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OZET

Bu galismada Elektropak A.S$. Rowenta Sefakdy tesislerinde
bulunan Marsilli & Co. Firmasinin {retmis oldudu bir
Statomat tezgahi incelenmis ve bu tezgaha mikroislemcili
nimerik kontrol tnitesi eklenerek otomasyonu saglanmistir.
Statomat tezgahi bos stator ntivelerinin sarilmasinda
kullanilmaktadir. Fabrikada bu tezgahla genelde fan motoru
ve elektrik sUplrgesi motorunun statoru sarilmaktaysada
mikroislemcili sistemin getirdigi esneklik ile farkla
motorlarin statorlarinin da sarilmasi mimkin olacaktir.

Mikroislemci tabanli kontrol sistemi Z80 mikroislemci
karti, tus takimi, display tUnitesi ve r&le kartindan
meydana gelmistir. Tezgah kontrolinfin yapilabilmesi igin bu
donanima uygun yazilim hazilanarak EPROM'a yliklenmistir.

Kontrol  sistemi  tasarlanarken 1ilk olarak sistemden
beklenilen islevlier belirlemmis +ve sistem programlara
b8ylece yazilmistir. Tim sistem genel anlamda iki grupta
incelenebilir. Mekanik sistem ve mikroislemcili kontrol
sistemi.

Mikroislemcili kontrolsistemi rutin olarak tug takimi ve
displayi taramaktadir. BSylece displaydeki bilgiler siirekli
olarak okunabilmekte ve tus takimi taramasi ile de herhangi
bir tusun basilip basilmadidr kontrol edilmektedir.

Epromda 9 ayri sipir sayisi l'den 9'a kadar olan rakamlarla
kodlanmistair. Bununla beraber sistem yaziliminin esnekligi
ile bunlarin diginda bir sipir sayisini klavyeden girmek de
mimk{indlir. Ayrica sarim slrerken displaylerde Kkaginci
sipirin sarildi§i ve o ana kadar ka¢ tane stator sarildig:
da okunabilmektedir. Sarim bittikten sonra mikroislemcinin
kontrol ettidi r®leler ile islem sona erdirilmektedir.

Vi



ZUSAMMENFASSUNG

In dieser Untersuchung, ein Statomat Werktisch hergestellt
bei Marsilli & Co. in den Grunden von’ Elektropak A.S§.
Rowenta ist untersucht und die BAutomation ist mit der
Addition einer numerischen Xontrolle Einheit mit einem
Mikrorechner zu diesem Werktisch verschafft. Man verwendet
den Statomat Werktisch, um die leeren Stator Nukleusen zu
einzuschliessen. Qbwohl der Stator von Fan Motoren und
elektrischen Staubsauger Motoren mit diesem Werktisch
eingeschlossen  ist, ist es mdglich, Statoren  von
verschiedenen Motoren mit der Hilfe wvon der Elastizitaet
von den Systemen mit einem Mikrorechner zu einschliessen.

Das Kontreollensystem 280  Mikrorechner Karte, deren
Grundlage Mikrorechner ist, bestecht aus einer
Tastengruppe, einer Displaygruppe und einer Relaiskarte. Um
den Werktisch zu kontrolieren, sind die nichtapparatieven
Bestandteile der  Anlage, die zu der  Einrichtung
entsprechen, vorbereiteft und dann auf EPROM aufgeleden.

Das Komtrollensystem mit einem Mikrorechner durchsucht
routineméessig die Tastengruppe und die Displays. So kann
nan die Informationen in der Display lesen und man kann mit
der Durchsuchung der Tastengruppe kontrolieren, obh eine
Taste gedriickt ist.

Es gibt in EPROM 9 verschiedene Wickelzahlen, die von 1 zu
9 chiffriert sind. Es ist mdiglich mit der Hilfe von
Elastizitaet der Programmen des Systems, mit den Tasten
verschiedene Wickelzahlen einzugeben. Waehrend des
Einschliessens kann man in den Displays lesen, wievielte
Wickel bis zu dieser Zeit eingeschlossen sind. Nach dem
Einschliesszen ist der Vorgang mit der Hilfe wvon den
Relaisen, die von dem Mikrorechner kontroliert sind,

beendet.
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BOLUM 1. GIRS

Elektronik ve bilgisayar alanindaki ilerlemelerin inanilmaz
boyutlara ulastiga glntimQizde, teknolojinin getirdigi
imkanlardan mlUmkUn oldudunca fazla yararlanmak Dbir
aragtirmacinin kaginilmaz gdrevidir. Bu mantik cergevesinde
yeni bir cihaz ortaya ¢ikartirken arastirmaci elindeki
imkanlari sonuna kadar kulanarak, son derece modern,
kullanimda rahatlik ve kolaylik saflayan bir Urtin elde
etmelidir.

Bu tez c¢alismasinda, bir statomat tezgahi incelenmis ve
mikroiglemci tabanla bir kontrol sistemi gercgeklegti-
tirilmistir.

Glinllmizde tezgah kontroltinde c¢esitli tasarim ydntemleri
kullanilmaktadir. Onceleri tamamen analog kontrole dayali
ybntemler kullanilirken, gelisen teknolojinin sayisal
ybntemleri on plana ¢ikarmasiyla kontrol problemlerinin
¢tzUmtinde de sayisal teknik kullanimi adirlik kazanmistir.
Bunun  nedenleri arasinda kullanima kolaylastirmasa,
maliyetlerin her yil daha da azalmasi, tlmlesik devre
olarak Uretime elverisli olmasi, daha glivenli olmasa,
bilgiyi depo etmedeki kolaylik ve kodlama yoluyla hatalarin
vakalanmip dizeltilmesi sayilabilir.

Bu ¢alismada gercgeklestirilen kontroldr baslica su temel
islevleri yerine getirmektedir;

1.) Tug takimi yardimi ile sabit veya operatdrin istedigi
sarim sayisinl girmek,

2.) Sarilan sipir sayasini ve stator sayisini g&stermek,



3.)Sarim limiti dolunca ilgili  kontrol r&lelerini
enerjilendirmek,

4.) llgili valflerin enerjilemmesini saf§lamak,

5.) Islem bitince bir sonraki islem ig¢in gerekli elemanlari
baslangi¢ sartlarina dondirmek,

Tasarim ve gergeklestirilmesi donanim  ve yazilim
galismalarindan olugmaktadir. Kontrol programi 2 KByte'lik
bir EPROM'a depolanmistir. Aynli zamanda 2 KByte'lik RAM'de
ROM 1ile birlikte ¢alisarak yazilimin esneklidine hizmet
etmektedir.

Tezin ikinci btlmiinde varolan sistemin Szellikleri
anlatilmis ve islem sirasi tariflenmistir.

Uclinct boltimde kontrol sistemi donanim elemanlarindan
bahsedilmistir.

D6rdincfl bdltmdeki akis semalarini takiben besinci b#liimde
EPROM'a yazalmis olan program verilmigtir.

Altinci bslim cihazain kullanimim ile ilgilidir.



BOLUM 2. SISTEMIN TANITIMI
2.1. Giris

Bu tez g¢alismasinda tasarlanan kontroldriin ¢ok amagli ve
kolay kullanim tzelli§ine sahip olmasina bzen
gtsterilmistir. Bunu sadlamak i¢in hafizadaki 9 ayr:i
sarimdan baska tus takimi ile istenilen sipir sayisinda
sarim yapmak mimmkin kilinmistir. Bu ise alette esneklik
ile beraber deg§igik tipte motor sariminda en uygun sipir
sayisina ulasmada ¢ok Snemlidir.

Mikroislemcili kontrol sistemi display, tus takimi ve 4
adet rtleyi kumanda etmektedir. Bu d¥rt r8le ise makinanin
panosunda bulunan bir sisteme mnlidahale ederek sistemin
akisimr yénlendirmektedir. Altinci bslimde " Cihazin
Kullanimi " bahsinde display ve tus takimindan
bahsedilecedi igin bu bdltumde bunlar sadece yeri geldikge
kisa olarak anlatilacaktir.

Burada esas olarak ana kontrol sistemi ve elemanlari ile
bir stator nlivesinin sarilmasi ig¢in takip edilen is sirasi
ele alinacaktir.

Arka sayfada tezgahin ¢alisma sisteminin daha rahat bir
sekilde anlagilabilmesi ig¢in basitlegtirilmis olarak sistem
ve elemanlar ile tezgah (zerindeki kontrol paneli
gbsterilmistir.
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2.2. Ana Kontrol Sistemi ve Elemanlari

2.2.1. Ana Kontrol Sistemi

Esas olarak tezgah bir A.C. motor ve bu motorun miline
akuple olarak calisan tel sarma ignesinden olugmaktadar.
Telin nliveye sarilma hizi motorun devir sayisi ile
paraleldir. Motorun bir devrinde bir sipir sarilmaktadir.
Sipir sarma hizi dolayisi ile motorun dbnme hizi redidktdr
ile ayarlanmaktadar.

Stator, sarilirken vyerinden oynayip tel saran igneleri
kirmamasi 1i¢in stator sikistirma valfi ( EVI } 1le nlve
sabitlenir.

Sistemde ayrica kargilikli olarak duran iki adet makas
bulunmaktadair. Bu makaslar baslangig¢ta geri
pozisyondadirlar. Ancak sarim bittikten sonra ilgili

valflerin enerjilenmeleri ile ileriye gidip teli tutar,
geri geker ve keserler.

