardan armdirirken
arastirilacak en yararli dosya budur. Cilinkii bu dosyayi izleyerek yazilimlarda neler
olup bittigini anlama sansi kaynak dosyasindan daha fazladir. Dosya uzantisi

LST dir.

Diger Dosyalar: Hata dosyasi (error file: uzantisi: .ERR) hatalarin bir listesini igerir
ancak bunlarm kaynagi hakkinda higbir bilgi vermez. Uzantist. COD olan dosyalar

emiulator tarafindan kullanilirlar.

Hatalar: Tasarimcmin farkinda olmadan yaptigi hatalardir. Bu hatalar, basit yazilim
hatalarindan, yazilim dilinin yanlis kullanimma kadar uzanir. Hatalarin cogu
derleyici tarafindan bulunur ve bir LST dosyasinda goriintiilenir. Kalan hatalar:

bulmak ve diizeltmek de gelistiriciye diiser.
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3.6 PIC Mikrodenetleyici Kullanimi i¢cin Gerekli Agsamalar

PIC mikrodenetleyiciler kullanilirken ¢esitli yazilim ve donanimlara ihtiya¢ duyarlar.
Bunlar giris/¢ikis, yazilim, donanim, simiilator, ICE, programlayici, kaynak dosyasi,

assembler ve nesne dosyasidir. Biitiin bunlar asagida ac¢iklanmstir.

Giris / Cikis: Mikrodenetleyicinin dig diinya ile iligskisini saglayan, giris ve ¢ikis
seklinde ayarlanabilen baglanti pinleridir. Giris / Cikis  c¢ogunlukla
mikrodenetleyicinin iletisim kurmasina, kontrol etmesine veya bilgi okumasma izin

Verir.

Yazilhhm: Mikrodenetleyicinin ¢alismasini ve isletilmesini saglayan bilgidir. Basarili
bir uygulama i¢in yazilim hatasiz olmalidir. Yazilim C, Pascal veya Assembler gibi

cesitli dillerde veya ikilik (binary) say1 sisteminde yazilabilir.

Donanim: Mikrodenetleyici, bellek, arabirim bilesenleri, giic kaynaklari, sinyal
diizenleyici devreler, bunlar1 ¢alistirmak ve arabirim goérevini {istlenmek i¢cin bu

cihazlara baglanan tiim bilesenlerdir.

Simiilator: PC iizerinde calisan ve mikrodenetleyicinin igindeki islemleri simiile
eden bir yazilim paketidir. Hangi olaylarin ne zaman meydana geldigi biliniyorsa, bir
simiilator kullanmak tasarimlar1 test etmek icin kolay bir yol olacaktir. Ote yandan
simiilator, programlar1 tiimiiyle veya adim adim izleyerek hatalardan armdirma
olanag1 da saglar. Su anda en gelismis simiilator programi Microchip firmasinin

gelistirdigi MPLAB progranudir.

ICE: PIC MASTER olarak da adlandirilir. (In- Circuit Emulator / I¢ devre takipgisi)
PC ve mikrodenetleyicinin yer alacagi soket arasina baglanmis yararli bir geregtir.
Bu gere¢ yazilim PC de calisirken devre kart1 iizerinde bir mikrodenetleyici gibi
davranir. ICE, bir programa girilmesini, mikrodenetleyici i¢inde neler oldugunu ve

onun dis diinya ile nasil iletisim kuruldugunun izlenmesini miimkiin kilar.
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Programlayici: Yazilimin mikrodenetleyici belleginde programlanmasimni ve boylece
ICE’in yardimi olmadan g¢alismasini saglayan bir birimdir. Cogunlukla seri porta
(6rnegin PICSTART, PROMASTER) baglanan bu birimler ¢ok ¢esitli bi¢im, ebat ve
fiyatlara sahiptir.

Kaynak Dosyasi: Hem Assembler’in, hem de tasarimcisinin anlayabilecegi dilde
yazilmig  bir programdir.Kaynak dosyasmnin  mikrodenetleyici tarafindan

anlasilabilmesi i¢in 6nceden assemble edilmis olmalidir.

Assembler: Kaynak dosyay1 bir nesne dosyaya doniistiiren yazilim paketidir. Hata
arastirma bu paketin yerlesik bir 6zelligidir. Bu 6zellik Assemble edilme siirecinde
hatalar c¢iktikca programi hatalardan armdirirken kullanilir. MPASM, tiim PIC

ailesini elinde tutan Microchip’in son assemble edicisidir.

Nesne Dosyasi (Object File): Assembler tarafindan iiretilen bu dosya, programci,
simiilator veya ICE’nin anlayabilecekleri ve boylelikle dosyanin islevlerinin
calismasini saglayabilecekleri bir dosyadir. Dosya uzantisi assemble edicinin

emirlerine bagl olarak, .OBJ veya. HEX olur.
3.7 PIC 16F877A’nin Yapisi ve Baglantilar

Bu boélimde PIC 16F877A mikrodenetleyicisinin genel ozelliklerini yapisin1 ve

baglantilar1 konusunda bilgi verilmistir.

PIC 16F877A Microchip firmasinin {irettigi mikrodenetleyicilerden biridir. 40
bacakli bir mikrodenetleyici olan 16F877A ¢ok sayida giris ¢ikis sayisi ve 20 MHz
uygulama frekans1 ile uygulamalarda tercih edilen bir entegredir. 16F877
kullanilarak birgok degisik kullanim alaninda akademik caligmalarda mevcuttur.

Bunlara 6rnekler agagida siralanmustir.

DC motorun kapali-cevrim hiz  kontrolii, Omer Aydogmus tarafindan
gerceklestirilmistir [19]. PIC mikrodenetleyici tabanli dort-bolgeli bir DC motor

stiricli sistem tasarlamistir Siirlicii kontrolii genel amagli bir mikrodenetleyici
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PIC16F877 ile yapilmistir. Diisiik maliyetle gerceklestirilen bu sistemin DC motor

hiz kontrolii i¢in kullanilabilecegi gdsterilmistir.

Mikrodenetleyici kullanarak zirai sulama sistemlerinin otomatik hale getirilmesi,
Sinan Altin tarafindan gerceklestirilmistir [20]. Caligmanin temel amaci yerlesim
yerlerinden uzakta bulunan, ulagimi zor olan, sehir sebekesi enerjisinin bulunmadigi
yerlerde sulama isleminin otomatik olarak ve en az isgiicii ile yapilmasini
saglamaktir. Bu amagla PIC16F877 mikrodenetleyici ile kontrol edilen bir sistem

tasarlamstir.

Megep kapsaminda mikro denetleyicilerle dijital islemler modiilii egitim programi ve
deney setinin tasarimi, Seref Arslan tarafindan gerceklestirilmistir [21]. Bu egitim
seti ile PIC16F877 komutlarini kullanarak 6gretmen ve Ogrencilere deney yapma

imkan1 ve uygulama 6rnekleri verilmistir.

Akvaryum otomasyonu tasarimi ve yapimi, Faruk Akyildiz tarafindan
gergeklestirilmistir  [22]. Calismada akvaryumun gereken biitiin ihtiyaglar1

karsilanmistir. Calismada PIC 16F877 mikrodenetleyici kullanilmistir.

