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Bu tezde sunulan galigma, Gemi Dizel Motorlarainain
ve bunlara bagli sevk sistemlerinin bilgisayar aracilifji
ile kontrolunu saflayacak bir program ve sistemin olug-
turulmasidair.

Geligtirilen bu model Donanmamizda mevcut DOGAN
sinifi Hucumbotlardaki ana tahrik sistemini olusturan,
MTU 16 V 956 Tb 91 dizel makina ve buna bafili MTU KSS 60
Sanzumanin kontrolunu gergeklegtirmektedir.

Birinci bdliimde girig, ikinci b@limde kaynak arag-
tirmasi verilmigtir.

Uglincli bdliimde; Kontrolu istenen Ana Tahrik Siste-
minin ana hatlari agiklanmig, devre gsemalari ve siste-
min galigma parametreleri verilmigtir.

Dordiincii bdliimde; Kontrol ihtiyaglari, nedenleri
ve program procediirleri verilmigtir.

Beginci b@liim sistemde kullanilacak olan sensdirler
hakkinda bilgileri igermektedir.

Altinci bdlimde interface komputeri tanitilmakta-
dair.

Yedinci b@lim; Similasyon programini igermektedir.

Similasyon programi ana tahrik sistemi sensérlerin-
den alinacak olan datalari igeren bir dosya ile galig-
maktadair.
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COMMAND AND CONTROL OF THE MARINE DIESEL ENGINE BY
THE UTILISATION OF DIGITAL COMPUTER TECHNOLOGY

SUMMARY

Over the last decade a lot of effort has been
devoted to the improvement of performance of the
Diesel Engine and ship-board Main Propulsion systems.
The utilisation of digital computer technology and
the use of extremly sophisticated CAD/CAM programs
have enabled the mechanical engineers to design and
develop nearly perfect engine models. As the research
work in this field continues, an urgent need to
command and control such camplex engines has become
apparent.

It is given that the power output from an engine
depends upon the amonunt of fuel that can be usefully
burnt inside the engine cylinder. However, engine
control mechanism which manages all the action taking
place inside a Diesel, is the prime element that
controls the effective power output from the system.
It has been proven that a Computer controlled gaverner
system can handle the speed of a Diesel engine much
more effectively than a classical mechanical control
system. This may be basically due to the very high
process speed and storage capabilities of a digital
computer which is used in the control system. For
instance, a digital computer may store a Diesel
engines power curves and a wide variety of engine
control parameters in its memory and use those values
during the control process effectively.

The mechanical engineering has been considering
the computer control methods of a Diesel engine in
order to meet the requirements of a complex control
system. The use of complex computer techology may
result in very efficient, reliable, secure and
minimum personnel controlled propulsion systems.
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The work presented in this thesis, is concerned
with the computer modelling of the real-time control
mechanism of a main propulsion system. The study
involves a computer program which simulates a real
Diesel engine and a development of a total control
and monitoring system.

In this thesis, an MTU 16 V 956 TB 91 Diesel
engine and a MTT KSS 60 reduction gear have been
chosen as the real main propulsion system model.
The model has been studied and analysed completely.
Using the results of this work the control parame-
ters and control requirements are determined. It
has been proven that the following requirments are
sufficient for controlling a main propulsion system;

a)- A safe pre-start sequence check procedure

1- Lubricéting 0il level control
2- Fresh water level control

3- Start air pressure control

L- Control air pressure check

5- Reduction gear position control
6- Engine status check

7- Emergency stop value check

8- Engine fresh water temperature check

b)- Start sequence procedure
1- Control of the start button
2- Start of the o0il priming pump
3~ Control of the o0il pressure
L- Control of the air start value
5- Control aof the engine speed

6~ Activation of the alarm circuits

11X



c)- System monitoring and control sequence

1- Control of the engine speed and power curve

2- Control of the system reduction gear

3

Observation of the system parameters

L- Emergency stop and Alarm procedures

The developed engine control model is composed
of a2 main control computer, an interface computer and
the main propulsion system sensor block. :'But in fact,
interface computer and the sensor block have been
modeled as part of the main control computer and
simulated by the developed engine control program.

The developed simulation program is composed
of several functional modules. Each module performs
independent tasks,to fulfill the requirements of the
overall control system.

At the commencement of the control program, senséir
parameters and system status data is read by an input
module from the file named "VERI DAT". The file veri.
dat contains the required system parameters and system
sensor outputs in order to initiate a pre-start seguence.

The funckional module "STARTHAZIR" checks and
analyses the prepared system status tabhles to make
sure that system is ready to start safely.

After this process, start sequence procedure is
activated by the wmodule START. The modele START is
responsible for the completion of the start sequence
until the engine comes to the idle speed. All of the
critical system parameters are sampled and abserved
continously by the start module.

The engine speed is assumed as the most critical
parameters to be checked until the system exceeds the
nominal idle speed. In fact, the main program
continously call for the modules "EMERGENCY" and
"ALARM" in any instant of the program execution.



The module Y"EMERGENCY" checks the important real-
time system parameters and decides on that they are
in safe operation limits. If the module detects any
case in which safe operation limits are exceeded, the
main engine is shutdown right away.

The second degree system parameters are observed
and checked by the "ALARM" module. In case of any
failure, audio alarms are generated and message are
displayed on the computer panel.

An execution control module "icrar continously
monitor the position of the gas control levers. The
module "ICRA" is able to engage or disengage the
reduction gear clach and to control the speed of
engine through the use of the position of gavorner
step motor. A very important task is here to prevent
the engine from being overloaded which may be due to
the misalignment of the mainpropulsion system. The
module "ICRAY" acts just like a real-time servo-control
mechanism during the operation of the overall system.

The module "ICRA" arranges the data block which
will be transmitted to the interface computer. The
data block are prepared to comply with the requirement
of the main propulsion system one of the important
tasks of the module "ICRA" is to provide the
communication between the main system computer and the
interface computer. The commonds from the main control
computer are transfered to the interface computer and
the system status information and system sensor ocutputs
are read back via interface computer. The module
"ICRA" is responsible for the execution of the normal
stop procedures which are ordered by the operator.

In this engine control model, an interface
computer is used to provide the communication between
the main control computer and the propulsion system.
The interface computer is a separete unit that can
connect sensor wdata and commands as a real-time between
system computer and main propulsion system.

A very high performance computer board and a
sophisticated sensor interface electronic are the
principal parts of the interface computer. The data
transfer is carried out using a very high rate
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bidirectional and secure serial link. The interface
computer is also capable aof detecting abnormal
working conditions and taking action in case of
emergencies. This computer continuously checks the
operation of the serial data link from the main
control computer. In case of any communication
failure, the program of the interface computer is
expanded outomatically in order to enable it to take
over the overall control system. This aspect of the
interface computer increases the system security to
an important degree.