2.2.2. Ana Kontrol Sistemi Elemanlari
Fl, F2, F3 : Sigortalar

R1,R2, ..... R10 : Kontaktérler

RM1 : Motor kontaktéril

RT : Motor termigi

T1,T2 : Zaman r&leleri

EV1l : Stator ileri - geri valfi



EV2 : Motor hizli devre gegis valfi

EV3 : Tel tutucu valfi

EVP : Makas ileri - geri valfi

FP : Sayici sensér ( NPN )

F : Motor fren bobini

LG : Sistemdeki 24 V D.C. varliga kontrol lambasi
LBAR : Emergency stop lambasi

LP : Pozisyonlama lambasi

FAl, FA2 : Makaslar ileride iken basili olan switch
FI1, FI2 : Makaslar geride iken basili olan switch
FC1l : Stator sikisik iken basili olan switch

MRF : Tel emniyet switchi

PS : Hava basing switchi

EM : Emergency stop switchi

MAN/AUT : Manuel, otomatik ¢aligma komitatdri
MAN/TAPS/AUT : Manuel, otomatik galigma komtitatdrtl
CLOSED TAPS (GAP) : Manuel ¢alismada tel tutucu kontroll

START : Baglatma butonu



STATOR 0: Manuel ¢alaismada baslatma butonu
STATOR 1: Otomatik gallismada basltma butonu
SLOW TURNS ( PLM ): Hzli devre gegis igin

CGl, CG2, CG3, CG4 : Mikroislemcili sistemin kumanda ettigi
réleler



2.2.3.
Sistemdeki Kontaktdr ve RSlelerin Kontak Agiklamalara

R1 Kontaktéri

2 (NAj}: MihUr kontagi

5 (NA): EV1 Stator sikistirmada seri
16 (NA): RS devresinde paralel

18 (NA): R2 devresinde paralel

22 (NA): R4 devresinde seri

R2 Kontaktbril

13 (NK): RMl devresinde paralel
18 (NA)}: Muhur kontagi

21 (NK): EVP devresinde paralel
27 (NA): R7 devresinde seri

R4 Kontaktdru

16 (NK): RMl devresinde paralel
23 (NA): T2 devresinde seri

24 (NA): R6 devresinde paralel

RS Kontaktdri

14 (NK): Tl devresinde seri
16 (NA): Mihtir kontada

20 (NA): EVP devresinde seri

R6é Kontakttri
23 (NA): Muhiir kontaga
25 (NA): EV3 devresinde seri

R7 Kontaktdrii

4 (NK): Rl devresinde paralel
12 (NX): RM1 devresinde paralel
20 (NA): EVP devresinde seri



R8

27
30

R9
2
11

Kontaktdru

{NA): Rl devresinde paralel
(NA): R9 devresinde seri
(NA): R7 devresinde seri
(NA): LP devresinde seri

Kontaktérii
(NK): Rl devresinde seri
(NK): R10 devresinde paralel

R10 Xontaktdri

11
12

(NA): R10 devresinde paralel
(NK}: RM1 devresinde seri

RM1 Kontaktobri

5
9
14
20
31

T1
15
29

T2
18
28

(NA): Motor faz baglantisi
(NK}: R9 devresinde seri
(NA): Tl devresinde seri
(NK): EVP devresinde paralel
(NK): F devresinde seri

Zaman R&lesi
(NA): EV2 devresinde seri
(NK): R8 devresinde seril

Zaman R&lesi
(NK): R2 devresinde seri
(NK): R7 devresinde paralel
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2.2.4. Bir Stator Sarilmasi Ig¢in Takip Edilen 1s Sirasi

Oncelikle salter Auto konumuna alinir. Yerlestirilmis olan
bos nllvenin sikstairilabilmesi ig¢in EV1 valfinin enerjili
olmasli gereklidir. Bu ise ancak Rl kontaktériintin
enerjilenmesi ile olabilir. Bu ylizden bundan &nceki adimda
Rl'in ¢ekik olmasi ig¢in R8 kontaktsrll enerjili olmaladir.

Bunun igin ise FP sensSrll Uzerine ddnen parganin gelmis
olmasi gerekir. Bu da A ile g8sterilen ftel sarma ignesinin
geri pozisyonda ( baslangi¢ poziyonu )} olmasini sart kosar.
Ayrica R8 r&lesi enerjilendi§inde LP pozisyon lambasi da
yanarak ignelerin geri pozisyonda oldugunu isaret eder.

R8 enerjilenip 1'deki kontay§i kapanir. Bunun fizerine Start
veya Stator I butonuna basilirsa Rl kontaktdrii enerjilenip
kendini mUhfirler ( 2'deki konta§i Uzerinden ). Rl slrekli
¢alisir. { Ta ki CG3, CG2 ve R7 nin 4'teki kontaklarinin
hepsi agik olana kadar )

Rl'in 5'deki kontadi kapaninca EV1 wvalfi enerjilenerek
nveyi sikigtirir ve FC1l switchi basilir. Bu ana motorun

devresine seridir.

Ana motorun calisabilmesi ig¢in bazi sartlarin yerine gelmis
olmasi gereklidir. Bunlar:

-—~ Hava basing¢ switchi { PS ) kapala olmala. {( Tezgahin
hava baglantisi olmalidir )

-- MRF tel emniyet switchi kapall olmali. ( Tel kopuk
olmamalidir )

-- Sistem baslangi¢ pozisyonunda olmalidir. Makas pistonla-
ri1 geri pozisyonda olmalidir. ( FI1 ve FI2 switchleri basik
olmaladir )

—-- Motor termig§i RT atik olmamalidar.

-— Bunlar uygunsa LBAR ( Emergency Stop lambasi s®ntikttir )
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Bu sartlar saglandiktan sonra RM1 kontaktdrll geker ve motor
dbnmmeye baglar. Motor ile ayni anda T1 zaman r8lesi de
enerjilenir. Bu arada motor yavas devirde dodnmekte yani
yavag sarim yapmaktadir. Bunun sebebi ilk anda hizli sarim
baglarsa oluklardaki teller tam oturmayabilir veya
siyrilarak kisa devreye meydan verebilir.

Bir slire sonra T1'in kontaklari konum dedistirir ve EV2
valfi enerjilenerek motor reditktdr yardimi ile hizli devre
geger. Artik hizli sarim yapilmaktadir. Bu sarim esnasinda
her devirde S+ S- uglarindan Mikroiglemcili devreye bir
interrupt gelir ( NMI ). Kontrol vazilimi 1ilgili yerlere
dallanmalar yaparak kaginci sipirin sarildigi bigisini ve
kag tane stator sarildi§ar bilgisini gerekli islemler sonucu
displaylerde g&sterir.

Bu islem bu sekilde limit sipir sayisina ulasilincaya kadar
devam eder. Limit sipire ulasilainca mikroislemcili devrenin
kontrol etti§i 4 r®lenin ( CGl, CG2, CG3, CG4 ) kumandasi
ile islemler sonuca dodru gider. $6yle ki:

CGl ve CG2 ayni anda enerjilenir. Bunlarin kontaklarinin
konum degdistirmesi ile R2 ve R5 kontaktdrleri enerjilene-
rek konum dedistirirler. R5 nedeniyle zaman r&lesinin
enerjisinin kesilmesi ile ayni anda R8 de geker.

R8'in kontaklari konum de§istirir. Lp lambasi yanar ve en

tnemlisi R7 ceker.

R7 gekince BRM1 birakir ve motorun elektriki baglantisa
kesilir, F Frenleme bobini enerjilenerek motor durur.
Bununla ayni anda EVP enerjilenir ve makaslar 1ileriye
gider. Makaslar ileri gidince FAl ve FA2 switchleri
kapanarak R4 enerjilenir.
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R4 enerjilenince kontaklari konum degistirir ve R6
kontakt8rll ceker. Bu ileri giden makaslarin kapanarak teli
tutmasini saglar.

Bunu takiben CG3 ve CG4 enerjilenerek makaslarin geri
gelmesini ve teli birakmasini sa§lar. Tel de kesildikten
sonra tim kontaktsér ve rdle kontaklari baslangi¢ sartlarina

dbner.

Bir sonraki stator nitvesi yerlegtirilir motor frenleme
bobini sayesinde baslango¢ konumunda durmustur. Yani R8
kontaktsril c¢ekili vaziyettedir. Start wveya stator I
butonuna basilarak islem tekrar edilir. Yeni stator sarima
baglarken displaydeki stator sayisini gbsteren kaisim bir

arttarailmistair.
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BOLUM 3. KONTROL SiSTEMI DONANIMI
3.1. GIRIS

Mikroiglemci  tabanli tezgah  kontrol  sistemi, devir
algilayici sensdr, mikroislemci karti, tus takimi, display
tinitesi ve rdle kartindan meydana gelmektedir. ($ekil 3.1)
Tezgah kontroliinin yapilabilmesi i¢in bu donanima uygun
yazilim hazirlanarak EPROM'a ylklenmistir.

Mikroigslemci kartinin ana elemanlarl 280 merkezi iglem
birimi, 2716 EPROM, 6116 RAM, 8255 paralel giris -~ ¢ikls
arabirimi ve kod ¢oziclilerdir.

R
0
M
A |
Z80 A
M
g DISPLAY TK.
2
TU§ TK.
5
5 ROLE KARTI

Sekil 3.1 Mikroislemci tabanli tezgah kontrol sistemi
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3.2. Mikroislemcili Kontrol Devresi
3.2.1. Mikroiglemcinin Tanitilmasi

Z80 merkezi islem birimi 40 bacakli Dual-In-Line Package
endilstri standardi ile paketlenmistir. Girig- ¢ikig bacakla
ri ve iglevieri gekil 3.2 de gbsterilmistir.

