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OZET

Giiniimiizde bilgisayar teknolojisinden, egitim alanindan otomatik kontrole kadar her alanda
faydalamlmaktadir. Bina otomasyonu alaninda yillardir bilgisayarlar kullamlmaktadir. Son
yillarda ev otomasyonunda da bilgisayarlar giindeme gelmistir.

Bu tezde 6nce akilli bina sistemleri iizerinde incelemeler yapilmis, bina otomasyon sisteminin
sagladig1 avantajlar belirtilmistir. Ozellikle bina otomasyon sisteminin; enerji tasarrufu, is
giici kazanci, emniyet ve kalite agisindan degerlendirmeleri {izerinde duruimustur. Bu
anlamda binalarda biiyiik enerji tasarrufu saglayan iklimlendirme ve aydmnlatma sistemlerinin

otomasyonu ile ilgili bilgiler verilmistir.

Sonraki bolimde, akilli binalardan akilli evlere yonelinerek evde veya igyerinde bulunan
elektrikli ya da elektromekanik cihaz ve sistemlerin herhangi bir yerden telefon ile
kontroliiniin saglanmasi hedeflenmigtir.

Akili ev otomasyonu olarak nitelendirilen sistemler sayesinde; bir evin isitilmasi /
sogutulmasi, aydmnlatmamn kontrolii, ev ve bahge giivenliginin sajlanmasi, panjurlarm
giinese-yagmura-riizgara gore agilip kapatilmasi, garaj ve bahce kapismin otomatik kontrolii,
¢ocuklarmn oyun alanlarmin ve odalarinin denetimi, ev hayvanlarimin otomatik beslenmesi gibi
birgok islem saglanabilmektedir.

Uygulama olarak da bilgisayar kontrollii bir sistem fizerinde gahsilmustir. Bu sistemde, telefon
setine paralel baglanan bir cihaz ile kontrol edilmek istenen sistemin a¢ / kapa seklindeki
kontrolii, uzaktan telefon araciifi ile saflanmasi hedeflenmistir. Uygulama devresinden
olumlu sonuglar elde edilmigtir.



ABSTRACT

In recent years, computers are used in different areas including education and automatic
control systems. Computers have also been used in building automation. Nowadays they are
popular in house automation.

In this study, smart building systems are investigated and the advantages of these systems are
stated. Energy saving, efficient usage of working power, security and quality aspects of the
building automation system have been considered particularly. The general information is
given about the heating-cooling and light systems which provide energy saving in buildings.

In the following part, the remote control of the electrical and electromechanic devices and the
systems of a smart home or an office is aimed by using the phone.

With the system called smart home automation, the following aplications are provided such
as; heating and cooling of a house, the control of the lights, the security of the house and the
garden, the control of the shutters due to the rain, the sun and the wind, the automatic control
of the garage and outside doors, the control of the children playing areas and therooms, and
automatic feeding of the pets.

A computer controlled system has been experimentally studied. This system has been set up
with a device which is connected paralel to the telephone set. The on/off control of the system
has beeen succesfully achieved by remote control. Positive results are obtained from the
experimental device.



1.GIRIS

Teknoloji agismdan 2000 yiimn giiclii bir sembolik degeri vardir. Gegmis dénemlerde, birgok
kitabm konusu 2000’li yillarda neler olacad, kent tasarlari ve bu kentlerde hangi sartlarda
yasanilacag ile ilgilidir.

Yeni bin yilin artik igindeyiz. Teknolojideki basdondiiriicti gelisme bilgisayarlar lizerinde de
etkisini gdstermis, is yapma kapasiteleri artarken fiyatlarinda biiyiik diistisler olmugtur. Bu
sayede bir¢ok sistem bilgisayarla kontrol edilir hale gelmistir.

Endiistriyel gelisme daha fazla enerji talebini dogurmustur. Diinya enerji kaynaklarmm smrh
olmasi, enerji iiretimi ve tiiketimi swasinda ortaya ¢ikan hava kirliligi insanlar enerjinin
tikketiminde verimlilife yoneltmistir. Buradan yola ¢ikilarak enerjinin kontrollii ve gerektigi
kadar kullanim anlamma gelen bina otomasyonu sistemleri geligtirilmistir.

Isitma, havalandirma, iklimlendirme, aydmnlatma ve diger bina sistemleri, geleneksel
pnomatik cihazlar, zamanlayicilar,anahtarlar, termostatlar vb. elemanlarla kontrol edilirse
belki iyi g¢aligryormus gibi goriinebilir ancak yavas cevap verme, kalibrasyonda kagikhklar,
mekanik asinma, merkezi denetimin zayifhii, dier sistemlerle koordineli ¢galisamama, aninda
miidahalenin yavashg: ve daha fazla sayida isletici personele ihtiyag duyulmas: gibi nedenler
sonucunda ortaya ¢ikan kayip enerji ve istenenden diisiik seviyede olusan konfor sartlar ile
karsilagiimaktadir.

Geligen endiistri ve ekonominin paralelinde olusan yapilagma ve bu nedenle artan enerji
tiiketimi, insanlar1 enerji tiiketiminde optimum noktalar1 yakalamaya yoneltmistir. Yeni
teknoloji kontrol sistemleri sayesinde kullamci, bir merkezden, binadaki biitiin sistemleri,
Onceden hazirlanan degisebilir programlara gore isletebilmekte, ariza ihbarlar1 alabilmekte,
kapasite kontrolu yapabilmekte, gelen ve gdnderdigi komutlar: arsivleyebilmektedir.

Modern bir binada toplam tutarm yaklasik %60°1 teknik teghizattir. Kurulu bir otomasyon
sistemiyle 1sitma, havalandirma, klima, aydmlatma tesisatlarmda yilhk %15, biitlin
sistemlerin aktif tutulmasmnda bina genelinde yillik %20 tasarruf saglanir. Modern teknoloji
ve bilgisayarh iletisim teknigindeki metodlar prodiiktif ve ekonomik bir metodla ve sisteme
getirdikleri igletme emniyeti ile sistemin kendisini kisa siirede amorti etmesini saglar.

(Tasarruf diyagram ekler boliimiinde verilmistir.)

Boyle bir sistem, bir dizi elektronik kontrol iiniteleri, endiistriyel bilgisayarlar veya is
istasyonlari, uygulama yazihmlari ve haberlesme boliimlerini igermektedir. Buna ait blok



diyagram Sekil 1.1°de gosterilmigtir.

Yonetim Merkezi
Seviye-4 R
Yerel Yonetim Merkezi 4___J
Seviye-3
Veri hatti
Seviye-2 Ara Istasyonlar ' I
Seviye-1 Saha Elemanlar < 4

Sekil 1.1 Bina otomasyonu sistemi blok diyagrami

Saha elemanlari, sahadaki bilgileri algilayan analog ve dijital sensorler ile kontrolorden gelen
bilgileri uygulayan ¢ikis elemanlandir.

Ara istasyonlar, bilginin depolandig1 ve degerlendirildigi ilk mikroislemcili basamaktr.

Dagiuk binalardan olusmus komplekslerde, her binada bagimsiz veri merkezleri kurulup bu
veri merkezleri daha {ist seviyede kontrol ve denetim yapacak (yOnetim merkezi) bagka bir

veri merkezine baglanabilir.

Bina kontrol sistemlerindeki gelisjme zaman igerisinde ev otomasyonu seklinde de islerlik
kazanmugtir. Bu ¢ahgmalar once ev ve igyeri arasinda haberlesme olarak ele alinmis ve evde
smirh sayida da olsa bazi ev aletlerinin kontroli saglanmgtir.Daha sonra kapsam
genisleyerek, ev otomasyon ve giivenlik sistemi, hirsiza, yangna, gaz kagagna, su baskinina



kars etkili bir koruma saglarken aym zamanda sicakhig: ve elektrikli cihazlan kontrol ederek
konforlu bir yagam saglar hale gelmistir.

Telekominikasyondaki hizh gelisme sayesinde telefon hatlari her yere ulagmustir. Aym
zamanda cep telefonlar iretilerek genig kesimlere yaygmnlasmasi saglanmstir. Bu asamaya
gelinceye kadar yillarca biiyiikk yatirmmiar yapilomstir. BOylesine pahall yatirmmlar gerektiren
bir sistemden konusmanin Otesinde faydalanma yollar1 aranmaya baglanmigtr ki
birgogumuzun evine giren internet bu arayism bir pargasidir. Aym hatlarin kontrol amagh da
kullarulabilecegi diigtintilmistiir.

Bu tez ¢alismasi i¢ boliim halinde ele abnmustir. Birinci b6liimde; bina otomasyonu genel
anlamiyla degerlendirilmis, temel bilgiler verilmis ve buna ait altyapt ¢ahgmalari
detaylandmilmustir. kinci boliimde; ev otomasyonu iizerinde durulurken mevcut olan telefon
sisteminin kontrol ve otomasyon alaminda degerlendirilmesi konusunda ¢alismalar yapilmustir.
Ev ve igyerindeki elektrikli ve elektromekanik cihaz ve sistemlerin agma ve kapama
seklindeki kontrolunu saglamak igin telefon ve telefon hatlarina dayali bir uzakhktan kontrol
{initesi tlizerinde calisiimustir. Bu sistemde, kontrol edilmek istenen yer telefonla aramr,
telefon tus takimindan verilen komutlar kontrol yerindeki telefon hattma baglanan kontrol
iinitesince algilanir. Bu cihazdan ¢ikan agma ve kapama komutlar: ile kontrol saglamr.
Telefon hatlarna dayah kontrol sisteminin gergeklestiriimesi otomasyon sistemine istiinlitk
kazandirr ve kullanim kolaylig: saglar.

Calismanin  son boliimiinde, bu dislinceler dogrultusunda, bir wuygulama devresi
gerceklestirilmistir. Yapilan devre PTT hatlarina baglandigindan, bu hattin 6zelliklerine
uygun olmasi gerekir. Ayrica sistemin kullamg giivenilirlifi agisindan belli bir sifre ile
cabstirilmahdir. Boylece rastgele birisi tarafindan sisteme ulagim engellenmis olur. Verilen
komutlarm sistemlere ulagip ulagmadifim 6grenmek i¢in, aym telefon hatti {izerinden bir geri
besleme sinyalinin kontrol eden kisiye ulagmasi gerekir. Uygulama devresi hatti otomatik
acan, sayisal kontrol ve siirlicii bolimlerinden olusmustur.
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2. BINA OTOMASYON SISTEMININ TARIHSEL GELIiSIMi ve AMACI
2.1, Tarihge

Bina Otomasyonu kavram 1950°li yillarda ortaya g¢ikmustr. Bu donemlerden giiniimiize
gelinceye kadar, elektronik malzeme ve sistemlerde meydana gelen hizh gelisme sonucu,
kapsam ve konﬁgﬁrasyop olarak biiyikk degisimlere ugramustir. Giiniimiiz sistemlerinin
Onciileri sayilabilecek ik sistemlerde biitiin bilgi ve kontrol noktalann ana kontrol paneline
ayr1 ayri kablolarla baglamir, sisteme ana panodan ve operatér panosundan miidahale
edilebilirdi.

Seri bilgi tagima sistemleri ve elektronik ekipmanlar 1970°li yillarm baglarinda bina
otomasyon sisteminde gelismeye yolagmistir. Bu teknik sayesinde 2 telli bir haberlesme hatt:
lizerinden binanmn degisik noktalarma ulagmak miimkiin olmugtur. Bu sistemlerde, bir bolge
bilgi toplama paneli o bélgedeki sicaklik, basing, vb. bilgileri toplar ve ana merkeze gonderir.
Ana merkez bu bilgiyi yorumlar ve yapilmasi gerekeni saha bilgi toplama paneline gonderir.

Ana merkezlerde bilgisayarm kullamlmasma 1970’lerin ortalarinda baglanmugtir, Bu sayede
birkag merkezden izleme saglanmus olsa da heniiz bu dénemde maliyetlerin ¢ok yiiksek
olmasi dolayisiyla sistem yaygmlasamanus, biiyiik endiistriyel tesisler ve askeri tesislerde
kullaniimgtr.

Kigisel bilgisayarlarin yaygmlagmasiyla, bina otomasyon sistemleri her biiyiikliikte ve tipteki
binalar igin cazip bir yatrmm haline gelmistir. 1980’lerin ortalarmda bilgisayar
teknolojisindeki gelismeler sonucunda, bolgesel bilgi toplama panelleri akillandinimigtir. Bu
paneller bilgiyi aldiktan sonra kendileri yorumlayip gerekli kontrolleri yapar ve izlenebilmesi

icin ana merkeze gonderir hale gelmiglerdir.

Gilinlimiizde ise, maliyetlerdeki biiylik diisiisler sonucu biiyikk binalarda ya da endiistriyel
tesislerde uygulanan otomasyon sistemi, akilli ev sistemleri ad: altinda evlerimize kadar
girmistir.

2.2. Amaa

Bina otomasyon sistemi, iginde bulunulan ortamin genel sartlarimn sekillendirilmesi amaci ile
yapilir. Bu sistemde, ahnan bilgi ile kontrol sisteminin buna kargi yapacag: etki arasindaki
iliski ve bilgi akist elektronik donammin yaninda yazilimla da belirlendiginden, gelecekte
sistemde olabilecek ekleme ve degisiklikler genellikle sadece yazilmun degistirilmesi ile
rahathkla kargilanabilir. Halbuki bdyle bir degisiklik bina otomasyonuna gegirilmemis



sistemlerde biiyiik masrafh altyap: degisiklikleri gerektirebilir.

Modern binalarda insanmn konforunu saglayan ve verimini arttirict termodinamik kurallar,
aydmlatma, giines, riizgar gibi i ve dis yiiklerden etkilenirler. Ornek olarak i¢ yiikler;

Aydinlatma ytikii,
- Insanlardan agifa gikan si,
- Cihazlardan gelen 1s1,
- Kirli hava,
Das yiikler;
- Direkt ve yaygmn giines 1ginlar,
- I¢ havaya gore dis hava 11 degisimleri,
- Riizgar siddeti,

Bina i¢inde konfor sartlarm zorlayan, olumsuz etki yapan bu yiikleri ekonomik bir sekilde
dengede tutmak ancak binaya uygun bir tesisat dizaym ve ona uygun bir otomasyon sistemi
ile miimkiindiir.

Bina otomasyon sisteminin kullamm alanlarn teknoloji ve ekonomi paralelinde
geniglemektedir.

- Biirolar ve oteller,

- Hastane ve laboratuarlar,

- Universiteler ve okullar,

- Miize ve kiitiiphaneler,

- Biyiik ahsveris merkezleri,
- Bilgisayar merkezleri,

- Havaalanlari,

- Sanayi binalar1

Biirolarda; tesis edilen havalandirmamn sagh$a uygun sartlarda olmasi gerekir, Mahallerde
bulunan hava ve 1s1 ¢aliyma sartlarma uygun olursa is verimi artar. Kesintili kullanim alam



olan biirolarda optimum nokta yakalanarak tesis isletme giderlerinde tasarruf saglanir.
Miizelerde; nem, 1s1 ve aydinlatma iyi kontrol edilmedii takdirde eserler zarar gorebilir.

Hastanelerde; modern tibbi cihazlarm, 6zellikle ameliyathanelerin 6zel havalandirma teknigi

ile saglanan sabit 1s1, nem ve temiz havaya ihtiyaci vardir.
2.3. Sistemin Sagladig1 Avantajlar
Bina otomasyon sisteminin sagladig1 avantajlar asagidaki gibi siralanabilir (Harvey, 1993).

- Personelin, merkezdeki grafik ¢izimler ve kullanma talimatlariyla, bina mekanik ve elektrik
sistemlerine daha kisa siirede hakim olabilmeleri ve bu sistemleri daha efektif kullanmalari,

- Tekrara dayanan islemlerin, otomatik olarak yaptirilmasi, (yapilmas: gereken, kontrol
sistemi tarafindan, istenen zamanda, istenen miktarlarda yapihr)

- Konfor sartlarmin degisen ortam sartlarma daha hizh cevap verebilmesi ve daha iyi konfor
sartlannin saglanmasi. Ornek olarak, bir konferans salonunda 200 dinleyici varken gereken
taze hava miktan ile 800 dinleyici varken gereken taze hava miktar1 farkhdir ve bu miktar
kontrol cihaz1 tarafindan otomatik olarak hesap edilip uygulanir.

- Sistemde meydana gelen arizalarin daha ¢abuk farkma varhp binada yasayanlar tarafindan
hissedilmeden giderilmesi, (asi pompa arizalandiginda yedeginin devreye girmesi ve pompa

arizasinm merkeze bildirilmesi gibi)

- Enerji sarfiyatinin azalmasi ve enerji faturalarindaki diisiisler,

- Sistemin daba iyi ySnetilmesi, (otomatik raporlama, bakim programlari, alarm raporlari gibi)

- Coziim esnekligi,

- Yangm alarm izleme, glivenlk ve erisim sistemleriyle entegre ¢6ziimlerle, bina
isletimlerinin kolaylastiriimasi.

2.4. Kapsami

Bina kontroliinde daha etkin ve yeterli bir “kontrol-denetim” yapmak igin isletici personelin
kullanabilecegi en iyi sistem olan bina ydnetim sistemi;

- Binanm her tarafina dafilmis olan elektrikli ve mekanik sistemlerin merkezi gézetleme,

kontrol ve denetimine yarayan,



- Biitiin sisteme ait bilgilerin depolanmasma ve bu bilgilerin daha sonra islenmesine, tasnifine

izin veren,

- Binadaki her bdlimde, arzu edilen gevre sartlarini saglarken, enerji tiiketiminde maksimum
ekonomiyi saglamak i¢in, kullamian enerjiyi ve insan giiciinii optimize eden “enerji yonetim
programlar1” (Energy Management Programs) kullanan,

- Kontrol sisteminin veriminin ve hassasiyetinin en yliksek seviyede olmasmm saglayan,

- Dagmik alana yayimms biitiin elektrikli ve mekanik ekipmanlarin tek bir noktada (ekranda)
gorsel renkli grafiklerle igletilmesine izin veren,

- Her biiytikliikteki bina ve komplekslere adapte edilebilen,

- Donanim ve yazilimi; mevcut sistemin siirekli olarak genislemesine ve yenilenmesine imkan

veren,
- Aydmlatma ve bina elektrik enerji dagitim sebekesini kontrol edebilen,
- Tagmma tesisat1 (asansor vb.) ile iletisim kurabilen,

- Yangm algilama, sondiirme, givenlik, girig-gikis kontrol sistemleri ile entegre olabilen,
mikroislemci teknolojisi ile {iretilmis sistemlerdir.

3. BINA OTOMASYONU SIiSTEM TANITIMI
3.1. Temel Sistem Tanitims

Iyi dizayn edilmig bir bina otomasyon sistemi, enerji yonetimi, cihaz izleme, kontrol alam
yOnetimi, tarihsel bilgi toplama ve arsivleme gibi ¢esitli bina fonksiyonlarinm entegrasyonunu
gergeklestirecek yapida olmabdir. Bunlari saglayacak bir sistem agagidaki boliimlerden

olusur.

- Merkezi bilgisayar ve Yazici,

- Bina Otomasyonu Sistem Yazilm,

- Tagmabilir Servis Terminali,

- Haberlesme Kontrol Unitesi,

- Bagmsiz Programlanabilir DDC Kontrol Cihaz,

- Sahada Kullamlan Sensorler.
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Bina Otomasyon Sistemi modiiler yapida olmali ve- yeni saha malzemeleri yerlestirmeye
uygun, merkezi bilgisayarlar, haberlesme kontrol {initesi ile sistemin kapasitesi ve
dzelliklerini genigletmek miimkiin olmahdir. Haberlesme Kontrol Unitesi merkezi bilgisayara
bagmmh olmaksizin bagimsiz programlanabilmeli, bagimsiz programlanabilir kontrol cihazina
(DDC) ulagarak bilgi génderme ve alma yapabilmelidir. Ayrica, haberlesme kontrol iinitesi ile
merkezi bilgisayara alarm raporlar: gonderebilmelidir.

3.2. Yonetim Merkezinde Bulunan Donanim
3.2.1. Merkezi Bilgisayar ve Yazici

YoOnetim merkezi, bilgi giris ve ¢ikiglarmin birbirleri ile koordineli ve optimum ¢alisma
sartlarmda kullamlabilmesini saglayacak ara elemanlar ile donatilmis olmalidir.

Yonetim merkezi standart kombinasyonu ve veri giris-¢ikis elemanlar sunlardir;

- Merkezi bilgisayar (modiiler yapida, genisleyebilir, dinamik RAM versiyonunda bir
yariiletken hafizayi igerir),

- Alfantimerik ve grafik fonksiyonlar i¢in monit6r ve printerler (alarm ve durum bilgilerinin,
6l¢lilmiis degerlerin, eski verilerin, olaya ve zamana bagh komutlarin kayd: ve gorsel iletisimi
igin),

- Hafizada tutulacak bilgilerin yliklenmesi ve saklanmasi i¢in gerekli donanmlar (disket
okuyucu, disket, cd kaydedici, cd vb.),

- Kisisel bilgisayarlar (merkezi bilgisayar ile daha rahat iletigim kurmak igin),
- Kesintisiz gii¢ kaynag1 (veri merkezinin enerji kesintilerinden etkilenmemesi i¢in).

Ofis ortamlar1 yam sira, teknik boliimlerdeki ortamlara bile yerlestirilebilen veri merkezleri
stirekli isletim i¢in tasarlanmug olup, asagidaki 6zelliklere sahiptir:

- Gergek zaman igletimi (real time processing),

- Cok amagh kullamm, ¢ok programb isletim (multiprogram processing),
- Cok kullamueth igletim, ortak ve istirakei isletim (multi user processing).
3.2.2. Bina Otomasyonu Sistem Yazilin

Aym anda birden fazla gorevi yerine getirebilen ¢ok kullanicili sistem yazihmn WINDOWS95
veya daba yukar1 versiyonlu program altnda gahsmalidir. Bu sistem yazihm Excel, Lotus



gibi programlar ile bilgi ahgverisi yapabilmelidir.
3.2.2.1. Kontrol Yazzhm Ag¢iklamasi

Sistem yazihmi agagida belirtilen biitiin kontrol algoritmalarim ger¢eklestirmelidir.

3.2.2.1.1. iki Konumlu Kontrol

Iki konumlu kontrol tiirinde; nihai kontrol elemam bir konumdan digerine gegis am diginda
ya tam acgik ya da tam kapalh konumdadirr. Kontrol edilen degisken, kontrol noktasina
geldiginde nihai kontrol elemam belirlenmis bir konuma (tam agik veya tam kapah) gelir ve
kontrol edilen degisken degismedifi stirece bu konumda kalrr. Kontrol edilen degisken,
kontrol noktasmndan belirli bir diizeyde uzaklaginca nihai kontrol elemam ikinci konumunu
alir. Nihai kontrol elemammn hareketsiz kaldig1 bu iki nokta arasindaki degere fark araligi
denir. Kontrol edilen defisken fark arah@mn iki siur degerinden birine erismedigi siirece

kontrol elemam nihai kontrol elemamm hareket ettirmez.