In this control model main propulsion system has
been provided with a wide variety of control sensors.
These include pressure, temperature, speed and several
position sensors. The structure and location of the
sensaors are chosenin such a way that the overall
propulsiaon system parameters are sampled and checked
completely. The speed sense procedure is assumed to
be the most critical part of the sensor block and a
special care has to be taken to control it in the
real time.

The sensor outputs are fed in to a sensor inter-
face electronic board. In this board, sensor outputs
are signal conditioned by using the appropriate
techniques in such a way that interface computer can
read digital sensor data. This electronic board is
also capable of transfering serial commands to the
main propulsion system. These include engine start
and stop, gavorner speed control and reduction gear
control commands.

This thesis basically considers a simulation
program which models a main propulsion control system.
Several algorithms are derived and tested according to
the actual system paramsters. The important system
parameters such as engine power curve has been loaded
on the computer memory. The developed computer program
has been run and the results are analysed.

This work has been proven that a computer controlled
main propulsion system may be very effective and
reliable. This research may be expanded in such a way
that real system may be designed to see the results of
this thesis. In order to achieve this an interface
computer board has to be supplied and computer program
developed. This board should also include the necessary
hardware in order to implement the sensor interface
electronic circuits. Finally proper sensor utilisation
and setup on the real engine is required for overall
system tests and experiments.
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LM 1. ciris VE AMAG

Ginidmiizdeki teknolojik geligmeler, sistemlerde oto-
masyaona gegigi glindeme getirmig ve Tirkiye'dede bu saha-
da ileri adamlar atilmayes baglanmistir. Donanma gemile-
rinde lslendigim géirevler sirasinda, gemi dizel motorlu
tahrik sistemleri ve bunlarin kontrolu ile iilgili son
teknolojiyi izleme ve &frenme firsatini elde ettim. Bu
tez konusunu segmekten amacim, elektronik tnetilerinin
dizayni konumun disinda olmasina ragmen, bilgisayar kont-

rollu bir ana tahrik sisteminin niivesini ortaya koymakiir.

Gemi dizel motorlarindaki son gelismeler, sistemle-
ri kompilikelegtirmis, daha dinamik, hassas ve giivenilir
kontrol sistemlerinin gelistirilmesini gerekli kilmigtair.
Hava yakit karigimini her galigma araliginda ideale yak-
lagtirmak amaciyla kullanilan sirasal turbosarj sistemle-
ri,"y" bloklu dizel makinalarda blodun bir tarafinda yan-

may1i kesen silindir cut-put mekanizmasi, elektro-hidro-
lik gavarndrlerin kullanima girmesi, kontroldeki insan
hatalarini ve insan giiclinli azaltma arayiglari, bilgisa-

yar kontrollu sistemlerin geligmesini saflamigtar.
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BOLIIM 2. KAYNAK ARASTIRMASI

Bu tezin hazirlanmasi sirasinda ilk olarak kontrolu
diigiinlilen MTU dizel 16 V 956 TB 91 [1] ve Ridaksinger
Marine Gearbox KSS 90 [2], ait datalari ve galigma pa=
rametreleri +tespit edilmigtir. Ana tahrik sistemine
ait kontrol ihtiyaglari Heywood [3] ve Petrousky [4]°
den incelenmisgtir.

Kontrol ihtiyaglari belirlendikten sonra sistemde
kullanilacak olan sens@ir ve ‘kumanda elemanlari aragti-
rilmigtir. Sens@rler igin MTU Manuelli D] ve step
motor igin kaynak olarak [5-11] yararlanilmigtair.

Kontrol sistemi olugturulurken gegilecek fazlar
E]2—1#]'den alinmigtir.

Interface komputerinin olugturulmasinda ve sensér
interface devre blok diyagramlarinin hazirlanmasinda
[15-18] nolu kaynaklar kullanilmigtir.



BOLOM 3. ANA TAHRIK SISTEMININ AGCIKLANMASI

3.1. Anamakina
3.1.1. Teknik Deferler[1]

MTU 16 V 956 T8 91

Galigma sekli : 4 Zamanli, Tek Tesirli
Yanma gekli : Direk Piiskiirtme
Stipergarj sekli : Egzost Gaz Turbogarjerli
Dizayn : 50 Derece V Tipi
Stark ' : 230mm.
Her silindirde siiplrme
hacmi : 9.56 1t.
Silindir adeti : 16 |
Kompresyon oran:i : 13 :
Rilanti devri ¢ 650 rpm.‘
Giig max. ¢ 4250 HP(1575 rpm.)
Devamli ' : 3780 HP(1515 rpm.)
Ategleme devri : 130 rpm.(5 Derece Sofutma
suyu Sicaklifinda).
3
.8 &7 fiy >
71 : g" : =
i

SEKIL: 3.1. Ana Tahrik Sistemi.



3.1.2. GCaligma Degerleri
3.1.2.1. Basinglar

Tam yiikte=Min.4.5 Bar.
(Son yataktan #ince Blgiilen) : Rilantide=Min.3.5 Bar.
Piston sodutma yafi basinci : Tam yiikte=Min.7.0 Bar.

Krank yaflama yadi basinca

(Pis sofutma ya§ kanalindan

sonra) Riilantide=Min.2.5 Bar.

Tam yilikte=Min.0.8 Bar.

Deniz suyu hasinca

(Dz.suyu tulunbasindan saonra) :
Makina sogutma suyu basinei : Tam yiikte=sMin.2.5 Bar.

(Tatli su tulumbasindan sonra)

Motorin basinca : Tam yiikte=Min.1Bar.
(Bosch tulu badan @nce)

Sarj hava basineca : Tam yilikte=Yaklasik 1.2
(Turbogarjerden sonra) Bar. Geyg.
S5tart hava basinci ¢ Min.25 Bar.

(Hava distirbit#riinden tince)

Emme havasi basainci

Tiim yiikte=Max.15+/-15MM.

' ws.
(Turbogarjer giriginde).

Egzost geri basinca : Tam yikte=Max.600mm.WS
(Tiirbogarjer gakisinda) WwS: Su hedi.

3e1e2.2. S1icakliklar

Krank yaflama yagi sicaklifyr : Max. 80 Derece C.
(Makina girisi 8ncesi)
Piston sogutma yadi sicaklifi : Max. 80 Derece C.
(Makina girisi @ncesi)

Sgdutma suyu sicaklig: Max. 90 Derece C.

(Makina gikigindan sonra)

. Egzost sicaklaig: Max. 650 Derece C.