Z80 mikroiglemcisi 8-bitlik bir mikroislemci olup 16 adres
yolu vardir. Dolayisi ile 2Y = 64 X bellek gdzintl
adresleyebilir. 8 data hatta, kontrol hatti, besleme
kaynag§i, toprak ve saat girisi vardir. Adres ve data
hatlari aktif-1'de ¢aligirken bltUn kontrol sinyalleri
aktif-0'da c¢aligmaktadir. 158 komutu vardir. Komutlari
Intel 8080'e gbre daha glgltudir.

3.2.2. %80 Mikroislemcisinin Bacaklarinin Islevleri

A0-Al5 Adres Bus : Lojik 1 1ile aktiftir. Bagli oldugu
sistemden kopabilme &zelligine sahiptir. (Tri-State olma)
Bu ylizden bag§li oldufu devreyi ylklemezler. CuUnkl igeri
akan akim ihmal edilebilir mertebededir. Outputtur
(mikroislemciden disa dofru) Adres bus bellek veri
deyisimleri ve giris-gikis devrelerinin veri dedisimleri
i¢in adres sa§lar. Bu sekilde 280, yazilan programa gore
istenilen adresteki birimleri devreye sokar veya bir
bilginin ortaya g¢ikmasini ya da kullanilmasini saglar.
Giris-¢ikis adresleme kullanicin direkt olarak 256 girise
veya 256 c¢ikisa kadar segma olanadi taniyan 8 dUslk adres
bitini kullanir. AC en az anlamli adres bitidir.

D0-D7 Data Bus : Tri-State giris-¢ikis ve lojik 1'de
aktiftir. Data bus bellek ve giris-¢iks birimleri ile veri
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dedisimleri i¢in kullanilir. (IN-OUTPUT'tur) Okuma ybniinde
input, mikroislemcinin belledindeki bir bilgiyi dasaraya
atarken ise outputtur.

Ml :Gikig, aktif sifirdir. Iki gdrevi vardir.

1.) Mikroislemci bir komut aldiginda bunu bir sfire
sonra anlar. Bu komutu anlayinca buradan "low®™ gikar.

2.) Mikroislemciye interrupt gelirse bu ucu "low"'a

geker.

MREQ : Tri-State ¢ikis aktif sifirdir. Bellek istek
sinyali, adres yolunun bellekten oku veya bellede yaz
islemi i¢in gegerli bir adres tuttudunu belirtir. MREQ'ten
ancak RAM'a veya ROM'a gidilir.

TIORQ : Girig-g¢ikis istedi t¢ durumlu ¢ikis ve lojik 0 ile
aktiftir. Bu sinyal adres yolunun distk anlamli 8 bitinin
bir giris-¢ikis okuma veya yazma islemi i¢in gegerli bir
giris-¢ikis adresi tuttudunu belirtir. Yani ICRQ den dij
diinya ile haberlesme sadlanir. Disariya bilgi gdnderilir
veya disaridan bilgi alinir.

RD : Tri-State c¢ikis aktif safirdir. Mikroislemcinin
bellekten veya bir giris-¢ikis biriminden veri okumak
istediginli belirtir. Adreslenmmis giris-¢ikis birimi veya
bellek mikroislemcinin wveri vyoluna veri koymak ig¢in bu
sinyali kullanirlar.

WR : Tri-State aktif sifirdir. Adreslenmis bellekte veya
giris-¢ikis biriminde saklanmak Ulzere merkezi islem birimi
veri yolunun gegerli veri tutmak istedidini belirtir.

Bilgi : Mikroislemcinin ayni adrese denk gelen bir bellek
bir de 1/0 bellek haritasi vardir. Gelen isarete gdre bir
anda MREQ ve IORQ'den sadece biri aktif olabilir.
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Mikroiglemci bellekle iliski kurmak isterse MREQ "low"'a
cekilir (LOAD). Giris-Cikis yapilacaksa 1IORQ "low"'a
gekilir.

Ornek :

MREQ ve WR low = Belle§e yazar
MREQ ve RD low = Bellekten okur
IORQ ve WR low = Digariya yazar
IORQ ve RD low == Disaridan okur

REFSH : Giks, aktif sifirdir. Dinamik ©belleklerin
tazelemmesi ig¢in kullanilar.

HALT : Gikis, aktif safirdir. Mikroislemci bir Halt yazilim
komutu icra ediyorsa iglem tekrar baglamadan o&nce, ister
maskelenemeyen 1isterse maskelenebilir kesme olsun bir
bekleme olur. Bu komut gelince mikroislemci bulundudu
adreste bekler.

WAIT : Giris, aktif sifardair. Bu sinyal Z80 merkezi islem
birimine adreslenmis belledin veya giris-g¢ikigs biriminin
bilgi aktarimi ic¢in hazir olmadigini belirtir.

Bunu sdyle ornekleyebiliriz:

4 MHz'lik bir mikroislemcinin karsisinda 2 MHz'lik bir
devre veya baska bir mikroiglemci olsun. 1. mikroislemci
karginin belledine bir gey yaziyor, kargidaki de bunu
dederlendimek istiyor. 2. mikroislemci yavas oldudundan
deferlendirme ig¢in zamana ihtiyaci wvarsa 1.'ye WAIT
gbnderir. Bbylece yavag mikroislemci hizliyir WAIT 1ile
bekleterek daha uyumlu galisma saflanir.

INT : Giris, aktif safirdir. Maskelenebilir kesme istedi
sinyali giris-¢ikig birimleri tarafindan iiretilir.
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Galistigi adresi birakir, bagka adresi ytrtittir ve RETURN
ile kaldigdi yere dbner. INT gelince Ml ve IORQ ayni anda
low olur. lkiside low ise interrupt kabul edilmig demektir.

NMI : Girig, negatif kenar tetiklemelidir.( Diisen darbe )
Maskelenemyen kesme istedi hatta INT'ten daha fazla
dncelife sahip ve kesme etkili kilma flip-flop'unun
durumundan bag§imsiz olarak her zaman icra edilen komutun
sonunda taninir. Bu sinyal 280 mikroislemcisini 066H
adresine donmeye zorlar.

RESET : Giris, aktif sifirdir. Bu giris program sayacilni
(PC) sifirlar ve merkezi islem birimini baglangi¢ durumuna
getirir. Butiin registerler sifirlanir ve mikroislemci 0000H
adresine gidip oradan baslar.

BUSRQ :Girig, aktif sifirdir. Yolun hazir oldudunu
bildirir. Kullanilmayacakasa direngle 5 V'a gekilir. Goklu
mikroislemcilerde kullanilar.

BUSAK : Gikg, aktif sifirdir. Bu g¢ikis ucu aktif konuma
gegtiginde merkezi iglem birimi, adres yolu ve veri yolu
kontrol sinyalleri dis devreleri kontrol etmeye hazir
demektir.

Ornek : 2. mikroislemci de ayni bellege bagla olsun. 1.
calisirken bir t sfire sonta 2. devreye girmek istiyorsa
l.den data ve adres bus'i ister. ( BUSRQ génderir. ) Low
gelirse mikroiglemci yaptidi komutu birakir ve ona mUsaade
ettigini bildirir. 2. devreye girmeden 6nce 1.nin adres ve
data bus‘'a tri-state'tir.

Bilgi : Kullanilmayan input ug¢lari karaisikliga yol agmamak
i¢in direngle 5V'a gekilir. ( High'da tutulur. )
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CLK : Sistemin c¢alismasini senkronize etmede kullanalar.
Genligi 5 V'tur. Frekansi ise kullanilan Z80'in hizina
ba§lay olarak 500 KHz ile 4 MHz arasinda dedismektedir.
Sistemimizde 4 MHz'lik CPU kullanilmistar. Clock oldugju
slirece iglemler devam eder. Mikroiglemcinin galisma hizi t
sycle ile belirlenir. 4 MHz'te t sycle o,75 ps dir. Bir
komutun ka¢ t sycle'da yerine kondu§u kataloglarda
bellidir. Bu 10 t sycle ise 10*0,75=7,5 ps'de komutu anlar,
yuriirltge koyar ve ikinciye geger.

3.2.3. Z80 Resme Yapisi

Z80 mikroislemcisinin maskelenebilen (INT) ve
maskelenemeyen (NMI) olmak {izere iki kesme girisi vardir.
Bunlardan NMI aktif hale geldidinde mikroislemci yapti§a
isi sonra yine ayni yere dvnmek kosulu ile birakip, 066 H
adresinde bulunan NMI alt programina dallanir ve oradaki
program: RETN komutunu gSrtinceye kadar icra eder. Bu komutu
gbrince ayrildi§1r yere geri dbner.

Efer interrupt girisi aktif .yapilmis 1ise mikroislemci
tnceden belirlenmis IMO, IMl yada IM2 modlarindan birini
icra eder. IMO'da kesme istedinde bulunan gevre birimi wveri
yoluna herhengi bir komut kodu koyar. CPU bu komutu alir ve
icra eder.

Bu komut, RESTART, CALL yada JUMP komutudur. Sistem reset
edildikten sonra, bu moda dgeger. Bu mod ayni zamanda
I8080'in kesme modudur. IMl'de kesme istedi geldiginde CPU
038 H adresinden itibaren programi icra etmeye baslar.

IM2 en gelismis moddur. Bu modda her kesme hizmet programa
igin belledin herhangi bir yerinde 16 bitlik bir adres
tablosu hazairlanir. Bu tablonun baglangig¢ adresinin ytiksek
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anlamli 8 bitlik kismi I saklayicisina aktarilir. Distuk
anlamly 8 bitlik kisim ile kesme {ireten g¢evre birim
tarafindan sa§lanir. GCevre biriminden gelen 8 bitlik veri
ile birlikte I sakalyicisinda bulunan 8 bitlik veriyi
kullanarak CPU kesme vektdr tablosunu olugsturur. Bu
tablodan aldigi 16 bitlik adrese dallanarak oradaki kesme
alt programini icra eder.

