KABLOSUZ SERT HABERLE SME UYGULAMALARI VE RF KONTROL

Kablosuz ileglim uygulamalari elektrogin yaygin olarak kullanilan
uygulamalarindandir. Bu uygulamalar yardimiylarikkta arasinda bilginin kablosuz olarak
tasinmasi sglanms olur. Bunun i¢in de havada ya dasluixta uzun mesafeler boyunca yol
alabilecek bir tir tgyici dalga kullaniimasi gereklidir. Bu stguci dalga olarak dalga
spektrumundaki ¢cok genbir bant arafii kullanilabilir. Fakat en ¢ok tercih edilenlerizKi
Otesi (infrared), lazer ve radyo dalgalaridir. Biz yazida bunlardan en yaygin kullanima

sahip olan radyo dalgalari ile kablosuz serigigtiuygulamalari Gzerinde duragga.

Gorinir

100kHz 1MHz 10MHz 100MHz 1GHz  10GHz 100 GHz 'T]‘I

|

VLF u=|m-|m=

VHF UHF SHF EHF

+ Very Low Frequency (VLF)

 Low Frequency (LF)

+ Medium Frequency (MF)
High Frequency (HF)

+ Very High Frequency (VHF)
Ultra High Frequency (UHF)

* Super High Frequency (SHF)

Extremely High Frequency (EHF)

Sekil 1

Haberlgme uygulamalarinda kullanilan bazi yayin bantlari.

« AM yayin bandi MW (530~1610 kHz)

« Kisa dalga bandi SW (5.9-26.1 MHz)

+ Televizyon istasyonlar (7-13 MHz)

+ FM yayin bandi (88~108 MHz)

+ Ucak trafik kontrol bandi (108~136 MHz),



Radyo dalgalari ya da radyo sinyalleri 3 KHz il®8GGHz arasinda oldukca gehir
frekans arafiini kapsar. Bu aralikta VLF, LF, MF, HF, VHF, UHEklinde belirli bantlara
ayrilmistir. Sekil.1 de radyo dalgalarinin elektromanyetik spekir Gzerindeki frekans
dagilimi ve isimlendirilmi bant araliklari gosterilrgiir. Haberleme uygulamalarinda bu
bantlarin sadece belirli bolumleri kullaniimaktadBunlardanISM (Industrial Scientific
Medical band) bandi bircok Ulkede telsiz fetii icin sertifika veya lisansa gerek olmadan
belirli bir ¢ikis glict sinirlamasina uyarak, tizerinden yayin yaitefalbir banttir. Ulkemizde
ISM bandinin yaygin olarak kullanilan frekansl&15 MHz, 418 MHz, 433,92 MHz, 868
MHz, 915 MHz, ve 2.4 GHz frekanslaridir. Biz buigalamizda 433,92 MHz frekansa sahip

alici, vericilerle ¢gitli kablosuz iletsim ve kontrol uygulamalarimiz olacak.

Cok alcak frekansli sinyallerin (6rgi@ ses) ¢cok uzak mesafelere gonderilmesi gugtr.

Bu nedenle alcak frekansli sinyalin, yiksek frekatsgiyici bir sinyal Uzerine bindirilerek
uzak mesafelere ggmmasi sglanabilir. Bu olaya modilasyon denir. Kablosuzigieade de
ayni sekilde gonderilecek olan bilginin bir gigici dalga ile modile edilmesi gereklidir.
Modulasyon glemi birden fazla farkli teknikle yapilabilir. Buekniklerden Frekans
modulasyonu (frequency modulation - FM)sitaci dalga frekansinin, bilgi sinyalinin
frekansina bgi olarak deistirilmesi seklinde olur. Benzerekilde genlik modilasyonu
(Amplitude Modulation — AM) ise tayici dalga genfiinin, bilgi sinyalinin frekansina g
olarak dgistirilmesiyle sa&lanir.Sekil 2.)
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RF MODULLER

Eger elektronikle yeni ilgilenmeye blamis birisiyseniz kendi radyo frekans devrenizi
yapmaniz olduk¢a zor olacaktir. Bu tur devreler tilasyon ve de-modilasyoglémlerini
yuksek frekanslarda yaptiklari icin olduk¢a hassast Bu ylizden tasarimlari cok 6nemlidir.
Mesela bu tir bir devreyi breadboard Uzerinde yania@lkarsaniz dizgiun ¢cghayacaktir
¢cunkl breadboard un icerisindeki paralel metaliniehatlari kigiik kondansatérler gibi
davranacaktir ve devrenizin dinamiklerini olumsuinge etkileyecektir. Fakat size gizel bir
haberim var. Piyasada hazir olarak satilagiticegadyo frekans devreleri bulunuyor. Bu
yazidaki uygulamalarda da benzer bir devreyi kaltBiz. Bu sayede devreyi kendimiz
Uretmedgimiz icin yukimuiz oldukca hafiflemgi olacak ve radyo frekans uygulamalari
yapmak oldukca kolaytacak. RF moddller belirli sabit bir frekanslarddigecak sekilde
uretilmiglerdir ve alici verici ¢iftleri halinde satiimaktaiér. Kullanimlari cok kolaydir, dyle
ki sadece bir anten plyarak devrenize ekleyebilirsiniz. Ayrica gigc ttikderi de cok
disuktir, bu sayede gmabilir uygulamalarda da rahatlikla kullanabilivigi. Ulkemizde bu
moduller UDEA Elektronik tarafindan uretiimektedBizim bu yazida kullanagamiz alici
verici moddlleri de 433.92 MHz frekansinda ISM bertth calsan UDEA Elektrongin
dretmi oldugu ARX-34 (alict) ve ATX-34 (verici) moddlleridir. ger bulundgunuz bdlgede
elektronikcilerde bu modullerden bulabilmeniz muimkiolmazsa www.udea.com.tr
adresinden sipariverebilirsiniz.