(§ilindir gikisindan sonra)



Toplam egzost sicaklifa

(Turbagarjer gikigindan sonra)

Sarj hava sicaklig:

(Sarj hava kulerinden sonra)

3.1.3. Referans Defjerleri

Emme hava sicaklaifz

Deniz suyu sicaklifi

Barometrik basaing

Emme havasi basinca

Egzost geri basinea

3.1.4. Yaijlama Yaijr Devresi

77Ty

'
o5
(201 (]
a

5
A -
- P

/ g

-

17

$30:48

Max. 550 Derece C.

Max. 50 Derece C.

32 Derece C.
27 Derece C.
1000 mbar.
15 mbar.
Max.60 mbar.

mm/

1o mech. pres;

29 22 21 20 1

%

SEKIL: 3.2. Yaflama Yajir Devresi.



YAGLAMA YABI DEVRESI

1.
2.
3.

5.

6.

7.

8.

9.

10.
1.
12.
13.
14,
15.
16.
17.
18.
19.
20.
21.
22.
26.
33.

Makina

Turbogarjer

Gavarndr

Yalama yad:i tulumbasai

Yajlama yadi kuleri

Dublex ya§ filtreleri

Yaglama yafi reglilatér valfai
Santirfigal filtre

Catarakt

Piston sofutma yagdi tulumbasa
50 mikron kagit filtre

Diyafram

BY-PASS filter

fn yaglama tulumbasa

Dublex filtre

Yalama yafi el tulumbasi
Yaglama yafi basing transmiteri
Yaflama yafi sicaklik -sensiéiril (PT100)

Yafilama yafi basing transmiteri

-Yaglama yai basing transmiteri

Kapama valfai

Ya§ basing transmiteri

Fleksibil hortum (27.28.29.30.31).
Ug yollu defistirici valf.



%.1.5. Sofjutma Suyu Devresi
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gEKIL: 3.3. Sojutma Suyu Devresi



SO8UTMA suYUu DEVRESI

1. Makina

2., Tatli su tulumbasi

3. Tatli su genlegme tanki

L., Basing rilif valfa

5. 1Isi regiilatorl

B. Tatl:i su sicaklik transmiteri (PT100)
9. Tatli su sicaklik transmiteri (Analog)
10. Fleksibil hortum

12. Lastik hortum (13.1%4)

15. Stop valf

16. Stop valf

17. Stop valf



3.1.6. Deniz Suyu Devresi

SEKIL: 3.4. Deniz Suyu Devresi.
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DENIz suYu DEVRESI

Makina

Ridakginger

Ridaksinger yaglama yafi kuleri
Sarj hava kuleri

Tatli su kuleri

Makina yaglama yagi kuleri
Deniz suyu tulumbasa

Orifis

Stop valf

Orifis

Analog basing transmiteri
Deniz suyu basaing transmiteri
Lastik hortumu (15.16.17)
Stop valf
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3.1.7. Start Hava Devresi
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5EKiL: 3.5. Start Hava Devresi
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START HAVA DEVRESI

1. Makina

2. 8ilindir kafasi

3. ©Start hava valfi

L. Start hava distirbitérd

5. Ana start hava valfi(elk.valf)
7. Stop valf

8. Basing diglircli valf (2. Bar)
9. Basing diiglircii valf (1.5 Bar)
10. Geciktirici valf

11.. Geciktirme sigesi

12. Soguk start eter gisesi

13. Start hava tabancasi

16. Baflanti hortumu (17.18).
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3.1.8. Kantrol Hava Devresi

\

!
\/

SEKIL: 3.6. Kontral Hava Devresi.




KON

1.
2.
3.
L.
5.
6.
7.
8.
9.
10.
11.
12.
13.
14.
15.
16.
17.
18.
18.
20.
21.
22.
23.
24,
25.

26.
27.
28.
29.
30.

K A

TROL HAVA DEVRESI

3 Yollu valf
Geciktirici valf

Hava genlegme tankx
“‘Makine gavarniri

Makina

Bogaltma tankx

Hava filtresi

Basing digliriici valf
Stop valf

L Ypllu valf

Mekanik kumanda kolu

3 Yollu valf

2 Yollu valf

Kontrol valfai

Gudiim teli

Teleflex kontrol kutusu
Ridakginger manuel kumanda.rndu
3 Yollu silindir
Baglanti borusu
Ridakginger

Ileri ve torniston yad tazzik gikiglara
2 yollu valf

Degigtirme valfi
Defigtirici hava valfa

Su altir klepesi kontrol silindiri (su alt:
selenodi).

Defigtirici valf
Silindir cut-out pistaonu
2 Yollu valf

Stop valf

Limit slivilci
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3.1.9. Yakit Devresi
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SEKIL: 3.7. Yakit Devresi

7
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YAKIT DEVRESI

1. Makina

2. VYakit tanka

3. 0n filtre

L. E1 tulunbasi

B. Baflanti borusu

7. Moatorin besleme tulunbasa
8. Taginti valfi ( 1 Bar)

9. Motorin dubley filtre

10. Devamli yakit valfa

11. Bosch motorin pompasa

12. Taginti valfi ( 1 Bar)
13. Baélaﬁtl borusu

14. Filtre taginci valfa

15. Baflanti devresi

16. Motorin basing transmiteri
17. Enjektor

18. Baglinti devresi
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3.1.10. Motorin Pompasi ve Enjektir

Motorin Pompasi.

3.8.

SEKIL:
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MOTORIN POMPASI

2.
3.
L.
5.
6.
7.
8.
S.
10.
1.
12.
13.
14.
15.
16.
17.
18.
19.
20.

Enjekttir baglanti hatta
Geri ddndiirmez valf
Pempa silindir emniyet somunu
Revyk kolu kayi

Baflanti pargasa

Keys

Kontrol reyk

Tulumba yad dreyni
Kemgaft

Roker

Ring

Yatak

Yag sigili

Plancer yayi pleyti
Plancer yaya

Kontrol kovani

Kontrol diglisi

Piston

Rilif valf

Fleng
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3.9. Enjektdr.

SEKIL:
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ENJEKTOR

1. Plancer
2. Meme
3. Enjektdr keysi

L. Yakit kanali
5. Pim

6. VYay

7. Ayar pulu

B. Geri d@nlils devresi

9. Motorin girig devresi

10. Enjektdr sabitleme saplamasi
11. Lastik ring

12. Enjektdr

13. Bakar pul
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3.1.11. Gavarnir

SEKIL: 3.10. Gavarndr
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GAVARNOR

m 3 O N
.

\o
.

10.
11.
12.
13.
14,
15.
16.
17.
18.
19.
20.
21.
22.
23.
24,

30.
3.