3.2.4. Z80 Registerler:

Z80 mikroislemcisinin 22 adet registera: ( saklayicisi )
vardair. Bunlardan B, C, D, E, H, L 8 bitlik genel amacg¢li
registerlerdir. B registera genelde sayici olarak

kullanilir. Bu 6 register istenirse BC, DE, HL seklinde 16
bitlik olarak kullanilabilirler.

A registeri ( AkUmillatdr ) en ¢ok kullanilan 8 bitlik
registerdir. Buna seri ve paralel bilgi girip ¢ikabilir
toplama, karsilastirma vb. isler yapilabilir.

F ( Flag ) registeri 8 bitlik bayrak saklayicisidir. §Sartla
dallanmalarda kosullarin gergeklenip gerceklenmediginin
bakilaca§i yerdir. ( Orn. JP Z,LOOP )

IX wve IY 16  bitlik index saklayicalara, dolayli
adreslemelerde kullanilar.

SP yi8§in gdstergesidir. Ana programda islemler yapilirken
alt programa gidildidinde registerler bozulacaksa bunlar
alt programa giderken stack'e atilar. ( PUSH ) Alt
programdan doniince bunlar geri ¢agirilarak eski deferleri
korunur. ( POP )

PC sayicidir. Mikroislemcinin memoryde hangi &§6zden komut
aldigaini gbsterir. Her komuttan sonra PC arttarilair. Makina
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reset alinca PC 0000 H adresine gider.

I registera kesme vektdrll saklayicisidir. Mikroislemciye
interrupt gelince hangi adrese gidecedini igerir.

R registeriy ise tazeleme saklayicisiadir. Disarida Uretilmis
kare dalganin frekansini ayarlar.

A', F¥', B' C', D', E', H', L', segenek saklayicilari
(Gériintl registerler) olup 81Ul registerdirlar. Herhengi bir
alt programa gidildiginde esas registerlarin igeriklerinin
degismemesi igin EX-CHANGE komutu registerlerin buralara
aktarilmasi ig¢in kullanilair.

3.2.5. Bellekler

Mikroigslemci  kartinda bellek elemani olarak, sistem
yazilimini igeren 2 X Byte kapasiteli 2716 silinebilir,

programlanabilir salt oku bellek ( EPROM ) ve gegicil
saklamalar igin yine 2 K Byte Kkapasiteli 6116 yaz- oku
bellek ( RAM ) kullanilmistir. Bellek kapasitelerinin
belirlenmesinde, kontrol kartinin genel amagli

kullanilabilmesi ve kolay temin edilme kriterleri g&z dntine
alinmigtir. Sekil 3.3 de bellekler gdriilmektedir.

Uz 9 Uz

) 00 Ao DO brF
ai (3% AL D1

A2 02 A2 D2

a3 0z r y. A3 03 y
a4 04 R4 D4

ac o5 RS 514

Sekil 3.3 a) 2716 EPROM b) 6116 RAM
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3.2.6. Kod Gbzucliler

Bellek kod ¢bzme iglemi 74LS139 2-e-4 dekoder yardimiyla
yapilmaktadir. Girislerine Al4 ve Al5 adresleri girilip
izin girisi MREQ isareti ile aktif hale gegirilir. B&ylece
sectig§i elemanlarin bellek ile ilgili komut kUmesinden
etkilenmesini sa§lar.

Giris~¢ikis kod ¢tzme islemi yine bir 74LS139 dekoder
yardimi ile gergeklenmekte fakat bu kez izin girisine IORQ
isareti uygulanmaktadir. BSylece mikroislemcinin girig-
¢ikis ilgili adreslerinin bu kod ¢dzlUclye badli birimlere
ulasmasi saflanmaktadir.

MREQ | — — ROM
172 RAM
————
AlL5 ____1 74aLs139 o
Ald4 ____| -
IORQ | y———— 8255 PIO
12
p__———
ATl ____| 74Ls139 oy
A6 U o

75491

Kartta 1ki adet kullanilmistir. Ortak katotlu olan
displaylerin anotlarinin stUrfilmesi ig¢in buffer gbrevi
yapar. 8255'in ilgili portunun ilgili g¢iksindan + sinyal
gelince anot 5 V'a ba§lanir. 4 girigi 8255'in B portuna
baglanmistir. 8255'in B portu iki adet 75491 igin
ayrilmistar.
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baglanmigtir. 8255'in A portu iki adet 75491 igin
ayrilmistar.

75492

Kartta bir adet kullanilmistir. 6 girisi wve € ¢ikisi
vardir. Ortak katotlu olan displaylerin katotlarini toprada
cekmek igin kullanilmistir. Ayrica ikinci gérevi de tus
takiminda stitun taramasi yapmaktir. B portunun ilk 6
¢ikisina baglanmistair.

3.2.7. 8255 PPI

Mikroislemci kartinda paralel girigs-g¢ikig arabirimi olarak
kullanilmistair. 3 portu vardir. ( 3x8=24 ¢ikig ) A ve B
portlari sadece girig veya sadece grkis olarak
sartlanabildiyi halde C portu iki parg¢a halinde oldugu igin
Control Word'e yazilanlarla tumilyle girig, tumlyle ¢ikisg
veya bir parcasi input ikinci @pargasi output olarak
kullanilabilir.

Sistemimizde 8255'in A portu tUmlyle ¢ikis olarak display-
lerin anotlarina bilgi gotnderilmesinde kullanilmigtir. B
portu ttmityle ¢ikis olarak displaylerin katotlarinin
taranmasinda ve tus takuminin siitun taramasinda kulla-
nilmistir. C portunun alt 4 biti giris olarak tus takim
satir girisi ic¢in kullanilmistir. C portunun tst 4 biti ise
¢rkis olarak kontroldriin kumanda ettigi CG1, CG2, CG3, CG4
rélelerini siirmede kullanilmistair.
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BOLUM 4. CIHAZIN KULLANIMI
4.1 pisplay Unitesi

Sistemde 6 adet ortak katotlu 7 segament display
kullanmilmistir. Bilgiler displaylerin anotlarina 2 adet
75491 tarafindan kuvvetlendirilmis olarak 8255'in A
portundan gelmektedir. Displaylerin ortak katotlar:i ise
8255 in B portuna bagli olan bir adet 75492 tarafindan
topraga g¢ekilmektedir.

Displaylerin ug¢l sipir sayisinin {g¢l de stator sayisinin
gbsterilmesi igin kullanilmigtir. Bunu gerektiren sebepler
style siralanabilir.

- Sarilacak sipir sayisi hig¢ bir zaman bini ge¢memektedir.
-~ Bir statorun sarilmasi vyaklasik Ug¢ dakika almaktadir.
Buna gdre en kotll sartlarda bir glnde (24x60)/3=480 adet
stator sarilabilecektir.

Sarim esnasinda o anda kaginci sipirin sarildi§i display-
lerde artarak g&zlikmektedir. Sarim bitince ise o ana kadar
sarimi tamamlanmis stator sayisini g&steren kisim bir
artmaktadair.

4.2 Tug Takam

Sistemde basitlik ve maliyet ®n planda tutuldugu igin 4x3
matris yapisinda olan bir tus takima { telefon tus takim )
kullanmilmistir. 4 satir C portunun alt 4 bitine girig, 3
stitun ise B portunun yine alt (¢ bitine g¢ikis olarak
baglanmistir. Galisma prensibi stitunlardan si1fir atip
bunlari satirdan B portu vasitasi ile yakalamaya
dayanmaktadir. 0123456789 tuslari nimerik giris olarak
sartlanmigtir. * tusuna iptal, # tusuna ise enter gdrevi
yliklenmistir. '
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4.3 Kontrolérin Galigtirilmasi

Kontrolbr ana prensip olarak kumanda éttigi 4 rdle 1ile
tezgahta is akisini y®nlendirmektedir. Dig dinya ile ilis-
kisini 8255 PPI wvasaitasi ile yapmaktadir. 8255'e 3 tlr
eleman baglidir. 6 adet display, tus takimi ve roleler.
Sistemde 0123456789 tuslari sipir sayisi girmek amaciyla
tanimlamnmistair. Iptal tusu bir sarim sayisindan
vazgegildigi zaman kullanilir. 000 tuslaraindan sonra J 'e
basmak ise, gercek tezgahta bulunan START butonunu temsil
etmektedir ve yeni bir nlivenin sarilmaya baslamasi ig¢in bu
tusa basilmasi gerekmektedir.

Program ilk olarak c¢alistirildidinda tum displaylerde O
gbzlikmektedir. Baslangig¢ta  sarilacak sipir sayisinan
girilmesi gereklidir. Burada iki yol izlenebilir: vya
hafizada kayitli olan hazir sipir sayilarindan birinin kodu
girilir. ( 1...9 ) ya da bunlarin disinda istenilen bir
sipir sayisi girilebilir.