70—

\ A i
\ VRN FARK
‘ \ \, / \ ARALIGI
%100 — v \

Sekil 3.1 Iki konumlu kontrole ait diyagram

Ornek olarak bir mahalde 20°C sicaklik kontrolii yapan bir oda termostati ile mahallin
sicakligim saglayan isitma apareyinin iligkisi ele almmug olsun ve oda termostatmin fark
araligy 2°C kabul edilsin. Oda sicakhg1 21°C’ye eristiginde, oda termostati isitic1 apareyi %0
yani kapah konuma getirir ve oda sicaklifn 19°C’ye diisiinceye kadar isitici apareyin
konumunu degistirmez. Oda sicaklign 19°C’nin altina diistiigiinde 1sitict apareyi %100 yani
acik konuma getirir ve oda sicakhifi 21°C’ye yiikselinceye kadar sitic1 apareyin konumunu
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degistirmez. Zamansal olarak baktigmmzda ise 1sitic1 apareyi ya %0 ya da %100 konumunda

goriirliz.
3.2.2.1.2. Yiizer Kontrol

Bu kontrol tiirli, nihai kontrol elemanna, kontrol elemanmmn komutuna uygun bir diizeltici
hareketin verilebildigi kontrol tiiri olup, iki konumlu kontrol ile oransal kontrol arasinda yer
alir. Bu kontrol tiiriinii daha iyi anlatabilmek i¢in, 6rnek olarak, K1 ve K2 kontaklarmi igeren
bir basing kontrol cihazi ile, sistem basing sarfiyatii karsilayacak bir motorlu vananmn

servomotoru arasindaki iligkiyi inceleyelim.

P4

P3 - —
i 4

Traz
P1

Sekil 3.2 Yiizer kontrolde basing servomotor iliskisi

Baglangigta sistem basing ihtiyacmmn varoldugu kabul edilsin. Yani P < P1 ( P istenen sistem
basinct ) ise presosatin K1 kontagi kapah konumda yani servomotorun sistem basmg degerini
yiikseltici ( agik ) konumdadir. P basmng degeri P2 noktasma erigtiginde K1 kontag: agik
konuma geger ve servomotor agma hareketini durdurur. Servomotorun i¢inde bulundugu
konum ( %0 ile %100 hareket boyu i¢inde ) bilinmediginden vananin ne kadar debi gecirdigi
tespit edilemez ve basmng degeri yiikselmeye devam eder. Basing deferi P4 noktasma
eristiSinde K2 kontag1 kapah konuma gelir ve servomotor kapatma y&niinde hareket etmeye
baglar. Servomotorun kapatmaya baglamasiyla basing degeri diismeye baslar ve P3 degerine
distiiglinde K2 kontagi tekrar acik konuma gelir ve servomotor kapatabildigi orandaki
konumda sabit kalr.

3.2.2.1.3. Oransal Kontrol

Bu kontrol tiirtinde; nihai kontrol elemam, kontrol edilen degiskenin degisim miktarma bagh



11

olarak konumlamr. Kontrol elemanmm oransal bandi iginde kontrol edilen degiskenin her
degerine karsihk nibai kontrol elemammn bir tek konumu vardir. Bagka bir deyisle kontrol
edilen degisken ile nihai kontrol elemam arasinda dogrusal bir baglant1 vardir.

Horeket
Loy

oransct  band 7=
7 100

/q Xg = 20°C
% 50 g ’ Xp = 4°C
/
%0
Kontrol eclilen
l L cdegisken
18°C X Cl

Sekil 3.3 Oransal kontrolde sicaklik- hareket boyu diyagram

Oransal bant, nihai kontrol elemanmin hareket boyunu %0’dan %100°e hareket ettirebilmek
i¢in kontrol edilen degiskendeki sapma miktaridir.

3.2.2.1.4. Oransal + Integral Kontrol

raonsal?

F - 1 (oransal = integral’

~——
~
~
]
i n
™o

Sekil 3.4 Oransal + Integral kontrolde sicaklik- hareket boyu diyagram
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Kontrol edilen degiskende olusacak bozucu etkenlerdeki artiglarda (ayar degerinden sapmalar)
ilk olarak oransal kontrol etkisini g&sterir ve nihai kontrol elemamm belli bir konuma getirir.
Ayn1 zamanda integral kontrol de hatay: hisseder ve hatamn zamana gére integralini alarak
nihai kontrol elemamnda gerekli diizenlemeleri yapar.Boylece oransal kontrolde kaymalar

azalms olur.

3.2.2.1.5. Oransal + Integral + Tiirevsel Kontrol

3.2.2.1.6. Otomatik Kontrol Cevrim Ayarlamasi

3.2.2.1.7. Sebeke Enerjisinin Kesilip Geri Gelmesinden Sonra Cihazlarmm Sirah Olarak
Devreye Alinmas

3.2.2.2. Enerji Yonetimi Uygulamalar

Sisteme ait kontrol yazilimi asagida belirtilen biitlin enerji yOnetim algoritmalarm
gerceklestirecek kapasitede olmalidir.

- Glinlikk zaman programu,

- Takvim bazh programlama,

- Tatil giinleri programlama,

- Gegici zaman miidahalesi,

~ Optimum baslangic,

- Optimum durdurma,

- Gece sicaklik ayar degeri kontrolit,

- Entalpi kontrolii ve dig hava sicaklig1 ekonomi igletmesi,
- Maksimum yiik smirlamasi,

- Sicaklik kompanzasyonlu ylik kontrolii,
- Fan huz kontrolii,

- Isitma-Sogutma kilitlemeleri,

- Sogutma grubu siral kontroli,

- Sogutma grubu ¢alisma optimizasyonu.
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3.2.2.3. Operator Programlama Kabiliyeti

Operatdr, otomasyon sistemine ait  kontrol yazilmum kullanarak asagida belirtilen
programlama 6zelliklerini yapabilmelidir.

- Girig ve degiskenler,

- Tetiklemeler,

- Dinamik bilgi ulagmm,

- Rapor olugturma,

- Dokiimantasyon
3.2.2.4. Alarm Yonetimi

Otomasyona ait alarm ySnetim sistemi; alarm raporlarm izleyerek ara bellege yiikleyecek ve
bu raporlar operatdr istasyonlarma ve bellek dosyalarina kaydedilecektir. Sistemin alarm
kontrol yazilm; dagilms ve bagimsiz alarm analizi yapacak, alarmlar kritik alarmlar ve
kritlkk olmayan alarmlar geklinde ayiracak ve boylece kritik olmayan alarmlar sebebiyle

operatdrlerin gereksiz yere uyarilmasi 6nlenecektir,

Alarm  kontrol yazimu asagida belirtilen biitiin  alarm  yonetim  Szelliklerini
gerceklestirebilmelidir.

- Nokta degisiklik rapor agiklamast,

- Oncelikler,

- Raporlama sekilleri,

- Alarm mesajlari,

- Genis alan haberlesmesi alarm yonetimi.
3.2.2.5. Tarihsel Bilgi ve Egilim Analizi

Kontrolu yapilan her nokta igin tarihsel bilgi toplama ve bu bilgiyi derleme ve depolama
cesitli sekillerde miimkiin olmaldir. Sisteme ait veriler asagida belirtilen sekillerde otomatik
olarak Orneklenebilmeli, depolanabilmeli ve istenildigi zaman bilgisayar ekranindan
izlenebilmelidir.

- Siirekli nokta tarihsel bilgileri,
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- Kontrol ¢evrim performans egrileri,
- Genisletilmis 6rnek periyod egrileri,
- Bilgi depolama ve arsivleme.
3.2.2.6. Toplam Alma

Sisteme ait kontrol yazilmm asagida belirtilen biitlin  toplam alma islemlerini
gerceklestirebilmelidir.

- Calisma siirelerinin toplam,

- Analog toplam alma ,

- Durum-olay toplam: alma.

3.3. Haberlesme

3.3.1. Haberlesme Sistemi Ozellikleri

Bina otomasyon sistemi haberlesme dizaym su bsliimlerden olusmalidur.

- Merkezi bilgisayar ve haberlesme kontrol iinitesi arasmdaki Bélgesel Alan Haberlesmesi; bu
bolgesel haberlesme afinda Arcnet ve FEthernet en yaygin olarak kullaniimakta olan
protokollerdir.

- Haberlesme kontrol iinitesi ile bagimsiz programlanabilir kontrol cihazlar1 arasmdaki
| haberlesme aginda Optomux en yaygm olarak kullanilan protokoldiir.

- Bina otomasyon sistemi haberlesme dizayni, B6lgesel Alan Haberlesme ag1 ya telefon hatti
modem iizerinden Genis Alan Haberlesmesi ile ya da her iki sistemin kombinasyonunu
yaparak Bina Otomasyon Sisteminin yapism genisletmek veya degistirmek miimkiin
olmahdir.

3.3.1.1. Bolgesel Alan Haberlesmesi (LAN — Local Area Network)

Merkezi Bilgisayar — Haberlesme Kontrol Unitesi: Merkezi bilgisayarlar ve haberlesme
kontrol {initesi direk olarak bolgesel alan haberlegmesi hatt: tizerinde olmalidir.

Dinamik Bilgi Ulasimi: Haberlesme hatt1 veya modem hatt1 lizerinden bina otomasyon
sistemine baglanan biitlin merkezi bilgisayarlar sistem noktalarmna, raporlama bilgilerine
ulagmah ve kontrol fonksiyonlarim yerine getirebilmelidir.
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Genel Haberlesme Dizayni: Merkezi bilgisayarlar ile haberlesme kontrol birimi arasindaki N1
haberlesme dizayn agagida belirtilen hususlar igermelidir:

- Minimum 2,5 megabaud/sn’lik yiiksek hizh bilgi transferi,

- Bir ya da birden fazla anza tespiti,

- Bilgilerin kaybolmasm dnlemek i¢in mesaj ve alarmlz;nn hafizada tutulmas,
- Hata tespiti, diizeltilmesi ve bilginin yeniden transferi,

-Cihazlarin arizalanmasi durumunda arizah- cihazin tespiti ve hizh bir bigimde yazic
{izerinden raporlanmasi,

- Diger akilh sistemler ile RS232 ¢ikisn lizerinden haberleserek entegrasyonunun temin
edilmesi.

3.3.1.2. Modem Uzerinden Genis Alan Haberlesmesi (WAN — Wide Area Network)

Gerekli olmas1 halinde bina otomasyon sistemi, otomatik arama — otomatik cevap verme
genis alan haberlesmesi protokolil ile Haberlesme Kontrol Unitesi, uzak bir yerdeki merkezi
bilgisayarlar ile haberlesebilmelidir.

3.3.2. Haberlesme Kontrol Unitesi

Haberlesme Kontrol Unitesi; mikroiglemci kontrolli, gok kullamcih, aym anda birden fazia
gorevi yerine getirebilen, ger¢ek zaman kontrollii bir dijital kontrol cihazi olmahdir.
Haberlesme kontrol tinitesi modiiler yapidaki islemcilerden, haberlesme kontrol cihazlarmdan

ve gii¢ besleme devrelerinden olusmalidir.
3.3.2.1. Hafiza

Haberlesme kontrol tinitesi asagida belirtilen igletme sistemi ve veri tabanlarm gahstiracak
kapasitede hafizaya sahip olmaldir.

- Kontrol fonksiyonlari,

- Enerji y6netim uygulamalar,
- Alarm ydnetimi,

- Miigteri uygulamalari,

- Modem haberlesmesi.
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3.3.2.2. Seri Haberlesme Cikigs1

Haberlesme kontrol iinitesi; yazici, masalistii veya tagnabilir haberlesme terminali i¢in en az
bir adet RS232 seri haberlesme ¢ikisina sahip olmahdir. Haberlegsme kontrol tinitesi, sisteme
bagh olan modem, yazici veya haberlesme terminalinin normal ¢ahsmasm bozmadan, bu
tagmabilir cihazlarm RS232 ¢ikigindan sisteme baglanmasina izin verir yapida olmahdir.

3.3.2.3. Ariza izleme

Haberlesme kontrol tiitesi siirekli olarak {izerindeki ariza bilgileri yardmmiyla kontrol
biriminin test ve haberlesme durumlari izlenmelidir.

3.3.2.4. Enerji Kesilmesi Durumu

Sebeke enerjisinin  kesilmesi durumunda, veri tabam ve igletme sistemi yazilimmin
kaybolmasimi &nlemek i¢in haberlesme kontrol iinitesi kademeli olarak kapall olmalidir.
Gergek zaman saati ve hafizadakilerin kaybolmamas: i¢in haberlesme kontrol iinitesi pil
destekli olmali pilin stiresi en az 72 saat olmalidr.

Sebeke enerjisinin geri gelmesi durumunda, ek bir miidahale gerekmeden haberlesme kontrol
{initesi otomatik olarak normal ¢alismasina devam etmelidir. Hafizanm herhangi bir sebeple
kaybolmasi durumunda, operatdr haberlesme kontrol {initesine ya bolgesel alan haberlesmesi
veya genis alan haberlesmesi lizerinden sistemi tekrar yiikleyebilmelidir.

3.4. Bagimsiz Programlanabilir Kontrol Cihazx

Her bagimsiz programlanabilir DDC (Direct Digital Controller - dogrudan dijital kontroldr)
kontrol cihazi performans ve kapasitesini ayrik giris / ¢ikis genisleme modiillerini kullanarak
arttirabilmeli haberlesme agmdaki diger cihazlardan bagmsiz olarak kendi kontrol
fonksiyonlarm yerine getirmeli ve mikroiglemci tabanh, aym anda birden fazla gérevi yerine
getirebilen, gercek zaman saatli olmalhdir.

Herhangi bir noktadaki DDC cihaz1 verileri ve programlar ile operatdr arasindaki arabirim,
haberlesme agindaki herhangi bir kisisel bilgisayar is istasyonu ya da tagmabilir servis
terminali aracihig1 ile saglanabilmelidir. Bagimsiz programlanabilir DDC cihazlar tagmabilir
servis terminalinin gegici kullanmmm dogrudan destekleyebilmelidir. Tasmabilir servis
terminali en az asagidaki 6zellikleri kapsamahdir.

- Olgtim bilgisi gésterimi,

- Durum bilgisi gdsterimi,
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- Set degeri bilgisi gbsterimi,
- Kontrol parametrelerinin gésterimi,
- Dijital ¢ikis kontrol miidahale,
- Kazang sifirlama sabitlerinin modifikasyonu,

Sistemin biitiin set deferi, oransal bant kontrol algoritmalari vb. programlanabilir
parametreleri enerji  kesilmesinde kontrol cihazmm yeniden programlanmasim
gerektirmeyecek sekilde saklanmahdir. Bagimsiz Programlanabilir DDC kontrol cihazlarn en
az asagidaki sistem konfigiirasyonlarim desteklemelidir:

- Klima-Havalandirma cihazlar,

- Paket ve cat iistii tiniteleri,

- Tekli ve ¢oklu kazan ve sogutma gruplan,
- Esanjorler,

- Isitma — sogutma devreleri.

Her DDC kontrol cihaz;

- llgili sistemi tamamen bagmsiz olarak kontrol edilebilecek sekilde biitiin giris-cikig
noktalarmu desteklemeli,

- Uzerinde; lokal set degeri ayarlamalari, herbangi bir giris-¢ikis noktasina gegici miidahale ve
alarm veren bir noktanin durumunun gézlenmesi gibi kullanic1 taleplerini kargilayacak sekilde
arabirim paneli bulunmals,

- Ilgili ¢alisma sirasi ve kontroliinii gergeklestirmek icin kontrol rutinleri ve programlama
mantima ait bir yazihm kiitliphanesi icermeli,

- Kullamcinm son 24 saatteki ortam sart1 ve cihaz performansmi kolaylikla gézlemleyebilmesi
i¢in otomatik ve stirekli olarak, kontrol edilen fiziksel biiyiikligli 6rnekleyerek saklamali ve

bu 6rnekleme en az ¥ saatte bir olmaldir.

- Gereksiz haberlesmeyi engellemek ve haberlesmeyi hizlandirmak amaciyla kendi limit ve
durum gdzlem ve analizini yapabilmelidir.
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3.5. Operator Arabirimi Donanimi

Kontroliin orta kademesini olusturan ara istasyonlar, muhatap olduklari sahaya ait kontrol
islemlerini gergeklestiririer. Her yerlesim igin ayn olarak kullamlan ara istasyonlar, muhatap
olduklar1 sahaya ait bilgilerin toplanmasma, bélgesel kontrol mantif1 g¢ergevesinde
degerlendirilmesine ve uygun komutlarin iiretilerek yerlesimin (pompalarm, fanlarin, motorlu
vanalarm, motorlu damperlerin, hava sartlandirma {initelerinin vb.) ihtiyag duydugu kontrol

hareketlerine veri merkezinden bagimsiz olarak karar verirler.

Daha fazla hata tolerans1 ve giivenirliik saglamak amaciyla, biitiin gergek zaman
fonksiyonlar1 haberlesme kontrol biriminde saklanmahdir. Operator arabirimleri, tanimlannms
olan bu fonksiyonlan1 gergeklestirebilecek hafiza ve iglemci kapasitesine olan genel amach
bilgisayarlardan segilmelidir.

Bilgisayarm minimum kapasitesi; PIII- 600 MHz islemci, 64 Mbyte RAM, 10 Gbyte HDD,
3.5” FDD, 14” SVGA renkli ekran, mouse, klavye olarak se¢ilebilir.

Diziisti bilgisayarlar gegici olarak, haberlesme hattina dogrudan baglanabilmelidir.
Raporlama, alarm raporlar, veri diyagram bilgilerinin kagida almabilmesi amaciyla yazici
baglanabilir. Bu amag¢ i¢in miirekkep piliskiirtmeli bir yazic segilebilecegi gibi lazer teknigi ile
baski yapan bir model de segilebilir.

3.5.1. Temel Arabirim Tanim
Operat6r arabirimi asagidaki dzelliklerin bir ya da birden fazlasim tagimahdir.
a. Komut Giris — Menii Se¢im

Operatdr arabirimde, mouse, 151kl kalem ya da benzer bir kullanic: arabirimi ve “Isaretle ve
Sec* tipinde bir menii yaklasim kullamlarak, klavye kullammm en aza indirilmelidir.
Kullamcilar grafik temelli arabirim programm ve mouse vb. kullanarak, cihazlarnn durdurup
cahstirabilmeli ya da set degerini degistirebilmelidir.

b. Grafik ve Metin Tabanh Ekranlar

Kullanicimin istegine bagh olarak, operatdr ig istasyonu, sistem noktalar ve verileri metin
tabanli ya da grafik olarak goriintiileyebilmelidir. Goriintiilerde nokta tammlamalar,
blyiikliik birimleri, durum gosterimleri, isimler, operat6r iy istasyonlann gibi Dbilgiler

bulunacaktir.
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¢. Coklu, Devamh Ekranlar

Operat6r arabirimi, bina analizini hizlandirmak amaciyla, aym anda birden fazia sistem ya da
veriyi, birden fazla pencerede goriintiileyebilmelidir. Ornek olarak, arabirim aym anda klima
santralini grafik olarak gorintilerken, ilgili ortam sicakliklarmin trend analizini de
verebilmelidir.

d. Sifre Korumasi

Sistem kullamic1 ve yoneticilerinin is istasyonu kontrolii, veri tabam islemleri vb. ag
kullammlarmin, her kullamciya uygun seviyelerde kisiye 6zel sifrelerle smrlanmas: amaciyla,
¢ok seviyeli erigim kontrolii kullaniimahdir. Bunun gergeklenmesi amaciyla en az 5 erisim
seviyesi kullanilmahdir.

- 1. Seviye: Veri Ulagim + Goriintiileme

- 2, Seviye: 1. Seviye + Operator Miidahaleleri

- 3. Seviye: 2. Seviye + Veri Tabam Modifikasyonlar
- 4. Seviye: 3. Seviye + Veri Tabam Olusturma

- 5. Seviye: 4. Seviye + Sifre Ekleme / Degistirme

Haberlesme Kontrol Unitesi en az 50 sifre destekleyebilmelidir. Operatorler sadece
sifrelerinin smurladigi komutlar1 kullanabilmelidir. Operatér cihazinda goriintiilenen meniiler,

kullanicinin baglandigs erigim seviyesiyle smirh olmahdir.
e. Operatér Komutlari

Operatdr arabirimi, operatSriin en az asafidaki komutlari gergekiestirebilmesine imkan
saglamalidir:

- Segilen cihazin ¢alistinimas: ve durdurulmasi,

- On ayar imkan,

- Zaman programlari ekleme — degistirme — silme,

- Her nokta igin alarm raporlanmasim kilitleme ve agma,
- Prosesin icrasmi durdurma ve galistirma,

- Her nokta i¢in toplama fonksiyonunu durdurma ve galigtirma,
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- Her nokta i¢in egilim fonksiyonunu durdurma ve ¢ahstirma.

- Oransal + integral -+ tlirevsel kontrol ¢evrimleri set degeri miidahalesi,
- Gegici zaman program: miidahaleleri girigi,

- Tatil zaman programlari tanimlamasi,

- Saat ve tarih degistirme,

- Analog alarm limitlerini girme ve degistirme,

- Analog uyar1 limitlerini girme ve degistirme,

- Limit degerleri gériintiileme,

- Her 6l¢ii cihazi i¢in talep kisitlamalarm ¢ahigtrma ve durdurma,
- Her yiik i¢in “Yiik Doniisimiinii” ¢ahstirma ve durdurma.

f. Kayit ve Ozetler

Raporlar otomatik olarak hazrlanabilmeli, iy istasyonu, yazici, ekran ya da diskete
aktarilabilmelidir. Sistem en azindan kullanictya agagidaki raporlar: verebilmelidir.

- Haberlesme agindaki biit{in noktalarin genel bir listesi,

- Alarm durumundaki biitiin noktalarin genel bir listesi,

- O anda hatta bagh olmayan biitiin noktalarin genel bir listesi,

- Islem aninda miidahale edilmis durumda bulunan noktalarin listesi,
- Calismas1 engellenen biitiin noktalarm listesi,

- Islem aninda kilitli bulunan biitiin noktalarm listesi,

- Bir “takip” dosyasinda tamimlanmus biitiin birimlerin listesi,

- Tatil programlarmin listesi,

- Smir ve 6lii bantlarm listesi.