Bocsh tulumba reyk kolu
Stop damag:

Maksimum devir ayar vidasa
Rolanti devir ayara

Elle slirat verme damafi
Drop ayara

Maksimum devir emniyet ayara
Sltircld pistan

DBR start ayari

DBR may devir ayara

Limit piston

Yag dreyni

DBR test bltonu

DBR afirliklari

Keys

Gavarndr agirliklara
Maksimum yik limit ayarai
On yaflama tulumba girisgi
Ayar vidasa

Yajlama yafii girisi

Plot pistonu

Glg pistonu

Kumanda kolu

Yay

Step motor

Feed Back reostas:
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3.1.11.1. Gavarnidrin (aligmasi [1]

R 033 K 11 B Gavarndrid sentiirfiigal tip silirat gavar-
ndrtidir (Sekil 3.10).

3.1.11.1.1. Ana Makina Galigsmaz Iken (Stop Pozisyonu)

Ana afairliklar (1140), slirat vayi (2521),yad tampo-
nu (2523), srast pleyti (1332), rulman (1325), agirlik

kafasina bajli ve kapali durumdadir.

Normal olarak bu durumda (6241) nolu yay, (6221)
nolu planceri tamyiik durumuna getirir. Fakat DBR (9)

plancerin belirli bir mesafe katetmesine izin verir.

Hentiz yad basinci olmadifindan, fakat (6162) ve
takip pistonlari, (2300) ve (2551) nolu yaylar vasita-
siyla stop durumunda tutulurlar.

3.1.11.1.2. Start Durumunda Gavarnir

Ana makina galigtirilmadan #nce prayming tulumbasz:
galigtilair. Bu surette krank devresine bafli oclarak

gavarndre yad basilair.

DBR'in limitleme pistonu (11) altina yaf gelmedi-
inden devre dig:i kalair. Krank yad devresinden gelen
yag (2300) pistonunun sad yiizeyini doldurur ve (2300),
(2523), (2441) vasitasi ile (6221)'i yukari dofru silirer.
Bu surette (20) den gelen yad (6162)'nin alt ylizeyine

dolar ve onu yukari iter.

(7182) ve (7181) yaj taziklerini yenerek (1) nolu
Bosch motorin pompasi rekini itmeye baglar. Bu iglem

(20) nolu porttan gelen prayming yafd tazziginin (19)
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(start limitasnu) siirerek (6221)'i limitlemesi ve(6162)
nin start pozisyonunda kalmasina kadar devam eder. Bu
gekilde start pozisyonunda fazla yakit verilmesi dnlen-

mis olur.
3.1.11.1.3. Algak RBlanti Durumunda Gavarnir

Ana makina start edilince prayming tulumbasi stop
eder. Bundan sonra ya§ basinglari makina ya§ tulumbasi

tarafindan saflanir.

Prayming tulumbasinin stop olmasi ile (18) deki
vaj tazzigi kesilir. (19) kargi vaf tazzifine yenilir
ve start limitasyonu kalkar.

Makina galigir galigmaz gavarnidir:start pozisyonun-
dan r8lanti durumuna geger. Santirifiigal kuvvetler ne-
deni ile (1440) nolu afirliklar agmaya baslar. (2523)
safja dofru hareket etmeye baglar. (2441)'in agafi dof-
ru hareketi (6221)'i agafi dofru geker. (6162)'in al-
tindaki ya§ dreyn olmaya baglar. (7182) ve (7181) va-
sitasiyla Bosch tulumbasi reyk kolu rolanti dederine

dojru hareket eder.

(4) nolu ayar vidasi ile tatbik edilmis olan ré&lan-
ti limit degeri (4702), (4704), (4742),.(2651) vasitasi
ile (2343)'e iletilir. (2343) nolu piston (2342)'nin
saf ylizeyindeki yag miktarini kontrol ederek (2521) yayi
vasitasi ile (2523)'teki santirfligal kuvvetlerin etkisi-
ni dengeler. B&ylece gavarndir rolanti devrini almig

olur.
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3.17.11.1.4. Siirat Arttirma

Kompiterin (31) Nolu STEP motora giéinderdigi sinyal
ile step motor istenilen makina devir deferini (30) no-
lu digli vasitas:i ile (5710)'a tatbik eder.

(5710) 'nun hareketi (4702) 'den baglayan hareket

ile (2651)'e iletilir. (2343)'ilin sola hareketi saflan-
mig olur. Buda (2300), (2521)'in sola hareketine sebep
olur. Afairliklarin santirfiigal kuvvetini yenen bu hare-
ket (2441)'in yukari hareketi ve zincirleme olarak
(6162) 'nin yukari gitmesi bunun sonucunda Becsh tulumba
reyk kolunun gaz verme y®niinde ilerlemesine neden olur.
Makinanin istenilen devre gakmasi, afirliklarin agilma-

s1 ile kuvvetler dengelenir ve sistem stabil hale gelir.
3.1.11.1.5. Siirat Kesme

Gaz kolu araciligi ile kompitdre gelen daha diigiik
devir sinyali step motora iletilir. Step motor aksi
ynde hareket ederek 3.1.11.1.4'deki islem sirasinin
tersinin tatbiki ile makinanin devir diigsmesi saflanmig

olur.
3.1.11.1.6. Stop Islemi

Interface computerine bagla stop butonuna basildifin-
da bu program tarafindan algilanir ve stop selonoidi
ikazlanir. Bunun sonucu (2) nolu botunun asafi basilma-
s1 (stop butonu) ile (6221) tam agafi pozisyona gelir.
(7182) ve (7181) nolu yay tazziklerine yenilen (6162)
en asafil pozisyona gelerek, Bosch tulunba reyk kolunu

stop pozisyonuna alarak makinanin durmasini saglar.
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3.1.11.1.7. DBR islemi

Makina normal sgartlar altinda galagirken (11)nolu
limit piston (6221)'in hareketlerini limitlemeyecektir.
Fakat agirai yiik durumunda ve makina devrinin dligsmesi ha-
linde (14) nolu afirliklar agarak (11) nolu pistonun
alt ylizeyindeki yadi direyn ederek (9) nolu kolun agafi
hareketi ile (6221)'in yukari hareketini limitler.
Bdylece makinaya agiri yakit gdinderilerek makinanin li-

mitlerinden fazla ylklenmesi #nlenmis olur.

3.1.11.1.8. Makina Yiik Efrisi
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SEKIL: 3.11. Makina Yik Efrisi
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3.2. Ridaksinger

3.2.1. faligma Deferleri

3.2.1.1. Basanglar

Yaglama yadi basinci

Primary relief valf galigma basinci

Seconderi relif valf galigma basinca :

3.2.1.2. Sicakliklar

Galisma Sicaklifa

3.2.1.3. Ridaksinger Yag Devresi

301

302}

3031

Max. 2.8 Bar.
22 + 3 Bar.
16 + 3 Bar.

55-Max.75

Derece C.