Coklu {iriin dagitim sisteminin PIC 16F877A mikro denetleyicisi kullanilarak
programlanmasi ve uygulanmasi Ozcan Vural tarafindan gerceklestirilmistir [23]. Bu
calisma ile mikrodenetleyiciler kullanilarak insansiz alim-satim islemlemleri i¢in bir

sistem tasarimmi gerceklestirilmistir.
3.7.1 PIC 16F877A’nin bacak baglantilan ve dis gorinusu

PIC 16F877A 40 pinli bir mikrodenetleyicidir. PIC 16F877A, PIC 16C74 ve PIC
16C77 ile ayn1 bacak baglantilarina sahiptirler. Sekil 3.1° de PIC 16F877A’ nin bacak

baglantilar1 gosterilmistir.
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Sekil 3.1. PIC 16F877A’ nin bacak baglantilari
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RET/PGD
RBE/PGC
RBES

RB4
REXPGM
RB2

RE1
RBOSINT
VoD
ROTIPSET
ROGPSPS
ROS/PSPS
RO4PSP4
RCTIRXIOT
RCETHICK
RCS/SDO
RCA/SDISDA
ROIFSE3

ROAPSF2

Mikrodenetleyicilerin kullanima gore degisik kiliflarla piyasada bulunabilmektedir.

Sekil 3.2° de mikrodenetleyicilerin degisik kiliflardaki dig goriintisleri gésterlimistir.

Sekil 3.2. Mikrodenetleyicilerin dig goriiniisii

Tablo 3.2° de 16F877A nin bacak isimleri ve gorevleri verilmistir.



Tablo 3.2. PIC 16F877A’nin pin ad1 ve goérevleri

PIN ADI GOREVI
OSC1/CLKIN Osilatdr clock girisi (kristal)
0OSC2/CLKOUT Osilator kristal ¢ikis ucu
MCLR/Vpp Resetleme girisi
RAO/ANO
RA1/AN1 Port A iki yonlu giris/gikis portudur.
RA2/AN2/VREF Analog girig olarak kullanilabilir
RA3/ AN3
RA4/TOCK1 Bu pin TMRO i¢in clock girisi olarak da kullanilabilir.
RA5/SS/AN4 SSP Slave se¢me pini veya analog giris/cikis olabilir.
RBO/INT Dis kesme girigi olarak segilir.
RB1 Port B iki yénlii giris/cikis portudur
RB2
RB3/PGM Duslk akimla programlamada da kullanilabilir.
RB4 Kesme girisi olarak secilebilir.
RB5 Kesme girisi olarak secilebilir.
RB6/PGC Kesme girisi olarak secilebilir. Seri programlamada clock girisidir.
RB7/PGD Kesme girisi olarak secilebilir. Seri programlamada data pinidir.
RCO/T10SO/T1CK1 | Timer1 osc. girigi veya saat girisi olarak kullanilabilir.
RC1/T10SI/CCP2 |Timer1 osc. girisi / Capture2 girisi/Compare2 ¢ikisi /PWM2 cikisi
RC2/CCP1 . . I
RC3/SCK/SCL Timer1 osc girisi/ Capture 1 girisi/ Compare 1 cikisi / PWM1 ¢ikisi
RC4/SDI/SDA SPI ve I2 modunda, seri saat giris/ ¢ikisl
RC5/SDO SPA moda SPI giris verisi veya 12 C moda /O igin kullanilir.
RC6/TX/CX SPA moda SPI ¢ikis verisi igin segilebilir.
RC7/RX/DT USART asenkron génderme ya da senkron saat igin kullanilir.
USART asenkron alma veya senkron veri igin kullanilir.
RDO/ PSPO
RD1/PSP1
RD2/PSP2 Port C iki yonla giris ¢ikis portudur.
RD3/PSP3 PSP bitleridir
RD4/PSP4 :
RD5/PSP5
RD6/PSP6
RD7/PSP7
REO/RD/ANS Analog giris ya da PSP okuma kontrolu olarak kullanilabilir.
RE1/WR/ANG6 Analog giris ya da PSP yazma kontroli olarak da kullanilabilir.
RE2/CS/AN7 Analog giris ya da PSP secim kontroli igin kullanilabilir.
Vss Toprak
VDD Pozitif kaynak

3.7.2 Mikrodenetleyicinin blok diyagrami ve ozellikleri
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PIC 16F877A mikro denetleyicisinin blok diyagrami Sekil 3.3 de gosterilmistir [24].
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P = . DataBus  ° PORTA
Flash "| i <[] RA1ANA
FProgram | RAZIANZ
Memory 3 Level Stack RaM - RAZANZ
(13-bit) File - RA4TOCKICI1OUT
) _ Registers 4| RASIAMAISSIC20UT
Program
Bus RAM Addrd!) 4y 9 FORTE
/#_H)_x\ +—={X] RBOANT
Instruction reg ._.,-.ddrMU.:__ \ 1 RE1
A +—=[X] RB2
Direct Aodr 7 | g | Indirect : RB3/PGM
- B RB4
EETN e
:I - RB&/PGC
- 5 RETIPGD
8 ;
—| PORTC
- RCOTIOSOITICKI
Power-uo o RCUT10SICCP2
57 Timer e B RCMCCP1
Instructi Dscillator Ty Rewscriscl
nstruction . g . EOlEDA
Decode & =7 | Start-up Timer RC4/SDISDA
Contral 4= RCE/SDO
P?:'{.\-er-?n = RCBITXICK
— i : RCTIRADT
|  Timing |- Watchdog
@-- | Generation | Timer PORTD
OSCAICLK] Brown-out - ROO/PSPD
0SC2ICLKO Reset 1K Ro1PaR
In-Circuit = RD2/PSP2
Debugger -~ RO3PSP2
Low-\oltage =X RD4/PSPA
Programming | ROS/PSPS
= ROE/RSPE
[ ROT/PSFET
PORTE
MCLR VDD, Vss 4[] REQ/RDIANS
+—=[<] RE1AWRIANE
=[] RE2ICSIANT
TimerD Timer1 Timer2 10-hit AD Parallel
Bt Slave Port
1L i i 1t I
Ir ) | 10 1l
_ Synchronous - Voltage
Data EEPROM CCP1,2 éerial Port USART Comparator Reference
Device Program Flash Data Memory Data EEFROM
PIC1BFET44 4K words 192 Bytes 128 Byles
PIC1EFETTA 2K words 368 Bytes 256 Byles

Sekil 3.3. PIC 16F877A’nin blok diyagrami

PIC 16F877 mikro denetleyicisinin 6zellikleri agagida maddeler halinde verilmistir.

[22,25]
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- RISC temeline dayanir. Ogrenilecek 35 komut vardir ve her biri 14 bit
uzunluktadir.

- Dallanma komutlar1 iki ¢evrim (cycle) siirede, digerleri ise bir ¢evrimlik siirede
uygulanir.

- Islem hiz1 16F877°de DC 20 MHz’dir. (bir komut DC200ns hizinda ¢alisir.)
- Veri yolu (databus) 8 bittir.

- 32 adet SFR (Special Function Register) olarak adlandirilan 6zel islem kaydedicisi
vardir ve bunlar statik RAM iizerindedir.

- 8 Kword’e kadar artan flash bellegi 1 milyon kez programlanabilir.

- 368 Byte’a kadar artan veri bellegi (RAM),

- 256 Byte’a kadar artan EEPROM veri bellegi vardir.

