KABLOSUZ SERI HABERLESME
UYGULAMALARI VE
RF KONTROL

Kablosuz iletislim uygulamalari
elektronigin yaygin olarak kullanilan
uygulamalarindandir. Bu uygulamalar
yardimiyla iki nokta arasinda bilginin
kablosuz olarak tasinmasi saglanmis
olur. Bunun i¢in de havada ya da bos-
lukta uzun mesafeler boyunca yol ala-
bilecek bir tir tasiyici dalga kullanil-
masi gereklidir. Bu tasiyict dalga ola-
rak dalga spektrumundaki ¢ok genis
bir bant araligi kullanilabilir. Fakat en
cok tercih edilenleri kizil étesi (infra-
red), lazer ve radyo dalgalaridir. Biz
bu yazida bunlardan en yaygin kullani-
ma sahip olan radyo dalgalari ile kab-
losuz seri iletisim uygulamalar tizerin-
de duracagiz.
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« 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

Haberlesme uygulamalarinda kullanilan bazi
yayin bantlari.

« AM yayin bandi MW (53071610 kHz)

« Kisa dalga bandi SW (5.9-26.1 MHz)

« Televizyon istasyonlari (7-13 MHz)

« FM yayin bandi (88~ 108 MHz)

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

Radyo dalgalar1 ya da radyo sinyal-
leri 3 KHz ile 3000 GHz arasinda ol-
dukca genis bir frekans araligini kap-
sar. Bu aralikta VLF, LF, MF, HF,
VHF, UHF seklinde belirli bantlara ay-
rilmistir. Sekil.1 de radyo dalgalarinin
elektromanyetik spektrum tizerindeki
frekans dagilimi ve isimlendirilmis
bant araliklar1 gosterilmistir. Haberles-
me uygulamalarinda bu bantlarin sade-
ce belirli béltimleri kullaniimaktadir.
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Bunlardan ISM (Industrial Scientific
Medical band) band1 bircok tilkede tel-
siz iletisimi i¢in sertifika veya lisansa
gerek olmadan belirli bir ¢ikis giicl si-
nirlamasina uyarak, Uzerinden yayin
yapilabilen bir banttir. Ulkemizde ISM
bandinin yaygin olarak kullanilan fre-
kanslari, 315 MHz, 418 MHz, 433,92
MHz, 868 MHz, 915 MHz, ve 2.4 GHz
frekanslaridir. Biz bu calismamizda
433,92 MHz frekansa sahip alici, veri-
cilerle cesitli kablosuz iletisim ve kon-
trol uygulamalarimiz olacak.

Cok alcak frekansh sinyallerin (6r-
negin ses) cok uzak mesafelere génde-
rilmesi glictlr. Bu nedenle alcak fre-
kansli sinyalin, yiksek frekansli tasiyi-
c1 bir sinyal tizerine bindirilerek uzak
mesafelere tasinmasi saglanabilir. Bu
olaya modtlasyon denir. Kablosuz ileti-
simde de ayni sekilde génderilecek
olan bilginin bir tasiyici dalga ile modi-
le edilmesi gereklidir. Modtilasyon isle-
mi birden fazla farkli teknikle yapilabi-
lir. Bu tekniklerden Frekans moddilas-
yonu (frequency modulation - FM), tasi-
yicl dalga frekansinin, bilgi sinyalinin
frekansina bagh olarak degistirilmesi
seklinde olur. Benzer sekilde genlik
modtlasyonu (Amplitude Modulation -
AM) ise tasiyicl dalga genliginin, bilgi
sinyalinin frekansina bagl olarak de-
gistirilmesiyle saglanir. (Sekil 2)
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Sekil 2.