3.5.2. Dinamik — Renkli Grafik Ekranlar

Sistem performans analizi ve alarmlarin gdzlenmesini kolaylastrmak amaciyla klima
santralleri, sicak ve soguk su sistemleri gibi mekanik cihazlarn renkli sistem semalan
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saglanabilmelidir.
a. Sistem Secimi

Operatdr arabirimi, kullameilarm gesitli sistem semalan ve kat planlarma ana birimlerden alta
kadar menii segerek ya da metin tabanh komutlarla ulagmasim saglamalidir.

b. Dinamik Veri Géiriintiileme

Dinamik 15t ve nem degerleri, akis degerleri, durum gostergeleri, sembolik grafiklerle
gercekte bulunduklan yerde gdsterilmeli ve operator miidahalesi olmaksizin otomatik olarak
anhk degerleri yenilenmelidir.

¢. Pencere Fonksiyonu

Bilgisayar operatér is istasyonunun goklu pencere yapisi, kullamcmn biitin sistemi analiz
edebilmesi ya da gelen bir alarma ait grafigi, o an ¢alisilan ise miidahale etmeden gdrebilmesi
i¢in, aym anda birden fazla sistem grafigini gériinttileyebilmelidir.

d. Grafik Tanmimlama Fonksiyonu

Kullamcmm sistem grafiklerinde ekleme - silme — degistirme yapabilmesi i¢in, bir grafik
sistem olusturma yazihmi mevcut olmahdmw. Grafik gelistirme program, kullamcmm
asagidaki fonksiyonlari gergeklestirebilmesi amaciyla mouse vb. bir isaretleme arabirimi ile
baglantih bir ¢izim programu kullanabilmelidir:

~ Sembol tamimlama,

- Sembolleri yerlestirme,

- Boyut degistirme vb.,

- Arka plandaki ekranlar1 tanimlama,

- Baglant1 ¢gizgilerini tanimlama,

- Tamimlayic1 metinlerin yerlestirilmesi, boyutlandiriimas,

- Biitiin elemanlar i¢in renk belirleme ve tanimlama,

- Sistemler, elemanlar, semboller, metinler arsindaki baglantilar1 kurmak.

Grafik diyagramlar sistem analizini saglamak amaciyla, kontrol noktalari, mekanik sistem
biyiikliikleri, mantiksal gruplar, veri tabam bilgileri, bina plam gibi gesitli nokta ve gruplan
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sembolize etmek amaciyla olusturulabilmelidir.
3.5.3. Sistem Konfigiirasyonu ve Tanimlamalan

Tim 151 ve otomatik kontrol stratejileri, enerji ySnetim rutinleri, operatdr tarafindan
tamimlanabilir olmaldir. Sistem tammlama ve modifikasyonlari, normal sistem g¢ahsma ve
kontrol siireclerini etkilememelidir. Sistem, operatoriin agagidaki fonksiyonlar1 bagmsiz bir
sekilde gergeklestirebilmesi i¢in biitin cihaz ve dokiimam bulundurmahdir. Asagidaki
fonksiyonlar i¢in ekleme / silme / modifikasyon:

- Haberlesme kontrol birimi,

- Operator is istasyonu,

- Bagimsiz DDC cihazlar,

- Her tipten noktalar ve ilgili nokta parametreleri,
- Her nokta i¢in alarm raporlama tamimlamalari,

- Kontrol ¢gevrimleri,

- Enerji yonetim uygulamalari,

- Zaman ve tarih tabanh programlama,

- Nokta bilgilerine ait grafik gésterimler, semboller ve diger noktalarla iligkileri,
- Biitiin operatdr sifreleri alarm mesajlari.

a. Programlama Tanim

Tammiama ya da operatdr cihazi karakteristikleri, haberlesme kontrol birimi, tekil noktalar,
uygulamalar ve kontrol dizileri, grafik programlama yaklagimyla ve bogsluk doldurma
mantifiyla yapilabilmelidir.

b. Grafik Programlama

Grafik semboller, en azindan agagidaki noktalar1 sembolize etmelidir:
- Isy, nem, basing degeri, durum, saat, tarih degeri gibi siireg girdileri,
- Toplama, gikartma, biiyiik, egit vb. matematik islem operatérieri,

- Ve, veya, degil vb. sayisal ve mantik iglem operatérleri,



23

- Zaman gecikmeleri,

- Calistirma, durdurma, analog ayar noktalar1 vb. siire¢ kontrol ¢iktilari,
- Siire¢ hesaplama ¢ikiglari,

- Metin dosyas: ¢ikislari ya da tavsiyeleri.

3.6. Saha Elemanlan

Kontrolin en alt kademesini olusturan saha elemanlari, yerlesime ait bilgileri algilayan
(sicaklik, nem ve basin¢ sensorleri, mikro anahtarlar, termik elemanlar vb.) ve yerlesimin
kontroliinti saglayan stirticli elemanlardan (motorlu vanalar, motorlu damperler, fanlar,
pompalar vb.) olusmaktadir.

Yerlesim kontrolii ve ilgili durumlarimn gézlemi i¢in asagidaki tiplerde saha elemanlan
kullanihr:

- Kanal, dig hava ve oda tipi sicakbk sensérleri,
- Kanal ve oda tipi bagil nem sensorleri,

- Kanal ve oda tipi bagil mutlak nem sensérleri,
- Basmg sensorleri,

- Seviye sensérleri — anahtarlar,

- Fark basing sensorleri,

- Hiz ve debi sensdrieri,

- Hava kalitesi ve gaz sensorleri,

- Voltaj, akim, gii¢ ve frekans sensorleri,

- Sivt yakit ve 1s1 sayaglary,

- Termostat, presotat ve hidrostatlar,

- Akis ve debi galterleri,

- Mikro anahtarlar, devre kesiciler, vb.,

- Iki veya ti¢ yollu motorlu vanalar,
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- Oransal veya iki konumlu damperler,
- Selenoid valfler / motorlu kelebek vanalar,

- Iki konumlu veya oransal kalkigh elektrikli ekipmanlar (fanlar, pompalar, nemlendiriciler,

briilérler vb.)
Yukarida belirtilen sensorler ya ikili ya da sayisal deger verecek bigimde olabilir.

Ikili sensorler bilgisayarm ¢aligma mantigma gok uygun elemanlardir. Higbir d6niistiirme
islemi yapmadan bilgisayar tarafindan anlagilabilirler. A¢ik / kapali bilgisi veren bu tiir
elemanlar termostat, humidistat, hidrostat, gibi isimler alirlar. Sonlarmdaki “stat” hecesi
“durum” anlamma gelen “status” sdzciigiiniin kisaltilmigidir. Bu tiir bilgiler “durum” ya da
“sayisal giris” adiyla tamimlanur.

Sayisal duyar elemanlar ise 6lgme islemini gergeklestirirler. Termometrenin {izerindeki
sayisal deger bir Slgiim bilgisidir. Bu tiir duyar elemanlardan bilgi alan nokta tiiriine, “Slgiim”,
“sayisal girig” ad1 verilir.

Anahtarlama noktalar1 ise a¢/kapa seklinde caligirlar ve “Anahtarlama” ya da “ sayisal ¢ikig”
olarak adlandirilirlar.

Konumlandirma noktalary, % olarak komut veren noktalardir. Bir vanayr ya da damperi %20
a¢ komutunu uygulayan noktalar bu tiir noktalardir. “Konumlandirma”, “oransal ¢ikis” ya da
“analog ¢ikis” olarak adlandirilirlar.

Sayic1 nokta olarak adlandirilan darbe sayici noktalar, ashnda bir durum noktasidir. Tek farks;
¢ok hizh degisen durum bilgisini sayar ve kendi hafizasinda tutar. Yavas darbe veren
sistemlerde durum noktalar1 bu amaglar i¢in kullanilabilir.
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4. AKILLI EVLER
4.1 Giris

1980’lerin ortalarmdan itibaren bilgisayar teknolojisindeki hizh gelismeler ve {iretim
maliyetierindeki biiytik distisler bilgisayarlarm hayatin her sathasmda yer almasma neden
olmustur. Bilgisayar sistemlerinin pahah oldugu yillarda, otomasyon bina yonetiminin baz
kisimlarmda  kullamlirken fiyatlarmm ucuzlamasi ile bina yonetiminin her boliimiinde
kullamlir olmustur. Aym zamanda akilli evler adi altinda ev otomasyonu glindeme gelmistir.
Eve yerlestirilen programlanabilir hafiza ve kontrol initeleri ile; 1sitma -havalandirma,
aydmlatma, garaj ve giris kapilarmm kontrolii, pencere panjurlarmin otomatik kontroli, ev ve
bahge glivenligi, ev hayvanlarmm beslenmesi ve eve girig-gikislarmm saglanmasi vb. islemler
yapilabilir hale gelmistir. Son zamanlarda ise, telefon hatlarinmn her eve ulastipn diisiiniilerek
bu hatlar lizerinden kontrol gilindeme gelmistir. Bu sayede insanlar evde olmadiklar
zamanlarda evde olup bitenler hakkinda bilgi sahibi olabildikleri gibi, istedikleri sistemlerin
kontroliinli de yapabileceklerdir. Bundan sonraki bolimlerde bu sistemler hakkinda
aciklamalar yer almaktadir.

4.2 Santrallar ve Telefon Seti Hakkinda Genel Bilgiler

Santrallar telefon abonelerini birbirine baglayan cihazlardir. Telefon santrallari sayesinde
aboneler arasinda baglant: saglanr, konusulur ve bilgi ahsverisinde bulunulur. Mekanik
santrallar giiniimlizde terkedilmektedir. Yerlerini daha hizh, fonksiyonel ve daha kapasiteli
olan saywsal santrallar almaktadir. Bdylece aboneye saglanan hizmet de daha kaliteli, daha
glivenli ve daha seri olmaktadir.

Telefon sistemleri DP ( Dial Pulse — hat akim kesme ) veya DTMF ( Dual Tone Multi
Frequency — Cift Cagri Tonlu ) olabilir.

4.3 DTMF Telefon Sistemi

Saysal baberlesme tekniginde kullamlan bilgiler, analog bilgilerden elde edilen saysal
bilgilerdir. Elektromekanik haberlesmede bilgiler belli bir mantik zinciri iginde calisan role
kontaklarinm {irettigi darbeler seklinde olup analog olarak islenir.

Sayisal haberlesmede, sistemin iginde islenecek bilgilerin mutlaka sayisal olmast
gerektigmden sistem girisine uygulanan bilgiler sayisal hale getirilmis olmahdir. Kadranh ve
DP tipi telefon makinelerinde firetilen darbeler gevrilen rakamlar1 temsil eder. Sayisal santrala
uygulanmadan sayisal bilgilere ¢evrilir.
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DTMF sisteminde gerek santrallarda gerek elektronik telefon makinelerinde kullamlan her
onluk sayr belli iki frekansin toplamu seklinde ikili sayiya gevrilir. Bu g¢evirme igleminde
697Hz ile 1633 Hz arasmdaki frekans kullamlr. Yani kullanilan her rakam bu iki frekans
arasinda olmak sartiyla, biri algak digeri yiiksek iki frekansm kombinasyonundan elde edilir.
Cizelge 4.1‘de bu frekanslarm toplamindan elde edilen rakamlar ve isaretler verilmistir.

Cizelge 4.1 DTMF sisteminde sayilar temsili i¢in kullamlan frekanslar

F (Hz) F (Hz) NO Q4 Q3 Q2 Q1

(low) (high)
697 1209 1 0 0 0 1
697 1336 2 0 0 1 0
697 1477 3 0 0 1 1
770 1209 4 0 1 0 0
770 1336 5 0 1 0 1
770 1477 6 0 1 1 0
852 1209 7 0 y 1 1
852 1477 8 1 0 0 0
852 1477 9 1 0 0 1
852 1336 0 1 0 1 0
941 1209 * 1 0 1 1
941 1477 4 1 1 0 0
697 1633 A 1 1 0 1
770 1633 B 1 1 1 0
852 1633 C 1 1 1 1
941 1633 D 0 0 0 0
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4.4 Santrallarda DTMF Kart:

Telefon aboneleri birbirleriyle santrallar sayesinde baglanirlar. Aboneler konugmalan ve uyari
imlerini santrallara aktarrlar. Goriigme istemi hat akmm degisimi ile santrallar tarafindan
algilamr ve abone uygun bir devreye baglanir. Ardindan aboneye “gevir” sesi verilir.

Abonenin bir numara gevirmesi beklenir ve bu numara almarak igleme konulur. Cevir sesi
almdiktan sonra belirli siire i¢inde numara ¢evriimezse santraldan hat a¢ik imi gonderilir.
Cevrilen numara eksik ise veya gegerli degilse aboneye yanhs numara tonu verilir ve
telefonun kapatilmas: beklenir.

Abone mesgul ise hat mesgul sesi verir. Abone bos ise aranr ve zil imi verilir. Abonenin
telefonu ¢alar, DTMF kartinda bulunan 4 ayn alic1 devre hattan gelen DTMF isaretini alip, bu
isaretleri CPU’nun anlayabilecegi degere gevirir. Telefon makinesinin {irettigi 8 adet frekans
belirli bir kurala gore 2 frekansm toplam olarak. DTMF ahci kartina gelir. 4 alici devreden
herbiri tizerinde bir adet filtre ve kod ¢6ziicti vardir. Filtrelerin gorevi belirlenen DTMF
frekanslar1 kod ¢dziiciilere ulagtirmaktir.

Kod ¢oziiciilerin girisine dogru bilgiler gelirse, bu bilgiler CPU’nun anlayabilecegi sayisal
isaretlere doniistiiriiliir ve dort bitlik veri batt1 tizerinden CPU’ya gonderilir. CPU aldig: dort
bitlik bilgilere gore hangi telefon numarasmm arandigim anlayarak gereken baglantry saglar.

Ornek
DO D1 D2 D3
770 Hz 697 Hz + 1209 Hz =1 1 0 0 0
852 Hz 697 Hz+ 1309 Hz =2 0 1 0 0
941 Hz 697 Hz+ 1477 Hz =3 0 0 1 0
4.5 DTMF Neden Kullanihr

Sayisal santrallarm yapiss DTMF sistemine uygundur ve sayisal bilgilerin islenmesi istenir.
Telekominikasyon alamnda g¢alisan kuruluslara ve telefon abonelerine biiyiik kolayliklar
saglar. Telefon aglan {izerinden saghkh bilgi ahsverisi bu sisteme gore yapilir. Bu 6zellikleri
dolayisiyla tasarlamak istedigimiz, telefona dayah uzaktan kontrol ({initesinin hem
kullanimmda esneklik saglamak agismdan hem de gelistirilmesi agismdan DTMF sistemine
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gore yapilmasi daha uygundur. Dial-Pulse haberlesme sistemindeki gecikmeler ve ¢ok uzun
hatlarda meydana gelen agir1 distorsiyonlar problemlere sebep olmaktadir. Bu yiizden ses
frekans bolgesinde 6zel tonlardan yararlanarak geligtirilen isaretler giivenilir bir haberlesme
isareti olarak kullamimaktadar.

4.5.1 8870 DTMF Ahcimn Tanimi

MT8870C / MT8870C-1 hem bir dijital kod ¢dziiciiniin, hem de bant boliicti bir filtrenin
fonksiyonlarmi yerine getiren tek parga DTMF ahcidir. Az eperji harcamasi, kiigiik hacimli
olmasi ve yiiksek performans gdstermesi 6nemli 6zelliklerdendir. Girigteki kapasite teknigi ile
olusturulan frekanslar1 kod ¢dziicii boliimii dort bitlik kodla 16 degisik DTMF tonunu ¢dzecek
sekilde imal edilmigtir. Bu bolimde sayisal sayma teknigi ile alman tonlarm ¢ikigtaki uygun
kodlara girmeden &nce frekans ve siireleri kontrol edilir. Bu DTMF ahcismmn ayak baglantisi
Sekil.4.1°de verilmistir.
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Sekil 4.1 M8870 DTMF alicisinin i¢ yapist

4.5.2 Filtre Kism

Sekil 4.2’de goriildiigii gibi, bu kisimda algak ve yiiksek frekanslarm ayrmmu su sekilde yapihr.
Uygulanan DTMF isareti iki adet 6. dereceden bant gegiren filtrenin girigine gelir. Bu
filtrelerin bant geniglikleri algak ve yiksek frekans gruplarna uygundur. Burada yiiksek
kazangh kanstirici devreler yardimiyla istenmeyen algak seviyeli isaretlerin (300 400 Hz
arasi) secilmemesi onemlidir. Herbir filtrenin ¢ikistm 1. dereceden anahtarli kapasite filtreler
takip eder. Bu filtre isaretlerdeki dalgalanmayr yok eder. Kanstiric1 gikislari, giren DTMF
isaretlerine bagh olarak gorev yapar.
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Sekil 4.2 Yiiksek ve algak frekanslarin ayirmm
4.5.3 Kod Coziicii Kism

Filtre katlarmdan sonra, standart DTMF frekanslarma karsiik gelen tonlar hesaplamak i¢in
kullamlan, kod ¢o6ziicti kat1 bulunur. Bu kat sayisal toplama tekniklerini kullanarak gelen
isaretlerin DTMF frekanslariyla uygunlugunu arastirr, mantiksal ortalama alma yoluyla
kiiciik frekans sapmalarma tolerans tanrken, disaridan gelecek herhangi bir isaretle tonlarm
taklit edilmesini nler.

Dedektor iki tonun varhim tespit edince EST (kontrol devresi) ¢ikisi aktif duruma gegirir.
Isaretteki herhangi bir kayip EST’nin aktif duruma ge¢mesini 6nler.

4.5.4 Yonlendirici Devre
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Sekil 4.3 Zamanlama diyagramm
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Kod ¢oziicti katinda ¢oziilmiis DTMF ton isaretleri, kayit edilmeden 8nce, bir isaret sliresince
ahci tarafindan kontrol edilir. Bu kontrol iglemi EST ile siiriilen, harici bir RC zaman sabiti ile
gergeklestirilen EST lojik-1 konumunda iken, esik gerilimi ile kapasitenin bosalma siiresince
bu konumunu korur. Bu siire, T (GTP) onaylama siiresi kadar lojik-1 seviyesinde kaliyorsa
alman ton ¢iftleri kaydedilir ve dort bitlik kodlar halinde ¢ikisa aktarihir. Buna ait zaman
diyagramu Sekil 4.3“de verilmigtir.

4.6 Telefon

Telefonlar yerel beslemeli veya merkezi beslemeli olabilir. Giiniimiizde merkezi beslemeli
telefonlar kullanilmaktadir. Telefonlar ac olarak birbirine baghdir. Bir telefon setinin
empedanst DC 200 ve AC 600 ohm olmaldrr. Telefon kapah iken zil devresi bir
kondansatdrle hatta baglanir. DC hat akim en az 20 mA en fazla 120 mA olmahdir. Telefon
ikaz zili 75 — 90 v. 25 Hz alternatif sinyaldir.

Sekil 4.4 Zil uyar1 imi

4.6.1 Elektronik Telefon
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Giiniimiizde yaygm olarak elektronik telefonlar kullamilmaktadir. Hizli ve daha kullamsh olan
bu telefon setleri, sayisal santrallerle uyumlu bir sekilde kullanilir. Bu tip teléfonlar DP (Hat
Kesme) ve DTMF (Cift Tonlu Cagri) sisteminde cahsabilirler. Calisma modunun segilmesi
telefon tizerindeki anahtar ile miimkiindiir.

Telefon tus takimi 12 veya 16 tustan olusur. Genelde 12°li tus takimi kullanilir. Rakamlarin
disinda kalan ( *, # ) 6zel ve yedek islemler i¢in kullamghdir. Sekil 5.5°de bir elektronik tus
takim DTMF’de kullamlan frekanslarla birlikte verilmistir. DTMF sisteminde ¢aligan
telefonda, basilan tuslara karsihk santrala iki frekansm birlesiminden olugan sinyal génderilir.
Bu islem Sekil 4.6’da gosterilmistir. Sekil 4.7°de ise elektronik telefonda kullanilan bir
tliimlesik devrenin i¢ yapisi verilmistir.
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Sekil 4.6 Elektronik telefon kullamlan tiimlesik devrelerin genel blok diyagram

Basian her tusa karsibik bir ¢ikis imi olugur. Bu im sayicilara aktaribr. 5 bitlik Johnson
sayicilar ¢ikist D / A geviriciler aracihgiyla basamaklardan olusan sinfise gevrilir. Son olarak
iki ayn sinfissel im toplanarak ¢ikisa aktarilir. Biitiin DTMF kodlayicilar ve kod ¢dziiciiler
3.57954 MHz osilatdr frekansinda ¢alismaktadur.
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4.7 Cok Amagh Giriy / Cikis Kart1
4.7.1 Girig / Cikis Kartimm Tanimi

Bu kart INTEL serisi mikroiglemci kullanan bilgisayarlarda, mikroiglemci ile ¢evre elemanlar
arasinda irtibati saglayan programlanabilir giris/cikis {initesi olarak kullanilmak iizere dizayn
edilmistir. Gergeklestirilen devre IBM uyumlu (PC) bilgisayarlar i¢in, programlanabilen
dijital seviyede 24 hatta sahiptir. Girig/gikis kart1 PC bilgisayarlarin ana kart {izerinde bulunan
standart 64 uglu sokete yerlestirilecek sekilde tasarlanmustir. Boylece bilgisayarlarm veri,
adres ve kontrol veri iletim hatlarina, oku/yaz (RD/WR) hatlarma, reset’e, +5 voltluk kaynak
ve sase uglarma baglanti temin edilmistir (Danaci, 1990; Michael, 1998).

Cift y6nlii hazirlanan baski devre ile sistemin yapisi basitlestirilmis, hazirlanan devrenin
yerlesim alanindan ve maliyetten tasarruf saglanmaya calisilmustir. 26 uclu konnektdr ile
porttan dig birimlere 24 girig/cikis ucu ve +5 volt ve GND ¢ikislar1 saglanmstir.
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Basic, Pascal, C, Cobol, Delphy programlama dilleriyle istege uygun olarak programlanmasi
miimkiindiir. Bu dillere ait GIRIS ve CIKIS ifadeleri kullanilarak hazirlanan bir programla
bilgisayar ve dig diinya arasmdaki veri alig-verisi kontrol edilebilir. Devrenin temelini,
INTEL, NEC ve diger imalat¢: firmalar tarafindan iiretilen programlanabilir paralel giris/cikis
elemam 8255 tiimdevresi olusturmustur. Kart {izerinde 24 adet girig/¢ikis hattma sahip 1 adet
8255 ttimdevresi bulunmaktadir. Girig/gikis hatt1 tamamen TTL uyumlu oldugu icin CMOS
dahil diger lojik devrelerle kolayca uyum saglamaktadir.