SEKIL:

3.12. Ridaksinger Yag Devresi
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RIDAKSINGER YAZ DEVRESI

301. VYaf Fitresi

302. §aft gikig:

303. Limit siivig

304, Saft devir tako jenerat#ri

305. Devir gavarndri

306. Makina bafjlantisa

307. Ridakginger ya§ kuleri

308. VYag termostati

309. Yag basing ve 1s1i transmiterleri
310. On yad filtresi

P1 Praymeri pompa
P2 Sekonderi pompa
V1 Ana valf 4
V2 Yaglama valfa

V3 Praymeri rilifi
Vi Sekonderi rilifi
K1 Ileri glaca

K2 Tornistan glaca



BOLUM &. KONTROL IHTIYAGLARI

4.1. Birig

Yiksek devirli bir dizeli ve buna bafla ridaksin-
ger sistemi birgok kontrolu gerektirir. Bunlar agafida
siralanmigtir [1].

a)- Starta hazirlik islemi
b)- Start iglemi
c)- Silindir cut-out islemi

d)- Gaz kolundan gelen komutlarin sistemde icrasi

1~ Makina yiik efrisinin kontrolu

2- Sistemin ylksek devirde tam yol ileriden tor-
nistana gegig kontrolu.

e)- Makina ve ridaksingerin galigma parametreleri

igersinde tutulmaszi.

1- Emercensi stopu gerektiren alarmlar ve Emercensi
stop iglemi.

(a)- Disgiik yaflama yafr basinca

(b)- Diiglik piston sofutma yafir basainci

(c)- Agiri yiiksek makina devri

(d)- Emercensi stop biitonuna basilmasai

2- Uyarici alarmlar

(a)- Yiksek tatli su sicaklif:

(b)- YiUksek yaflama yagi sicaklifa

(c)- Silindirlerde yilksek egzost sicaklig:

(d)- Silindirler arasi; 100 derece C'dan biiyiik
egzost sicaklifi farki.

(e)- Yiiksek sarj hava sicaklify
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(f)- Deniz suyu basinci digiik

(g)- Sofutma suyu basinci diisik

(h)- Motorin basinci diigiik

(1)- Sarj hava basinci disgiik

(i)- Start hava basinci diglik

(j)- Kontrol hava basinci diigiik

(k)- Ridaksinger yal basinci diigiik
(1)- Yiksek ridakgsinger yad sicaklifi

f)- S5top iglemi.
L.2. Starta Hazairlik Islemi

Makina start edilmeden evvel yapilmasi gereken

kontrollari igerir,
4.2.1. Agiklama

a)- Yaglama yadir seviye kontrolu: Makina stopta
iken makina karterinde bulunan ya§, yad gubujunda be-
lirtilen seviyenin altinda olmamalidir. Bir seviye
sensérit tarafindan yagd seviyesi kontrol edilir. Eger
vaj seviyesi diigmeye baglar ise bir miiddet sonra kar-
terden yad emip sisteme yad basan tulumbanin alicist
vag seviyesinin iizerinde kalacaktir. Bunun sonucu ola-

rak yataklar yagsiz kalacaktzir.

b)- Tatli su seviye kontrolu: Makinayi sofutan tat-
11 suyun genlegme tankindaki seviyesi belli bir limitin
altina diigmemelidir. Bir seviye sens@irii ile tatli suyun
seviyesi silrekli kontrol edilir.. Tatla su seviyesindeki
diigme tatli su sisteminin hava yapmasina buda makinanain’

agiri ais1 yiiklenmesi ile sonuglanacaktair.
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c)- Start hava basinci kontrolu: Her ne kadar 25
bar start hava basinci ile makina start edilebilir isede
" makinanin kompresyonunun diismesi, ategleme devrine ve
sicaklifina ulagilamamasi, startin yinelenmesi ihtiyag-
lari 40 bar start hava basincinin kullanilmasini ve bu-
nun var oldufunun kontrolunu gerektirir. Bu basing

deferi bir P§81ng transmiteri tarafindan kontrol edilir.

d)- Kontrol hava basincinin kontrolu: 6 bar kontrol
hava,sistemin halen mevcut pinomatik kontrolunda kulla-
nilmaktadir. Emercensi durumlarda bu sistemin kullanil-
masl geredi kontrol hava basincinin gtzlenmesini gerek-

tirmektedir.

e)- Ridaksingerin ileri veya tornistan pozisyonun-
da olup olmadifinin kantrolu: Iki mikro slivig tarafin-
dan ileri veya tornistan selenoidlerinin aktif olup
olmadigar kontrol edilir. Eger bunlardan biri aktif du-
rumda ise makinanin startini takiben makina ileri veya

tornistana gegecek ve gemi yol kazanacaktair.

f)- Makinanin galigiyor olup olmadifinin kontrolu:
Eer makina galigiyor ise start igleminin uygulanmasi
halinde start sistemindeki start hava tabancalari ve
bunlara bafli devreler basincir daha yiiksek olan egzost
gazlari tarafindan hasara ugrayacaktir. Makinanin
galigip galigmadidi makina devir takometresi tarafindan
kontrol edilmektedir.

g)- Emercensi stop klepelerinin kapali olup olmadi-
ginin kontrolu: 2 adet mikro siivig tarafindan izlenir.
Bu klepeler kapali ise makinanin hava girigi kapal:z

oldugundan starti mlmkiin degildir.
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blofundaki yerine yazilir. Makinanin alacai devir bel-
lekte tutulur.

Gaz kolunun ileri "1" durumuna alinmasi ile ridak-
gingerinde ileri yola gegmesi igin; interfeyz komplite-
rine gdinderilecek olan data blofundaki ridaksinger ile-

ri sinyali "0O" iken "1" yapilir.

Gaz kolunun ileri "" durumunu almasi ile makina
ridakgingere baflanacaktair. Bu iglemden 8nce silindir
cut-out igleminin kesilmesi gerekir. Procedure cut=out
program blofu galigarak; Ginderilen data blofundaki
silindir cut-out sinyalini "1" iken "0O" yapar. Biylece
difjer makina blofundada yanma ridaksgingere bajlanmadan

dnce baglamig . olur.