- Pin ¢ikislar1 PIC 16C73B/74B/76 ve 77 ile uyumludur.

- Y1gn derinligi 8 dir.

- 14 kaynaktan kesme yapabilir.

- Dogrudan, dolayli ve goreceli adresleme yapabilir.

- Poweron Reset (Enerji verildiginde sistemi resetleme 6zelligi)

- Powerup Timer (Powerup zamanlayici)

- Osilator Startup Timer (Osilatér baslatma zamanlayicisi)

- Watchdog Timer (Ozel tip zamanlayic1), devre i¢i RC osilatdr

- Programla kod giivenliginin saglanabilmesi 6zelligi

- Devre i¢ci Debugger (Hata ayiklamakta kullanilabilecek modiil)

- Diistik gerilimli programlama

- Flash ROM program bellegi (EEPROM 6zellikli program bellegi)

- Enerji tasarrufu saglayan, uyku —Sleep Modu

- Secimli osilator 6zellikleri

- Diistik giicle, yiiksek hizla erigilebilen, CMOSFlash EEPROM teknoloji

- Tiimiiyle statik tasarim

- 2 pinle programlanabilme 6zelligi

- Yalniz 5V girisle, devre i¢i seri programlanabilme 6zelligi

- Islemcinin program bellegine, okuma/yazma 6zelligi ile erigimi

- 2.0V —5.0 V arasinda degisen genis isletim aralig1

- 25 mA’lik kaynak akimi1

- Devre i¢i, iki pin ile hata ayiklama 6zelligi
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- Genis sicaklik araliginda ¢alisabilme 6zelligi

- Diisiik giicle calisabilme 6zelligi

Cevresel 0zellikleri ise sdyle siralanabilir;

- TMRO: 8 bitlik zamanlayici, 8 bit onboliiciili

- TMRI1: Onbéliciilii, 16 bit zamanlayici, uyuma modundayken dis kristal
zamanlayicidan kontrolii arttirilabilir.

- TMR2: 8 bitlik zamanlayici, hem 6nbdliicii hem de sonbéliicii sabiti

- Iki Capture / Compare / PWM modiilii

- 10 bit ¢cok kanall1 A/D ¢evirici

- Senkron seri port (SSP), SPI (Master mod) ve | 2 C (Master Slave) ile birlikte

- Paralel Slave Port, 8 bit genislikte ve dis RD, WR, CS kontrolleri

- USART/SCI, 9 bit adres yakalamali

- BOR Reset (Brown Out Reset) 6zelligi

3.7.3 PIC 16F877A’nin bellek organizasyonu

16F877A’ nin ¢alismasi komut islemesi ve sonuglar1 kaydetmesi gibi durumlar i¢in
belleklere ihtiya¢ duyar. 16F877A’da {i¢ adet bellek bulunmaktadir. Bunlar program
bellegi yani flash bellek, data bellegi ve¢ EEPROM veri bellegidir. Flash bellek ve
data bellege erisim yollar1 aynidir [24,26].

EEPROM veri bellegi: EEPROM veri bellegi okunabilir ve yazilabilir bir bellektir.
Genellikle kalibrasyon bilgileri, seri numaralar1 gibi 6zel bilgiler igin programlanan

bellektir.

Veri Bellegi: Programin ¢alismasi i¢in, veri bellegindeki yazmaglar kullanilir. Veri
bellegi olarak genelde RAM bellekler kullanilir. Ancak devreyi besleyen enerji
kesildiginde bu bellek elemaninda bulunan veriler silinir. Veri bellegi genel ve 6zel
amacgh kaydedicilerden olusmustur. Sekil 3.4> te 16F877A’nin veri bellegi
gosterilmistir. Sekilden de anlasilacag gibi veri bellegi dort banktan olugsmustur. Her
bank 128 Byte kapasitesindedir.
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File File File File
Address Address Address Address
Indirect addr ‘" | oon indirect addr (| gon Indirect addr."? | 100n Indirect addr!?| 1gon
TMRO 01h OPTION _REG | 81n TMRO 101h OPTION_REG| 181h
PCL 02h PCL 82h PCL 102h PCL 182h
STATUS 03h STATUS 83h STATUS 103h STATUS 183h
FSR 04h FSR 84h FSR 104n FSR 184h
PORTA 05h TRISA 85h 105h 185h
PORTB 06h TRISB 86h PORTB 106h TRISB 186h
PORTC 07h TRISC 87h 107h 187h
porTD!M | 080 TrisD! | 8sn 108h 188h
PORTEM | 09h TRISE" | 89n 109n 189h
PCLATH DAhQ PCLATH 8AN PCLATH 10AhR PCLATH 18Ah
INTCON 0Bh INTCON 8Bh INTCON 10Bh INTCON 18Bh
PIR1 och PIE 8Ch EEDATA 10Ch EECONT 18Ch
PIR2 0Dh PIEZ aDh EEADR 10Dh EECOMNZ 18Dh
TMRIL 0OEh PCON 8Eh EEDATH | 10Eh Reserved? | 18En
TMRTH OFh 8Fh EEADRH | 10Fh Reserved® | 18Fh
T1CON 10h 90h 110h 190h
TMR2 11h SSPCON2 | 91n 1110 191h
T2CON 12h PR2 92h 112h 192h
SSPBUF 13h SSPADD 93h 113h 193h
SSPCON 14h SSPSTAT 94h 114n 194h
CCPRIL 15h 95h 115h 195h
CCPR1H 16h 96h 116h 196h
CCPICON | 17h 97h General 17h General 197h
RCSTA | 18h TXSTA | 98n Eggﬁ;’gﬁ 118h Eggﬁg@? 198n
TXREG 19h SPBRG 99h 16 Bytes 119h 16 Bytes 199h
RCREG 1Ah 9Ah 11Ah 19Ah
CCPR2L | 1Bh 9Bh 11Bh 19Bh
CCPR2H 1Ch CMCON aCh 11Ch 19Ch
CCP2CON | 1Dh CVRCON 9Dh 11Dh 19Dh
ADRESH 1Eh ADRESL 9Eh 11Eh 19Eh
ADCONO | 1Fh ADGON1 9Fh 11Fh 19Fh
20h AOh 120n 1A0h
General General General
F'UprSE Purpose Purpose
General Register Register Register
Purpose
Register 80 Bytes 30 Bytes 80 Bytes
96 B‘,-'TES EFh 16Fh 1EFh
ACCEesses FOh accesses 170nh ACCesses 1FOh
70h-7Fh 70h-7Fh 70h - 7Fh
7Fh FFh 17Fh 1FFh
Bank 0 Bank 1 Bank 2 Bank 3

Sekil 3.4. PIC16F877A’nin veri bellegi

Program Bellegi Flash bellek: Program bellegi her biri 2K’lik dort sayfadan ulasir.
Bu bellegi uygulanmasi istenen programm komutlarmi koymak i¢in kullanilir. Bu
adreslere erisim program sayaci ile saglanir. Sekil 3.5° te PIC16F877 nin program

bellegi sekli verilmistir.