Sipir sayisi enter ile atandiktan sonra silinmek istenirse
iki defa iptal tusuna basilmalidir. Bu herhangi bir yanlis
basmaya karsi bir odnlem olarak distunllmiistiir. Sistem ve
yazilim: kontrolil gergeklegstiren kisiye en az yillkil verecek
sekilde dlzenlenmistir. Bu sisteme ¢gire ocperatdriin yapacafi
isler sadece bog nliveyi koymak, start butonuna basmak ve
sarilmis niiveyi geri almaktan ibarettir.
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BOLUM 5. SONUGLAR ve ONERILER

Bitirilmis olan bu tez ¢alismasinda varolan bir problem
izerinde c¢alisilmastar. Bir stator sarma tezgahinan
(statomat) nlmerik yolla kontrold yapilmigs ve tezgah ile
panosunun ebatlarinin bilytikl{i§ll nedeniyle tasinamadi§indan
konu tiniversitede labaratuar sartlarinda simllle edilmistir.
Gergekte tezgahin tizerinde bulunan ve her devrinde sayisal
kontrol Unitesine bir NMI gelmesini sadlayan 1.5 kW'lak
A.C. motor yerine labaratuarda sinyaller bir D.C. motordan

alinmigtzar.

Btylece EPROM'daki yazilimin dodruludu da kesinlesmistir,
Bu sayede 1ise yaklasik olarak 1,5 kByte yer tutan yazilim
problemsiz olarak ¢alisir vaziyete gelmistir.

Olmasi muhtemel eksiklikler ise gd8yle siralanabilir:

-~ Yapilacak Hardware devrenin fabrika ortamindan gUriltw
kaparak vyazilimin istenmeyen sapmalar yapmasl. (Buna
devrenin metal bir muhafazaya alinip Epromun (zerindeki
pencerenin kapatilmasi ile engel olmak mimklndlr.)

~ Mikroiglemcili devre tarafindan kontrol edilen r&lelerin
agma ve kapama zamanlarainin, tezgah basinda ve sarilan tele
hasar vermeden islemi bitirebilecek sekilde ag-kapa zaman
ayarlarinin yapilmasli gerekebilir.

Ayrica tug takimindan yapilan kontrol ve sarimin her aninda
displaylerde kagincl sipirin sarilmakta oldufunun gbrlilmesi
kullanic: igin kolayliktir. Kullanici ig¢in iknci  bir
kolaylik da o ana kadar toplam ka¢ tane stator nlivesinin
sarilmig oldudunun da displaylerden okunabilmesidir.
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Hafizadaki sabit sipir sayilarinin yani sira tusglarla
istenilen sipir sayisinin girilmesine izin verilmis olmasa
da tezgahin daha esnek ve hatasiz liretim yapmasina olanak

tanimaktadar.

Sistemin kontrollt yazilim ile vyapildidr i¢in ayrik
elemanlarla vyapilanin tersine kontrol {lnitesinin hardware
yapisinda &nemli dedisiklikler yapmadan yalnizca EPROM'daki
yvazilimi dedistirerek tezgahin firetim alanini genigletmek
mimkiindiir
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EKLER :

EK-1 : KONTROLPROGRAMI AKIS DIYAGRAMLARI
EK-2 : ISLETIM SIsTEMI PROGRAMI

EK-3 : KONTROL SISTEMI DEVRE SEMASI

EK-4 : SISTEM DONANIMININ MONTE EDILDIGI
BASKILI DEVRE SEMALARI

EX-5 : TEZGAH KONTROL DEVRESI AGCIK SEMASI
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EK-1 KONTROL PROGRAMI AKIS DIYAGRAMLARI
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Ik agihis gecikmesi

[
PORTLARI SARTLA
PORTA :CIKIS
PORTB :CIKIS
PCO-PC3: GIRIS
PC4PC7 CIKIS

i
ligili Buffer’ lara
0 Yukle
1
DISPGZK Buffenina
BD Yikle
0'in display kodu
1
Kontrol gdziini sifida

T
JP ANAPR.

Sekil E.1 Baslangi¢ Alt Programi
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I -
LD IX,DISPGZK

i

CALL SCAN
1
LDBA
| CALL IPTAL4 —Dy-
=
CALL ENTER3 =

CALL SiPGIR2 -

Sekil E.2 Ana Program
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B=4

T —~,

o -t

/\ CALL SCANT

TUS
BASILDI Mi
HJ
1

V

CALL SCAN1

{
LD IX,DISPGZK
LD HL KONTROL

CALL STATOR W

1
CALL ILKSART

TUSA
BASILDIMI

Sekil E.3 SCAN Disp. ve Tug tarama ana pr.
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SCF
EX AF AF'
EXX
|
H=0
C=0
{(PORTA)=0
E=81H
L=3
A=E
CPL
(PORTB) = A

B=4
A = (PORTC)

D=A
e |

[ mrrD |

NC

N

EX AF AF'
——
C=C+1
B=B-1

H
E @
I f
A=E
f‘k (PORTB)=A
A=(IX)
(PORTA)=A
B=0 [\\
DINZ$
XOR A
(PORTA)=A
INC IX
A=E

RLCA
E=A L=3

E DE=-6
IX=1X+DE
NZ EXX

H EX AF AF'

NZ
oo

Sekil E.4 SCAN1 Tug Tarama Alt Pr.
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( SIPGIR2 )
l

HL=KEYTAB
IX=DISPGZK
XOR A
A=B
(4020H)=A
i
BASILAN TUSUN DISPLAY
KODUNU HESAPLA VE SAKLA
T
3.YE2. Yl
YOKLE

|

2 YE1. Y]
YUKLE

i
1. YE YENi BASILAN

TUSUN
DEGERINI ATA
i}
BASILAN TUSUN

HEX KARSILIGINt BUL

|

3. YE 2. YIATA

1
2. YE1.YIATA
1
1. YE

YENI BASILAN
TUSUN DEGERINI
ATA

RET

$ekil E.5 SIPGIR2 Sipir Girme Alt Pr.
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ENTER3

IX = HEXSIP
A= YUZLER HANESI

\

A=BIRLER
HANESI

H
v CALL HAZIR8
E

CALL MOTOR

SET 0,KONTROL

RET

Sekil E.6 ENTER3; Enter Tusu Alt Pr.
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IPTAL4

HL = KONTROL

CALL AYAR
DOLDU

-

DOLMADI V
BASLAD!
CALL BASLADI  }—
BASLAMADI
)
E

=

IPTAL M i
CALL AYAR

1

Sekil E.7 IPTAL4 ; Iptal Tusu Alt Pr.



GO -

REG.LER GORUNTUYE
PUSH IX

MGT=MEM. GOZU TAMAM Mi?

CALL SIPGOS6E

l RETN l

CALL SIPGOS6

CALL SIPGOS6
HL=KONTROL
SET 1, (HL)

CALL ROLEAC
1

RETN ’

Sekil E.8 ; NMI Alt Pr.
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( SIP%BOSS )

BC = ARDISP
DE=BC
HL=BC

i
BIRLER HANESI
KARSILIGINI BUL
VE ILGILI MEM.

GOZUNE YUKLE

]
ONLAR HANESI
KARSILIGINI BUL
VE WLGILI MEM.

GOZONE YUKLE

]
YUZLER HANESI
KARSILIGINI BUL
VE ILGILI MEM.

GOZUNE YUKLE
1

SET 3, (KONTROL)
SARIM BASLADI ICIN

RET

Sekil E.9 ;SIPGOS6 Alt Pr.

ROLEAC

REG.LERI GORUNTUYE AT
142 ROLE AG
BEKLE
3. ROLE AG
BEKLE
4. ROLE AC
REG.LARI GERIYE AL

RET

Sekil E.10 ; R8le agma Alt Pr.
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BC = (4030)
C=C+1
H [ (4020)=(BC) —_—
‘ 403B = BC
E
C=30
DE = (403C ) /\
E=E+1
H (4021 )=(DE)
1  403C =DE
E
E=30
HL = ( 403E )
L=L+1
]
H (4022) = (HL)
403E =HL
L =30 A
L

Sekil E.11 ;Stator Sayisi Arttairma Alt Pr.
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( ILK SART )

]
Réleler gekil.
olarak bekle

|
Raoleleri birakt.

|

Artan sip.giiziem
sifirla

]

RES 1, (KONTROL)
RES 3, (KONTROL)

RET

Sekil E.12 11k Sartlara Dontis Alt Pr.

AYAR

iLGILI MEM. GOZLERINE]
00H YUKLE

|
ILGILTMEM. GOZLERINE
BDH YUKLE

RET

$ekil E.13 Ayar Alt Pr.
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BASLADI

i

(4042H ) = (4041H ) (3)
|
(4041H ) = (4040H ) (2)

I
{ 4040H ) = BIRLER HANESI (1)

¢

m
i/ X
_—

CALL AYAR Y
i -
T v——.
RET

Sekil E.14 Saraim Bagladi Alt Pr.