Gdnderilen data blogu interface komputdrii tarafin-
dan okunur. Interface komplitiird i1lk olarak silindir
cut-out selenoidini relay gikig katlari vasitasiyla
ikazlar. Silindir cut-out igleminin bitmesi igin 1 sn
bekler ve Ridakgainger ileri selonoidini ikazlar. 16
silindir galigan makina ridakgingere baflanmig olur.
Interface komplitrli gazkolunun ileri"" durumundaki ma-
kina devrini, step motor kontrol karti aracilifi ile
gavarndr lizerindeki step motora g@nderir. Step motor
aldigr simyali gavarndire tatbik eder. B&lim 2.1.11.1.%4
de anlatildifi gekilde gavarndir makinanain devrine art-
tirar. BBylece ana tahrik sistemi istenilen konuma gel-
mig olur. Step motor pozisyonunu izleyen feed back
sinyali, motorin tulunbalarinin reyk pozisyanlarini
gisteren gavarn8r agigi, reostalar vasitasi ile, makina
devri sirat sensdirli vasitasi ile okunur. Bu bilgiler

sistem kompiterine ulagtidi zaman:
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L.6.2.2. Diigiik Piston Sofjutma Yagi Basinci

Sistemde kullanilan makinada, pisten kafalari-
ayri bir yag devresinden gelen yaf§ tarafindan sojutul-
maktadir. Bu devredeki ya§ basincinin diigmesi (rolanti-
de min. 2,5 Bar, tam yiikte min. 7 Bar.) sonucunda pis-
ton kafalarinda yeterli sofjutma olmayacak ve pistonlar-

da baglayan ve tiim makinaya yayilan hasar olugacaktir.
L.6.2.3. Agiri Yiiksek Makina Devri

1730 RPM Makinanin yiiksek silirat limitidir. Makina
devri bu defere ulagtifindadizayn alarak galigma emniyeti
kalmamigstir. Emercensi stop uygulanir. Makina devri-
nin bu defjere ulagmasi ancak bir ariza durumunda olur.
Bunlar; Gavarndr arizasi (merkez kag aglrliklarln kes-
mesi gibi), motorin tulumbasi arizasi, enjektdr ariza-

lari vb.
L.6.2.4. Emercensi Stop Biitonuna Basilmasi

Makinada agiri glirtiltl tespit edilmesi veya gaftin
sliratle durdurulmasi gibi durumlarda sistemin emniyetle

durdurulmasi gerekir.
L.6.2.5. Emercensi Stop Iglemi

Emercensi stop sinyali sistem kompiiteri tarafaindan
tiretildikten sonra, Gavarndr stop ve emercensi hava
klepeleri kapama seleoidlerj ikazlanir. B8ylece makina-
va giden yakit ve hava kesilmig olur. Makina devri
900 RPM!'ye ulagtifir zaman riddaksinger ileri ve tornis-
tan selenoidlerinin de ikazi kesilerek makina ile ri-
daksinger arasaindaki baflanti kesilmig olur. 9S00 RPM!
yve kadar makina ve ridaksingerin bajli kalma nedeni

makinay:i yiiksiiz birakmamaktair.



BiLIM 5. 5iSTEM SENSORLERI VE KUMANDA ELEMANLARI

5.1. Sensirler

Sens8irler, Makina ve ridaksingerin defer okumak is-~
tedifimiz noktalarina yerlestirilmis ve siirekli olarak
interface kompiitere o an mevcut dederleri g#nderen echize-
lerdir.

5.1.1. Sicaklik Dlgen Sensirler

5.1.1.1. PT-100

Isiya hassas rezistif defer iretirler. Olgme limit-
leri 0-150 derece C.dair. "0" derece C.da 100 OHM. "10Q0"
derece C.de 132.5 OHM rezistif defer lretirler. GSekil

5.1'de PT-100 Tablo 5.1'de PT-100'ln galigma cetveli ve-
rilmisgtir.

SEKIL: 5.1. PT-100
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PT-100'Gn sistemde kullanildigi yerler.

1- Yafjlama yafi giris ve gikig sicaklik dlglimil

2- Tatli su girisg ve gikig sicaklik Blglmil

3

L- Sarj hava sicaklifili giris ve gikig sicaklik dlgiim
5- Ridaksinger yafi giris ve gikig sicaklak Hlglimii.