Sekil.3 te elektronikgilerde bulunabilen s alici verici ciftleri gérinmekte. Ustte
soldan sga ATX-34 ve ARX-34, altta soldan & Telecontrolli RT3 ve RR3 alici vericileri
bulunuyor.
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ARX-34 PIN OZELUKLERI

1

2 3 45

Pin No Pin-Ismi 110 Aciklama
1 ANT | 50 Ohm empedans Anten bglanti
noktasi.
2 GND - Kontrol kartinizin toprak hattina
baglayiniz.
3 Vce - +5VDC besleme terminali Reglle edilmi voltaj
kaynagi kullaniimaldir.
4 AOUT 9] ANALOG OUTPUT
5 DOUT (@) DIGITAL OUTPUT
ATX-34 PIN OZELLIKLERI
Pin No Pin-ismi I/O Aciklama
1 GND - Kontrol kartinizin toprak hattina
baglayiniz.
2 ANT @) 50 Ohm empedans anten bglanti
noktasi.
3 GND - Kontrol kartinizin toprak hattina
baglayiniz.
4 DIN DIGITAL INPUT
5 Vce - +5V DC besleme terminali Regile edilmi voltaj

kaynag kullaniimahdir.

KULLANIM TALIMATLARI

Besleme Voltajt:

Moduller igerisinde bir voltaj regulatori bulunmaktedir. Tasarim daha cok pil ile

kullanima uygundur. ARX-34 modulu 4,9 - 5,1 V regiédilmi bir voltaj kayngina, ATX-

34 ise 5-12 V arasinda regule edgntir voltaj kayn&ina ihtiyag duymaktadir. Moduiller
belirtilen degerlerin altinda bir besleme yapgthda kararsiz ¢alacaktir. Besleme voltaji ve

topraklama GND b#antisi belirtilen dgerlerin tzerinde veya ters olursa, modilde kalici

hasarlara acabilir. Pin sirasi ve dzellikkgkil 4.'te ve tablolarda verilngiir




Data Formati :

ATX-34 moduilun de, dijital data gii icin DIN pini bulunur. DIN pini RF ile
gonderilecek sinyallerin kullanici tarafindan wveigi giristir. Standart data protokol§u
sekildedir.

TX : preamble + sencron + datal+.....+dataX
En basit haberkgne sistemlerinde bile mesajinstangici igin bir preamble kullaniimasi
neredeyse zorunludur. Preamble veri olaraksded! ve O lardan okan (01010101...) bir bit
dizinidir. 5 byte 0x55 veya OxAA olabilir. Gondezit 1 ve O’larin surelerisg¢ olmalidir.
Kisaca preamble donanim senkronizasyonuglassktadir.
Sencron ise yazilimin senkronizasyonuna yardimai @it senkronizasyonunun @anmasi
ve mesaj bgangicinin d@ru tayini icin kullanilmasi gereklidir. Bu bit diinin boyu
uygulama gereksinimleri veya kisitlamalarina goéegigbilmekle birlikte 5 byte 0x00 + 5
byte OxFF olabilir veya bunun ne olguaa ki kendisi karar verebilir. Data gonderirken

araya beluk girmemeli, girer ise tekrar preamble ve sengonderilmelidir

Freamble SEnCran Data
—pgi— — il
b=tz

Sekil 5. Data Format

Anten:

Verimli data transferi ve alimi icin gerekli en @nle iki nokta iyi bir anten ve dgru
RF topraklama secilmesidir. Anten olmadan datazumumesafelere gonderilmesi mimkin
degildir. Moduller basit bir anten @anti pinine sahiptir. Uygun bir UHF antengiodan bu
pine baglanabilir. En basit anten 17.3cm uzuglmdaki bir kablonun anten gjme
lehimlenmesi ile yapilabilir. En iyi ilefim mesafesi her iki taraftaki antenlerin birbirini
gormesi ile elde edilebilir. Herhangi bir obje veyaetal bir engel ilesim mesafesini
disUrecektir. Ayrica sinyal gondermeleri, gonderilenyallerin  metal ylzeylerden,

binalardan vb. gelen yansimalardan etkilenirleryBoli data alimlarina yol agabilir.