Adres kod ¢6zme igleminde, 74LS86 tipi 4 bitlik veri karsilastiric1 ve girig/¢ikis birimleri ile
hafiza arasindaki birimlerde kullanilan 3x8’lik kod ¢&ziicii tiimdevre kullanilmigtir.

4.7.2 8255°in Ozellikleri

24 adet programlanabilir girig/cikis ucuna sahip, TTL ve biitiin Intel mikroislemci ailesiyle
uyumlu, dogrudan set / reset etme yetenekli 3 degisik modda ¢alisacak sekilde
programlanabilen genel amagh girig/cikis elemamdir. 8255°in fonksiyonel diizenlemesi sistem
tarafindan programlanir ve ek bir devreye ihtiya¢ duymaz.
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Sekil 4.9 8255 entegresinin bacak baglantilari

Veri iletim hatt1 (data bus), ¢ift yonlii 8 bitlik veri hatt1 olup, 8255’1 sistemin veri iletim
hattmna irtibatlamay saglar. Veri CPU tarafindan giris ya da ¢ikis komutunun icra edilmesiyle
bu veri hatt1 yardimiyla almur ya da iletilir (Danaci, 1990; Brey, 1994).



35

Cizelge 4.2 8255 entegresinin bacak baglantilarinin agiklamasi

D7, DO Veri yolu
RESET Sifirlama
CsS Tiim devreyi segme
RD Oku girisi
WR Yaz girisi
A0, Al Port adresi
PA7, PAO Port A
PB7, PBO Port B
PC7, PCO Port C
VCC + 5 volt
GND 0 Volt

4.7.2.1 Oku / yaz (read/write) ve kontrol girisi

Bilgi ve kontrol kelimelerinin dahili ve harici transferini ydnetir. Bu blok CPU’nun kontrol ve
adres iletim hatlarindan girigleri alir ve kontrol gruplarimn her ikisini de yonlendirir.
4.7.2.2 Cip segici (CS)

Bu giris ucundaki lojik-0 sinyali ile CPU arasindaki iletimini gergeklestirir. Lojik-0 sinyali,
veri iletim hatt1 {izerinden 8255’in bir veriyi ya da kontrol kelimesini CPU’ya géndermesini
saglar. (Yani CPU’nun 8255’den bilgi okumasi temin edilir.)

4.7.2.3 Yaz (WR)

Bu girise uygulanacak lojik-0 sinyali; CPU’nun 8255°¢ bir veri ya da kontrol kelimesi

yazmasim saglar.

(A0 ve Al), bu giris sinyalleri oku ve yaz sinyallerine bagh olarak ii¢ porttan ya da kontrol
kaydedicisinden birinin se¢ilmesini saglar. Bu uglar normal olarak adres iletim hattmin AQ ve
Al uglarma baglanir. 8255°in ¢ip segici (CS), oku (RD), yaz (WR) ve adres segici (A0 ve Al)
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giriglerinin fonksiyonlar1 Cizelge 4.3’de gériilmektedir.

Cizelge 4.3 8255 entegresinin gahigma modlar:

CS Al A0 RD WR
Girig (Okuma Komutu)
0 0 0 0 1 Port A ----~ veri yolu
0 0 1 0 1 Port B ---~ veri yolu
0 1 0 0 1 Port C ---- veri yolu
Cikis (Yazma Komutu)
0 0 0 1 0 Veri yolu ---- Port A
0 0 1 1 0 Veri yolu ---- Port B
0 1 0 1 0 Veri yolu ---- Port C
0 1 1 1 0 Veri yolu ---- Kontrol Kaydedicisi
Eleman Kapali
0 X X X X Cikslar yiiksek empedansh
0 X X 1 1 Veri yolu yiikksek empedansh

4.7.2.4 Reset

Bu giristeki bir lojik-1 sinyali; kontrol kaydedicisini siler ve biitiin portlar (A, B ve C) giris
moduna kurulmus olur.

4.7.2.5 A ve B grup kontrol

Her portun ¢ahsma sekli program tarafindan belirlenmektedir. Bu durumda, CPU’nun bir
kontrol kelimesini 8255’ géndermesi gerekir. Kontrol kelimesi mod, bit set etme, bit reset
etme gibi bilgileri igerir ve 8255’in ¢aligma diizenini belirler.
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Cizelge 4.4 Kontrol blogunun agiklamasi

D7

D6 |DS

D4

D3

D2

D1

DO

B GRUBU

C Portu (Diisiik mertebeli kisim)
1: girig

0: ¢ikis

B Portu
1: girig

0: eikag

Mod se¢imi
0:Mode 0

1: Mode 1

A GRUBU

C Portu (Diistik mertebeli kisim)
1: girig

0: gikis

A Portu
1: girig

0 : gikis

Mod se¢imi
00 : Mode 0
01 : Mode 1

1x : Mode 2

A GRUBU
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Herbir kontrol blogu (grup A ve B) R/W kontrol lojikten bir komut kabul eder ve ayrica veri
iletim hattindan kontrol kelimesini alr. Boylelikle uygun komutlari kendine ait portlara
gonderecek sekilde iretir. Kontrol kelimesi kaydedicisine sadece yazilabilir. Bu kaydediciden
okuma miimkiin degildir.

Kontrol grup A : Port A ve port C’nin iist kismum (C7 ve C4) yonlendirmektedir.
Kontrol grup B : Port B ve port C’nin {ist kismun: (C3 ve C0) yonlendirmektedir.

Port A, B ve C : 8255 ii¢ adet 8 bitlik (A, B ve C) port’a sahiptir. Herbiri ¢ok farkh
konfigiirasyonlara sahip olabilir.

Port A : 8 bitlik veri gikis, latch/buffer ve 8 bitlik veri girig stiriiciistine sahip olabilir.

Port B : 8 bitlik veri girig/cikig, latch/buffer diizenine ve 8 bitlik veri girig buffer’ine sahip
olabilir.

Port C : 8 bitlik veri ¢ikis, latch/buffer diizenine ve 8 bitlik veri giris buffer’ine sahiptir. Bu
port iki adet 4 bitlik port olacak sekilde bsliinebilir. Bu bdlme islemi mod kontrol islemi ile
saglanabilir.

4.8 Mod Se¢cme

Sistemin program tarafindan segilebilen {i¢ temel modu mevcuttur (Koyuncu, 1995).
Mod 0 : Temel giris/cikis

Mod 1 : Denetimli girig/¢cikis

Mod 2 : Cift yonlii yol

Reset ucu lojik-1’e geldiginde, bitiin uglar input mod’a kurulmus olacaktr. Reset
kaldirildiktan sonra, 8255 hala INPUT modda kalacaktir. Sistem programmin icrasi esnasmda
tek bir ¢ikis komutu kullamlarak diger modlardan herhangi biri segilebilecektir.

Port A ve Port B i¢in modlar ayr ayr1 tanimlanabilir. Bu durumda port C ikiye boliinmiistiir
ve her bir grup port A ve port B ile beraber ¢ahgmaktadir. Mod degisiklifi yapildig1 zaman

durum status flip-flop’larmimn ihtiva eden biitiin ¢ikis kaydedicileri resetlenecektir.

Tek bit set etme / reset etme dzelligi : Port C’nin 8 bitinden herhangi biri set ya da reset
edilebilir. Bu iglem tek bir OUT komutu ile gergeklestirilebilir. Bu 6zellik kontrol amagh
uygulamalarda yazilim ihtiyaglarmi azaltan bir 6zelliktir. Port C; A ve B i¢in kontrol olarak
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kullaniliyorsa bu bitler bit set/reset iglemleri ile set ya da reset edilebilir.
4.9 8255’in Cahyma Modlan
4.9.1 Mod 0 (Temel giris/cikas)

Bu ¢ahgma konfigiirasyonu ti¢ portun herbiri i¢in basit giris ve ¢ikis ¢aligmasm saglar. Bilgi
basit bir gekilde belirtilen port’a ya yazihir ya da bu port’tan okunur. Mod 0’m temel
fonksiyonlar1 sunlardir;

- iki adet 8 bitlik port ve 2 adet 4 bitlik port olabilir,

- Herhangi bir port giris ya da ¢ikig olabilir,

- Ciksglar tutucu (Latch) devrelerine baghdir,

- Girisler tutucu devrelere baglanmamugtir,

- Bu modda 16 farkh girig/¢ikis diizenlemesi mevcuttur.
4.9.2Mod 1

Bu mod ile 8255 veri gonderme veya alma islemleri elsikisma (handshaking) veya strobe
hatlan1 yardmm ile gergeklestirilir. C portunun bazi bitleri, strobe hatlar1 olarak ayrdmustir.
Mod 1 iglevleri agagida siralanmugtir.

- A grubu ve B grubu birbirlerinden bagmsiz olarak diizenlenebilir,
- Her grup 8 bitlik bir port ve 4 bitlik kontrol veri portu icerir,

- 8 bitlik portlar giris veya ¢ikis portlu olarak kullamlabilir. Hem giris, hem de ¢ikis tutucu
devrelere baghdir.

- 4 bitlik portlar 8 bitlik portlar: kontrol etmek i¢in kullamilabilir.
4.9.3 Mod 2

Bu mod ile, ¢ift yonlii 8 bitlik giriy/gikiy yolunu olusturmak miimkiindtir. Girig/gikis yolu
lizerinden veri akisimi gergeklestirmek igin, kontrol ve statii hatlar1 bulunmaktadir. Mod 2’nin
ozellikleri g6yle sralanabilir.

- Yalnizca, A grubu tarafindan kullambr,

- 8 bitlik bir adet ¢ift yonlii girig/cikis portu (A portu) ve 5 bitlik kontrol portu (C portu) igerir,
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- Hem giris hem de ¢ikis portu tutucu devrelere baghdir,
- C portunun beg biti, A portunun kontrolii ve statiisii i¢in kullambr.

Karta eklenecek uygun ADC’ler ile analog isaretler de bilgisayarda islenecek hale getirilerek
bilgisayarm endiistriyel alandaki uygulama alanlari genisletilebilir. Kart bilgisayara takilarak
hazirlanacak program ile her tiirlii makina ve cihaz kontrolii, robotlar, 151kl reklam yazilar,
takim tezgahlarmm kontrolii vb. uygulamalarm gergeklestiriimesi miimkiindiir. Uygulama
alanlan programcmin hayaliyle siirhdir.

4.10 Ornek Program (Basic Dilinde)

A portunu ¢ikig, B ve C portunu giris olarak programlamak isteyelim.Bu amagla kontrol
kaydedicisine 139 D verisinin gonderilmesi gerekmektedir.

Bilgisayar tarafindan bu bilgilerin kontrol kaydedicisine génderilmesi i¢in
((RD)=lojik 1, (WR)=lojik 0) OUT
komutu kullanilir.

Bu islemle giris ve ¢ikis durumlan belirlendikten sonra, A portundan digariya verinin
gonderilmesi gerekir. Gonderilecek olan bu veri ile harici birimlerin kontroli
gerceklestirilebilir. Port ¢ikisina baglanan rolelerin bobinlerine génderilecek sinyaller ile
kontaklarm on/off durumlari saglanir ve r6le kontaklarma bagh gesitli cihazlar kontrol
edilebilir.

Bilgisayar ile ¢ikis portu kontrol edilerek sadece radyo, firn ve isiticmin ¢ahgtirilip,
digerlerinin kapali kalmasi i¢cin PAS, PA2, ve PAl bitlerinin ¢ikiglarmm sifir olmasi

gerekmektedir. Buna gore génderilecek veri
(D7 D6 D5 DO) (00100110) = 38D
seklinde olmalidrr.

Bilgi porta gonderilmesi i¢in Once akiimiilatore kaydedilir. Bu kaydedilen bilgi akiimiila-
térden ¢ikis portuna transfer edilir. OUT komutu veriyi akiimiilatdr kaydedicisinden gonderir.
Bilginin harici birimden bilgisayara alinmasi igin giris portunda mevcut olan bilgi komutuyla
giris portundan akiimiilatore transfer edilir. Buraya kadar anlatmug oldugumuz islemin

programim yazacak olursak;



41

10 OUT 294, 139 ‘kontrol komut kaydedicisi
20 OUT 288,(A=38) ‘port A = gikis
30 B=INP 290,(B=?) ‘port B = giris
40 C=INP 292,(C=?) ‘port C = girig

294 nolu adres ile Mod 0 ¢alymasinda giris/cikis kartindaki 8255 entegresinin kontrolii
adreslenmektedir. 288 ile Al, 290 ile B1, 292 ile C1 portlarinin adreslerine ulagitmstir. OUT
294, 139 ifadesindeki 139 verisi ise kontrol igin gonderilen ve portlarm girig/cikislarm
belirleyen veridir. OUT 288, 38 de ise Al port ¢ikisina génderilen 38 verisi ile ¢ikisa bagh
olan herhangi bir cihaz ¢ahgtmims olur. B ve C portlarina uygulanan giris verisi ise INP
komutuyla bilgisayara aktarilarak okunacaktr.
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5, UZAKTAN KONTROL DEVRESININ TASARIMI

Onceki bilgilerin igmda dért ¢ikish bir uzaktan kontrol devresi tasarlanmustir. Tasarlanan
devre bir sayisal ve manual devredir. Telefon tus takimindan verilen komutlar bu alici
devresinde algillanir ve g¢ikistaki ledlere uygulanir. Onceki agiklanan bilgiler ve ihtiyaglara

gore tasarim ilkeleri belirlenir.
5.1 Tasarm Ilkeleri
- Yapilan kontrol devresi kullamlacak yerde telefon setine paralel baglanacaktir.

- Devre DC ve AC empedans agisindan bir telefon seti gibi PTT hat 6zelliklerine uygun
olmahdir.

- Kontrol Unitesinin bir b6ltimii sehir sebekesi ile ¢alisacagindan PTT hatlarim etkilememek
i¢in hattan izole olmasi gerekir.

- Hattin otomatik agilmas: igin telefon zilini dedekte eden ve sayan devre bulunmahdir.
- Zil saytc1 devre resetlenebilmelidir.

- Kontrol devresi sayisal bir devre oldugu i¢in kirpilmalardan etkilenmemesi i¢in giig
devresinin ¢ok iyi regiile ve filtre edilmis olmasi gerekir.

- Kontrol yerindeki hattin siirekli acik kalmamasi igin ve belirli siire iginde yapilan
islemlerden sonra hattm otomatik kapanmasi amaciyla zamanlayici devre bulunmahdr.

- Kontrol eden kisinin islemlerin sonucundan haberdar olabilmesi igin ses sinyalleri seklinde
geri besleme yapilmahdir.

- Devre DTMF telefon sistemine gore ¢alisacagindan DTMF alicis1 bulunmalidir,

- Sisteme istenmeyen miidahalelerin Onlenmesi amaciyla bir giris koduyla ¢aliyma
saglanmahdir.

- Kontrol tinitesini yakmdan kontrolde kullanmak i¢in (lokal kontrol) segme komutunun

bulunmasi gerekir.
5.2 Uzaktan Kontrolun Temel Prensibi

Telefon hatlar: Gizerinden herhangi bir elektronik telefon tus takimmndan verilen komutlar 6nce
kontrol {nitesinde yiiksek-algak komutlarma gevrilir. Bu komutlar daha sonra siiriicil
devresine uygulanarak elektrikli cihaz ve sistemlere enerji akis1 kontrol edilir, Sistemlerin
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agik veya kapah durumuna gére ahinan geri besleme sinyalleri uygulanr.
5.3 Uzaktan Kontrolun Blok Diyagram

Kontrol devresi 4 ana béliimden olusur:

1- Hatt1 otomatik agan devre,
2- DTMF ahc1 ve sayisal verileri igleyen devre,

3- Siiriicti ve geri besleme devresi,

4

Gii¢ devresi.

Bu bsliimler bir blok diyagram halinde Sekil 5.1°de verilmistir.

ENER I
TELEFON
HATTI
HATTI DTMF DEZODER —>
OTOMAT?K | VE SAYIZAL | SURLCH L p
DEVRE KONTRDL | >
AR B = ‘ 5
/X | ]
TELEFON GUC
KAYNAGI
i
§
|
Sekil 5.1 Kontrol tinitesinin blok diyagrami
5.4 Gii¢ Devresi

Tasarlanan uzaktan kontrol devresinin ahci devresinin biiyiik bir boliimii sehir sebekesinden
beslenir. Bu devre i¢in gereken gerilimi elde etmek i¢in Sekil 5.2.a’da gériildiigl gibi li¢ ana
boltimden olugan bir besleme devresi yapiumustir. Blok semaya gore, giic devresi 220/13.2
voltluk trafo, dogrultucu filtre ve regiile devresinden olusmaktadr.

Kontrol devresi bir sayisal devre oldugundan, 6zellikle TTL entegreleri kullamidigindan, sabit
kirpiimasiz ve regiile edilmis 5 v. Elde edilmesi istenir.

Sekil 5.2.b’de besleme devresinin agik semasi verilmistir. Trafo ¢ikigindan alman AC gerilim
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kiiprii diyot ve filtre kondansatérden sonra DC gerilime gevrilir. Regiileli 5 volt elde etmek
igin 7805 regiile entegresi kullanilmistir. Devre +5 volt ile ¢alsmaktadir. Sayisal devrenin
cektigi maksimum akim 40 mA’dir. Bu besleme iinitesinden elde edilen gerilimler CNI1 ile
hat agma kismma ve CN5 ile saysal {initesine verilir.

N DOGRULTLCU — v
ZEO v TRAFD VE e REGULATER L—> +12v
— FILTRE ‘/377

Sekil 5.2.a Besleme devresi blok diyagrarm

D7-D10
| '"'\\
/// \\\\
C:é’“ ’f\ 2ol |
N M — =
Ly 10nT 10nF NEEY
Sekil 5.2.b Besleme devresi

5.5 Hatt1 Otomatik Acan Devre

Telefon santralinden gonderilen zil uyan sinyali 75-90 volt / 25 Hz. Kesintili bir AC sinyaldir.
Hattin otomatik agilabilmesi i¢in bu sinyalin gerilimi ve kesintili olmasi dikkate ahmr. Hattan
gelen sinyalden 6nce bir DC gerilim elde edilir. Bu kesintili DC gerilim tam bir kare dalgaya
gevrilir. Gonderilen uyan zilleri bir sayicida sayilir. (Hattm kag zilden sonra agilmasi
gerektigi burada belirlenir.) Sayicmin ¢ikis1 bir zamanlayiciya verilir. Burada hattin ne kadar
stire ile acik kalacag belirlenir. Sekil 5.3°teki blok diyagramda goriildiigti gibi zamanlayiciun
¢ikis1 bir optocoupler ftizerinden elektronik anahtarlama ile hat empedansma uygun 012%@ oi®
trafonun primerini devreye baglar. Boylece hat agilir.
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TELEFON
g SAYISAL DEVRE
HATT] RING RING HATTIN AL/ T—D S
DEDEKTER D1 savicr LD KALMA SURESIND L HAT 1ZOLE
BELIRLEYICT k—— GERI BESLEME
T % SINYALI
RING !
RESET —

Sekil 5.3 Hatt1 otomatik agan devrenin blok diyagrami

Hat trafosunda iki segonder bulunmaktadir. Bunlardan birisi DTMF alict ve sayisal {initesine
gider. Digeri ise geri besleme sinyalini hatta géndermek i¢in kullambhr.

Santralde hattin agilmasi hattaki DC gerilimin degismesi ile belirlenir. Hat kapal iken hatta
52 volt DC’dir. Hat agilinca bu gerilim 12 volt DC’ye diiger. Normal telefon empedansi 400-
600 ohm arasmdadir. Otomatik olarak hat agiinca buraya baglanan trafonun empedans: bu

degerlere uygun olmalidur.
5.5.1 Zamanlayici Devre
Sv
a |
[ R 8 4
| 2 b—— TETHEME |
7 GIPIZ: |
555
)
3 —— gIic
1 S |
T=1IxRIXC1
C£e=01
o ce

Sekil 5.4 NE 555 ile zamanlayic: devresi

Hattin agik kalma stiresini belirlemek i¢in bir zamanlayic1 devre yapimstir. Bu devre en ¢ok
kullanilan NE 555 entegresi ile saglanmustir. Buna ait sema Sekil 5.4’de verilmistir. Devre 2
nolu ayaktan gelen tetikleme darbesinin diigen kenan ile ¢alismaya baglar. R1 ve Cl’den
olusan zaman sabitine gore belirli bir siire 3 nolu ayaktan yiiksek ¢ikig almir. T =1,1 x R1 xC1
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formiiliinden ¢ikis siiresi belirlenir.
5.5.2 Hatt1 Otomatik Acan Devrenin Calismasi

Bu devrenin agik semasi Sekil 5.5°de verilmistir. Devrenin girisi R ve T uglarindan telefon
hattma baglanir. AC zil uyan sinyali C1 ve R1 tizerinden B1 k&prii diyoduna verilir. Képrii
diyot ve kondansatorden elde edilen kesintili DC gerilim (bu gerilimin kesintili olmas: zil
sinyalinin kesintili olmasindan kaynaklamr) DP1’in kollektdriinde bir kare dalga olusturur.
Bu kare dalgay: netlestirmek i¢in 4093 schmitt trigger kullamlmugtir. Elde edilen kare dalga
4017 sayacmm clock girisine uygulamr. 4017 0-9 arasi sayan bir sayicidir. Her saat palsinin
gelisinde bir yiksek ¢ikig verir. Uygulama devresinde 6 no’lu ugtan alman ¢ikig TR1
transistorii ile 555 zamanlayicmm 2 no’lu tetikleme ucuna verilmistir. Bu boliimiin dalga
sekilleri $ekil 5.6°da verilmigtir. Bu dalga sekilleri 3 zile gére elde edilmistir.

Rt
[ —{ 100k

iy i
j l c3
4
i
=
B —D{— ; T —i ._——i,
/ Cl \TJJ #Z// L/ | 'i‘
o l A 3| ‘l.___"
| ]
5| 4017 ’u,_
i‘ﬂ
16 a i -
! — =
} i m ‘»Q is
LRI R ]
B2 —[>{“ A . b . i } i
ﬁ C ik R
" ) 2 e ©
l__]/ 1

Sekil 5.5 Hatt1 otomatik agan devre

Zamanlayic1 devrede RS ve C4 degerlerine bagh olarak 3 no’lu ucundan high ¢ikis1 alimr, Bu
¢ikigm yiiksek kalma siiresi RS ve C4’iin degerlerine baghdir. Ayrica bu siire hattin agik
kalma sfiresidir. Bu ¢ikis hem sayiciyr resetlemek hem de OP2’yi iletime gegirmek igin

kullamlir. Sayicimn reset ucu high olunca sayict resetlenir (entegrenin 15 no’lu ucu).
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+IV

IC 3 (4093) 2 NOLU GIRISTEKI DALCA SEKLI

-
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IC 3¢4093) 3 NOLU CIKISTAKT DALGA SEKLI
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1C 44017y SAYICININ IKT ZIL SONRS SALGA SEKLI
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-
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Sekil 5.6 Hatt1 agan devrenin dalga sekilleri

OP2'nin ¢ikis1 anahtarlama transistérii TR2’yi iletime gegirir. Sonu¢ olarak hat trafosunun
primeri telefon hattina baglanir. Trafonun A-B segonder uglar1 CN4 sayisal kontrol {initesine
ve C-D segonder uglar1 CN3 ile geri besleme kismina verilir.Hattin kag zilden sonra agilmasi
4017 sayicidan alman ¢ikisa baghdir. Bu gikig 1 ile 9 aras1 segilebilir. Hattin agik kalma siiresi
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RS5 yerine ayarh direng kullanarak degistirilebilir.