MOTOR

0

A=80H
|
(PORT B )=A
7
SET 2, (KONTROL )

RET

Sekil E.15 Motora Yol Verme alt Pr.
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EK-2 ISLETiIM SISTEMI PROGRAMI
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AEAXKX K AR AR R TR AKX AR KRR AR K AR KRR RN X R AN AR AR X AR RN AAXRRNARXNRN R XK AR R ARAAK X

* %
* STOTAMAT TEZGAHININ MIKROISLEMC1 TABANLI KONTROLU *
* ELK. MUH. MUSTAFA DONMEZ x
* YOKSEK LISANS TEZI AGUSTOS 1993 @ *

x* *

AR SRR RS AR SR SRR R R ERERA SRR R R R IR SRR R R R E RS YRS R LR RS S X

X %
* ISLETIM SISTEMI PROGRAMI *
* Programlama Dili 4
* Z80 Assembler - Version 1.5 *
* For Mesvar Int. 1990 *
x *

* Program i¢indeki ®nemli alt program pargalari yazilim *
* béltmiinde agiklanmistir. Program Uzerinde de gerekli *
* gtrlilen satirlarin yanina agiklamalar getirilmistir., =*
* Programin kolayca anlasilmasi igin dérdinctl béltmde *

*  verilen akis diyagramina bagvurulabilir. d
* x

LA RS RS A SRR R R R R E LSRR RS R LR R EE SRR S R R R SRR SR SRR TR RS RS S SRR R
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ARXEKXKARKAKRKKRR KRR TR RERAKRRKARAXRERE KRR RRRRERRKNEXRRRARRNERRKRRARKRKRR %

* ATAMALAR *

XXX RKKEKXERA KRR E AR AR ERNKRRERARRK KR ERARNRK KRR AR REXRRERERXERKNRKER AR KN

PORTA  EQU 0OH
PORTB  EQ 01H

PORTC  EQU 021

CTRLP  EQU 03H

RKEYTAB EQU 0770H
BAZBAS EQU 06BOH
ILKRKM EQU 402DH
ESKON  EQU 4040H
ARDISP EQU 4030H
SIPGOS6 EQU 03BOH
ROLEAC EQU 03FOH
STATOR EQU 04308
NMIADR EQU 0066H
AYAR EQU 04BOH
BASLADI EQU O4FOH
HAZIRE EQU 0530H
HEXSIP EQU 402AH
SCAN EQU 01508
DISPGZK EQU 4020H
KONTROL EQU 401FH
SYSSTK EQU 4700H
SIPGIRZ EQU 02DOH
ENTER3 EQU 0320H
IPTAL4 EQU 0360H
MOTOR  EQU 0590H
ANAPR  EQU 0280H
TLKSART EQU 0480H
SCAN1  EQU 0200H

EXKKXEARKEXKXREREKAKRKR



46

ARKARKEKRRRKR KRR EE R R R KRR RN KRR KRR R KR AR R AR R R KRR RKR KK T KRR ER AR RRXRNKRRRKRARRNX

x

ACILI§ PROGRAMI *

XK KRR TR R A A AR LR R I AR R R AT AR KK AR RN R R TR KT R TR XK AT XX LA KRR XNKRAKRK

SIFIRLA

DISSIF

ORG O00OH JAGILIS
LD B, 0
DJINZ §
LD A,81H ;PORT AYARI

OUT (CTRLP),A JA=C, B=C, Clow=G, Cupp=(
LD SP,SYSSTK

LD HL,402FH ;402F-401F AYARI
LD B,07H

LD (HL),O

DEC L

DJNZ SIFIRLA

LD B, 09H

LD (HL), OBDH

DEC L

DINZ DISSIF

DEC L

LD (HL),O : KONTROL=0

LD HL, KONTROL

LD (HL),O

JP ANAPKR

I EE R RS L ER S S SRS

AR RN X RN A AR RN A XN T XA AR AR RARR R R AAR AN RN AN AN ARNN N AR RN A AN AANRANRSAXNRAXR

* SCAN KEYBOARD VE DISPLAY ANA TARAMA PROGRAMI *

AR BN R AT AR AN AT AR RN AR R R R AT AR RN AN AR RAANR KRR T R AT AN AAL RN AKX K

SCPRE
SCNX

ORG SCAN ; 0150H
LD B,4

CALL SCAN1

JR NC,SCPRE ; SCPRE



SCLOOP

ATLA
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DINZ SCNX
CALL SCAN1

LD IX,DISPGZK
LD HL, KONTROL
BIT 0, (HL)

JR Z,ATLA

BIT 1, (HL)

JR Z,ATLA
CALL STATOR
CALL ILKSART
JR C,SCLOOP
RET

;SON ROLE ACILDIKTAN S.
;DISP. BOZULMAMASI 1CIN

;SIPTR KAYDI YOKSA ATLA

;8TPIR LIMITI DOLMAMISSA

; TUSA BASINCA DUNGUDEN CIK.

AXARKXEZARXXXNAAXXX

ARAK KA AR AR AR AR AR TR RN A XA AR R A RN AA AR AT R RN A A XXX ARRTRAXRA AT A XX

*

KEYBOARD VE DISPLAY ALT TARAMA PROGRAMI x

KA KRR R E R AR R AT R AR TR AKX AR R R AR R R AR T RRX R A AR ARKRR AR AR A AR XXX

DVET

ORG SCAN1
SCF

EX AF,AF’
EXX

LD H,0

LD C,0

OUT (00),0

LD E, 00000001B
b L, 3

LD A, E

CPL

OUT (PORTB),A
LD B, 4

IN A, (PORTC)

; 02008

;0. GOZ SETMI ILE 3TUS-
;6DISP.TRMSI ICIN.

; TUS SAYAR

; TUS TARANIRKEN DISP.

; YANMAMASI IGCIN

;EN SAG IGIN

;3 STN. I1CIN EN BASTA ATNR.

;1111 1110 YAPILDI ST.TR.

;4 SATIR VAR
;C PO.DAN AL



KROW

NOKEY

AKXKRAK

DISTR

SETAYR

CIK
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LD D,A

RR D

JR C,NOKEY
LD A,C

EX AF,AF’

INC C

DINZ KROW

LD A, E
QUT (PORTB),A
LD A, (IX)
OUT (FORTA),A
LD B, 0

DINZ $

XOR A

LD (PORTA),A
INC IX

LD A, E

RLC A

LD E,A

DEC L

JR Z,SETAYR
BIT O, H

JR Z,DVET
JR DISTR

BIT O,H

JR NZ,CIK
SET O, H

LD L,3

JR DISTR

LD DE, -6
ADD IX,DE
EXX

EX AF,AF!
RET

;C=BASILMAMIS, NC=BASILMIS

;0000 0001
; KATOT HAZIRLANDI

;ANOT BILGIS?

; TU$S TARAMDA DISF.YANMASIN

;0000 0010 1'1 SOLA
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KKK EEREK TR TR R RRER AR AR KRR ERRRKXKERRK KRR ERKRARKRRRKNERRBRKRERXKRKRKNKRARRAXAK

* ANA PROGRAM. BASILAN TUS TANIMASI 1CiN *

KEXAREKRE KRR AR KKK EKEERKR AR IERKR LR AR E AR KRR KRR R RE R R KRR KRR RARIRATRRRK

ORG ANAPR ;0280H
BASA LD IX,DISPGZK
CALL SCAN ; TUS TARAMA KAGINCI TUS
;BILG1IsSl A REG DA
LD B,A ;A YI B DE SAKLADIK
CP OBH ;{( * ) TUSU IPTAL OLARAK
JR Z,IPT ;IPTAL ALT PR. GAGIRMASI
LD DE,KONTROL  ;KAYIT YAPILDI MI?
LD A, (DE) ; KONTROLU I1CIN VARSA O1H
; YOKSA 00H
RRA ;0. GOZ RAYIT ILE tLeiLi
JR NC,DV1 ;C ISE KAYIT VAR O..F
; TUSLARIDIR. GORME
JR BASA ;GERD DON
DV1 LD A,B ;KAYIT YOKSA (NC) YA
;ENTER'E YA SIPGIR2'YE
CP 03H ;( # ) TUSU ENTER OLARAK
JR Z, ENT
CALL SIPGIR2 ;KAYIT YOK. SIPIR GIR ALT
JR BASA
ENT CALL ENTER3 ; ENTER ALT PR.NA DALLANIR
JR BASA
IPT LD B, 04H ; 1PTAL TUSUNU BIRAKINCA
IPT1 CALL SCAN1
JR NC, IPT
DJINZ IPT1 .
CALL IPTAL4 ;IPTAL ALT PR.NA DALLANIR
JR BASA

AXXXXKAXAARARKTAXNKXRX
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KEAKKERKRRE R ER TR KR AR ARXARRARK TR KRR ATARRR AT RRRRL R RRREARRRRRRRRKRE AN

* SIPGIR? SIPIR GIRME ALT PROGRAMI *

KRR KRRERE KRR TR R ARKRKER R RRR KR AN KRR KRR R KRR KRR RRRRAK KRR RN KRR A X

ORG SIPGIR2
LD HL,KEYTAB
LD IX,DISPGZK
XOR A

LD A, B

LD (4029H),A
ADD A, L

LD L,A

LD A, (HL)

LD B,A

LD A, (IX+4)
LD (IX+5),A
LD (4028H),A

LD &, (IX+3)
LD (IX+4),A
LD (4027H) ,A

LD A,B
LD (IX+3),A
LD {402€¢H),A

XOR A

LD DE, 000CH

ADC HL,DE

LD A, {402BH)
LD (402CH),A
LD A, (402AH)
LD (402BH),A

; O2DOH

;NC IgiN
;KAQINCI TU$ BILGISI A YA
;VE MEMORY'DE SAKLAMNDI

;DISP KODU A REG.DA SAKLAND
;A YI B DE SAKLADIK
;3. YE 2.

;1.YE YENI GIRILEN ATANIYOR

;C FLAG RESET YAPILDI

; TUSUN HEX KopuU ICIN

; BU TOPLAMDA C OLMAMALI
;3. YE 2.

;2. YE 1.
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EX DE,HL
LD A, (DE)

LD (402AH) A

EX DE, HL
RET

;LD A, (HL) KOMUTU YERINE
;1.YE YENI TUSUN HEX KARSI.