TABLO: 5.1. PT-100 Galisma Tablosu

Deniz suyu suyu girig ve gikig sicaklik #Hlgimi

PG =0 b -t ) -2 ) =3 4 -4 } -8 } =& } =7 } -8 3 -0
1-200 118,49 - t— }- 1~ 1- tm b 1- t- '
1-190 122,80 $T2.I7 121,98 121,51 121,08 120,65 120,22 319,76 119036 118,93 !}
3-180 127,08 326,465 126,23 125,80 125,37 124,94 121,5% 124,09 12%. b 123,23 ¢
=170 131,32 130090 130,47 130,05 129,43 129,20 129,78 128.3IF 127.93 127,50 )
=160 135,53 I135.11 1T4.469 134,27 13T.6S 132,483 13T.00 0 1TZ.E9 132.1s 131,74
=150 139,71 139,30 13,88 178,44 (IE.04 1T7,63 137,21 136,79 13&,.I7 1RS.95 1
1-140  14T.E7 143.45 143,04 142,53 142,21 181,79 141,38 180,49 140,55 130,13 3
1~120 148,00 147,59 147,18 147.466 164,35 145,94 145,52 145,11 144,70 148,78 !
1-120 0 IB2.11 151,70 151.20 150,88 150.47 150,06 149,84 148,23 148,82 138,41 !
1-110 194,19 198,78 155,38 156,97 154,56 194,15 153,74 453,33 152.92 192,52 |
1-100 160,25 159,85 159,44 159,04 158,63 158,22 1897.82 157.81 I1S7.00 156,50 !
=90 1a4,T0 14T, 90 167,89 143,09 142,68 162,28 161,87 1A1.47 161,06 1&0.46
1=B0  JAB.AT 147,92 147,52 147.12 164,72 166,31 165,91 1AS.S1 165,15 148,70
1=70 172,33 171,93 171,53 171,13 170073 (70,32 149,93 149,53 149,13 148,73 !
1-s0 376,33 175,93 175,53 175,13 174,73 173,33 173.93 173,53 7L 172,73 )
1-S0 IRO.TL 379,91 179,51 179,13 17,72 7EL3EZ 377,92 177.82 177.12 174,18
1-40 1EA.27 IRIL.ER IRT.AB 18T.0RB IRZ.AY 182,20 181.8% 1H1.50 181.10 1R0.T7S )
=30 1EE, 22 IR7.8T 187.43 187.04 185,66 184,25 185,68 1GE.84 195,06 164,87
120 19R, 14 191,77 191,37 190.98 190,56 190,19 199,80 189,40 169,01 1E9.42 !
1I-10 0 194,06 195,47 195,30 198,91 194,82 194,12 193,73 193,34 192,95 192,55
PO 00,0099, 461 199,22 198,83 198.44 19B.08 197,465 197,36 196.87 198,42 )
110 1102.903104, 291 104, 683 105, 073 105, 863 105,851 106,24 1104, 633107, 023 107,40}
320 1107,791108, 18! 1OB. 571 108,961 109,35 109, 731110, 12 {110.5131110,901111. 28!
130 111, 4675112061112, 85111282013, 223 113, 811 113,99 1114,381118, 773 115,14
140 115,543 115,931 116,31 1114, 701117081 117,471 117,85 1118, 283118.621 119,013
150 P115,401 119, 781120, 163 120,851 120, 931121, 321 121,70 1122,091122,471122.84!
10 P12T. 28122, 621424. 01 1 324,39 124, 771125, 181 125,54 1125, 920126, 31 1 124,891
1760 1127,071 127,451 127,841 1260, 221 128, 403 128,981 126,37 1129, 751130, 13130, 51 3
18O IO EPI1T1.271131,. 661132, 041132, 421132, 80 133,18} 133,560 133,941 134,328
10 1134, 701135, 0B 135, 441135, 84 136, 221136, 6011346, 98 1137, 361137, 741 138,12
1100 11ZR,SOITEL BRI 139, 251139, 641140, 021180, I91180.77 1141, 151141,.535141.91!
1110 31182.291142.661143,0481183, 421147, 801184, 171 144,55 11484,931 145,311 145, A&}
1120 11486,062146,4411446,.811187,.191147.571147.941 148,32 1158.701139.07 149, 45}
P10 1149, 821150,201 150,57 1150, 951 151, IXISLL 70152, 08 1152, 453152, 6831157, 208
1140 1453, SE1ST. 951154, 321154, 70155, 071158, 851 155,82 1156, 193156, 572 154,948
115G 1157.313157, 491158, 051 198, 471158, 811 1599, 181 159,55 1159, 931 1450, 30} 1460, &7
160 1161.0411461,420141, 791142, 161162, 521182, 900 183,27 11463.651144,02! 164,293
1170 1164.751 1465121145, BE01 165, 871166, 261156, 86111446,.98 1167,381187,721 148,09}
FIBO 1368, 461 148, B311469.2011589. 571169, 941170, T11170.42 1171.051171.421171.79}
1190 11720143172, BT I72, 901726117 ATILTA. 001174, 37 1174,745175. 101175,478
1200 J17S.BAI1T7A. 2 176,57 1176. 9841 77.311177,681172.04 117B.41117R. 701179, 14!
1210 1179.511179, 88180, 241 180, A1 1180, 873181, T4 1R, 71 182,071 182, 44! 192,80}
1220 1483,174183,. 5211B3.901 184, 261194, 431184, 991 165,35 1 185,721 1B, 0F} 1R4, 481
1270 1184.821 187, 181187,.54 167,91 1188, 271 188,431 189,00 1 169,361 189,721 190, 09}
1240 1190,.851190.81 1191, 183191.55191. 901192, 261 193,63 1192991193, 351193, 71 2
1250 1194.071194,440194, . 803195, 1461195, 521195, B0 196,24 1104, 401 194,901 197, 3k
1260 1197.691 198, 051198, 413198, 771195, 131199, 49 199,85 1200, 21 1 200,571 200, 93}
1270 1201.293201, 65 202,01 1202, 361202, 721203, 081 203, 44 1203 801204, 141208, &2
1ZB0 1204, BRI205, 23205, 5% ) 208, 951208, 311206, 671 207,02 1207, 3R 207.74 1 208, 18]
1290 1208.451208.813209,171209, 521209, 881 210,241 210, 5% 1210,.951211, 311211, 464!
1EO0 1212.02I212,371212, 731213, 091213, 441212, 801 214,15 1214511234, 561 215, 228
1310 I219.871215, 971214, 281216, 681 2146, 991217, 38121770 1218, 051218, 410 218,78
1A20 219,127210. 471249, 822200181200, 531220, 681 201 . 28 1221, 591221, 9812972, 291
PRIO 12, 4TI URI, QO RPR, INIR2T, 70228, 061224, 411224, 78 IPS, 111295, 481 7S, 818
1380 1226.1712246.521226, 871 227.221227.57 1 227,921 226,27 1228, 421220, 971229, 32}
1380 1229,6731230, 021 230,37 1230, 721 231,07 1231, 8212310, 77 1032, 121232, 471922, 898
1360 12IRL17123T. 52123071224, 22233, 5461234, 91 1235, 26 1235.41 1235, 9461238, 31
1320 1234, 4650237, 001 237, 251237, 701 238, 03} TR, I9127Q. 74 1209, 091239, 4T 239, 78}
13BO 1240, 131260, 4712480,821241.171241, 51 1241, 8461 242,20 1242, 551242, 901242, 24}
1390 1243,.99!1243,921244, 2681244, 621 244,97 L 205,31 1 245, 66 12846, 00) 2484, 35} 244,80}

i



_L'_S_

5.1.1.2. Termokapil

1000 derece C.ye kadar sicaklik 8lglimi yapébilir.
Yiizde 3 toleransla galigsir. Egzost sicakliklarinin okun-
masinda kullanilair. Mili volt seviyesinde voltaj 0.40-
41 milivolt arasinda galigsir. Termokapil Sekil 5.2'de
verilmigtir. Termokapil voltaj karakteristikleri Tablo
5.2'de verilmistir. Ana tahrik sisteminde silindir ve
toplam egzost sicakliklarini Glgmekte kullanilir.

nummmunmm:;‘—j“‘“)’ j
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SEKIL: 5.2. Termakap:l

1- Bagdlanti noktasi

2~ Anti-Kimk yay

3- Sikilmig kol

L~ Baglama kablosu

5- Baglama kablosu

6- Termokapil (NiCr-Ni)

7~ Gdsterge
8- Balh
9~ Adaptdr
10- Ring

11- Somun
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5.2. Termokapil Galigma Tablosu
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5.1.2. Basing Olgen Sensdrler
5.1.2.1. Basing Trasmiteril

Basing traﬁsmiteri baflandifi devredeki basing de-
ferini mili amper cinsinden okur. 0-40 bar arasinda oku-
dufju basinci 4-20 mA aralifinda akim defisikligi seklin-
de sens eder. Sekil 5.3'de hasing transmiferinin glekt-
Tik bgﬁlanti gekli verilmigtir.

EY 84/491

SEKIL: 5.3. Basing Transmiteri

1- Girig (+)
2% [ikag (+)
3- "0 Cikig

5.1.3. Devir [illgen Sensirler

Makina velgaft devrini okudufjumuz sens@irlerdir. Tako
jeneratiirlerdir. Ddnig hizina gire sinyal lretirler.
Prensip olarak manyetik saha etkisi ve 24 V DC voltaj ile
galigsirlar. 1000 RPMfde 20 volt AC 133.33 Hz. liretirler.
Sekil 5.4'de Makina/saft devir sensiirid verilmigtir.
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SEKIL: 5.4. Makina/Saft Devir Sensiiri

5.1.4. Limit Siivig

gs/sse

® ETY

SEKIL: 5.5. Limit Siivig

Sistemdeki elemanlarin mevcut statilerini tespit et-
mekte kullanilir "O" veya "1" sinyali dretirler. Sistem-
de kullanildigdi yerler.