RF Modiiller

Eger elektronikle yeni ilgilenmeye
baslamis birisiyseniz kendi radyo fre-
kans devrenizi yapmaniz oldukca zor
olacaktir. Bu tiir devreler modilasyon
ve de-modiilasyon islemlerini yiksek
frekanslarda yaptiklart icin oldukga

hassastirlar. Bu ytizden tasarimlari
cok 6nemlidir. Mesela bu tir bir devre-
yi breadboard tizerinde yapmaya kal-
karsaniz dizgiin calismayacaktir ¢iin-
ki breadboard un icerisindeki paralel
metal iletim hatlart kii¢iik kondansa-
torler gibi davranacaktir ve devrenizin
dinamiklerini olumsuz yonde etkileye-
cektir. Fakat size gilizel bir haberim
var. Piyasada hazir olarak satilan ¢esit-
li radyo frekans devreleri bulunuyor.
Bu yazidaki uygulamalarda da benzer
bir devreyi kullanacagiz. Bu sayede
devreyi kendimiz tUretmedigimiz icin
yikimiiz oldukca hafiflemis olacak ve
radyo frekans uygulamalar1 yapmak ol-
dukca kolaylasacak. RF modiiller belir-
li sabit bir frekanslarda calisacak sekil-
de tretilmislerdir ve alici verici ciftleri
halinde satilmaktadirlar. Kullanimlar
cok kolaydir, 6yle ki sadece bir anten
baglayarak devrenize ekleyebilirsiniz.
Ayrica giic tliketimleri de cok dustik-
tdr, bu sayede tasinabilir uygulamalar-
da da rahatlikla kullanabilirsiniz. Ulke-
mizde bu modiller UDEA Elektronik
tarafindan tretilmektedir. Bizim bu ya-
zida kullanacagimiz alic1 verici modiil-
leri de 433.92 MHz frekansinda ISM
bandinda calisan UDEA Elektronigin
iretmis oldugu ARX-34 (alic1) ve ATX-
34 (verici) moddilleridir. Eger bulundu-
gunuz bélgede elektronikcilerde bu
modiillerden bulabilmeniz miimkin ol-
mazsa www.udea.com.tr adresinden si-
paris verebilirsiniz.

Sekil.3 te elektronikcilerde buluna-
bilen cesitli alic1 verici ciftleri gérin-
mekte. Ustte soldan saga ATX-34 ve
ARX-34, altta soldan saga Telecontrol-
li RT3 ve RR3 alici vericileri bulunu-
yor.

Kullanim Talimatlari

Besleme Voltaji: Moddiller icerisinde
bir voltaj regtlatorii bulunmamakta-
dir. Tasarim daha ¢ok pil ile kullanima
uygundur. ARX-34 moduli 4,9 - 5,1V
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Sekil 3.

regiile edilmis bir voltaj kaynagina,
ATX-34 ise 5-12 V arasinda regiile edil-
mis bir voltaj kaynagina ihtiyac duy-
maktadir. Moddiller belirtilen degerle-
rin altinda bir besleme yapildiginda ka-
rarsiz calisacaktir. Besleme voltaji ve
topraklama GND baglantisi belirtilen
degerlerin tizerinde veya ters olursa,
modtlde kalici hasarlara agabilir. Pin
sirasi ve ozellikleri sekil 4.’te ve tablo-
larda verilmistir

Data Formati: ATX-34 moddilin de,
dijital data girisi icin DIN pini bulunur.
DIN pini RF ile génderilecek sinyalle-

rin kullanic1 tarafindan verildigi giris-
tir. Standart data protokoli su sekilde-
dir.

TX : preamble + sencron + da-
tal+....+dataX

En basit haberlesme sistemlerinde
bile mesajin baslangici icin bir preamb-
le kullanilmasi neredeyse zorunludur.
Preamble veri olarak ardisik 1 ve 0 lar-
dan olusan (01010101...) bir bit dizini-
dir. 5 byte 0x55 veya OxAA olabilir.
Génderilen 1 ve 0’larin stireleri esit ol-
malidir. Kisaca preamble donanim sen-
kronizasyonunu saglamaktadir.