EEEAXEXKEEXXKKAXNKRKK

AKX KARRBE A AR R TR AT KL TR RRR KRR TR TR AT KT XK AR AR RN TR RT R RKERRARRRTRKKRAREKXK

*

HZR

KAYIT3

ENTER TUSU ALT PROGRAMI *

KRKERAXEEA KT TR X AT A X RN KT AR R KR AR ER KRR KRR AR KRR AKX RETRRXEKRN KRR RAKTAA KK

ORG ENTER3
LD IX,HEXSIP

LD A, (IX+2)

OR (10H

JR NZ,KAYIT3
LD A, (IX+1)
OR OOH

JR NZ,KAYIT3

LD A, {IX)
OR 00H

JR NZ,HZR
CALL MOTOR
RET

CALL HAZIRS
RET

LD IY,KXONTROL

SET 0, (IY)
RET

s 0320H

;HEX KARSILIK SAKLAMA

; BASLANGICI

; YUZLER HANESINDEKININ HEX
i KARS .

;SIFIRSA Z, SAYI VARSA NZ
;SAYI VAR KAYIT ETMEYE GIT
;SAYI YOX ONLAR HANESI KON.
;"NZ" 1SE IKI HANELI SAYI
;GIRILIP ENTERE BASILMISTIR
;KAYITA GIT

; 000 ENTER=MOTORA YOL VERME

AEXKAKXXERXKKXKRXKKKNKRK
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AEREKRE KRR LR R AR RN KRR R R R R RN AR R KRR R KRR KRR KRR R R AN KRR AR AR AR RRRRKRAAK

1PTAL TUSU ALT PROGRAMI *

AEKE AR E R E R AR AT KRR AR KR AR KRR R T RN R AN AR KA RRKR KRR XK KRR KRR EXNKRREKREXEK

*

KVAR

K3BAK

TUSKON

BASR4
BAK4

IPTBAK

ORG IPTAL4

LD HL, RKONTROL

BIT 0, (HL)
JR NZ, KVAR
CALL AYAR
RET

BIT 1, (HL)

JR Z,K3BAK
RET

BIT 3, (HL)
JR Z, TUSKON
CALL BASLADI
RET

CALL SCAN1
JR C, TUSKON
LD B, 4

CALL SCAN1

JR NC, BASA4
DJINZ BAK4

CP 03H

JR NZ, IPTBAK
RET

CP OBH

JR NZ, TUSKON
CALL AYAR
RET

;0360H

;SIPIR KAYDI VARMI?
;NZ 1SE KAYIT VAR KVAR GIT

;IPT. TUSUNA BASILI IKEN

; LIMIT DOLABILIR

;2 ISE, XK1=0 BASLAMADI YADA
;DOLMADI NZ 1SE Kl=1 * TUSU
;BASILIYKEN LIMIT DOLDU

; SARIM BASLADIYSA 1 (=NZ)

; SARIM BASLAMADI

JALT PR, OLARAX YAPILDI

; TUSA BASILMAMISSA C DIR
; BASTLANA KADAR TARAR
;NC 1SE TUSA BASILMISTIR4
;KACINCI TUS BASILDI
;BILGIST A REG.DA
:BTRAKILANA KADAR TARAR
;EMIN OLMAK ICIN 4 DEFA

; DAHA TARAR

;™ # "™ TUSU ENTER OLARAK

;% = " TUSU IPTAL OLARAK

KEKXKKXKXKEKRRARRNEKK
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AKKERKRREEKER TR TR R EREKEE R KK TER KRR KRR RRR KRR ERRERRREREREXRKRKRARER XK

*

NMI ALT PR. SI1PIR LIMIT! DOLDU MU KONTROLU *

AXRXEKRERRKERN R R KA KRR TR R ER TR R R R RRKRKREXRKKRRRRRKRERRRRKRKR KRR RKRRR XXX

GORMES

YUZLER

ORG NMIADR
EX AF,AF!

EXX

PUSH IX

LD HL, KONTROL
LD A, (HL)

RRA

JE C, YUZLEK
EX AF,AF’

FOP IX

EXX

RETN

RRA

RRA

JR NC, GORME5
LD IX,HEXSIP
LD A, (IX+2)
CP (IX+5)

JR Z,0NLAR
INC (IX+3)
LD A, (IX+3)
CP OAH

JR NZ,DISP5

LD (IX+3),00H

INC (IX+4)
LD A, (IX+4)
CP OAH

JR NZ,DISPS

LD (IX+4),00H

INC (IX+5)

; 0066H

; ONEMLI
; STACKE
;SIPTR KAYDI VARMI

; KAYIT VARSA DEVAM

; LIMIT DOLMUSSA GURME

;YUZLER HANES! KONTROLU

;3.LER KARS.

;ESITSE ONLAR HANESI KONTR.
;1.MEM.GOZU+1

;10 OLMUSMU KONTROLU

;10 OLMAMISSA DISPDE GOSTER
;10 ISE BIRLER=0

; ONLAR=0ONLAR+ 1

;10 OLMUSMU

;10 OLMAMISSA DISFDE GUSTER
;10 1SE ONLAR=0
;YUZLER=YUOZLER+1
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LD A, (IX+2) ;200,300 vb. KONTROLU

CP (IX+5) ; YUZLER HANELERI ESITM1?
JR NZ,DISPS

LD A, (IX+1) ;ONLAR HANELER! ESITMI?

CP (IX+4)

JR NZ,DISPS

LD A, (IX) ; BIRLER HANELERD ESITMI?
CP (IX+3)

JR NZ,DISP5

JR TGOS

DISPD CALL SIPGOS6 ;SARILAN SIPIKI GOGS. ALT PK
CIKS EXX

EX AF,AF’

POP IX

RETN

ONLAR LD A, (IX+1) ;ONLAR HANESI KONTROLU
CP (IX+4)
JR Z,BIRLER ; BIRLER HANESI KONTROLU
INC (IX+3)
LD A, (IX+3) ;10 OLMUSMU KONTROLU
CP OAH
JR NZ,DISP5 ;10 OLMAMISSA DISPDE GOSTER
LD (IX+3),00H
INC (IX+4) ; ONLAR=ONLAR+1

LD A, (IX+1) ;50,60 GIBI SAYILARIN
; KONTROLU IgIN

CP (IX+4)

JR NZ,DISP5

LD A, (IX)

CP (IX+3)

JR Z, TGOS

JR DISP5
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BIRLER INC (IX+3)
LD A, {(IX)
CP (IX+3)
JR NZ,DISP5

TGOS CALL SIPGOS6
LD HL, KONTROL
SET 1, (HL)
RES 2, (HL)
CALL ROLEAC
JR CIKS

; LIMIT DOLDUMU?

; DOLMADI
;FUR SON S1PIRI DE GOSTER

;STP. DOLDU 1. GOZ SET
;NMI YA 1ZIN YOK 1GIN

AEAKXKAXKKXXRTXR

KX KR TR R T KX EE KR AR R R TR R AR R AKX AR RRRTERKIR T XX RN R AKX R RN KRR NK

* SIPGOS ALT PR. SARILAN SIPIRI DISPLAYLERDE GOSTERIK *

KEKEK K AR AR KRR T REERNKTRERERR R KR AR TR ARKRKERETRRAR AT AKX RX R RRKRRRXKREERKRXX

ORG SIPGOSG

LD A, OASH

LD (4020H),A
RET

LD BC,ARDISP
LD DE,ARDISP
LD HL,ARDISP
LD A, {(402DH)
ADD A,C

LD C,A

LD A, (BC)

LD (4023H),A

LD A, (402EH)
ADD A, E

LD E,A

LD A, (DE)

; 03B0OH
;SIL SIL SIL

;BIRLER  BC=DE=HL=4030H
;4030H=01...9 DISP. KODLARI
; BULUNAN BUFFER

;BIRLER GOSTERIMI

;ONLAR GOSTERIMI
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LD (4024H),A
LD A, (402FH)
ADD A, L

LD L,A

LD A, (HL)

LD (4025H),A
LD HL, KONTROL
SET 3, (HL)
RET

;YUZLER GOSTERIMI

AKX R AKX R EX X TR K TR KT AN TR T TR AR AR RN AN R R AR AR KRR ER AKX R AR KRR RKRRERNR XA

* BU PR. SAKRIM BITINCE ROLELERI ACTIRIR. NMI'DAN GELINIK *

KE T X TR XA R TR KRR TR N KRR A AN RERR R E XK AT A RR AR KR A AT AR AR RERARN KRR XKRTKRRK

BEKLEY

BEK

ORG ROLEAC
EX AF,AF’

EXX

LD A, 30H

OUT (PORTC},A
LD IX,DISEGZK
LD B, OFH

CALL SCAN1
DINZ BEKLE9
LD A, 70H

OUT (PORTC),A
LD IX,DISPGZK
LD B, OFH

CALL SCAN1
DINZ BEK

LD A, FOH

OUT (PORTC),A
EX AF,AF’

EXX

RET

; O3FOH

;1+2 ROLELER GEKER

: BEKLEME

;3.ROLE CEKER

; BEKLEME

;4. ROLE CEKER

KERKKRKEARKERRRKRK
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AAAE R RN RN RN R A AT NN AR R ARAARR AN ARNRA R R AR RN R ARNKT AR RNFTAARENRALTN

* STATOR SAYISI ARTTIRMA ALT PER. *

************t**t*?***t*t***t***%***1****1**1***1********t**

ORG STATOR
LD BC, (403AH)  ;1LK CLARAK 30H
INC C ; SONRA HER ST. ARTINCA 41
LD A, 3AH
CP C
JR NZ, BIR
LD C, 30H ; BIRLER=0, ONLAR+1
LD DE, (403CH)
INC E
LD A, 3BH
CP E
JR NZ,ON
LD E, 30H ;ONLAR=0, YUZLER+1
LD HL, {403EH)
INC L
LD A, 3AH
CP L
JR NZ,YUZ
LD L, 30H
YUZ LD A, (HL) ;HL VE (HL) SAKLANIYOR
LD (4022H),A
LD (403EH),HL
ON LD A, (DE) ;DE VE (DE) SAKLANIYGR
LD (4021H),A
LD (403CH),DE
BIR LD A, (BC) ;BC VE (BC) SAKLANIYOR
LD (4020H),A
LD (4G3AH), BC
RET