38

| PC<12:0>
CALLRETURHN P 13
RETFIE,RETLW ’
F1gin sevivesi |
Yigin seviyesi 2
Yigin sevivesi 8
Reset Vektord 0000k
E |
Kesme Veldori 0004k
0005k
Sayfal
vt 07FFh
02005
Savfal
Program/ vt OFFFh
bellegi 1000k
Sayfal
17FFh
1200k
Sayfal
1FFFh

Sekil 3.5. PIC16F877A nin program bellegi

3.8 PIC 16F877’li Devre Ornekleri

PIC 16F877 ile ¢ok g¢esitli uygulamalar yapilabilir. Sifreli kilit, renk algilayic,
asansor kontrolii, trafik isiklari, kayan yazi uygulamalari, step motor kontrolii,
sicaklik ve termostat, akvaryum kontrlii, frekansmetre, ADC, dijital saat, ton kontrol
devresi, kronometre vb. akla gelebilecek bir ¢ok elektronik uygulama
gerceklestirilebilir. Asagida bu uygulama 6rneklerinden step motor kontrolii, ADC

ve sicaklik termostat devrelerinin uygulanmig semalar1 verilmistir.
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3.8.1 Step motor kontrol uygulama devresi

PIC 16F877 ile yapilmis uygulamalardan birisi de step motor kontrol devresidir.

Asagida verilen Sekil 3.6” da 6rnek devreye ait uygulama semasi goriilmektedir [26].
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Sekil 3.6. Step motor kontrol devresi

Bu uygulamada 5 voltluk bir step motor, ULN2003A ile kontrol edilmistir. Devrede
ileri ve geri butonlar1t RAO ve RA1’e baglanmistir. Botonlara bir defa basildiginda

step motor 1 adim ileri veya geriye dogru gitmektedir.

Step motorlarin kullanim alanlarma 6rnek vermek gerekirse:

- Flopy siiriiciilerde; manyetik pick-up’un pozisyonlanmasinda

- Printerlarda; kartuslarin taginmasi, kagidin beslenmesi ve sargmin dondiiriilmesi
islemlerinde,

- Kasetgalarlarda; kaset kasnaklarmin dondiiriillmesinde veya indekslenmesinde,

- Ploterlarda; plotter yazici kafa konumunun belirtilmesinde,

- ATM cihazlarinda; kartin almip rfid’ye uygun konuma iletilmesinde,

- Valflerin kontroliinde; akigkan gaz dl¢ltimlerinde,

- Tasiyicilarda; ana siiriicii olarak,

- Uretim veya Imalat hatlarinda; pargalarm pozisyonlanmasinda,

- Delme kesme gibi aletlerde; tablanin pozisyonlanmasinda,
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- Elektronik Kaynak makinasi cihazlarmin hareketinin kontroliinde,
- Robotik uygulamalarinda,

- Vida stkma uygulamalarinda vb. sekillerde 6rnekler arttirilabilir.

3.8.2 ADC uygulama devresi

ADC analog sinyalleri, dijital sinyallere ¢evirmek i¢in kullanilir. Bu uygulama
devresinde REO, RE1 ve RE2 uclarina gelen anolog sinyallerin karsiliklar1 sirasiyla
ADC birimi tarafindan ¢evrime tabi tutulmakta ve programda bu sinyallerin gerilim
degerleri ve dijital degerleri hesaplanip LCD’de goriintiilenmektedidir. Sekil 3.7 de
ADC uygulama devresi gosterilmistir [26].
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Sekil 3.7. ADC uygulama devresi

ADC; genelde cevre faktorlerini algilayan sensorler analog sinyal iirettiklerinden
fiziksel biytikliigiin 6l¢iimiinden elde edilen analog sinyalleri ¢evirmede kullanilir.
Sayisal devrelerin en biiyiik avantaji, kullanicilar1 ¢aliyma esnasinda anlayabilecegi

dilden ekranlar1 aracihigi ile yonlendirebilmesidir.

ADC lerin kullanim alanlarmna 6rnek verecek olursak;
- Sicakligin okunmasi,

- Hizin okunmasi,
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- Zamanin okunmasi,

- Basincin sayisal ekrandan okunmast,

- Hasta monitorlerinde kalp atislarinin goriintiilenmesi,
- Kalp atiglarinin sayilmasi,

- Dijital tansiyon aletleri gibi 6rnekleri cogaltmak miimkiindiir.

3.8.3 DS1621 sicaklik ve termostat entegresi uygulamasi

Asagida Sekil 3.8 de DS1621 sicaklik ve termostat entegresi devresine ait

uygulamasi verilmistir.
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3.8. DS1621 Sicaklik ve Termostat Entegresi Uygulamasi

Bu uygulamada DS1621 entegresi hem sicaklik dl¢imiinde hemde termostat olarak
kullanilmistir. Entegrenin alarm c¢ikisma bir led baglanmis ve belirtilen sicaklik

aralig1 disinda kalindiginda alarm vermesi saglanmistir [26].
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Bu tip uygulama devreleri her tiirlii sicaklik kontrolii yapilacak kapali alanlarda
kullanilabilir. Sicaklik kontrolii ve termostat uygulamalarinin kullanim alanlarmna

ornek verecek olursak;

- Klimal1 sistemler,

- Firmlar,

- Biyomedikal cihazlarin sicaklik kontroliinde,
- Seralarda,

- Metal eritilen sistemler gibi sistemlerde kullanilabilirler.



BOLUM 4. KARAMAN BOLGESI iGIN TRAFIK
SINYALIiZASYONU

Adapazari’nda 17 Agustos 1999 depreminden sonra yeni yerlesim merkezi Karaman
kurulmugtur. Karaman bdlgesi Karapmnar, Camili ve Adapazari-Kandira yolu

arasinda yer alan bir bolgedir. Sekil 4.1°’de Karaman bdlgesinin Adapazari’na gore

konumu gosterilmistir [27].
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Sekil 4.1. Karaman Bolgesinin Adapazari haritadasinda ki yeri

Zeminin saglam olmasi ve yetkililerce Onerilmesinin ardindan niifus yogunlugu
artmigtir. Biitiin bunlarla birlikte trafik yogunlugu da olusmustur. Bu trafik
yogunlugu acil durumlarda araclarn ulagiminda problem yasanmasma sebep

olmustur. Bu sorunu ortadan kaldirmak icin Karaman boélgesinde trafik isiklar
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kavsaklara yerlestirilmis ve bu trafik igiklar1 acil durumlarda ambulans ve itfaiye
araglarmin olay yerine ulagabilmesi icin tek merkezden kontrolii tasarlanmis ve
ornek modeli gerceklestirilmistir Bu tasarimda boliim 3’de 6zellikleri verilen PIC

16F877A mikrodenetleyicisi kullanilarak devreler yapilmaistir.

Glinlimiizde itfaiye araglar1 ¢agr1 geldikten 45 ile 60 saniye arasinda bir zamanda
yangina miidahale i¢in itfaiye merkezini terk etmektedirler. Siiphesiz bu zaman kisa
gibi goziikse de yolda olay yerine ulasana kadar trafikte kaybedecekleri zamani da
hesaba katacak olursak slire uzamakta ve zamanmda miidahale olasilig
azalmaktadir. Itfaiye tarafindan verilen bir seminere katildigimizda deneme amaciyla
kontrol altinda ¢ikarilmis bir yanginin, ortalama 3 dakika gibi kisa bir zamanda biitiin
oday1 kapladig1 ve agiga ¢ikan enerji ile biitiin evi yaklagik 5-6 dakika gibi kisa bir

zamanda yakabildigi kayitlara gecirilmistir.