Biz uygulama devremizde hatti otomatik agan devre ve zamanlayicmm fonksiyonlarm

bilgisayara yaptirdik. Bunlan saglamak igin Delphi dilinde yazdigim programlar ve islevleri
tezin sonunda verilmistir.

5.6 DTMF Ahas: ve Sayisal Veri Isleme Unitesi

Kontrol {initesinin en Snemli kismm bu boliimdiir. Hat otomatik olarak agildiktan sonra, hat
trafosunun segonder ¢ikisi olan A-B sargis: bu boliime baglanir. Sekil 5.7°de goriildiigii gibi
bu boliim; DTMF ahcisi, kod ¢6ziicti, hafiza birimleri ve tanitim sifre algilayic: kisimlarindan
olusmaktadir.

IZ0LE HAFTZA -
DTMF CIKISLAR
TRAFODAN ¥ —HBIRIMLERTD VE —>
DEDEKTAR JRUCUY
SAYISAL DEV —— N e
&
v
SIFRE
ALGILAMA

Sekil 5.7 DTMF dekoder ve sayisal kontrol bolimii

DTMF ahc: olarak 6nceki bolimde agiklamasi yapilan 8870 entegresi kullamlmustir. Bu

entegre hem dijital kod ¢6ziicii hem de bant boliicii filtrenin fonksiyonlarm yerine getiren tek

—]]
A— DTMF Qe
g | ALICI 03

—— Q4

Sekil 5.8 DTMF alic1 blok devresi

parga bir elemandir. Bu entegre tasarimda kullamlan elemanlarla birlikte, girisine uygulanan
DTMEF sinyalleri alarak 4 bitlik ¢ikis verir. Sekil 5.8.

DTMF ahcmm gikist 4°ten 16’ya bir gogullayic: ile 16 gikisa gevirilir. $ekil 5.9 ve Cizelge
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4.1’den goriildiigt gibi 4 bitlik bilgiye kars: say1 ve 6zel isaretler verilmistir.

Coklayicmin ¢ahgmasi ve aktif duruma gecmesi sifre tanmmlama kismma baglanmugtir.
Kontrol {initesine yabancilarn ulagmamas: i¢in bir J-K flip flopun 6zel durumu agihs sifre

i¢in segilmistir. Bu durumun kullanig1 $nceki bdliimlerde agiklanmgtir.

{
0
Wl — 7415154 .
Q4 COGULLAYICI .
— 15
ENABLE
Sekil 5.9 Cogullayici

Cogullayicmin ¢ikist D flip floplardan olusturulan hafiza birimlerine verilmistir. Hafizaya
sayilir VEDEGIL kapilar1 kullamlarak birlestirilir. Sonra da siiriicti devresine uygulanarak
cesitli islemler yerine getirilir.

5.6.1 DTMF Alc Devresi

Sekil 5.10 DTMF Alic1 devresi

Sekil 5.8°de DTMF alicisi blok halde verilmigtir. Buna ait agik sema Sekil 5.10°da
goriilmektedir. Girige telefon hatt1 baglanir ve gikistan 4 bitlik bilgi almir. Telefon hattmdan

gelen sinyaller kondansatdr ve direng lizerinden M 8870 entegresinin 1 ve 2 no’lu
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ayaklarindan verilmigtir. Bu sinyaller entegrenin igindeki fark yiikselticisine uygulanir.

Entegrenin 3 ve 4 no’lu uglarma baglanan direngler fark yiikselticinin kazancim belirler.

Biitiin DTMF alicilarda oldugu gibi, DTMF vericisine uygun olarak bir 3.57954 Mbz osilatr
kullamlmigtir. Bu osilatdr entegrenin 7 ve 8 no’lu uglarma baglanmistir. Entegrenin dijital
¢ikislarn 11, 12, 13, 14 no’lu uglardan ahnir. 5 ve 6 no’lu uglar saselenir. Entegre +5 volt ile

ahgrr.

5.7 Siiriicii Devresi

Bu kontrol sisteminde, kontrol {nitesinin ¢ikigiu giic veya enerji kontrol devresine
uygulamak igin bir siirlicii devresi gereklidir. Siiriicii devresinin amaci1 hem gii¢ kat1 ile
kontrol devresi arasinda bir tampon olusturma hem de akimt diisiik olan lojik diizeydeki

komutlar1 enerji akis katim siirebilecek diizeye yiikseltmekiir.

Tasarlanan kontrol {initesi belirli cihazlar1 calistirip durdurmak amaciyla roleleri kontrol
edebilir. Bu durumda roleleri kontrol etmek transistérlii veya optokuplorli devreler
kullamlabilir. Siirlictiniin  durumu kullamlacak yere ve kontrol edilecek sisteme gore
degisiklik gosterir.

Uygulama devresinde ¢ikigin durumunu gérmek igin 4 adet led kullaniimugtir. Ledlerin akmm
¢ok diisiik oldugu i¢in ilave bir siiriicii devresine gerek yoktur. Sayisal kontrol iinitesinden
cikislar CN6 soketinden alinir.

5.8 Geri Besleme

Burada yapilan kontrol sisteminde, kontrol komutlarmmn uygulamp uygulanmadigm
. onaylatmak amaciyla geri besleme olugturulmustur.

Kontrol eden ile kontrol edilen ortam arasmdaki iletisim telefon hatlar1 {izerinden saglandi:
icin bilgi almmas1 da yine bu hat iizerinden olacaktir. Buna g6re geri besleme sinyalleri farkh
ses sinyalleri seklinde olacaktir. Cihazm agik veya kapali olduguna goére iki degisik ses

gelecegi i¢in kisi islemin sonucundan emin olur.
5.9 Uzaktan Kontrol Devresinin Kullanim Sekli

- Yapilan uygulama devresi bilgisayar kontrollii olarak gergeklestirilmigtir. Buna gére 1 / O
kart bilgisayarm uygun bir genisleme yuvasmna takilarak bilgisayara tamtilir,

- Kutu ijgerisindeki diger elektronik aksam ise normal sebeke gerilimi ile beslenir ve kutudaki
telefon girisine hatta paralel giri§ baglanir.



51

- Disaridan arama yapildiginda, 6nceden belirlenen zil uyan sinyalinden sonra hat otomatik
olarak acilir.

- Agihy sifresi verilmeden gonderilen komutlar iglem yapmaz. Bunun i¢in, hat agildiktan
sonra 6nce 0’dan 9’a kadar olan tuslarin birine basilarak ardindan # tusuna basilir. Bu
islemden sonra RC {izerinde bulunan ON/OFF ledi yanar. Boylece cihazmn komutlar: almaya
hazir oldugunu gosterir.

- Daha 6nceden belirlenen komutlar verilerek yapilmas: istenilen agma veya kapama islemi
gergeklestirilir.

- Komutun dogru girilmesi i¢in komut sifresinden sonra ( * ) isareti girilir. BSylece komut
sifresinin bittigi onaylanmus olur.

- Komut bitiminde verilen sinyal sesi komutun siiriiciiye kadar ulastigim gosterir. Yoksa
belirlenen stire sonunda hat otomatik olarak kapanir.

- Cihaz ber agihsinda sifre girilerek aktif hale getirilir. Boylece yetkisiz kisilerin cihaz
kullanim engellenmis olur.

Tasarim gergeklestirilen devrede islem sayis1 dort cihazin kontroliine gore yapimugtir. Her
ag¢ma / kapama komutu 2 komut oldugu i¢in dért sistem veya cihaz kontrol edilebilir.

Buradaki sabit komutlar asagidaki gibi siralanmstir:

AC KAPAT LED CIHAZ
1234 2234 1 L
5525 2525 2 2
6685 2685 3 3
3396 2396 4 4

Bu agiklanan sekliyle devrenin galitiriimas: uzaktan kontrol igindir. Cihaz bulundugu yerden
de kontrol edilebilir. Bu amagla bilgisayar ekraninda bulunan kontrol butonlann mouse ile
kumanda edilerek ¢ahstinlabilir.
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5.10 Uygulama Devresinde Yapilabilecek Degisiklikler

Caliymada fonksiyonlarm bazi kisimlar: bilgisayar araciligy ile saglanmstir. Bu da bilgisayara
bagmmhilg: getirmektedir. Sekil 5.11°de verilen devrede goriildiigii gibi 8870 entegresinin
¢ikisma 748174 ¢oklayic1 dekoder entegresi kullanilarak da benzer islemler saglanabilirdi.

Sekil 5.11 Sayisal devre semasi
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6. EV KONTROL SiSTEMLERI

Bu boliimde, halen diinyada uygulanmakta olan ev otomasyon sistemleri ve bunun alt yapisi
olan sistemlere genel bir bakis yapilarak karsilastrmal fiyatlar verilmistir. Su da bir gergektir
ki, elektronikteki hizh gelismeler yeni imkanlar ortaya ¢ikarirken fiyatlar1 da nemli dlgiide
asagiya ¢ekmektedir. Bugiinlin sartlarinda verilen fiyatlar 6niimiizdeki yillarda daha kabul
edilebilir diizeye inecektir.

6.1 Ev Otomasyonu

Ev kontrol sistemi evdeki biitiin elektronik sistemi kontrol edebilir.

Aydinlatma,

- Klima,

Haberlesme,

Miizik

ve digerleri bu smurlar i¢indedir.
1ki ana kontrol sistemi diisiiniilebilir:
Birincisi; daha ucuz ¢6ziim saglamak amaciyla X10 modiillii kontroldiir.
Bu sistem fakh kontroller igin farkh uygulamalar icermektedir;
- elile kontrol,
- telefon ile uzaktan kontrol,
- bilgisayar aracihig ile kontrol vb.,

Biitlin bu kontroller, evin kuvvet tesisat1 {izerinden dijital olarak kodlanmis kontrol sinyalleri
aracilif ile yapar. Bu sinyaller prizlere takilan alici modiillerle veya lamba duylarmna takilan
alici modiillerle alnmaktadir. Basit olarak evin prizine takilan kontrol tinitesi ya kendi ekram
ile veya bilgisayara akuple edilmi olarak, bilgisayar ekramndan kumanda edilir. Genellikle
16 adet ev kodu, 16 adet te cihaz kodu kombinasyonu ile imal edilmektedirler. Bu sekilde 256
kod kombinasyonu mevcuttur. Her alici modiile ayr1 bir kod verilmektedir. Boylece kontrol
tinitesinden génderilen sinyallerle alict modiiller kontrol edilmektedir.

Yine aym hat tizerindeki prizlere takilan alicilara kontrol edilmek istenen cihazlar baglanir.
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Bunlar basit anlamda;
- lambalar,
- 1sitici-sogutucular,
- ses ve miizik iiniteleri,
- zamanlayicilar,

vb. leri olabilir.

Bu kontroller istenirse uzaktan kumandah olarak da yapilabilir.

Mesela salonda otururken oradaki kontrol paneli araciligi ile oturma odasmin 1sigim
sondiirebilir, mutfaktaki kahve makinasim galistirabilirsiniz.

Veya aym sisteme takilan telefon kod ¢oziicti linite aracilif ile telefon ile uzaktan kumanda
da miimkiindiir.

Yine aym sisteme telefonla ses ile kumanda da miimkiindiir.

Bu sistemin dezavantaji, aym transformatdr hatti iizerinden beslenen farkh evler arasinda
olusabilecek kontrol karmasasidir. Béyle bir karisikik durumunda farkh ev kodu durumuna
gecis Onerilmektedir.

Profesyonel kontrol sistemlerinde ise; kontrol sistemine ait kablolama bina imalat:

esnasinda yaplir.
- sensOrler,
- motorlar,
- anahtarlar
en bastan itibaren planlanarak yerlestirilir.

Sistemin kontrol iinitesi tesisatm kalbi gibidir. Sisteme atanacak bazi makrolarla islem
kolayhig1 saglamak miimkiindiir. Mesela; yatma saati geldiginde evin isiklarmm ayarla komutu
verildiginde,

- gereksiz lambalar s6ndiiriiliir,

- gilivenlik sistemi aktive edilir,
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- ¢ocuk odasindaki TV kapatilir,
- termostat diigiik seviyeye almnir.
Sabah oldugunda;

- vyatak odamza yerlestirilmis monitérden isteginize bagh olarak TV veya video yu
cahgtirarak sizi uyandirabilir,

- panjurlarimz agar,
- dusunuzu hazir hale getirir.

Bu tip profesyonel kontrol sistemlerinde genellikle ekrandan kumandah kontrol aparat: veya
tus takinm kontrol aparat1 kullambr.

Ekran kontrollii kumanda sistemleri ( touchscreens ) digerine gore olduk¢a pahahdir ki
10.000 $ a kadar fiyatlar mevcuttur.
6.2 Miizik Sistemleri
Basit seslendirme sisteminde,
- 1 adet seslendirme kaynag1 ve odalara takilms hoparl6rler vardir.
Bu kaynak
- bir miizik seti
- bir uydu alic1 vb.
olabilir.
Veya kaynaginiz birden fazla da olabilir.

Fakat biitlin odalarda aym anda tek bir miizik dinlenilebilir. Odalarda ses kontrolii saglamak
elbette ki miimkiindiir.

Profesyonel seslendirme sistemlerinde ise, farkli kaynaklardan elde edilen miizik veya bagka
seyler hatta yonlendirilir. Odalarda herkes istedigini dinler. Cocugunuz rock miizigi dinlerken
siz farkh birisini tercih edip dinleme imkanmna sahip olursunuz.

Bu profesyonel sistemler Ev Haberlesme Sistemi olarak adlandirilmakta olup telefon
¢aldiginda veya kap: zili caldiginda otomatik olarak azalmaktadir. Béylece telefonu veya
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kapiy1 duymamak gibi bir kaygmiz olmayacaktir.

Tek kaynaktan beslenen miizik sistemleri 1000 $ ile 6000 $ arasmda

Cok bolgeli miizik sistemleri 2000 $ ile 10.000 $ arasindadr.

Seslendirme sistemlerinde bulunmasi gerekli temel cihazlar;
- Amplifikator

- Tuner

- Preamplifikator

- CD ¢alar

- Uydu miizik ahcist

- Hoparlorler

seklinde sayilabilir.

6.3 Aydmlatma Sistemleri

Basit aydmlatma sistemi “Powerline Systems” veya “X10 Systems” olarak
adlandimimaktadir. Kontrol sisteminde de bahsedildigi gibi evin kendi kuvvet tesisati
tizerinden kontrol ve haberlesme saglanmaktadir. Belki normalden biraz fazla priz gerekebilir.
Olduk¢a ucuza malolmaktadir.

Aydmlatma kontrol modiilleri yaklagik 15 $’dan baslayan fiyatlara sahiptirler. Bu sistemlerde
bir kontrol konsolu mevcuttur. Bu konsol tizerindeki butonlar yardum ile lambalara ag/kapa
seklinde veya parlaklik ayarlama seklinde kumanda verilebilir. Bu konsola ilave edilen bir
151k sensOrli vasitasiyla hava karardifinda lambalar yakilabilir ve hava aydmlandifinda
sOndiiriilebilir. Bunun gibi baz: basit kontroller ilave edilebilmektedir.

Profesyonel aydnlatma tesisatiun fiyat: ise buna gbre ¢ok daha pahahdir. Metrekare bagna
30 $ ile 50 § arasnda fiyat verilmektedir. Binalarin imalat: esnasinda kontrol sistemine tesisat
¢ekilmelidir. Kontrol sistemi g¢ok daha akilh oldugu i¢in kontrol algoritmalari da daha
fazladir. Giivenlik, 1sitma-havalandirma gibi sistemlerle ortak ¢alisabilir.

Birgok yeni aydinlatma kontrol sistemleri uzaktan kontrolli de yapilmaktadir. Uzaktan
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kontrol {initesi anahtarla veya lambayla RF ile haberlesmektedir. 150-200 m biiyiikliigtindeki
evlere bu sistem Onerilmektedir. Daha bliylik evlere ise profesyonel aydinlatma tesisati
Onerilmektedir.

6.4 TV- Video Sistemleri

Artik yeni evlerde ev sinemasi veya ev tiyatrosu adi altinda bir bokim olusturulmaktadir.

Bu boliimde biiyiik plazma ekranlar ve istege bagh olarak farkh kanallan gésterecek ekranlar
yerlestirilmektedir. Ayrica video veya DVD gosterici igin projeksiyon cihazlar1 da
yerlestirilmektedir.

Aym boltimden diger odalara da yonlendirilen yaymlar kullanicilar tarafindan istege bagh
olarak se¢ilip izlenmektedir.

6.5 Giivenlik Sistemleri
Giivenlik sistemleri ev otomasyonu igerisinde 6nemli bir yer tutmaktadir.
Kablolu ve kablosuz olmak tizere iki farkh formda tesis edilebilmektedir.

Profesyonel sistemler genellikle kablolu olarak diigiiniilmektedir ve diger otomasyon
sistemleri ile kombine gahgmaktadir. Ozellikle telefon sistemi ile igigedir. Evde bir problem

¢iktigmda,
- siz,
- komsunuzu,
- veya polisi arayabilir.

Ya da eve temizlik¢inin gelecegi saatte siz telefonla evi arayarak sistemi devre dist
birakabilirsiniz. Evde bulundugunuz esnada zil ¢aldiginda kamera ziyaretgiyi net gosterecek
sekilde pozisyon alrr ve evdeki TV nin kanalm degistirerek monitér olarak kullanir. B6ylece
ziyaretginin kim oldugunu yerinizden kalkmadan gorebilir ve konusabilirsiniz.

Gece bir giirtilti oldugunda, glivenlik kamerasi derhal TV nizi aktif hale getirerek goriintiiyii
size aktarw. Farkh kameralari farkh kanallara ayarlayarak degisik bolgeleri
denetleyebilirsiniz.
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6.6 Telefon Sistemleri

Giiniimiizde neredeyse her odada bir telefon olmayan ev kalmadi. Bununla beraber yeterli hat
olmadig: icin internete bagh kalindif siirece diger hat ¢ikig istekleri imkansiz hale gelmekte
veya birisi konugurken digerleri sirasim beklemektedir. Basit santral sistemi sayesinde evde
olan imkanlar en optimum seviyede degerlendirilebilir. Odalar arasinda diiafon olarak
kullanilabilir. Veya dier otomasyon sistemi ile birlikte ¢alisan telefon sistemlerinde, telefon
evin her tarafinda degil insan olan boliimlerde ¢almaktadir.

6.7 Genel Degerlendirmeler

Bu agiklamalar sonucunda; glinlimiizde, profesyonel tesisatlar diistiniilerek bir evin
akillandirilmasimin maliyeti

Giivenlik sistemi 15.000 $ - 20.000 $
Aydmnlatma sistemi 50.000 $ - 60.000 $
Miizik ve gorintiilii sistemler 60.000 $ - 70.000 $
Haberlesme sistemi 8.000 $ - 10.000 $
arasinda fiyatlar tutmaktadr.

Profesyonel tesisatlarda firmalar

Projelendirme i¢in 3 ay

Tesisat i¢in 1 yil

stireler 6ngdrmektedirler.

Otomasyon sisteminin en biiylik dezavantaji ise kontrol bilgisayarmma virlis bulagmasi ve
hacker’larn giivenlik sifresini kirarak otomasyon sistemine girmeleridir. Birinci problem
kontrol sistemine 6zel bilgisayar sistemi kullanlarak 6nemli dlgiide ¢6ziilebilir.

Goriintiili iletisim sistemlerinin yaygmnlasmasi ile eve ait kontroller siirekli izlenebilir
olacaktir. Bu biiylik bir avantaj saglarken hacker’larm gitvenlik sifresini kirarak ev otomasyon
sistemine girmeleri halinde evdeki herseyi goriintiilii olarak izleyebilmeleri aile mahremiyeti
agisindan en biiylik dezavantaji olugturmaktadir.
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7. SONUCLAR, DEGERLENDIRME ve ONERILER

Ekonomideki ve endiistrideki gelisme sonucu artan enerji talebi ve teknolojinin sundugu daha
fazla konfor sartlari, hem enerjinin daha ekonomik kullammu hem de daha konforlu yagam
i¢in insanlar her alanda otomasyona ydnelmistir.

Bu tez cahsmasnda oOnce bina otomasyonu {izerinde durularak tarihsel geligimi
degerlendirilmis, giiniimiizdeki kullamm sahalar agiklanmgtir.

Daha sonraki bslimlerde ise, ev ve isyerindeki sistem ve cihazlarn uzaktan kontrolu tizerinde
durulmustur. Kontrolu saglamak igin, her eve ve igyerine kadar getirilmis olan telefon
hatlarmdan faydalanma diigiiniilmiistiir. Elektronik telefon tus takimindan verilen komutlar
tasarim gergeklestirilen uzaktan kontrolun ahcis: tarafindan alglanmus ve ag/kapa seklindeki
komutlar yerine getirilmigtir.

7.1 Sonuglar

Yapilan uygulama devresinde, sehir i¢i ve sehirler arasi hath telefonlar ile cep telefonu
kullanihms ve istenilen sonuglar elde edilmistir. Tasarimda, verilen komutlarin algdanis1 ve
yerine getirilmesi, kullanlan dort adet led ile gdzlemlenmistir. Kontrol iinitesinin ¢ikigina
ilave edilecek siirticii devreler yardimiyla daha karmagik ve giic gerektiren kontroller de
saglanabilir.

Uygulama devresi, telefon hatt1 bulunan her yerde telefon setine paralel baglanarak
kullanilabilir. Paralel baglandigi telefonun normal galigmasm etkilemez. Ayrica yakindan
kontrollu olarak da ¢alitirilabilir,

Cihazin yapmmi, empedans uyguniugu ve izolasyon islemi agisindan bu standartlara uygun
oldugundan hatlarda herhangi bir olumsuziuk yaganmamsgtir.