KXEKXAXXAARKRKTRKK
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KEKRRETRARREEAK R R R KRR R R R R KRR R AR KRR AR KRR TR KRR R R RTKTRRRRRARKREERKRAXK

*

TLK SARTLARA DUONUS ALT FPR. *

AEKRERXR TR R AR KRR AR X R AN R AT R AT ARERFTEXE XTI KRR R ERIERKRRR KRR ETAXRRXERKRANX

BEKLEY

ORG ILKSART
LD B, OFFH
CALL SCAN1
DJINZ BEKLE7
LD A, OOH

OUT (PORTC),A
LD (402DH),A
LD (402EH),A
LD (402FH),A
LD HL, KONTROL
RES 1, (HL)
KES 3, (HL)
RET

; 0480H

; ROLELER GEK1L1
; OLARRK

; BEKLER

; ROLELER SONDURULDU
;ARTAN S1PIR GOZLERZ

;STFIRLANIYOR

;JNMI'YA 1ZIN

L EEEEELAEA RS ESEE R R R SRS RS R AR AR AR EEREEEEEEEESEER SIS RS R I RS

* TPTAL TUSU TANINMISSA ILGILI AYAKLAMALAR BURADA YAPILIR *

AKX KT RERXE KA KK KRR R AR R R AR RN RKEXKRKKRR T RARR AT RN RRAXR AR AT R RERKXRNAK

SIFIR

ORG AYAR
LD DE,4029H
LD A, 00H
LD B, 07H

LD (DE),A
INC E
DINZ SIFIR
LD (401FH),A
LD (4040H),A
LD (4041H),A
LD (4042H),A
LD A, OBDH

; 04BOH



DSPSIF
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LD DE, 4020H
LD B, 09H
LD (DE),A
INC E
DJINZ DSPSIF
LD A, 30H
LD (403AH),A
LD (403CH),A
LD (403EH),A
RET

FX XK R X R A AKX R R AT A A AN R KT AR AR AT AR TSN AR ARSI AAXRKRKRR R AR AR RN AR AR X

*

BASLADI ALT PR.

* MAKINA SARIYORMU VEYA TEL KOPMASI vb. SEBEPLE YARIDA

*

DURDUMU KONTROLU

x
x

*

KERRXA AR KRR R AR XN A AR R AR R R AR AN R R AR AR AR AR A AARARX AR X AAXRAXXAAXNANRIXNXANRX

BiRUC

ORG BASLADT ; 04FQH
LD 1Y, ESKON

LD IX,DISPGZK

LD A, (TY+1)

LD (IY+2),A ;3. YE 2.

LD A, (IY)

LD (IY+1),A ;2. YE 1.

LD A, (ILKRKM)

LD (IY),A ;1. YE BIRLER HANESINDEKI

CP (IY+1) ;1. ILE 2., KONTROL

JR Z,BIRUC

RET

CP (IY+2) ;1. ILE 3. KONTROL

CALL Z,AYAR ;1=2=3 1SE MAKINE SARARKEN
; DURMUSTUR

RET

EEXEXKEAKKERAXRREXRKX
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A AR E R R KR AR AR R A A R R AR AR R AR A TR R R R AR AR R AR TR KRR ERRARKRKRRERKEKRKK

* HAZIR SIPIR ALT PROGRAMI . *

AR AR R LR KRR T AR R R R R AR AR KRR R R KR KRR AR XK R AR KRR XA AR R XN R AR RXNKRREA

ORG HAZIRS ; 0530H
LD IX,DISPGZK
BASILI LD B, 04H ; ENTER TUSUNU
EMIN CALL SCAN1 ; BIRAKANA KADAR
JR NC, BASTLI : BEKLER
DINZ EMIN
LD 1Y,HAZBAS
LD DE, 0006H ;HAZIR S1F.LER ARASI AT.IcC.
LD A, (402AH) ;HANGI TUS BASILDI (HEX)
ILERLE ADD IY,DE
DEC A
JR NZ, ILERLE
LD H, (TY) ; BIRLER HANESININ DISP RODU
LD (IX+3),H ;ARTAN DISP. KODU GOZUNE
LD (IX+6),H ;LIMIT SAKLAMA GOZUNE
LD H, (IY+3) ; BIRLER HANESININ HEX
; KARSILEI
LD (IX+0AH),H ;HEX LIMIT SAKLAMAYA
LD H, (IY+1) ;ONLAR HANES1 ATAMALARI
LD (IX+4),H
LD (IX+7),H
LD H, (IY+4)
LD (IX+O0BH),H
LD H, (IY+2) ; YUZLER HANESI ATAMALARI
LD (IX+5),H

LD (IX+8),H
LD H, (IY+45)
LD (IX+OCH),H
RET

KHRKAXKXERXRRANT X
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AXKERRRKER KK R A KRR KRR R TR R AR AR R R KRR RERRRKAR KRR KX RRRR KRR KRRKEKNKRRKXARK

*

MOTORA YOL VERME ALT PR.

*

AKXKEKRRR AR KR XK KA AR KR TR R AR AKX AR KK R AT AR R KRR TR AR KRR RN AR KRK

BIRAK
BIRAK1

ORG MOTOR ; 0590H

LD B, 04H

CALL SCAN1

JR NC, BIRAK

DINZ BIRAK]

LD A, 80H ;MOTOR YOL VERME
OUT (PORTB), A

LD HL, KONTKOL

SET 2, (HL) JNMI YA 1ZIN
RET

END
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KEEKEEKRRRRKR KRR K AR KR KRR KR AR TR E X RRR R ERERRRRBERRRA R KRR KRR R AR RRAN KRN

MOTORA YOL VERME ALT PR. *

AKX R XXX X AKX KRR R AR AR RKEKRR KR EIR TR R KX RRARX R REAXE TR R R KK AR EX KRR RKRARKRS

*

BIRAK
BIRAK1

ORG MOTOR
LD B, 04H

CALL SCAN1

JR NC, BIRAK
DJNZ BIRAKI
LD A, 80H

OUT (PORTB),A
LD HL, KONTROL
SET 2, (HL)
RET

END

; 0590H

/MOTOR YOL VERME

;NMI YA 1ZIN

AR AR TR KT KRR AR XK R R R AR AR KRR AR TR R XRAAXAANRKRA AR R RARRNFAXXRRAXNTRXNAR

1/0 PORT AYARLARI ( €255 PPI )
O0H ): 7 SEGAMENT DISP.LERIN ANOTLARI BAGLI

PORT A (ADRES

bit
bit
bit
bit
bit
bit
bit
bit
PORT B {
bit
bit
bit
PORT C (

7 -- seganment d

6 -- decimal point
5 -- segament c¢

4 -~- segament b

3 -- segament a

2 -- segament f

1 -~ segament g

0 -- segament e
ADRES 0O1H )

7 -- Demo motoru kontroll
6 ~- Kullanilmadi

5-0- Display Katot tarama ve Keyboard siitun tarama
ADRES 0O2H )
bit 7-4 R&le kontrol g¢ikislar:

bit 3-0 tus takiminda satir girisi, low da aktif

IR R SS S SRS SRS SRS R LS RES SRR R Rl RRR SRS EEEEEEEEREEEEESE LS RS
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EK-3 EONTROL SISTEMI DEVRE SEMASI
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EK~-4 BASKILI DEVRE SEMALARI
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{

x X x x
Xy *x
x 3 x Connector
T JxTtd a4t rttas .
R x
y X
X
. %
Y v X X X 3 x
X v x X * * * X XX
X XN XX XX » X X X
X x v % x
% 3
X X * X %
yxxxxxxxx X X %
q x X x
® * x
x xxxxx:x g eoeoo x X ;5 >
I < X x xx X X, %
¥ X x X XX "
o000
3 x x
. X xxxxxxxxxxxxxxxxxxxw.x ®
X X b3 » X
©o x x xx X,
” x 8255 x x
X X ) X b4 ® L
X X XX X XX ox . %
o0 XXX):XXXXXXXKXXX);XXX);X x‘?xx " 0
X W
» x ox x
© Ko X X X x x x X X x
x X Ty ox XX ®
0O % O x x x
. KU XXX XX XIXHXW X UNX XXX
. X% X 85 Ko
o o »®
x x 280 Lx  x g
o) o - X x ™ X g%
L . MX ¥ X My <X o
5] 5] x b4
X x X X ¥ X ¥
o 0 XXXXXXXMNXXXKXXXXXXXX pare X 5
= X, X )
XXX x . « P% X % x
x x X X X
x X X %%
X % xxxxxxxxxxxxx % < 7414
74139 X Xy yw ¥ X ¥ X
X X x X X
X . XX x 27 x x
X TR e X X X X
x x ) x x
< o X XEXRXXXX XX XXX %
¢ x X xx X : :
X x
X X WX RX K Xy x
X X X RRXRXXXXEXRKX,
x x ® ® x
6116 y x
KENXKXXX KK XX x

E.16 Baskili Devre Eleman Yerlesimleri

HEXXHKXXXXN XXX

x

x X
XEAXXXXHERX XXX

x

=]

XXM XKXXM XX XX

o]

QT 9 0 Q
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EK-5 TEZGAH KONTROL DEVRESI
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