Ambulans araclarinin da acil ¢cagridan 45 ile 60 saniye gibi kisa bir zamanda saglik
merkezini terk etmelerine ragmen zamaninda miidahalenin insan hayati1 konusundaki
kesinligi herkes tarafindan bilinmektedir. Kalp krizi geciren, beyin kanamasi gegiren,
kaza geciren veya kan kaybi olan bir hastaya en kisa zamanda miidahale edilmesi
gerekmektedir. Kalp krizi ge¢iren hastalarin miidahale edilmedigi takdirde maalesef
yasam siireleri en fazla 3 dakika kadardir. 2009 yilinda okulumuzda gergeklestirilen
ilkyardim seminerinde, herhangi bir sebepten dolay1 kalbi durmus bir kisiye uzman
ekipler gelene kadar en c¢ok 5 dakika boyunca kalp masaji ve suni solunum

yaptirilabilecegi anlatildi.

Yukarida anlatilanlarda g6z Oniine alindiginda ambulans veya itfaiye araglarmin
herhangi bir trafik lambasinda durmasi veya yavaslamasi ¢ok biiylik zaman kaybi1
olacaktwr. Ehliyet almis kisilere ehliyet kurslarinda trafik dersinde temel olarak
trafikte gecis Ustlinliigli olan araglar anlatilmaktadir. Trafikte gecis istlinliigli olan

araglar listesinin baginda ambulans ve ikinci olarak da itfaiye yer alir.

Acil durumlarda itfaiye ve ambulanslar i¢in en kiiclik zaman kaybi can ve mal

kayiplarma sebep olabilmektedir. Bu sebeple can ve mal kaybini en aza indirmek i¢in
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ve zamani en iyi kullanmanin yolunu aramak i¢in boyle bir uygulama tasarlanmig ve

harita {izerinde gdsterimi yapilmistir.

Bu bolimde Karaman yerlesim merkezinde bulunan kavsaklardan iki g¢esidi i¢in
trafik sinyalizasyonu yapilmis, acil durumlarda merkezden manuel kontrolii PIC
16F877 mikrodenetleyici kullanarak tasarlanmis, programlart CCS derleyicisi
kullanilarak C dilinde yazilmistir. Bu ¢aligmanin baglangici 2005 yilinda olmasina
ragmen ¢esitli sebeplerden dolayi bitirilememistir. Sekil 4.2 de Karamanda bulunan

7 numarali kavsak goriilmektedir [27].

Sekil 4.2. Karaman bolgesi 7 nolu kavsak

4.1 Calisma Alaninin Bolgelere Ayrilmasi ve Trafik Isiklari

Karaman boélgesi harita iizerinde kirk kiiclik parcalaya ayrilmis, bu pargalarin her
birine verilen numaralar sisteme girilerek tasarimin ¢aligmasi saglanmistir. Karaman
bolgesi haritasinda dokuz adet kavsak belirlenmistir. Bu kavsaklara da harita
iizerinde 1’ den 9’ a kadar numaralar verilmistir. Sekil 4.3’ te Karaman bolgesi 151k

diizeni ve pargalara ayrildiktan sonra numaralandirilmis hali gosterilmektedir.
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Sekil 4.3. Karaman bolgesi 151k diizeni ve parcalari

4.2. Kavsak Tipleri ve Caligmalari

Kavsak tipleri belirlenirken; kullanilan yollarn durumu géz 6niinde bulundurulmus

ve trafik yerinde gdzlenmistir. Iki ¢esit kavsak belirlenmistir.
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Sekil 4.4. Karaman bolgesi 2 nolu kavsak

Sekil 4.4’ de Karaman bolgesi 2 nolu kavsagin iistten goriintiisti [27] ve Sekil 4.5 te
de 2 nolu kavsak i¢in belirlenen gecis diizeni verilmistir. Bu diizende araclar 1-3
dogrultusunda ve 2-4 dogrultusunda direk gecisler yapmakta, doniis yapacak araglar

orta donerde dondiikten sonra diger 15181 takip edeceklerdir.
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Sekil 4.5. Karaman bolgesi 2 nolu kavsak gegis diizeni

Sekil 4.6 da Karaman bolgesi 4 nolu kavsagin iistten goriintiisti [27] ve Sekil 4.7 de
de 4 nolu kavsak i¢in belirlenen gecis diizeni verilmistir. Bu diizende araclar sirasiyla
1-3 karsilikli direk gegis, 1-3 yanyol gecis, 2-4 karsilikli direk gecis ve 2-4 yan yol

gecisleri mevcuttur.
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Sekil 4.6. Karaman bolgesi 4 nolu kavsak
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Sekil 4.7. Karaman bolgesi 4 nolu kavsak gegis diizeni

4.3 Belirlenen Kavsaklarin Zaman Tablolari

Iki kavsak tipine ait zaman tablolar1 hazirlanmis ve Tablo 4.1 ve Tablo 4.2° de

verilen verilere gore sistem zamanlar1 diizenlenmistir.



49

Tablo 4.1. Karaman bélgesi 2 ve 9 nolu kavsaklar i¢in zaman diyagramlari

01 23 456 7 8 910112131415 16 17 18189 0 21 2 73 24 25 26/ 21 25 29 30 31 32 33 3435 36/ 30 35 39 40 4142 43 WL 45 45 47 45 49 50 5152 53 5435 56 57 55|
1 1
25/ 36|
1 1
/X
i 1
5% I
1 1
24 e

Tablo 4.2. Karaman bélgesi 1,3,4,5,6,7 ve 8 nolu kavsaklar igin zaman diyagramlari

0123 4568 7 3 910N 1213101516171 1I8190N 223256 F20NI2ITIIIHXJI IR E WIS E G E @SS 525 5155 9% 5T S|

1

1
a5

Tablo 4.3 te Kavsaklarin 1 numarali 151k diizeni i¢cinde yer alan ve tiim kavsaklarda
sadece numara degistirilerk kullanilmig kisaltmalar agiklanmustir. 1, 3, 4, 5, 6, 7 ve 8
nolu kavsaklarda 1YY (yanyol yesil) kullanilirken, 2 ve 4 nolu kavsaklarda bu 151k

kullanilmamustir.
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Tablo 4.3. Kavsaklarda kullanilan kisaltmalar

Sembol Anlami

1K 1 nolu kavsak igin Kirmizi

1S 1 nolu kavsak i¢in Sari

1Y 1 nolu kavsak igin Yesil

1YY 1 nolu kavsak i¢in Yan yol Yesil

1 yk 1 nolu kavsak igin yaya Kirmizi

1yy 1 nolu kavsak igin yaya Yesil

4.4 Kurulan Sistemin Blok Diyagrami

Karaman bolgesi trafik sinyalizasyonunun acil durumlarda kontrolii i¢in yapilan
sistem dokuz adet kavsak kontrol devresi ve bunlar1 merkezden kontrol etmek i¢in
kurulmus ana kontrol devresi ile toplam on devreden olusmustur. Kavsak kontrol
devrelerinin hepsi merkezden aldig1 acil durum kodlariyla ¢alismakta, acil durumlar
haricinde kavsaklar normal sinyalizasyon c¢alismasina devam etmektedirler.
Kavsaklarm yedi tanesi yan yol verme sistemi géz oniine alinarak hazirlanmis, diger
iki tanesi gobekli kavsaklar i¢in tasarlanmistir. Sistemde yakin kavsaklarda belirli bir
hizla araclarm yol almasin1 saglamak i¢in, koordine sinyalizasyon sistem
cesitlerinden alternatif sistem kullanilmistir. Bu sistemin 6zelligi, birbirine yakin,
ayni faz siras1 ve siireleriyle calisan kavsaklara ayni sinyali géndermektir. Karaman
bolgesinde 3, 4 ve 5 numarali kavsaklar bu mantikla ¢alismaktadir. Asagida Sekil
4.8’de Karaman bolgesi trafik sinyalizasyonuna ait blok diyagram semasi

gosterilmistir.
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Sekil 4.8. Karaman bolgesi trafik sinyalizasyonuna ait blok diyagram

4.5 Uygulama Devreleri

Tasarlanan sistem i¢in kavsaklar i¢in diizelenmis iki farkli devre ve bir ana devre

bulunmaktadir. Devreler Proteus programinin ¢izilmistir.