7.2 Degerlendirmeler

Bu ¢alismada konu olan, ev ve igyeri otomasyonunun telefonla saglanmasi, yapilan ¢ahisma ve
uygulamadan elde edilen sonuglar dikkate alinarak degerlendirilirse;

1. Maliyet agisindan

Bu sistemin en bilyiikk avantaji, giinlimiizde her yere kadar ulagsmus olan telefon sebekesine
yeni bir gorev ekleyerek daha verimli duruma getirmektedir. Ayrica evde yapilan kontroller
icin de biiyiik oranda varolan tesisattan yararlamimaktadir.
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2- Kullamghlik agisindan

Yapilan sistem DTMF ve sayisal sistemlere gore yapimugtir. Ciinkii giintimiizde eski model
santrallarin yerini sayisal santrallar almaktadir. Dolayisiyla sistem ileriye doniik olarak
diislintilmiistiir. Kontrol {initesine kumanda etme i¢in ek bir cihazin yaminda tasinma
zorunlulugu olmayisi da ayr1 bir avantajdir.

3- Hizmet ve imkanlar agisindan

Yapilan uygulama devresi, kullams sekli ve yerine goére; saglik, giivenlik, rahathk ve kolayhk
agisindan bir ¢ok alanda degerlendirilebilir.

4- Dizayn agisindan

Yapilan devrenin bir kismm bilgisayar kontrollu bir kismu da dijital olarak gergeklestirilmistir.
Sayet devrenin tamamm mikroislemcilerle diizenlenecek olursa daha kullamigh ve daha kiigiik
hacimli bir tasarim ortaya ¢ikacaktir.

7.3 Oneriler

Bu ana tasarima ilave edilecek yan devrelerle kullamm g¢ok yonlii ve fonksiyonel hale
getirilebilir. Diisliniilebilecek fonksiyonlar su sekilde siralanabilir.

1- Tehlike Durumunun Bildirilmesi

Mikroislemcili bir tasarimda, kontrol cihazna verilen program sayesinde, herhangi bir tehlike
sinyali alindifinda istenilen telefon aranilarak tehlikenin durumu bildirilebilir. Boylece evden
veya igyerinden uzakta olunsa da giivenlik saglanms olur.

2- Mesaj Birakma — Mesaj Alma

Kontrol sistemi telesekreter gibi kullanilarak daha onceden islemciye kaydedilen bilginin
okunmas: saglanabilir. Bu kullammda, digarida bulunan kisi evi arar ve daha 6nceden belli
olan kodu tuglayarak kendine ait olan mesaj alabilir.

3- Kontrol Sisteminin Arabada Kullaniimast

Araba disindan mobil telefon aranarak araba 6nceden gahistinlabilir, 1sitihp — sogutulabilir,
Arabadaki gtivenlik sistemi kontrol cihazmma baglanarak herhangi bir giivenlik problemi
¢iktiginda telefonla istenilen kisiye ihbar saglanmis olur.
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4- Elektrik Kesintisi Bildirme

Kontrol tinitesi elektrikli cihaz ve sistemleri kontrol etmek igindir. Sayet evde elektrik
kesintisi varsa bu kontrollar saglanamaz.. Sadece kontrol cihazi yedek beslemeli hale
getirilerek digaridan arayan kisiye elektrik kesintisi mesaji verilebilir.

5-’ Cihazin Gii¢ Harcamasmi Azaltmak

Tasarlanan cihazin islev gormesi igin siirekli cahsir durumda olmasi gerekmektedir. Ilave
edilecek devre ile cihazin ¢aligmasi hattin otomatik agiimasma bagh olabilir.

6- Goriintiili telefonlar cep telefonlarindan baglayarak glindemimize girmek Ulzeredir.
Bunlarn yaygmlagmasi sonucunda giivenlik ve dier kontrol islemlerinin yapilmasi
sonuglarmm gézlemlenmesi daha saglikh hale gelecektir.
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EK - 2 PROGRAM

(Ekran dizayni)
unit Utel;

interface

uses
SysUtils, WinTypes, WinProcs, Messages, Classes, Graphics, Controls,
Forms, Dialogs, StdCtrls, ExtCtrls, Buttons, Spin, MPlayer;

CONST
BASEADRES=$300;

type
Thexstring = String[2}1;
Thinstring = String[8];

TFormll = class (TForm)

Labell: TLabel:;
Label2: TLabel;
Label3: TLabel;
Labeld4: TLabel;
Timerl: TTimer;
Label5: TLabel;
Label6: TLabel:;
BitBtnl: TBitBtn;
BitBtn2: TBitBtn;
Label7: TLabel;
Label8: TLabel;
Label9: TLabel;
Timer3: TTimer;
Labell0: TLabel;
Bevell: TBevel;
Labelll: TLabel;
Bevel2: TBevel;
Bevel3: TBevel;
Beveld: TBevel;
Panell: TPanel;

SpinEditl: TSpinEdit;
SpeedButtonl: TSpeedButton;

BitBtn3: TBitBtn;
Panel2: TPanel;
Imagel: TImage;

MediaPlayerl: TMediaPlayer;

Timer2:

TTimer;

Editl: TEdit;
Edit2: TEdit;
Edit3: TEdit;
Editd4: TEdit;
Edit5: TEdit;
Edit6: TEdit;
Edit7: TEdit;
Edit8: TEdit;

SpeedButton2: TSpeedButton;

Labell2:
Labell3:

TLabel;
TLabel;
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(Alt programlar)

procedure FormClose (Sender: TObject; wvar Action:
procedure FormShow(Sender: TObject);
private
{ Private declarations }
public
{ Public declarations }
end;
(Degiskenler)
var

procedure
procedure
procedure
procedure
procedure
procedure
procedure
PROCEDURE
PROCEDURE
procedure
procedure

TimerlTimer (Sender: TObject);
FormCreate (Sender: TObject);
BitBtnlClick(Sender: TObject):;
BitBtn2Click(Sender: TObject);
Timer3Timer (Sender: TObject);
SpeedButtonlClick (Sender: TObject);
BitBtn3Click (Sender: TObject);
ARRAYLA;

CARRAYLA;

SpeedButton2Click(Sender: TObject);
Timer2Timer (Sender: TObject);

Formll: TFormll;
GIRISAL, kontrol, SONUC1, SONUC: BOOLEAN;

I0,IOC:ARRAY [0..8]

OF BOOLEAN;

I:ARRAY [0..8] OF BOOLEAN;
T:ARRAY [0..8] OF CHAR;

A:

STRING;

SONUCCPORT : STRING;

S:ARRAY [0..6]

OF INTEGER;

RING, HATA,DD1, R:BYTE;

GIRIS:LONGINT;
N, SAYAC,DD:

Integer;

bin: Tbinstring;
ii:integer;
implementation

{5R

* .DFM}

(Onludan ikiliye déntistiirme fonksiyonu)

FUNCTION DecToBin (DecNumber:

Integer): Tbinstring:;

TCloseAction);

BEGIN
DecNumber := DecNumber SHL 8; {Shift dec. number 8 bits left}
bin[0] := Chr(8); {Set length binary string to 8}
FOR ii := 1 TO 8 DO {Convert 8 bits}
BEGIN
bin{ii] := Chr{Ord(DecNumber < 0) + Ord('0"));

highest bit into bin string}

left}

END;

DecNumber := DecNumber SHL 1

END;

DecToBin

:= pbin; {Store result}

{Shift decimal number 1 bit

{Write
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(Ikiliden onluya déniistiirme fonksiyonu)
FUNCTION BinToDec (BinNumber: Tbinstring): Integer;
VAR i,weight,dec: Integer;

BEGIN

Weight := 1; {Set weight factor at lowest bit}

dec := 0; {Reset decimal number}

FOR i := Length(BinNumber) DOWNTO 1 DO {Convert all bits from bin.
string}

BEGIN A
dec := dec + Ord(BinNumber([i] = '1') * Weight; {If bit=l
then add weigth factor}
Weight := Weight SHL 1 {Multiply weight factor by 2}
END;
BinToDec := dec; {Store result}
END;

{(Girisin alinip deferlendirildigi béliim)
PROCEDURE TFormll.ARRAYLA;

BEGIN

IF BIN[1]='1l' THEN IO[1l]:=TRUE ELSE IO[l]:=FALSE;
{editl.text:=bin[1l];}

IF BIN[2]='1l' THEN IO{2]:=TRUE ELSE IO[2]:=FALSE;
edit2.text:=bin[2];

IF BIN[3]='1l' THEN IC[3]:=TRUE ELSE IO[3]:=FALSE;
edit3.text:=bin[3];

IF BIN[4]='1l'" THEN IO[4]:=TRUE ELSE IO[4]:=FALSE;
editd.text:=bin{4];

IF BIN[S5]='1' THEN IO[5]:=TRUE ELSE IO[5]:=FALSE;
editb.text:=bin[5];

IF BIN([(6]='1l" THEN IO[6]:=TRUE ELSE IO[6]:=FALSE;
edit6.text:=bin[6];

IF BIN[7]='1' THEN IO[7]:=TRUE ELSE IO[7]:=FALSE;
edit7.text:=bin[7];

IF BIN[8]='1' THEN IO{8]:=TRUE ELSE IO[8]:=FALSE;
edit8.text:=bin[8];

END;

(Gikisin alinip deJerlendirildidi bdliim)
PROCEDURE TFormll.CARRAYLA;

BEGIN

IF IOC[1] THEN BIN[1l]:='1l'" ELSE BIN[1]:='0"';
{editl.text:=bin[1];}

IF IOC[2] THEN BIN([2]:='1' ELSE BIN[2]:='0":;
edit2.text:=bin(2];

IF IOC[3] THEN BIN[3]:='l' ELSE BIN[3]:='0";
edit3.text:=bin[3];

IF IOC{4] THEN BIN[4]:='l'"' ELSE BIN[4]:='0";
editd.text:=bin(4];

IF IOC[5] THEN BIN[5]:='1' ELSE BIN[5]:='0"';
editb.text:=bin[5];

IF IOC[6] THEN BIN{6]:='l' ELSE BIN{6]:='Q"';
edit6.text:=bin([6];

IF IOC[7] THEN BIN[7]:='1' ELSE BIN{[7]:='0';
edit7.text:=bin[7];

IF IOC[8] THEN BIN[8]:="'1l' ELSE BIN[8]:='0";
edit8.text:=bin([8];
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(Son halin porta yazildigi bdlim)
SONUCCPORT :=BIN[8]+BIN[7]+BIN[6]+BIN[5]+BIN[4]+BIN[3]+BIN[2]+BIN[1];
PORT [BASEADRES+2] : =BINTODEC (SONUCCPCRT) ;

END;

procedure TFormll.TimerlTimer (Sender: TCbject);

begin '

RING:=0; {ringi sifirliyor dier arama igin}
LABEL13.CAPTION:=INTTOSTR (SAYAC); {liizlimsiiz arama ve kapatma i¢in sayag¢
basliyor.}

IF SAYAC>1000 THEN BEGIN
PORT [BASEADRES+1] :=0; (**acgmakapama r&lesi 0**)
TIMER].ENABLED:=FALSE;
KONTROL :=FALSE;
END; {saya¢ Sart sonu}

sayac:=sayac+l; (**yukaridaki sayacin**)

GIRIS:=PORT[BASEADRES]; (**A portundan okuma yapiliyor**)
DECTOBIN (GIRIS) ; (** ikili sisteme donilisliyor*¥*)
ARRAYLA; (** her bitin durumu ayraistiriliyor**)
(X% 1117 7077000007777 77777777777770777070777777777777777%%)
IF GIRISAL THEN BEGIN

IF IO[7] XOR SONUC AND IO{7] THEN BEGIN (**/shift isareti aliniyor(her
tusa basilinca gergeklesir) *¥*)

PORT [BASEADRES+1] :=1; (**///telefon agik**)
I{1]):=I0[6];

IF I{1] THEN T[1l]:='1l' ELSE T[l1]:='0"';

I1[2]:=I0[5];

IF I[2] THEN T{2]:='1l' ELSE T[2]:='0";

I[3]:=I0[4];

IF I{3] THEN T[3]:='1' ELSE T[3]:='0"';

I[4]1:=I0[1}];

IF I[4] THEN T[4]:="'1"' ELSE T[4]:='0";
A:=T[5]+T[4]+T[3]+T[2]+T[1]; (** bitler ikili sistemde diziliyor*¥*)
{IF R=4 THEN R:=0;}
LABEL2.CAPTION:=A;
S[R] :=BINTODEC(A); {GIRILEN TUSU SAYISAL AL}

IF S[R]=10 THEN S[R]:=0 ; {EGER GIRIS 0 TUSUYSA NORMAL 10 ASLINDA 0 TUSU}

LABEL4.CAPTION:=INTTOSTR(S[R])+"..... "+!'T+INTTOSTR(R); (**///ekranda
goérintiile**)

{KABUL SARTI}

IF (S[R]=11) AND (R>1) THEN BEGIN (**////yildiz tusuna basilirsa**)

GIRISAL:=FALSE;

EDITL1.TEXT:=INTTOSTR(R);
IF S[5]=11 THEN (**///5. tus **)
LABEL5.CAPTION:="'0"+INTTOSTR(S[1])+INTTOSTR(S[2])+INTTOSTR(S[3])+INTTOSTR(S
[4]) ELSE
IF S[4]=11 THEN (** ///4. tus **)
LABELS.CAPTION:='00"+INTTOSTR(S[1])+INTTOSTR(S[2])+INTTOSTR(S[3]) ELSE
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IF S[3]=11 THEN (**///3. tus **)
LABELS5.CAPTION:="000"'+INTTOSTR(S[1])+INTTOSTR(S[2]) ELSE
IF S[2]=11 THEN (** /// 2, tus **)

LABEL5.CAPTION:="'0000"+INTTOSTR(S[1]);

IF LABELS.CAPTION='(00000' THEN BEGIN (**///Sonug hepsi 0 ise**)
TIMER2.ENABLED:=TRUE; “
TIMER]1.ENABLED:=FALSE;
TIMER3.ENABLED:=FALSE;
N:=N+1;
EDIT1.TEXT:=INTTOSTR(N) ;
END ELSE (**//sifirdan farkli ise**)

(Numaralarin karsilastirildidi bolim)
BEGIN
CASE STRTOINT (labell.caption) OF
1234: Dbegin
I0C[1] :=TRUE;
CARRAYIA;
end;

2234: Dbegin
I0C[1] :=FALSE;
CARRAYILA;
end;

5525: Dbegin
IOC[2] :=TRUE;
CARRAYLA;
end;

2525: Dbegin
IOC([2] :=FALSE;
CARRAYLA;
end;

6685: Dbegin
IOC[3]:=TRUE;
CARRAYLA;
end;

2685: begin
IOC[3] :=FALSE;
CARRAYLA;
end;

3396: Dbegin
IOC[4] :=TRUE;
CARRAYLA;
end;

2396: begin
IOC[4] :=FALSE;
CARRAYLA;
end;

1597: Dbegin
IOC[5] :=TRUE;
CARRAYLA;
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end;

2597: begin
IOC[5] :=FALSE;
CARRAYLA;
end;

END;

(*Asadidaki 6 satir sayet sesli sitem kullanilairsa !!!
(*1*//utelesip.sipmusno:=STRTOINT (label5.CAPTION) ; **)
(*2FORM1.EDIT1.TEXT:=1abel5.CAPTION; (**///elde edilen numarayi analiz
formuna yolla**)

(*3*FormTeleSip.BitBtn2Click (sender) ; **)

(*4*//forml.editl.text:=1abel5.CAPTION; **)

(*5forml.ButtonlClick(sender); (**//analiz et**)

{(*6forml.Button2Click(sender); (**// ses dosyalarini sirala ve galll!l**)
END;

GIRISAL:=FALSE; (**//giris alma*¥*)

{FormTeleSip.BitBtnlClick (sender);}

(Deiskenler sifirlaniyor)
R:=1; (**/// sayaclar sifirlaniyor**)
S[1]:=0;
S[2]:=0;
S[3]:=0;
S[4]:=0;
S[5]1:=0;
SAYAC:=0;
END;

R:=R+1;
END;
END;

SONUC:=IO0[7]; (**//shift yeni pas alamaya hazirlaniyor**)

{HATALI GIRIS 3y (**////////////numaralar 5 haneyi asip hala * tusu alinmadi
ise**)

IF (R>6) AND (S[6]<>11) THEN BEGIN
LABEL7.CAPTION:='HATALI GiRiS';
R:=1;
S[6]:=0;
HATA:=HATA+1;
LABEL8.CAPTION:=" ...t reensn '"+INTTOSTR (HATA) ;
END;

{HATALIYSA-—-———————=————em }
IF HATA>1 THEN BEGIN ,
TIMER2.ENABLED:=TRUE; (**//hata ve 0 girisinde devrede**)
TIMERI.ENABLED:=FALSE; :
TIMER3.ENABLED:=FALSE;
END;

END; ‘
procedure TFormll.FormCreate (Sender: TObject);
begin

kontrol:=true;
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DD:=0;

ddl:=0;

with MediaPlayerl do begin
DeviceType := dtWaveAudio;
FileName := 'C:\Tugport\ses\Blip.WAV';
Open;

END;

(8255 CWR ylikleniyor. A-Girisg, B,C-Cikis)
PORT [BASEADRES+3] :=144;
PORT [BASEADRES+1] :=0;
HATA:=0;
R:=1;

SONUC:=TRUE;

SONUC1 :=TRUE;

I0[1] :=FALSE;

I0[2] :=FALSE;

I0[3] :=FALSE;

10[4] :=FALSE;

IO[5] :=FALSE;

I0[6] :=FALSE;

IO[7] :=FALSE;

IO[8] :=FALSE;

{GIRIS:=PORT [BASEADRES]:
DECTOBIN (GIRIS);
ARRAYILA;}
end;

(Program c¢alistidinda ilk calmay:r sezen timer)
procedure TFormll.BitBtnlClick(Sender: TObject); { TAMAM}
begin

HATA:=0;

PORT [BASEADRES+1]:=1; {M.ACMA}

RING:=0;

end;

procedure TFormll.BitBtn2Click(Sender: TObject); {TAMAM}
begin

PORT [BASEADRES+1] :=0; {M.KAPAMA}

end;

procedure TFormll.Timer3Timer (Sender: TObject):;
begin

GIRIS:=PORT [BASEADRES];

DECTOBIN (GIRIS) ;

(**Labell4 .CAPTION:=DECTOBIN (GIRIS); **)
ARRAYLA;

IF IO[{8] XOR SONUC1 AND IO[8] THEN BEGIN
RING:=RING+1;
LABELY9.CAPTION:=INTTOSTR (RING) ;

END;

SONUC1:=I0([81;

IF RING>=SpinEditl.value*12 THEN BEGIN

kontrol:=true;

BitBtnlClick (SENDER) ;

PORT [BASEADRES+1] :=81;

R:=1;

SAYAC:=0;
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MediaPlayerl.PLAY;

END;

LABEL12.CAPTION:=INTTOSTR (MEDIAPLAYER].Position);

IF kontrol and (MEDIAPLAYER1.Position>2780) THEN BEGIN
{ MEDIAPLAYER1.CLOSE;}
PORT [BASEADRES+1] :=1;
GIRISAL:=TRUE;
TIMER1 .ENABLED:=TRUE;

END;

end;

procedure TFormll.SpeedButtonlClick(Sender: TObject):
begin

TIMER1.ENABLED:=TRUE;

end;

(Program stop)

procedure TFormll.BitBtn3Click(Sender: TObject);
begin

TIMER]1.ENABLED:=FALSE;

TIMER3.ENABLED:=FALSE;

PORT [BASEADRES+1] :=0;

FORM11.CLOSE;

end;

((3 galma olmus gibi sistemin ag¢ilip bilgi almasi)
procedure TFormll.SpeedButton2Click(Sender: TObject);
begin

RING:=50;

end;

procedure TFormll.Timer2Timer (Sender: TObject):

begin

DD:=DD+1;

PORT [BASEADRES+1] :=5; {**///ledli ve sesli ikaz ¢ikigi*¥*)

IF DD=35 THEN PORT [BASEADRES+1]:=1;
IF DD=50 THEN BEGIN

DD:=0;
DD1:=DD1+1;
END;

IF DD1=5 THEN BEGIN
kontrol:=false;
TIMER3.ENARLED:=TRUE;
PORT {BASEADRES+1] :=0;
RING:=0;
dd:=0;
ddl:=0;
TIMER2 .ENABLED:=FALSE;
end;

END;
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procedure TFormll.FormClose (Sender: TObject; var Action: TCloseAction);
begin

PORT {BASEADRES+1] :=0;

end;

procedure TFormll.FormShow{Sender: TObject):;
begin

Labell3.Caption:='";

end;

end.
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Ek - 3 DTMF Alicx Devrelerine Ait Katalog Bilgileri

IS02-cMOSs MT8870C/MT8870C-1

% MITEL"

Features

¢ Complete DTMF Receiver e -

® Low Power Consumption

8 Internal Gain Setting Amplifier
Adjustable Guard Time

¢ Central Office Quality

¢ Power-down Mode

¢ Inhibit Mode

Applications

Receiver System far British Telecom (BT) or
CEPT Spec (MT8870C-1)

Paging Systems

Repeater Systems/Mobile Radio -
Credit Card Systems

¢ Remote Control -

¢ Personal Computers

¢ Telephone Answering Machine

L4

Description

The MT8870C/MT8870C-1 is a complete DTMF
receiver integrating both the bandsplit filter and
digital decoder functions, fabricated in Mitei’s
double poly 1SO2-CMQS technology. The filter
section uses switched capacitor techniques for
high and low group filters; the decoder uses

Integrated DTMF Receiver

ISSUE 1 Novemuber 1987

9161-002-094-NA

Pin Connections

we 01 My oovoo
IN- [ 2 17 [ sver

Gs [] 3 16 [ est

VRet [] 4 15 StD

INH [] s 14 Q4
PWON [] 6 13 Q3

osct 4 7 12 Q2

osc2 [ s 11 [ Qt

vss O s 10 P TOE

Ordering Information

MTB8870CE/MT8870CE-1 Plastic DIP

MT8870CT/MT8870CC-1 Cerdip

MTB8870CS/MT8870C5-1 SOIC
~40°Cto +85°C

digital counting techniques to detect and decode
all 16 DTMF tone-pairs into a 4-bit code. External
component count is minimized by on chip provision
of a differential input amplifier, clock oscillator and
latched three-state bus interface.

vDO VsS INH
rwon B—»q - BIAS
CIRCUIT VRe
: , BUFFER _
L l Y - . u Qt
cHp' TcHs ., HIGH GROU® ; .
POWER BIAS . FLTER I DIGITAL copE ,
‘ : DETECTION | | CONVERTER Q
We ., ZERQ CROSSING ALGORITHM | | aND LATCH
- _ | DETECTORS . ) 1 Q@
s — LOW GROUP -
Lt © FULTER Q4
I |
o— > ToAU l St STEERIN
G
E‘ - e s <~— Gt L06K
) 4 PR ‘n. i ' . i i
0sCt ose oot SUGT ESt STD 108

Figure 1 - Functional Block Diagram

3161
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Absolute Maximuh Ratings" )

r : .