Sencron ise yazilimin senkronizas-
yonuna yardimci olur. Bit senkronizas-
yonunun saglanmasi ve mesaj baslan-
gicinin dogru tayini icin kullanilmasi
gereklidir. Bu bit dizininin boyu uygu-
lama gereksinimleri veya kisitlamalari-
na gore degisebilmekle birlikte 5 byte
0x00 + 5 byte OXFF olabilir veya bu-
nun ne olacagina kisi kendisi karar ve-
rebilir. Data génderirken araya bosluk
girmemeli, girer ise tekrar preamble ve
sencron gonderilmelidir

Presmbie Sencron Dats
e ohle
st2
Sekil 5. Data Format
Anten:

Verimli data transferi ve alimi icin
gerekli en 6nemli iki nokta iyi bir an-
ten ve dogru RF topraklama secilmesi-
dir. Anten olmadan datanin uzun me-
safelere gonderilmesi miimkiin degil-
dir. Moddiller basit bir anten baglanti
pinine sahiptir. Uygun bir UHF anten
dogrudan bu pine baglanabilir. En ba-
sit anten 17.3cm uzunlugundaki bir
kablonun anten girisine lehimlenmesi
ile yapilabilir. En iyi iletisim mesafesi
her iki taraftaki antenlerin birbirini
gormesi ile elde edilebilir. Herhangi
bir obje veya metal bir engel iletisim

SRR —— 17,6 mm mesafesini distirecektir. Ayrica sinyal
gondermeleri, gonderilen sinyallerin
© metal ytlizeylerden, binalardan vb. ge-
E . .
iwm|  ARX-34 £ len yansimalardan etkilenirler. Bu yan-
ATX-34 - lis data alimlarina yol acabilir.
00000 .
YYVVYY . Kablosuz Kontrollt
12345 Sekil 4. 12345 b 1
N Robot Uygulamast:
ARX-34 PIN OZELLIKLERI yg
Bu uygulamamizda 433.92 MHz fre-
Pin No | Pin-ismi | /O Agiklama ve A .
kansinda calisan alici-verici ciftleriyle
1 ANT 1 50 Ohm empedans Anten baglant: noktas. bir robotu kablosuz olarak nasil kon-
2 GND - | Kontrol kartimzin toprak hattina baglaymsz. trol edebilecegimizi 6grenecegiz. Ro-
3 Vee - | ¥5VDC besleme terminali i:fﬂ;mmfﬁ - botuquun m'ekanilf k"1sm1 iki ayr mo-
2 AOUT O | ANALOG OUTPUT torla diferansiyel siriis yapan paletli
5 DOUT O | DIGITAL OUTPUT oyuncak tank tarzi bir arac¢ olabilir.
o (Sekil 7.
ATX-34 PIN OZELLIKLERI Elektronik kisimda kullanilacak
Pin No Pin-Ismi 10 Aciklama malzemeler ise su sekilde:
1 GND - Kontrol kartimzin toprak hattina Kullanlacak Malzeme Listesi
baglayiniz.
2 ANT 0 50 Ohm empedans anten baglanti PICI6F628A 2 adet
Kt 12930 Tadet
3 GND - l::g'i:;‘:ukz”m“’m toprak hattina 433,92 MHz Alici-Verici (ARX-34, ATX-34) | 1 adet
4 DIN 1 DIGITAL INPUT Buton ' 4 adet
5 Vee - +5V DC besleme terminali Regiile edilmig voltaj 5V'luk gli kaynagh 2 adet
kaynag kullaniimaldar. Cift elektrik motorlu oyuncak tank 1 adet