4.5.1 Karaman bolgesi 2 ve 9 nolu kavsaklar

Karaman bolgesindeki kavsaklarda iki tiir yon verme uygulamasi yapilmistir. 2 ve 9
nolu kavsaklarda ortada bir ada bulunmasindan dolayr karsilikli yol verme uygun
bulunmustur. Normalde bdyle kullanimlarda adalarin kése noktalarinda da trafik 15181
bulunmaktadir. Ancak maketin boyutundan dolay1 2 ve 9 nolu kavsaklar igin i¢ ada
1isiklart uygulamada gosterilmemistir. Maket yapilirken sekil ancak 1x1 Olciisiine
getirilebilmistir. Devrede her bir direk i¢in ii¢ii araclara ve ikisi de yayalara olmak
iizere bes adet led kullanilmistir. Devredeki toplam c¢ikis sayist yirmidir. Devre

lizerinde c¢ikislarin hangi 151k kavsagina ait olduguna dair bir numaralandirma
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yapilmistir. Sekil 4.9 da Karaman bolgesi 2 ve 9 nolu kavsaklarin ¢alistirilmasi i¢in

yapilan uygulama devresi goriilmektedir.

Sekil 4.9. Karaman bolgesi 2,9 nolu 151k devrelerinin fotografi
4.5.2 Karaman bolgesi 1,3,4,5,6,7 ve 8 nolu kavsaklar

Karaman bolgesi trafik sinyalizasyonu i¢in belirlenen ikinci tip kavsakta ise direk
karsiliklt yol verme ve ¢apraz yan yol verme seklindedir. Bu tip kavsakta her direk
icin dortlii trafik 15181 ve ikili yaya 15181 olmak iizere alt1 tane ¢ikis, toplam yirmi dort
adet ¢ikis bulunmaktadir. Asagida Sekil 4.10° da Karaman bolgesi 1,3,4,5,6,7 ve 8

nolu 151k devrelerinin fotografi gdsterilmistir.

v
T
v

4

Sekil 4.10. Karaman bdlgesi 1,3,4,5,6,7 ve 8 nolu 1s1k devrelerinin fotografi
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Karaman bolgesi trafik sinyalizasyonu igin diizenlenen her devre iizerindeki
mikrodenetleyiciler ayri1 ayri programlanmistir. Ana kontrol devresini “Verici”,
kavsak kontrol devrelerini “Alict” olarak tanimladigimizda sistemde birbirinden
farkli iki programdan bahsedilebilir. Alic1 ve verici arasinda UART seri haberlesme

sistemi (RS-232) kullanilmaktadir.

Alict devrede A, B ve D portlarindan bir kismi ¢ikis olarak kullanilmistir. Bu ¢ikiglar
ledleri stirmek icin kullanilan ULN2803 entegresine aktarilmigtir. ULN2803
entegresi giris seviyesini tersleyerek c¢ikisa aktarmaktadir. ULN2803 entegresi
cikislart ledlerin katoduna baglanmistir. Bu, ortak anot kullanilarak beslenmis
ledlerin ayni1 parlaklik seviyesinde c¢alismalarini ve 1siklardaki led lambalarin
mikrodenetleyici tarafindan stiriilememesi gibi bir durumun ortadan kaldirilmasini

saglamistir. RC7 pini, seri haberlesme bilgi alma ucu olarak kullanilmistir.

RC7 pininde herhangi bir bilgi olmadiginda, devrede kurulu timer devamli
calismakta, timerm bulundugu zaman durumuna gore ¢ikislar degisik degerler
almaktadir. Bu degerler kavsaklar i¢in diizenlenen zaman diyagramlar1i g6z Oniine

alinarak hazirlanmistir (bkz-sf.49).

RC7 pinine acil durumla ilgili bilgi geldiginde, her kavsak oncelikle bu bilgiyi
degerlendirip, gelen bilginin kendisine ait olup olmadigini belirler. Eger gelen veri
kendi programinda tanimlanmissa, olaganiistii calisma moduna gecerek aracin
gelecegi yol disinda bulunan tiim ara¢ ve yaya yollarina kirmizi 1s1k verir. Boylelikle
ambulans veya itfaiye hi¢ durmadan akan bir trafikte yoluna devam eder. Diger
durumda, yani ambulans veya itfaiye araglar1 o kavsagi kullanmadan olay yerine
gideceklerse kavsak durumunu degistirmeden calismaya devam edecektir. Kavsak
acil durum araclar1 i¢in kullanilsin ya da kullanilmasm olaganiistii durum ortadan
kalktig1 anda tiim kavsak devrelerine acil durumun bittigi ve normal calisma
durumuna gecildigi bilgisi gonderilir. Her kavsak A, B ve D portlarin1 kontrol
ettikten sonra timer: sifirlaylp caligma dongiisiine sifirdan baslar. Bu durum
koordineli sinyalizasyonun saglanmasi i¢in gereklidir. Asagida Sekil 4.11°de alici

devrelerin akis diyagrami goriilmektedir.
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Sekil 4.11. Alict devreleri akis diyagrami
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Devrenin agik semasinda gdsterildigi gibi iki tip devrede de PIC16F877A, iki adet
ULN2803, bir adet 20 Mhz kristal, 17 adet 1K ve ¢ikis sayis1 kadar sar1, kirmizi ve
yesil renklerde led diyot ve led diyot sayist kadar 390 ohmluk direng kullanilmistir.
Asagida Sekil 4.12° de Karaman bolgesi 1,3,4,5,6,7 ve 8 nolu 151k devrelerinin agik

semasi1 gosterilmistir.
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Sekil 4.12. Karaman boélgesi 1,3,4,5,6,7 ve 8 nolu 151k devrelerinin agik semasi

4.5.3 Karaman bolgesi kavsaklarinin ana kontrol devresi

Ana kontrol devresi diye tanimladigimiz verici devresi ise ili¢ adet buton ve LCD
ekran gostergesinden olusmustur. Bu devre acil durumun basladigini veya bittigini
belirtmek i¢in bilgi sinyali liretir ve diger biitliin devrelere RC6 pini lizerinden bu
bilgiyi gonderir. Devre calismaya basladiginda RC6 pininde herhangi bir bilgi

yoktur. Acil durum ¢agrisi yapilmasi gerektiginde sirasiyla asagidaki islemler yapilir.