. Parameter /. ‘ Tsﬂwg’ =<7 |2 MaL - | Units
1| DCPower Supply Voltage A AN V]
2| Voltage on any pin = '.“‘ VPR V0.3 Y| Vpp 40.3° v
3| Current &t any pin (other than supply) i :-: hocE PR 19 ! mA
4| Storage temperature i . Tst6 . . 5. ] 4150 | C
5 | Package power dissipation ° c Po siyemrai ] v *000-,., mwW
'Exceeding these values may cause peimanent damage. Functidnal oputtion undérth&cond:tionsﬁhot |mp“ ed' PN
Derate above 75 "Cat 16 mW/°C. AII.Ie?d.s bldered to board. ; . ‘N N ” .
i o STt .
Recommended Operatmg COﬂdlﬁOﬂS = Voltages are with fespact to ground {Vgs) unfeéss otherwise stated
Parameter Sym iMin Typt {Max |Units |  _Test Condltioid -
1 DC Power Supply Voltage Voo {475 | 5.0 | 525 v e
2 Operating Temperaturé To | .~40 +85 1 °C "
3 Crystal/Clock Frequency fc 3.57954s| | MRz |7
4 Crystal/Clock Freq.Tolerance, “Afe 0.1 % S
1 1yprcal figures are at 25°C and are for design aid only: not guaranteed and not subjectto product!on testlng i
K [IRTPTRE S N R B TR
DC Electrical Characteristics - vy« 5.0V 5%, Vig = 0v, 40 3 T 4 + 85°C, unleis otherwiie stated
Characteristics Sym| Min Typ‘ Max" |uUnits | . Test Conditions
1] S {Standby supply current loogq w100 pef A ] PWDN = Voo
2| 5 |Operating supply current oo 30| fd0 mA |
3 P |Power consumption Po A5 |50 0| MW fe= 3.579545 MHz
Y . s .
4 High level input Vin 35 q V |Vpp=5.0V
S Low level input voltage Vie 1.5 V |Vpp=5.0v
6 ;, input leakage current Ty, "0 : pA |ViN=VssorVpp
71 P lpuit up {source) current lso 7.5 20 uA | TOE (pin10}=0,
LT’ . o Vpp =5.0V
8| s [Pull down (sink) current Is) 15~ 45 y.A INH=5.0V,PWDN=5.0
I Vpp=5.0V
9 Inputimpedance (IN +, IN=){ Ry 10 MO | @ 1kHz
10 Steering threshold voltage | Vg | 22 .25 V | Vpp = 5.0V
11 Low level output voltage Vot . [V§5+0.03) VvV |Noload
12 8 High level output voitage Vou |vpp-0.03 o V |Noload
13 : Output low (sink) current loL 1.0 2.5 mA |Vour=0.4V
14| y {Outputhigh (source) current | Ioy 04 08 | . mA |Vour=4.6V
15 ; Vpef OUtpUt voItage Veet| 2.4 2.7 vV |Noload, Vpg = 5.0V
16 Vget OUtput resistance Ror 10 k2 ‘

t Typical fiqures are at 25°C and ate for design aid only: not guaranteed and notsubject to pfoduction testing.

3-162

-

. m——e Lt

AFFE B EIEat

et 3 T AN = PR

ey A w8 A - -
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7 - isoxcMos MT8870C/MT8870C-1

)peratmg Charactenst!cs ~Vpou5.0Y¢ sss Vs -ov, <40°C 5 Ty < + B5°C.unless otherwise stated
iain Setting Amplifier

Characteristics .- "s;m" | Min .Typ' Max | Units  Test Conditions

. Vllinputleakagecurrent”  ~ " I T L 0 7 100 nA Vg S Vi SVpo
f 2 | Input resistance =~ .1 RN 10. ' MQ

3 | input offset voltage..—— ..— |- ¥Wgg -} -~~~ | -~ 2% mvV

4 | Power supply rejection PSRR 50 dB |1kHz

S | Common mode rejection - CMRR |- 40 dB | -3.0Vs viys3.0V
6 | DCopen loop voltage gain ~ - | Ayor 32 dB

7 | Unity gain bandwidth - fc -] 030 MHz

8 | Outputvoltageswing = | Vg 40 Vpp |Load 2100 kf2 to Vss
9 | Maximum capacitive load (GS) C ) 100 pF

10 | Maximum resistive load (GS) * R - 50 ka

11 { Common mode range I Vem *2.5 Vpp | Noload

- - C e =

MT8870C AC Electrical Characteristics’ - vqo=5.0v £ 5%, Vi =0V, 40°C s Tg 5 + 85°C. using Test Circust shown

in Figure 2
Characteristics Sym - Min Typ: | Max | Units Notes*
vudin S .29 " [ dBm [1,235.6.9
I e O B
signal) ' . ¥ . . +1 d8m |1,2,3,5,6.9
869 | mVpms | 1,2.3,5.6.9
2 Negative twist accept e o 6 d8 |2,3,6,9
3 Positive twistaccept: --* >~ ™2 T [ e et g d8 [2,3,69
4 Frequency deviationaccept | ~ | $1.5% % 2Hz 2,3,59
5 Frequency deviation reject $3.5% 2,3,5,9
6 Third tone tolerance - . -16 dB ]2,3,4,59,10
7 Noise tolerance . : Cee? -12 d8 |2,3,4,57910
8 Dial tone tolerance ' MR RN +22 d8 [2,3,4,58,911

'Typn:al figures are at 25°*Cand are for dezign aid only not guaunteed and pot subject to production testing.
NOTES R o

1.dBm = decibels above or below 2 reforcﬂ&power of 1 mwintoa 600 ohm load.

2. Digit sequence consists of all DTMF tones,

.3.Tone duration « 40 ms, tons pause = 40 ms.- R
4. Signal condition consists of nominal DTMF frcquoncies .. .
5.Both tones in compaosite signal have an equal amplftudo . Ce
6. Tone pairis deviated by £15% ¢ 2Hz. .. o .
7. Bandwidth limited (3 kHz) Gaussign notse. ~ .-~ Cl oo
8. The precise dial tone frequencies are (350 Hz and 440 lj:) 3 %, . -
9. For an error rate of better than 1 in 10,000.

10. Referenced to lowest level frequency component in DTME signal.
11. Referenced to the minimum valid accept level.
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S02.cMos MT8870C/MT8870C-1

Digit] Toe | nH | EST | Q | @, | Q. | Q

ANY | X - z z b4
i H L H 0 0 1
2 H L | 'H ] 0 1 0
3 H L H (] 0 1 1
4 H L H 0 1 o 0
5 H L H 0 1 i} 1
s H L H 0 1 1 o
7 H L H (] 1 1 1
8 H L H 1 0 [ 0
) H L H 1 0 0 1
0 H L H ) ] 1 )
. H L H 1 0 1 !
# H L H 1 1 i} 0
A H L H 1 1 0 1
8 H L H 1 1 1 0
4 H L H ! 1 vt 1
D H L H 0 0 0. o
1 H H H 0 0 0 1
2 H H H 0 0. 1 0
3 H H H Q Q 1 1
4 H H H 0 1 )} 0
s H H H Q 1 0 1
6 H H H 0 1 1 0
7 H H H 0 1 1 1
8 H H H 1 0 0 0
9 H H H 1 0 0 1
0 H H H 1 0 1 0
. H i H|H ) v ]
¥ 1 n | nw]n .01 ]o] o |x
A H H L | undetected, the output
8 H H L code will remain the same
c H Ho| as the previous detected
0 H H L |eode A

L = LOGIC LOW, H = LOGICHIGH, Z = mci-y‘wsomcs
Table { - Functional Decode Table

’
P R T

the interdigit pause between signals. Thus, as,
well as rejecting signals too short to be considered.
valid, the receiver will tolerate signal interruptions;
(drop out) 100 short to be considered a valid pause.:
This facility, together with the capability of,
selecting the steering time constants externally,:
allows the designer to tailar performance to meet a’
wide variety of system requirements. :

4 - anane

Guard Time Adjustment
In many situations not requiring setection of tone,
duration and interdigital pause, the simple steering i

circuit shown in Figure S is applicable. Component
values are chosen according to the formuta:

trec =top + tGgTP
tip=tpa +tgTA

The value of tpe is a device parameter (see Figure 3)
and tgec is the minimum signal duration to be
recognized by the receiver. Avalue for Cof 0 1 uf 15
recommended for most applications, leaving R 10 be
selected by the designer

Different steering arrangements may be used to
select independantly the guard times for tone
present (tgrp) and tone absent (i 72) This may be

necessary to meet system specifications which pla.e
both accept and reject limits on both tone duration

and interdigital pause. Guard time adjustment also
allows the designer to tailor system parameters
such as talk off and noise immunity. Increasing tug ¢
improves talk-off performance since it reduces the
probability that tones simulated by speech will
maintain signal condition long enough ta be
registered. Alternatively, a relatively short tgec with
along tpo would be appropriate for extremely noisy
environments where fast acquisition time and
immunity to tone drop-outs are required. Deugn
information for guard ume adjustment s shown in
Figure 6.

Power-down and (nhibit Mode

A logic high applied to pin 6 (PWDN) will power
down the device to minimize the power
consumption in a standby mode. It stops the
oscillator and the functions of the filters.

inhibit mode is enabled by a logic high input to the
pin 5 (INH). it inhibits the detection of tones
representing characters A,8,C and D. The output
code will remain the same as the previous detected
¢ode (see Table 1).

Differential Input Configuration

The input arrangement of the MTB870/MT8870C-1
provides"a differential-input operational amplifier
as well as a bias souree(Vgeq) which is used to bias
the inputs at mid-rail. Provision«s made for
connection of a feedback resistor to the op-amp
output {GS) for adjustment of gain. In a single-
ended configuration, the input pins are connected
as shown in Figure 2 with the op-amp connected for
unity gain and Vpet biasing the input at $Vpp. Figure
7 shows the differential configuration, which
permits the adjustment of gain with the feedback - ..
resistor Rs. L
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IVIiC0/UNIIVIIOO0/UN" 1 DUs-LIIUD

XS .. P P R T S0

MT8870C-1 AC Electrical Characteristics' - voy e 5.0v2 5%, v = pv.40°C < T4 £ +85°C
shown in Figure 2

T T S 8 A dmrmm e as W o v aa

Jasing Test Circuit

Characteristics Sym | MInT | Typi | Max | Units | . Notes*
Valid input signal leve.ls =3t | = -1 d8m |Vpp=5.0V
1 :ieﬂai\”tone of composite BIE T [ [ mvaws 1,2,3,5,6,9
. °‘ -37 =1 dBm’ VDD= 5.0V
2 input Signal Level Reject - 709 1B Vo 1,23,569 -
3 Negative twist accept R 6 d8 |23,6,9
4| |Positive twist accept o NG d8 {2,3,6,9
5 Frequency deviation accept +1.5% ¢ 2Hz Lo 2,3,59
6 Frequency deviation reject $35% " ~ 2,3,59
Y Third tone tolerance -18.5 A dB  12,3,4,5 9,12°
8 Noise tolerance -12 . d8  ]2,3,4,57,9.10
g Dial tone tolerance +22 dB 2,3,4,58,9 1

'Typecal figures are at 25 “Cand sre for design a:d only: not guaranteed and not subject to production testing.

*noTES
1 ¢8m = detibels above or below a reference power of t mwW into a 600 ohm load.
: D.git sequence tonsists of all DTMF tones.

3 Tone duration « 40 ms, tone pause = 40 ms,

£ S.gnalcondition conusts of nominal DTMF frequencies.

5 Both tonessn composite signal have an equal amphitude.

6 Tcne pairisdeviatedby $1.5% £ 2 Hz,

7 Bandwidth imited (3 kH2 ) Gaussian noise.

8 The precise dial tone frequencies are (350 Hz and 440 Hz) + 2 %.

q For anerror rate of better than 1in 10,000

10 Relerenced to lowest level frequency component in DTMF signai.

11 Referenced to the minimum valid accept level.

12 Referenced to Fig 10 input DTMF tone feve! at 25dEm (-28d8m at GS Fin) interference frequency range between 480-3400Hz.




AC Electrical Characteristics -yo=5v2 5% v

v
3

82

-

P

" 1502.cMos MT8870C/MTB870C-1

QV,-dO"C % To S +85°C, using Test Circuit shownin Figure 2

. . ..._Characteristics .. .. " Sym | Min | Typ* | Max | Units | Test Conditions:
! Tone present detect time top | S 11 14 ms |seeFigure3
2| Tone absent detect time .. ... o toa | OS] 4 85 | ms |seeFigure3
3} ) |Tone durationaccept " CUT U Utgge | " 40' | ms |Useradjustable
4| | |Tone duration reject ,. . . .| fRec.| 20 ms | User adjustable
5| G |interdigit pause accept ' “1 to ' 40 ms | Useradjustable
6 Interdigit pause reject - virv rrac i tpg | 20 ms | User adjustable
7 Propagation delay (Stto Q‘). : T teq : 8 A us |TOE=Vpo
8] 4 Propagation delay (SttoStD) <: v -t - tPS;D 12 16 us | TOE=Vpp
]
3| T |Outputdata sst up (Q to StD) tastd 34 ps | TOE=Voo
10| Y | propagation defay (TOE to Q ENABLE) | tere ' 50 ns lsrza:Fof 10kQ,
s B '\ -
1 Propagation delay (TOE to QDISABLE) | 10 300 ns ls%adFof 10kQ,
PAREE L P
12 Crystal /clock frequency . | .. |- fe” |3.575913.5795(3.5831| MHz
13 f Clock input rise time tHeL 110 ns | Ext clock
14| o |Clockinput fall time -~ .. | tHLcL 110 ns | Ext. clock
15| $ [Clockinput dutycyde "7 DCL| 40 | SO | 60 | % |Ext ciock
16 Capacitive foad (0SC2) " Clo ; 30 pF
¥ Typical figures are at 25°C and are for d:esigﬁ.z:id"q.nlyz not gdarih;eed and not subject to production tesung
r N -
MTE870C/MTB870C-1 “
e L -QW [ 1—¢
] IN- SYGT f ”
Gs £st !
Vie sto ———O
INH u f——0
POWN ‘a3 p—1——O
0sC1t Q2 O NOTES:
0s¢cz. . qt f———0O Ry.Ry;»100k2 £1%
Ives - TOE p._ - Ry=300k2 £1%
B C.Cy=100nF &5 %

X-talw3 579545 MHZ L0 1 %

Figure 2 - Single-Ended Input Configuration
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Pin Description

v,

Pin # Name ., Description _

IN+ |Non-Inverting Op-Amp (lnput), TpTTml o =
IN- |inverting Op-Amp (Input). - o

GS - | Gain Select. Gives access to output of front end dtfferent:al amphf’ er for connection
- of feedback resistor.. .

4 Vet | Refererce Voltage (Output), Nommal!y Vpp/2 is used to blas inputs at mid-rail (see
Fig.2). .

5 INH inhibit (Input). Logic high mhlbrts the detection of tones representing characters A,
8, Cand D. This pininput i§ internally pulled down.

6 PWDN | Power Down (Input). Active high. Powers down the device and inhibits the
oscillator. This pin input is iriternally puiled downks .. -

0sC1 | Clock (Input). ‘ )
0SC2 | Clock (Output). A 3.579545 MHz crystal eonneeted between pins OSCt and OSC2
completes the internal oscillator circuit. -

9 Vsg Negative Power Supply {Input).

10 TOE | Three State Output Enable (lnput) Logic high enables the outputs Q1- 04 This pin is
pulled up internally. . .

11-14 Q1-Q4 | Three State Data {(Output). When enab’=d by TOE, provide the code corresponding to
the last valid tone-pdir received (see Tztie 1). When TOE is logic low, the data
outputs are high impedance:

15 StD Delayed Steering {Qutput).Presents a lcgic high when a received tone-pair has been
registered and the output latch update returns to logic Iow when the voltage on
SUGT falls below Vg

16 ESt Early Steering {Output). Presents a Iog-c hlgh once the dlgctal algorlthm has detected
a valid tone pair {signal condmon) Any 'nomentary loss of signal condition will cause
ESt to return to a logic low.

17 SUGT | Steering Input/Guard time {(Qutput) Bldxrectxonal A voltage greater than Vrse
detected at St causes the device to register the detected tone pair and update the
outputlatch. A voltage less than Vrs, frzes the device to accept a new tone pair. The
GT output acts to reset the external steering ume constant; its state is a function of
ESt and the voltage on St.

18 Vpp | Positive power supply (Input).
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L~ |
Q:.Q4 DECODED TONE # {n-1) 'x, .- )____:
]

tsio —h E
" I
- _’: i

T0E . ’ | I

EXPLANATION OF EVENTS

A} TONE BUARSTS OETECTED. TONE DURATION INVALID. QUTPUTS 4 ZT UPDATE

3 TONE #n DETECTED, TCNE DURATION VALID, TONE DECOCED 24D LATCHED N OUTPUTS

Q END OF TONE #n DETECTED, TONE AYSENT DURATION VALD. SUTPUTS REMAIN LATCHED UNTIL 807 L 203

0) OUTPUTS SWITCHED TO HIGH IMPEDANCE STATE.

. ONE #n+ 1 DETECTED, TONE DURATION VALID, TONE DECODEZ AND LATCHED 1N OUTPUTS (CURRER TL s mrvise
IMPEDANC:)

£) ACCEPTABLE DROPQUT OF TONE #n + 1, TONE ABSENT DURATIC ™ INVALID. QUTPUTS 55'-1A1N LATI~ED

G) END OF TONE #n + 1 DETECTED. TONE ABSENT DURATION VAL'S SUTPUTS REMAIN LATCHED UNT:L NERT vall

EXPLANATION OF SYMBOLS

Y DTMF COMPOSITE INPUT SIGNAL .

ESt EARLY STEERING OUTPUT INDICATES DECTECTION OF VALID TC{ FREQUENCIES
SUGT  STEERING INPUT/GUARD TIME OUTPUT. DRIVES EXTERNAL RC T:%4.NG CIRCUIT
Q,G. 3-BIT DECODED TONE OUTPUY

St0 DELAYED STEERING QUTPUT! }JDICATESTHAT VALID FREQUENT SS HAVE BEEN PRESENT/ABSENT FOR FHERET_ i

GUARD TiME THUS CONSTITUTING A VALID SxGNAL
108 TONE QUTPUT ENABLE (INFUT) ALOWLEVELSHIFTSQ,-Q, TC iTI HIGH IMPEDANCE STATE

7T MAXIMUM DTMF SIGNAL DURATION NOT OETECTED AS VALIC *

tac  MINIMUM OTMF SIGNAL DURATION REQUIRED FOR VALID RECCEITION

te  MINIMUM TIME BETWEEN VALID DTMF SIGNALS ) -

two  MAXIMUM ALLOWABLE DROP OUT DURING VALID TTMEF SIGNAL .
twe  TIME TODETECT THE PRESENCE OF VALID OTMF SIGNALS

toa  TIME TODETECT THE ABSENCE OF VALID DTMF SIGNALS

ters GUARD TIME. TONE PRESENT.

twa  GUARD TIME. TONE ABSENT. . _ e .

Figure 3- Timing Diagram

3-1867
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Functional Description : -+ -<i- -~ simulation by extraneous signals such as voice while

"' providing tolérance t6 small frequency deviations
The MT8870U/MT8870C-1 monolithic DTMF receiver  and variations. This averaging algorithm has been
offers small size, low power consumption and high developed to ensure an optimum combination of
performance. Its architecture consists of a bandsplit immunity té talk-off and tolerance to the presence
filter section, which separates the high and low ot interfering frequencies (third tones) and noise
group tones, followed by a digital counting section When the detector recognizes the presence of two
which verifiesthe frequency and duration of the  v&lld tdnes (this is referred to-as the “signal
received tones before passing the corresponding-~—condition® in some industry $pecifications) the

code to the output bus. . - -~ "Early Steering” (ESt) output will go to an active

" . *1 7 state. Any subsequent loss of signal condition will

Filter Section . .. .....tause ESt to assume an inactive state (see "Steering
- . Gireuit”)..

Separation of the low-group and high group tones . £

is achieved by applying the DTMF signal to the : Steering Circuit
inputs of two sixth-order switched capacitor™  , A
bandpass filters, the bandwidths of which- ~ Before registration of a decoded tone pair, the
correspond to the fow and high group frequencies. ™, receiver checks for a valid signal duration {referred
The filter section also incorporates notches at 350 ° to as character recognition condition). This check is
and 440 Hz for exceptional dial tone rejection (see . performed by an external RC time constant driven
Figure 4). Each filter output is followed by a single by ESt. A logic high on ESt causes v (see Figure 5) to
ocder switched capacitor filter section which  rise as the capacitor discharges.Provided signal
smooths the signals prior to limiting. Limiting is condition is maintained (ESt remains high) for the
performed by high-gain comparators which are validation period (tgrp), v, reaches the threshold
orovided with hysteresis to prevent detection of (Vrss) of the steering logic to register the tone pair,
unwanted fow-level signals. The outputs of the latching its corresponding 4-bit code (see Table 1)
comparators provide full rail logic swings at the into the output latch. At this point the GT output is

frequencies of the incoming DTMF signals. activated and drives v to Vpp. GT continues to drive
high as long as ESt remains high. Finally, after a
Decoder Section 3 short delay to allow the output latch to settle, the

delayed steering output- flag (StD) goes high,
following the filter section is a decoder employing signalling that a received tone pair has been
digital counting technigues to determine the registered. The contents of the output latch are
frequencies of the incoming tones and to verify that - made availabie on the 4-bit output bus by raising
they correspond to standard DTMF frequencies. A the three state control input (TOE) to a logic high.
complex averaging algorithm protects against tone The steerind” circuit works in reverse to validate

oo
="y

, .
— PRECISE
/ \\ ', ~ DIAL TONES
o \, IS ] xe3som
“ v =440 Hz
l l\ DTMF TONES
2° ] A o
= z
ATT!&%?“ON I \ Sz 89321?::
= 2
39 £ =1209 Hz
l f=1236 Hz
= G= 1477 Hz
« | - I H= 1633 Hz
, hd d \
| \J N
50 £ T — . >
Mt
bOMAM |
X Y ABCOD ' E F. G H
FREQUENCY {Hz)
Figure &- Filter Response
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{APPLICATION :

F RECEIVER SYSTEM FOR BRITISH TELECO
‘ gg?:lsi S : - M'SPEC tore = (RpCyd In [Veg 1{Vig Vi, )l

- The circuit shown in Fig. 10 illustrates the use of tara = (R1CIN (Vig  Vysd
' MTB870C-1 device in a typical receiver system. BT
.Spec defines the input signals less than -34 dBm as
-the non-operate level. This caondition can be

attained by choosing a suitable values of Ry and R;

to provide 3 dB attenuation, such that -34 dBm c
input signal will correspond to -37 dB8m at the gain $tGT Y Notes
setting pin G5 of MT8870C-1. As shown in the
diagram, the component values of Ry and C; are
R, R,
5t

Rp=(RR,) iR R,

: Ry =3638K% 2%
the guard time requirements when the total

component tolerance is 6%. For better
performance, it is recommended to use the non-
symmetric guard time circuitin Fig. 9.