Temmuz 2006 &R BILIM v TEKNIK



dada bulunan mikroislemcilere yiikle- SOLGERI VAR PORTB4

necek Picbasic kodlar1 asagida veril- SAGILERI VAR PORTB.5
mistir. Sekil 9. de bitmis bir kumanda SAGGERI VAR PORTB.6
devresi gorilmektedir K VAR BYTE
Mikroislemcilere Yiiklenecek Picba- ERRCHK VAR BYTE
. PAUSE 250
sic Kodlart:
ANADONGU:
ik sk sk sk s sk 5L MANDA PIC]GF628A KODU**+*sssssns
CMCON = 07 :PORTA Dijital HSERIN [ WAIT(254) K ERRCHK]
INCLUDE "modedefs.bas" SOLGERI =0: SAGGERI =0: SAGILERI=0: SOLILERI=0:
O HONCREG =1 EORTRRTUblag skt IF ERRCHK = 192 THEN :Gelen veri dogru formatta ise
TRISB = %11110000 [E KBITO — 1 THEN
TRISA = %00000000 SOLILERI = 1
K VAR BYTE ELSE
K=0 SOLILERI =0
ENDIF
PAUSE 500 IF K.BIT1 = 1 THEN
SOLGERI = 1
SEROUT2 PORTA.0,16780,[REPSAA\S REPS00\5 REPSFF\5] ELSE
;Preamble + Sencron Gonderimi SOLGERI = 0
ENDIF
ANADONGU: IF K.BIT2 = | THEN
IF PORTB.4 = 1 THEN K.BIT0 =1 SAGILERI = 1
IF PORTB.S = 1 THEN K.BIT1 = 1 ELSE
Sekil 7. IF PORTB.6 = 1 THEN K.BIT2 = 1 SAGILERI = 0
IF PORTB.7 = 1 THEN K.BIT3 = 1 ENDIF
Sekil 6. da radyo kontrolli robotu- SEROUT PORTA.0.N2400, [254] IFK.BIT3 = 1 THEN
muzun alict devresi gortntiyor. Bu SEROUT PORTA.0.N2400, [K] SAGGERI =1
devrede ARX-34 alicisindan alman ve- SEROUT PORTA.0.N2400, [192] ELSE
riler mikroiglemci PIC16F628 tarafin- PAUSE 10 SAGGERI =0
dan kontrol edilmekte ve eger gelen K=0 ENDIE
veri uygun formatta bir veriyse ¢ikisla-  Goro AnADONGU ENDIF
ra bagli motorlar veriye gore calistiril- ; PAUSE 10
maktadir. Bu devrede L293D entegre- GOTO ANADONGU
si ise motorlara gerekli gUCU saglaya- skkrkkkakbkbkkask AT [C] PICI6F628A KODU *##+ktdsrktrs
bilmek icin kullanilmistir ¢linki PIC CMCON = 07 :PORTA Dijital

tek basina motor siirebilecek kadar ci- TRISB = %00000010

kis giici veremez. Sekil 8. de robotu-

muzun kablosuz olarak kontrol edil- DEFINE HSER RCSTA 90h
mesini saglayan kumanda devresi g6-  DEFINE HSER TXSTA 20h
riilmektedir. Bu devrede butonlarina DEFINE HSER_BAUD 2400
basildig1 anda robotu kontrol edecek DEFINE HSER CLROERR 1
kontrol bilgisi tretilmekte ve seri ola-

rak ATX-34 vericisi (izerinden robota SOLILERI VAR PORTB.3
gonderilmektedir. Robotta ve kuman-

}

- SOL ILERI SAG ILERI Sekil 9.
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e AT + Yardim ve destek icin http://ro-
1] reomT |2 SOL GERI SAG GERI bot.metu.edu.tr/forum adresi altindaki
= HE 2= ==t . . qe s s
Co 20 = foruma ileti yazabilirsiniz.
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) ODTU Robot Toplulugu
omercayir@yahoo.com

Kaynaklar:

0dtii Robot Toplulugu sitesi :http://www.robot.metu.edu.tr
Sek" 8. Microchip, 16F628A Data Sheet :http://www.microchip.com

ATX-34, ARX-34 Datasheet : http://www.udea.com.tr
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