Sistem devreye girdiginde LCD ekranda ilk énce “LUTFEN ARAC SEC” yazisi
goriiniir. Bu yazi1 geldiginde RCO pinine bagli olan butona basilarak “AMBULANS”
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ve “ITFAIYE” arasinda bir tercih yapilir. Tercih yapildiktan sonra RC2 pinine bagli

olan onay butonuna basilir.

Istenen arac segildikten sonra LCD ekrana “YOL SEC ONAYA BAS” yazisi gelir.
Bu kisma olaganiistii durumun oldugu yerin numarast girilir. Burada RCO pinine
bagli butona basilarak birler basamagi ayarlanir. Ardindan RC1 pinine bagli butona
basilarak onlar basamag1 ayarlanir ve en son olarak RC2 pinine bagli onay butonuna

basilarak olaganiistii ¢aligma bilgisi kavsaklara gonderilir.

Acil durum i¢in gerekli tanimlamalar yapildiktan sonra sistem tiim kavsaklar1 acil
durum kodu ile calistirir. Sistem acil durumda iken LCD ekranda “NORMAL
DURUM ONAYA BASINIZ” yazis1 goriiniir. Acil durumdan normal calisma
durumuna ge¢mek istenirse RC2 pinine bagli onay butonuna basilir ve acil ¢alisma
sona erdirilir. Acil calisma sona erdiginde, kavsaklar normal ¢alisma programlarina
geri donerler. Asagida Sekil 4.13° de PIC mikrodenetleyiciyle yapilan ana kontrol

devresine ait akis diyagrami goriilmektedir.
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Sekil 4.13. Ana kontrol devresine ait akis diyagrami
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Karaman bolgesi trafik sinyalizasyonu, dokuz adet kavsak sinyalizasyon devresi ve
bir adet ana kontrol devresinden olusmaktadir. Ana kontrol devresi acil durumlarda
biitiin devrelerin ¢alismalarina miidahale ederek o anda kavsaklarin hangi ¢alisma
durumunda olacagini belirler. Olaganiistii calisma durumuna gegen kavsaklar tek yon
yesil 151k ile acil durum araglarinin gegecegi istikamet dis1 yollar1 kapatarak trafige
miidahale eder. Devrede bu islemleri ambulans ya da itfaiye araci, yer secimi gorsel
olarak LCD ekranla kullanictya gosterilir. Devrede ii¢ buton kullanilmigtir. RCO
potuna bagli olan buton ambulans ve itfaiye secimi ve parsel se¢imi yapilirken birler
basamagmi arttirmaktadir. RC1 pinine bagli olan buton parsel se¢imi yapilirken onlar
basamagini arttirmaktadir. RC2 portuna bagli buton her tiirlii islemde onay vermek

icin kullanmilmistir. Asagida Sekil 4.14° te Ana kontrol devresinin agik semasi

verilmistir.
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Sekil 4.14. Ana kontrol devresi agik semasi

4.5.4 Karaman bolgesi kavsaklarinin bilgisayarla kontrolu

Karaman bolgesi trafik sinyalizasyonunun bilgisayarla kontrolii i¢in ¢izilen blok
diyagrarami Sekil 4.15° de gosterilmistir. PIC mikrodenetleyici kontrol devresi ile

ayni kod tliretme mantigiyla ¢aligmaktadir. Blok diyagramindan da anlasilacag: gibi
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bilgisayarin seri port ¢ikisi, seri port kontrol devresi yardimiyla adalara baglh tiim

devrelerin ¢alisma durumlarini kontrol edebilmektedir.
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Sekil 4.15. Sistemin bilgisayarla kontrol i¢in blok diyagrami1

|5 nKolu Kﬁivﬁak _: (Led %,iifbalar)
ontroli "
é In{oolztifil;?ak _: (Led (I:,i{rfbalar)
7 ;oigti?gﬁak _: (Led %i{rjbalar)
8 ;ilztiii?ak _: {Led (Ejgl;fbalar}
9 nolu Kawvgalk — S
Eontols » (Led Lambalar)

Bilgisayarla kontrol islemi yapilirken harita fotoshopta ¢izilmis ve visual basic

programi kullanarak ¢agr1 merkezleri, tarih, saat, araclarin durumu ve olay

giinliigiinden olusan bir arayiiz olusturulmustur. Sekil 4.16° da bilgisayardan kontrol

icin hazirlanmig olan arayliz sekli gosterilmistir.
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Sekil 4.16. Bilgisayarda kontrol i¢in arayiiz

Bu arayliz programinda ambulans veya itfaiye hangi adaya cagr1 yapildiysa iizerinde
bulunan “A“veya “I” butonlarma basilarak yol agma islemi gerceklestirilir. Cagri
durumu arayiiziin sol alt tarafinda belirtilmektedir. Normal calismaya donebilmek
icin “NORMAL” butonuna basilir. Programdan ¢ikmak i¢in de “CIKIS” butonu
kullanilir. “OLAY GUNLUGU” butonuna basildiginda ise gagrilar icin olusturulan
ve olay kayitlarmin tutuldugu menii agilir. Bu meniide ¢agrinin yapildig: tarih, saat,
acil ¢cagr1 araci, ada numarasi ve ¢agrinin bittigi tarih saat kayit altma alinmaktadir.

Sekil 4.17° de bilgisayarda verilerin tutuldugu boliim goriilmektedir.
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Sekil 4.17. Bilgisayarda verilerin kaydedildigi b6liim

Bu veri bellegi yardimiyla Karaman bolgesinde olusan ve ¢agri1 yapilan tiim acil
durumlar kayit altima almir. Bu kayitlar kullanilarak bdlgenin olay yogunlugu

belirlenir. Acil durum araglar1 ve personel sayilar1 diizenlenebilir.

4.6 Sistemin Gergeklestiriimesi

Calisma alanm1 kirk adet parsele boliinmiis ve bolgede dokuz adet kavsak
belirlenmistir. Bu kavsaklar ve boliinen pargalar daha 6nce verilmistir (bkz. sf. 45).
Karaman bdlgesinin iki ucunda acil durum araglar1 i¢in hastane ve itfaiye tesisleri
mevcuttur. Biitiin bunlar1 gdsterebilmek icin harita A4 boyutundan kademeli olarak
biiyiitiilmiis, ¢alisma bolgesi boyanmis ve laminasyon islemi denilen islemle ¢aligma
alani1 tarandiktan sonra fotograf kdgidina aktarimistir. Asagida Sekil 4.18°de calisma
alany, itfaiye tesisleri i¢in model itfaiye araci ve hastane tesisleri i¢in model ambulans

aract konularak gosterilmistir.
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Sekil 4.18. Karaman bolgesi ¢alisma alani fotografi-1

Bolge yukaridan asagiya dogru bir yol ile adeta ikiye ayrilmaktadir. Bolgenin kuzey
batisindan gecen yol Adapazari kandira yolu ile birlesmektedir. Yenikent Devlet
Hastanesinden c¢ikan ve bdlgeyi ikiye ayiran yol ise Camili semtine dogru
gitmektedir.  Karaman bdlgesinin bir baska acidan goriintiisii Sekil 4.19°da

verilmistir.