Rpe22M 21w

C,a100nF = 5%

Figure 9 - Non-Symmetric Guard Time Circuit

v
Ve ~
G, X 1
pTmF O— 1 iy
Input R, MT8870C-1 =,
—] N+ Ll v
i b seat .
Gs s37 Ay
o _C VRet S :}——lo
O————qm o p———0
O—————— #woN ab—1 0
osC! a2 p—T>0 NOTES,
X A osce B ST oo = i
I——C Vs oz Pt Rye 71 SKQ =215z
Ry= J9ONE 2% ‘
€. C=1000F £35% :
. Xy =3 879545 Mz 2 75, |
> Voo = SOV £5% E

Figure 10 - Single-Epded Input Configuration for BT or CEPT Spec
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Figure 6- Guard Time Adjustment

Crystal Oscillator

o~ — MT8870C/

& R - e MT8870C-1

+
p—
DIFFERENTIAL INP_gT AMPLIFIER
Cs = ':1 = 10 nk
Ri=3,=R=100kQ all resistors are ¢ 1 % tolerance.
R,=20kQ,R,=375kQ  Allcapacitorsare 25 In talerance
Rys PaBs
Ry . Rs

VOLTAGE GAIN (A, diff) = .%z

INPUT IMPEDANCE
5 7 1 3\2
{(Zpier) = 2 Ry s \'Jc')

Figure 7- Differential Input Configuration

1o configure several MT8870U/MT8670C-1 devices
emplcying only a single oscillator crystal. The
oscillator output of the first device in the chain is
coupied through a 30 pF capacitor to the oscillator
input {O5C1) of the nexl device. Subsequent
devicas are connected in a similar fashion. Refer to
Figure 8 far delails. The problems associated with
unbaianced loading are not a concern with the
arrangement shown, ie; precision balancing
capac.tors are not required.

To OSC1 of next
MT8870C/ MT8870C-!

—i—

The internal clock circuit is completed with the
addition of an external 3.579545 MHz crystal and is
normally connected as shown in Figure 2 (Single
Ended Input Configuration). However, it is possible

3-170

A4 X-tal
oscy —J ose?
|
osc2 _t.l |_— 0sC1
C
C=30pF

X-tal=3 579545 MH2

Figure 8- Oscillator Connection
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Foreword

This European Standard has been prepared by CENELEC Technical Committee TC 105, Home and Building
Electronic Systems (HBES). :

It was submitted to the unique acceptance procedure and was approved by CENELEC as EN 50090-3-1 on
1994-05-15.

The following dates were fixed:

~ latest date by which the EN has to be implemented
at national level by publication of an identical
national standard or by endorsement (dop) 1995-07-01

- latest date by which the national standards conflicting
with the EN have to be withdrawn {dow) 1995-07-01

EN 50090-3-1 is part of the EN 50090 series of European Standards, which will comprise the following parts:
Part 1: Standardization structure

Part 2: System overview

Part 3: Aspects of application

Part 4; Transport layer and network layer

Part 5. Media and media dependant layers

Part 6: Interfaces

Part 7. System management
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1 Scope

This European Standard is part 3-1 of the series of standards EN 50090 on Home and Building Electronic
Systems (HBES). It

- gives an overview of the application related user process as defined in EN 50090-3-2 and the
Application Layer (see ENV 50090-3-3) .

- is founded on the general structure defined in EN 50090-2-1, which is based on the basic reference
model for the interconnection of open systems (OSI).

NOTE: EN 50090-3-2 is currently a draft, ENV 50080-3-3 is currently under consideration within
TC 105.

2 Normative references

This European Standard incorporates by dated or undated reference, provisions from other publications.
These normative references are cited at the appropriate places in the text and the publications are listed
hereafter. For dated references, subsequent amendments to or revisions of any of these publications apply
to this European Standard only when incorporated in it by amendment or revision. For undated references
the latest edition of the pubiication referred to applies.

EN 27498 Information processing systems - Open systems interconnection - Basic reference model
(18O 7498:1984 + A1:1987)

EN 50090-2-1 Home and Buiiding Electronic Systems (HBES) - Part 2-1: System overview - Architecture

EN 50090-3-2 Home and Buiiding Electronic Systems (HBES) - Part 3-2: Aspects of application - User
process

ENV 50090-3-3 Home and Building Electronic Systems (HBES) - Part 3-3: Aspects of application -

Application layer
)

3 Definitions

For the purposes of this standard the following definitions apply:

3.1 Definitions from other sources
3.4 Definitions from EN 50090-2-1
Application object, see EN 50090-2-1, 3.2.6.

User process, see EN 50080-2-1, 3.2.9.

3.1.2 Definitions from EN 27498
Open systems interconnection, OSlI

user element
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3.2 Additional definitions
3.21 data set: A data structure corresponding to well defined types of information.
3.2.2 HBES-function: A set of operations performed on data set(s).

NOTE: If the context makes it clear that a function is an HBES-function, the HBES can be omitted.

4 Application structure

41 Overview

As described in EN 50090-2-1 the application process is divided in two main parts: the user process (see
EN 50090-3-2) and the application layer (see ENV 50090-3-3).

Because the HBES device application process is partly embedded in the OSI environment and partly outside
it, a distinction has to be made between OSI and not OSI related parts.
4.2 Application objects

The application process consists of application objects. Application objects are data sets with their
corresponding HBES-functions.

Application objects located in the user process are called "user objects”. Application objects located in the
user element are called "communication objects”. They connect the user process to the communication part.

Figure 1 shows the above mentioned structure.

User objects consist of:

data set and HBES function '’

Usar process

Application objects
0Ssl

Communication objects
consist of: data set and
HBES function, including
communication specific
data and function

Figure 1: Application structure
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Figure 2 shows some possible relationships between these objects.

physical physical
input ocutput

B B

user process

1.

N AN

AN
% ' el:r::rnt . |

Application Layer

Layers 1 to 6

User object 7 _ Dataset !

\
N

HBE S-functon

E Communication object

Figure 2: Possible information flow
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The data sets and HBES functions are described in EN 50090-3-2 ("User process™) and the communication
objects in ENV 50090-3-3 ("Application Layer").

The application objects are the means for describing applications. An application is modelied using one or
several application objects.

Values inside data sets may represent local physical inputs, outputs and intemnal states, handled by the
application.

These values may also correspond to information transmitted over the HBES. Values may also correspond

to some kind of configuration set by a human user, by software means or to information reported to this
human user.

The user process performs operations on data sets by means of the corresponding HBES-functions.

NOTE: The standards EN 50090-3-1, EN 50090-3-2 and ENV 50090-3-3 are closely related to
EN 50090-2-1, subclauses 3.2 and 4.2.
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NORME EUROPEENNE '_
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ICs 97.120

Descriptors: Home electronic systems, structure, open systams interconnection, application layer, specification

English version

Home and Building Electronic Systems (HBES)
Part 3-2: Aspects of application
User process

Systémes électroniques pour les foyers Elektrische Systemtechnik fir Heim
domestiques et les batiments (HBES) und Gebaude {ESHG)

Partie 3-2: Aspects de I'application Teil 3-2: Anwendungsaspekte
Processus utilisateur Anwendungsprozef® Klasse 1

This European Standard was approved by CENELEC on 1295-09-20. CENELEC members are bound to
comply with the CEN/CENELEC Internal Regulations which stipulate the conditions for giving this
European Standard the status of a national standard without any alteration.

Up-to-date lists and bibliographical references concerning such national standards may be obtained on
application to the Central Secretariat or to any CENELEC member.

» This European Standard exists in three official versions (English, French, German). A version in any other
language made by transiation under the responsibility of a CENELEC member into its own language and
notified to the Central Secretariat has the same status as the official versions.

CENELEC members are the naticnal electrotechnical committees of Austria, Belgium, Denmark, Finland,
France, Germany, Greece, lceland, Ireland, italy, Luxembourg, Netherlands, Norway, Portugal, Spain,
Sweden, Switzerland and United Kingdom.

CENELEC

European Committee for Electrotechnical Standardization
Comité Européen de Normalisation Electrotechnique
Europdisches Komitee fir Elektrotechnische Normung

Central Secretariat: rue de Stassart 35, B - 1050 Brussels

© qg85 Copyright reserved to CENELEC members )
Ref. No. EN 50020-3-2:1995 E
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Foreword

This European Standard has been prepared by the Technical Committee CENELEC TC 105, Home and
Building Electronic Systems (HBES).

The text of the draft was submitted to the Unique Acceptance Procedure and was approved by CENELEC as
EN 50080-3-2 on 1995-09-20.

The following dates were fixed:
- latest date by which the EN has to be implemented
at national level by publication of an identical

national standard or by endorsement = (dop) 1996-06-01 -

- latest date by which the national standards
conflicting with the EN have to be withdrawn (dow) 1996-06-01

EN 50090-3-2 is part of the EN 50090 series of European Standards, which will comprise the following parts:
Part 1: Standardizgtion structure

Part2: System overview

Part3: Aspects of applicaﬁon

Part4: Transport Iayér and network layer

Part 5: Media and media dependant layers

Part8: Interfaces

Part 7. System management
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Introduction

This standard of the series on HBES standards deals with the user process. It is related to the HBES
reference model as described in EN 50080-2-1.

1 " Scope

This standard specifies the structure, the basic means and rules to describe the user process.

2 Nommative references

This European Standard incorporates by dated or undated reference, provisions from other publicaiions.
These nommative references are cited at the appropriate places in the text and the publications ared listed
hereafter. For dated references, subsequent amendments to or revisions of any of these publications apply

to this European Standard only when incorporated in it by amendment or revision. For undated references
the latest edition of the publication referred to applies.

EN 50090-2-1 Home and Building Electronic Systems, HBES - Part 2-1: System overview, Architecture

EN 50090-3-1 Home and Building Electronic Systems, HBES - Part 3-1: Aspects of application:
Introduction to the application structure

HD 582 S1 Binary floating-point arithmetic for microprocessor systems (IEC 559: 1989)
EN 28899 Programming Languages - C (ISO/IEC 8899:1920)
3 " Definitions

For the purposes of this standard the definitions of EN 50090-2-1 and EN 50080-3-1 apply.

4 User process
4.1 Overview
The user process is that part of a device application process that belongs to the real system environment.

The device application process is constructed by application objects, which consist of data sets and HBES
functions (see EN 50090-3-1).

As mentioned in EN 50090-2-1 the user process is divided in two parts, the local user process and the HBES
user process. The method of description given in this standard has to be used for the HBES user process
and may also be used for the local user process,
This method of description consists of

- data sets

- data-sheets for HBES functions.

The user process itself is defined in EN 50090-2-1.



4.2 Data sets

4.2.1 Representation of information

99

The data of a data set are structured as shown in figure 1.

Data

Data type

Data unit

Data
size

Data
format

Range

Unit of
measurement

Figure 1: Data structure

The HBES data are given in detail in annex A.

The data sizes can be chosen from 1 bit up to n bytes. These data sizes can be selected for different HBES

data types.

The data sizes are named as shown in

table 1.

Examples of HBES data with data types and data units are shown in table 2.

The data format depends on the selection of the data type chasen. Each data type has weill defined size and

format.

In some cases the data unit is not defined. The units of measurement need, not to be part of the

communication and need not to be transmitted via the bus.

Table 1: Names of data sizes

Data size Identifier
1 bit U1
2 bits uz2
3 bits u3
4 bits U4
5 bits us
6 bits ue
7 bits u7
1 byte UB1
2 bytes uB2
3 bytes UB3
4 bytes uB4
n bytes uBn
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Table 2: Examples of HBES data

Data
Data type Data unit
Identifier Format Range Unit of measurement
switching W boolean
dimming position U1 boolean
dimrﬁing control U4 nibble .
dimming value |uB1 byte OFFupto100 - |%
scaling uB1 unsigned integer | 0to 100 %
value uB2 HBES floating -671088,64 to
oint +670760,96 mA (current)
value uB2 HBES floating -273 to °C (temperature)
point +670760,86
time uB3 bit string second to week second, minute, hour,
day
date uB3 bit string day to day, month, year
: 128 years

The tabie is not exhaustive.
4.2.2 Inputs and outputs

An element of a data set can comespond to an input from the local application process. This input then
corresponds to an actual sensor, to a user action or to the result of a local operation. A data can also
correspond to the input of a piece of information received from the HBES network, or generated by the
application (e.g.: commands, ...) and/or transmitted over the HBES network.

An element of a data set can also correspond to an output generated by the local application process. This
output can be transformed into a physical action (via a DAC, a relay output, etc. ...). It can als’o be used for a
local dialogue.

An element of a data set may also correspond to the output of a piece of information that will be transmitted
over the HBES network, or generated for use by the application itself, (e.g.: commands, ...). It is also

possible that data, provided it is within a communication object) can correspond to both an input and an
output to the HBES.

4.3 HBES functions

As explained in EN 50080-3-1, HBES functions allow detailed and consistent description of the application
process. Each function can be defined by using a data sheet that comprises:

a) a verbal description of the operation;

b) inputs and outputs with name, value, type and unit, see annex A;

¢) time diagram / status machine;

d) function block description;

e) description using the C-language according to EN 28889 (ANS!-C) or equivalent;
f) the ranges for Sl units, see annex A.

Each description shall at least contain items a), b) and f).

Annex B gives an example of an unfilled form and of a filled form for such a data sheet.
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Annex A (normative)
HBES data
A1 Introduction
This annex reflects HBES data in detail. It reflects the current state of standardisation.

NOTE: There may be a need to provide for additional HBES data in the future.

A.2 HBES data: Switching
A24 ~ Data size: Ut
A2.2 Definition:
Switching

|

[ 1: ON

| 0: OFF
A3 HBES data: Status
A.3.1 Data size: U4
A.3.2 Definition:

Status XIX[XIX
" 0: no reset
1: reset
0: no change of state
1: change of state
0: normal
1: faulty
0: open/OFF
1: closed/ON

A4 HBES data: Scaling
A.4.1 Data size: UB1
Ad.2 Definition:

scaling XIXIX X X|X[X|X

0000000 0: reserved / off
0000000 1: "value low"

11111111:100 %

NOTE: A scaling can have an offsat
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A4.3 Units of measurement

Codes and units are shown in Table A.1

Table A.1: Codes and units

Unit of Symbol Range of scaling

measurement

relative brightness scaling_lux 0..100%

relative humidity | scaling_wet 0..100%

direction scaling_dr 0 ...360° -

Other units of measurement are under consideration.

A5 HBES data: Vaiue
A.5.1 Data size: UB2
AB.2 Definition:

value (S |EJE|E|E|MIMIM]| [MIMIMIMIMIMIMIM

S: Sign of the mantissa
E: Exponent in basis 2 (0...15).
M: Mantissa * 0,01 in a two's compiement representation
(-20,48...0...20,47).
Range of value : - 671 088,64 ... 0 ... + 670 760,96 ’
Resolution  : 0,01 = 2(Exponent)
NOTE: For simple applications it is possible to generate numbers with a fixed exponeht.

EXAMPLE: In an application of a temperature measurement a range of = 160 (°C) and a resolution
of 0,1 (°C) is sufficent, a fixed exponent of 3 is appropriate.

A.5.3 Units of measurement

There is no requirement to transmit the units of measurement via the bus. Nevertheless they are part of the
HBES data "Value". '
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Table A.2 contains the specified units of measurements and the associated ranges of value. The resolution
of a value is defined in A.5.2. :

Table A.2: Units
Unit of measurement Range of value
temperature -273 ... +670760 °C
temperature difference + 670760 K
temperature gradient '+ 670760 K/h
intensity of light 0 ... 670760 Lux
wind speed 0... 670760 ms-!
air pressure 0 ... 670760 Pa
voltage *670760 mV
voitage +*670760 V
electric current +670760 mA
electric current + 670760 A
time difference, duration +670760 s
time difference, duration £ 670760 ms
area + 670760 m?
volume +670760 m?
volume-flow + 670760 m3s-
mass-flow + 870760 kgs™!
absolute humidity 0 ... 670760 mg/m®
electrical energy + 870760 kWh
electrical power £ 670760 kW
thermal energy + 670760 kJ

Other units of measurement are under consideration.

A.6 HBES data: Fioating-point value
A.B.1 Data size: UB4
AB.2 Definition:

Floating-point value as defined by HD 592 S1 (single format)

S|E|E|E|E|E|E|E EIMIMIMIM|IM MM

MiMIMIMIMIMIMIME IMIM{MIMIMIM MM

S: Sign (1 Bit)
E: Exponent (8 bits)
M: Mantissa (23 remaining bits)

x=¢1)8 x(1+Mx22)x2 E12])
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Range: according to HD 592 S1
Resolution: according to HD 592 $1

NOTE: List of units: intem. units. '

AT " HBES data: Time and Date
A7A Data size: UB7
AT.2 Definition:

Byte1: |0 {0 |0 |h {h|h [h |h

h: hours
0to 23

Byte 2: Ol0Oimim|imim|{m|m

m: minutes

Byte3: |0 |0 (s |s |s|s |s |s

Byte 4: XX XX [X]|d|d |d

d: day of week

XXXXX: 00000 don't care
00001 normal day
00010 holiday
00011 special day

reserved

Byte &: 0|00 |D|DiD|D|D

D: day of month

Byte 8: 0|00 |0 MIMIM|M

Byte7: (X |YI[Y|Y]|Y|YIY]|Y

Year 0 to 99
0: basis 1900
1: basis 2000

Y:
X
X
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HBES data: Load shedding
Data size: U4

Déﬁnition: Load shedding

XXX X

0: normal onJevel 1
1: load shedding on level 1
0: normal on level 2
1: load shedding on level 2
0: normal on level 3
1: load shedding on level 3
0: normal on level 4
1: load shedding on level 4
HBES data: Shutter-control
Shutter control consists of "shutter-rﬁove" and "shutter-step”.
Shutter-move is a data "switching”, see A.2, with the meaning:

0: move up/open
1: move down/close

NOTE: With help of the HBES data "shutter-move" it is possible to set the shutter in motion or to
change the direction of the movement.

Shutter-step is a data "switching”, see A.2 with the meaning:

1: stop/step down
0: stop/step up

NOTE: With help of the HBES data "shutter-step” it is possible to stop the shutter in motion or to
step the movement.

HBES data: Dimming

Dimming consists of: "Dimming-position", "dimming-control” and "dimming-value"
Dimming-position is a data "switching”, see A.2.

Dimming-control

Data size: U4
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A.10.2.2 Definition:

Dimming-control XX IX|IX

[ 1 stepcode 1 to 7 (001 to 111)
I or Step-break (X000)
| .
|

1: increasing
0: decreasing

NOTE: The stepcode shows in how many steps the range of value 0...100% is subdivided.
Number of steps = 2 (Stepcode - 1)
A.10.3 Dimming-value is a data "scaling", see A.4.

NOTE: "Dimming-value" is representing e.g. the relative brightness in the range between "value low"
and 100% and can be accessed directly,

A1 HBES data: Byte string
A11.1 Data size: UBn
A11.2 Definition:

byte string
....................... XX XIXjX | X|X|X

XX XXX [X|X|X

byte 1 byte n
n is dependent on the length n' of the protocol net data. If n is greater than n' a mechanism shall handle this.
In addition this mechanism shall fix the maximal size of n.
A12 HBES data: String control
A12.1 Data size; UB1

A12.2 Definition: String control

MIMIMIM|T|T|TIT

M: Mode (4 bits)

T. Text identifier (4 bits, arbitrary)
0001 Mode 1: begin of text

0010 Mode 2: more text

0011 Mode 3: end of text

0100 Mode 4: record control



107

Page 13
EN 50090-3-2:1995

A.13 HBES data: Text control
A.13.1 Data size: UB2
A.13.2 Definition: Text control

ENNNNRRRRENENEERER

size of text (number of bytes)

A.14 HBES data: Record number
Al4.1 ‘Data size: UB2

A14.2 Definition: Record number

HEENERERRERERERRER

first bit = 1: last line in text
remaining bits: record number in text.

NOTE: A text can be transferred using either a "Page control” or a "Record control"

A.15 HBES data: Page control

consists of string control (see A. 12, with Mode 1 = begin of text
Mode 2 = more text

Mode 3 = end of text)
plus text control (see A.13)

plus byte string (see A.11).
A.16 HBES data: Record control
consists of string control (see A.12, with Mode = 4)

plus number (see A.14)
plus byte string (see A.11)
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Annex B (informative)
Data sheet for an HBES function

Figure B.1 contains the unfilled data sheet for an HBES function, Figure B.2 shows an example for a filled in
data shest.

HBES function
Number:
2. Operation:
3. Inputs:
Name Ivoe Sceciajusa Lints time
| [ | !

]
v Vv v v v wi

1 ]
| ] ]
4. Qutput:
|
11 [ | g
5. Parameters:

Figure B.1a
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6. Function Block Description:

7. Description language:

Figure B.1b)
Figure B.1: Blanco data sheet for an HBES function
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HBES function
Number: 1

1. Name: Low Limit

2. Operation: The analogue output *AnOp* follows the INDut *Anin® unless *Anin® falis beiow the “Lo_Limit*
then the output is frozen at *Lo_Limit* until "Anin® rises above "Lo_Liq'ﬂt‘

1] 1 . ®

i ] 2 . -
‘ ‘\ e — .
..... T -

A vaius of O (COOOhex) will cisabie the Low Limit action’

Figure B. 2a)
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6. Function Block Description:

Lo_Limit. Limit

Page 17
EN 50090-3-2:1995

AnOp

Anin

Decision

7. Description language:

UB2 LowLimit- (UB2 Lo_Limit, UB2 Anin)
{ UB2 AnOp;
if (Lo_Limit! =0)
{ if (Anin < Lo_Limit)
AnOp = Lo_Limit;
eise
AnOp = Anin;
}
else
AnOp= Anin;
return (AnOp);

Figure B.2b)
Figure B.2: Example for a filled in data sheet
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