Kablosuz Kontrollii Robot Uygulamasi:
Bu uygulamamizda 433.92 MHz frekansindasealialici-verici ¢iftleriyle bir robotu

kablosuz olarak nasil kontrol edebilgorizi 6grenecgiz. Robotumuzun mekanik kismi iki

ayri motorla diferansiyel sigiyapan paletli oyuncak tank tarzi bir arac olab{§ekil 7.)

Elektronik kisimda kullanilacak malzemeler jsesekilde:

Kullanilacak Malzeme Listesi
PIC16F628A 2 adet
L293D 1 adet
433,92 MHz Alici-Verici (ARX-34, ATX-34) 1 adet
Buton 4 adet
5V’luk gui¢ kayngil 2 adet
Cift elektrik motorlu oyuncak tank 1 adet
U
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sekil 7.

Sekil 6. da radyo kontrollti robotumuzun alici devigggiiniyor. Bu devrede ARX-34

alicisindan alinan veriler mikgdémci PIC16F628 tarafindan kontrol edilmekte geregelen

veri uygun formatta bir veriyse cgkara bali motorlar veriye gore caliriimaktadir. Bu

devrede L293D entegresi ise motorlara gerekli gégglayabilmek icin kullanilmgtir ¢lnku

PIC tek baina motor sirebilecek kadar gikgicii veremezSekil 8. de robotumuzun

kablosuz olarak kontrol edilmesini @ayan kumanda devresi gorulmektedir. Bu devrede

butonlarina basilgi anda robotu kontrol edecek kontrol bilgisi Uretdkte ve seri olarak

ATX-34 vericisi Uzerinden robota gonderilmektediRobotta ve kumandada bulunan

mikroislemcilere yiUklenecek Picbasic kodlargagada verilmitir. Sekil 9. de bitmg bir

kumanda devresi gorilmektedir

b [k
@ |a- |c.-|a

U1

RAT/OSCA/CLKIN RAO/ANG
RAB/OSCZ/CLKOUT RAT/AN1

AT ‘IATX"‘?A 9
i |j

PIC16F628A

Sekil 8.

FHF FRFRR

SOL ILERI SAG ILERI
—® i o B3]
Q O 0 O
SOL GERI SAG GERI
=gy —®
0 O 0 O




Mikroislemcilere Yuklenecek Picbasic Kodlari:

'***************KU MAN DA P|C16F628A KODU************

CMCON =07 ;PORTA Dijital
INCLUDE "modedefs.bas"
OPTION_REG.7=1 ;PORTB Pull-UP lar aktif

TRISB = %11110000
TRISA = %00000000
K VAR BYTE

K=0

PAUSE 500

*%

SEROUT2 PORTA.0,16780,[REP$AA\5, REP$00\5, REP$FF\5]

:Preamble + Sencron Gonderimi

ANADONGU:
IF PORTB.4=1THEN K.BITO =1
IF PORTB.5=1THENKBIT1=1
IF PORTB.6 =1 THEN K.BIT2=1
IF PORTB.7 =1 THEN K.BIT3=1

SEROUT PORTA.0,N2400, [254]
SEROUT PORTA.0,N2400, [K]
SEROUT PORTA.0,N2400, [192]
PAUSE 10
K=0

GOTO ANADONGU

* *% *kkkk *kkkkkkk * * *%

sk A | [C] PIC1EF628A KQDU **#*kikkkiknk
CMCON = 07 ;PORTA Dijital
TRISB = %00000010

DEFINE HSER_RCSTA 90h
DEFINE HSER_TXSTA 20h
DEFINE HSER_BAUD 2400
DEFINE HSER_CLROERR 1

SOLILERI VAR PORTB.3

*kkkkkk

*kkkkk



SOLGERI VAR PORTB.4
SAGILERI VAR PORTB.5
SAGGERI VAR PORTB.6
K VAR BYTE

ERRCHK VAR BYTE
PAUSE 250

ANADONGU:

HSERIN [ WAIT(254),K,ERRCHK]
SOLGERI =0: SAGGERI = 0: SAGILERI = 0: OSILERI = 0:

IF ERRCHK =192 THEN ;Gelen veri dgru formatta ise
IF K.BITO=1 THEN

SOLILERI =1
ELSE
SOLILERI=0
ENDIF
IFK.BIT1=1THEN
SOLGERI=1
ELSE
SOLGERI=0
ENDIF
IF K.BIT2=1THEN
SAGILERI =1
ELSE
SAGILERI =0
ENDIF
IF K.BIT3=1THEN
SAGGERI =1
ELSE
SAGGERI =0
ENDIF
ENDIF
PAUSE 10

GOTO ANADONGU

* ** * * * ** * * * ** *kkkkkk




Sekil 9.

Yardim ve destek icirhttp://robot.metu.edu.tr/forunadresi altindaki foruma ileti
yazabilirsiniz.

Omer CAYIRPUNAR
ODTU Robot Toplulgu

omercayir@yahoo.com

Kaynaklar:

Odtl Robot Toplulgu sitesi http://www.robot.metu.edu.tr
Microchip, 16F628A Data Sheet http://www.microchip.com
ATX-34, ARX-34 Datasheet http://www.udea.com.tr