Sekil 4.19. Karaman bolgesi ¢alisma alani fotografi-2
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Maket evlerin istlerine yerlestirildigi parselin numaralar1 iki tarafli olarak
yapistirilmistir. Sekillerde numaralar1 okumak zor oldugundan calisma bdlgesinin

parsellere ayrilmasiyla ilgili fotografa bakilabilir

Ambulans i¢in 11 nolu c¢agri geldiginde, ¢agri noktasmna gidecek ambulansin
gidecegi yol iizerindeki 1, 2, 3, 4 nolu ve 1 yoniindeki tiim 1siklar yesil, diger tiim

isiklar kirmizidir. Asagida Sekil 4.20° de 11 nolu ambulansin ¢agrisina yol verme

durumundaki 1siklar gosterilmistir.

Sekil 4.20. 11 nolu ambulans ¢agrisi-1

Ambulans aracmin gececegi yolun tersinden ¢ekilmis olan Sekil 4.21° deki fotografta
gorildiigi gibi 1, 2, 3 ve 4 nolu kavsaklarda bulunan 1siklarin 3, 4 yonleri yayalara

ve siirticlilere kirmizi 151k vermektedir.
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Sekil 4.21. 11 nolu ambulans ¢agrisi-2

Sekil 4.22. 11 nolu ambulans ¢agrisi-3

Sekil 4.22° de ambulansin ¢agriya cevap verirken 1, 2, 3 ve 4 nolu kavsaklardaki
1isiklarm 2 yonii ve yaya yOniine kapali oldugu goriilmektedir. 5 nolu 15181 ise 2
yoniine kapali 1, 3 yoniine acik oldugu goriilmekte dolayisiyla normal c¢aligmaya
devam ettigi anlagilmaktadir. Asagida Sekil 4.23” de 6 ve 9 nolu kavsaklarin normal

caligmalarina devam ettigini gosteren fotograf verilmistir.
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Sekil 4.23. 11 nolu ambulans ¢agrisi 6 ve 9 nolu kavsaklar

Asagida Sekli 4.24° te ambulans 11 nolu ¢agriya giderken 7 ve 8 nolu kavsaklardaki

1siklar normal ¢aligmalar1 gésterilmistir.

Sekil 4.24. 11 nolu ambulans ¢agrist 7 ve 8 nolu kavsaklar

Itfaiye araci igin 17 nolu ¢agrmin fotograflar1 gekilmistir. Itfaiye aract 5 numarali
1siktan 4 yoniinde gectikten sonra, sirasiyla 4, 3, 2 ve 1 nolu kavsaklarn 1siklarindan

3 yOniinde gegerek cagri yapilan olay yerine ulasacaktir. Asagida Sekil 4.25° de
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itfaiye aracinin 17 nolu c¢agriya giderken kullandigi yollarin 151k durumlari

goriilmektedir.

Sekil 4.25. 17 nolu itfaiye ¢agrisi-1

Sekil 4.26. 17 nolu itfaiye ¢agrisi-2
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Sekil 4.26° da itfaiye araci yukariya dogru yol alirken 5, 4, 3, 2 ve 1 numarali
kavsaklarin 2 yoniinde kirmizi 151k verdigi yani yaya ve arag trafigine kapali oldugu
goriilmektedir. Sekil 4.27° de itfaiye araci yukartya dogru yol alirken 5, 4, 3, 2 ve 1
numaralt kavsaklarm 4 ve 1 yoniinde kirmizi 151k verdigi yani yaya ve arag trafigine

kapali oldugu goriilmektedir.

w

Sekil 4.27. 17 nolu itfaiye ¢agrisi-

Itfaiye araci ¢agr1 sirasinda yol alirken gagrilarla herhangi bir sekilde ilgisi olmayan
6 ve 9 nolu 1siklar normal ¢alismalarina devam etmektedirler. Bu durum asagida

Sekil 4.28” de goriilmektedir.
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Sekil 4.28. 17 nolu itfaiye ¢agrisi 6 ve 9 nolu kavsaklar
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Itfaiye araci ¢agr1 sirasinda yol alirken gagrilarla herhangi bir sekilde ilgisi olmayan

7 ve 8 nolu 1siklar normal ¢alismalarina devam etmektedirler. Bu durum asagida
Sekil 4.29° da goriilmektedir.




BOLUM 5. SONUGLAR VE ONERILER

Bu uygulamada Karaman bolgesi yerlesim alani i¢cin gerceklestirilen sistemle, acil
durumlarda ambulans ve itfaiye araclarinin trafikte kaybettigi siireyi kisaltmak ve
olaylarla ilgili bir veri bellegi olusturmak amaglanmistir. Sistem gergeklestirilirken
yerlesim alan1 40 parsele ayrilmis ve bu alanda 9 adet kavsak gecis noktasi
belirlenmistir. Kavsaklar iki tip olarak tasarlanmuistir. Sistem bilgisayarla ve kontrol

iinitesiyle olmak tizere iki ayr1 noktadan kontrol edilebilmektedir.

Uygulama sonucunda, araclarin acil ¢agri geldikten sonra sisteme girilen ada
numaralariyla veya arayiiz lizerindeki secilen adanin {istiinde bulunan ambulans i¢in
“A” itfaiye icin “I” butonuna basarak acil durum araglarinmn belirlenen yol
giizergahinda bulunan 1siklarda bekleme yada durmasindan dolayr olusabilecek
zaman kayiplari en aza indirilmistir. Bilgisayarla kontroliin ana kumanda
devresinden kontrole gore avantajlar1 oldugu da goriilmiistiir. Kontrol agisindan bir
fark olmasa da bilgisayar ile kontrolde sistemin olay kayitlarinin tutulmasi, verilerin
kayit altina almmasi sistemin gelisimi i¢cin ¢ok Onemlidir. Bu kayitlar sayesinde
ambulans yada itfaiye araglarinin yetersizligi veya fazlaligi, kavsaklarin risk
gurubunda olup olmadig: belirlenebilir. Ayrica kullanilan arayiliz programina ilave
olarak acil durum araglarina takilacak uydu alicilariyla araglarin Karaman
bolgesindeki hareketleri ve konumlar1 belirlenerek sistem kontrolii daha da kullanish

hale getirilebilir.

Uygulanan sistemde, ambulans ve itfaiye araglarmna ayni anda ihtiya¢ duyulmasi
halinde, trafik kurallarinda da ifade edildigi gibi oncelik hakki ambulans aracina
verilmektedir. Bu durumda ambulans hizla ¢agri1 yerine giderken itfaiye araci ise
yogun trafikle karsi karsiya kalmaktadir. Bu gibi durumlar1 6nlemek igin, yerel
yonetimlerin ve sehir planlamacilarmin ¢ok iyi yer secimi yapmalar1 gerekir. Yani

acil durum araglar1 icin olusturulan birimlerin yerleri belirlenirken, mutlaka
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birbirlerine yakin yerlerin segilmesine ve birlikte hareket edebilmelerine imkan

verilmelidir.

Tasarimi ve uygulamasi gerceklestirilen Ornek sisteme alternatif olarak, radyo
frekans teknigi kullanilarak acil durum araclarina ve trafik kavsaklarina
yerlestirilecek olan alic1 ve vericilerle trafik sinyalizasyonu daha saglikli bir sekilde
kontrol edilebilir. Bu sistem sayesinde uzun siire kavsaklarin kapali kalmasinin da

ontine gegilebilir.
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