1- Ridaksginger ileri pozisyon kontrolu
2- Ridakginger tornistan pozisyon kontrolu
3~ Emercensi stop selenoidleri statill kontrolu
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5.1.4. Sivi Seviye Monitidrid

Makinada tatli su ve yadlama vyafi-seviyerinin uy-
gun olup oclmadifinin tespitinde kullanilar.

Sivi seviye hareketi, samandira vasitasi ile sens@r-
de manyetik alan etkisi ile tespit edilir. "Q"/"1" gla-
rak galigir. GSekil 5.6'da su seviye sensdri verilmigtir.

_ SEKIL: 5.6. Su Seviye Sensgraé

5.2. Kumanda Elemanlari
5.21. Selenaldler

Manyetik bobin ve gekirdek elemani ihtava ederler.
Interface komputeri tarafindan g@nderilen "0O"/"1" sinyal-
lere gidire bagli olduklari sistemlere kumanda ederler.
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24 volt ile galigirlar. Sekil 5.7'de selenoid gfrilmek-
tedir.

SEKIL: 5.7. Selenoid

5.2.2. Prayming Tulumbasai

Prayming tulumbasi makina stopta iken 8n yaglamayi
saflar. 44O volt 60 Hz. ile galigir. Interface kompiter
bir relay grubu vasitasi ile tulumbaya kumanda eder.
Prayming tulumbas: yadi makina karterinden alarak krank-
gaft yataklarina ve gavarnidre gdnderir.

Sekil 5.8'de prayming tulumbasi g8riilmektedir.
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SEKIL: 5.8. Prayming Tulumbasi

5.2.3. Start Hava Valfai

Manyetik bir bobin ile kumanda edilen pinomatik bir
valftir. Manuel kumandasida mevouttur. 24 volt ile ga-
ligir. Hava standrnsundaki L0 Bar basingtaki start hava-
s1n1 hava distrirbiitéiriine gnderir. Sekil 5.9'da bir
start hava valfi gisterilmigtir.
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SEKiL: 5.9. Start Hava valfa.
5.2éh. Step Motor

Step motorlar elekitromagnetik olarak galigan digitasl
sinyalleri analog gaft hareketlerine geviren echizelerdir
[3]. GSistemde step motor gaz kolu deferinin gavarniéire
iletilmesinde kullanilmigtir. Sekil 5.10'da iki fazla
bir step motorun blok diyagrami gd@iriilmektedir Eﬂ. Step
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motorun dindiiriilecedi miktar, baslangig ve bitis sinyal-
leri arasindaki zaman farki ile kontrol edilir. Sekil
5.11'de step motor swichleme iglemi diyagrami verilmig-
tir.

T [Toerts

Sin{N; Posits){ TbS

Ras+Rsim

K Sin(Ny Posits)

+ | 1 | Ip

cos(N, Posifs)

Rbs 4 Rsm

K Cos(N; Posits)

SEKiL: 5.10. Step Motor Blok Diyagrami.

Vas=1001/ 100 1 (Baslangig)
Vbs=-11007/ 1100 (Bitisg)

" V as
1 1] 0 1
zaman
v bs:
I} .
1 1 .0
zaman
periyod

gEkiL: 5.11. Step Motor Siivigleme Iglemi.
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c)- Ana tahrik sisteminde mevcut bulunan kontrol
noktalarina ana tahrik kompqterinden gelen komutlar

dofrultusunda kontrol ve kumanda etmek.

d)- Ana tahrik sistemi komputeri fonksiyon disa
kaldifinda yardimci kumanda sistemi olarak tahrik sis-
temini kontrol etmektir.

6.3. Interface Komputeri seri Data Transfer Protokolu

Interface komputeri seri data protokolu asgafada
verildigi gibidir.

a- R5-232 C seri data standard:

b- Bidirectional galisma modu

c- 19 600 Baud rate galigma hizi

d- Full-Dublex galigma modu

e~ Gerektifinde RS-422 standardina uyum saflaya-
bilecektir.

f- Defjigebilir uzunlukta data blak transferi

g- Belirli bir slre seri data transferi gergekleg-

memesi halinde otomatik alarm lUretilmesi.
6.4. Ana Tahrik Sistemi Sens@irlerinin Proses Iglemi

Ana tahrik sisteminin kontrolunda referans olugtu-
ran ve sistem statlisii hakkinda bilgi veren tiim sensér
gikiglara 1ntérface komputer kartinda bulunan elektro-
nik devreler yardaimiyla process edilirler. Bu sensdr
Gikiglari interface komputeri tarafindan iglendikten
sonra bir data blok halinde ana tahrik sistemi kompu-

terine seri data hattindan transfer edilir.

Interface komputerince gikiglari process edilen

sensdrler ve fonksiyonlari agafida verilmigtir.
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a)- Siirat sensfr: Toplam 3 sensiir yardimiyla maki-

na devri ve shaft devri RPM olarak #lgilmektedir.

b)- Basing sensdrii: Kullanilan toplam 9 adet sen--
sir yardimiyla tahrik sistemi Uzerinde bulunan gegitli

basing noktalarinin dederleri dlglilmektedir.

c)- Thermokouple: Sistemde kullanilan 20 adet ter-

mokoupler ile makina silindir sicakliklari 8lgiilmektedir.

d)--PT 100 sensérleri: Mevcut 7 adet PT 100 sensdri
ile tahrik sistemi yaflama yafi, sofutma ve hava devrele-
rinin sicakliklari dlglilmektedir.

e)- Limit siivigler: Toplam 10 adet limit siivig ile
Ridakginger pozisyonu, tahrik sistemi start stop kontrol-

lari sense edilmektedir.

f)- Reosta devreleri: Sistemde mevcut 3 adet dife=
ransyel Reosta ile Gaz kolu pozisyonu, gavarndr agisi

ve step motoru pozisyonu sens edilmektedir.

6.5. Interface Komputerinin Ana Tahrik Sistemi Komuta

ve Kontrol Fonksiyonlari

Interface komputerinin tahrik sistemine giinderdigi
kontrollar agafida sunulmugtur.

a)- Gavarndir step motoru servo kontrol komutlarzi:

Interface komputeri ana tahrik komputerinden aldiga
gavandir kontrol komutlarini kendi iizerinde bulunan step
motor kontrol devresi yardimiyla gavarnidre gdnderir.
Bylece ana tahrik komputerinin istekleri deofrultusunda

gavarndril kontrol etme Hzellidi sahip olur.
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b)- Stop selenoid komutlar:i

Interface komputeri ana tahrik komputerinden aldiga
komutlar dofrultusunda tahrik :bisteminde bulunan gavar-
ndr stop selenoidi ve emercensi stop klepe selenoidelerini

ikazlayabilir.
c)- Ridaksinger kontrol komutlarai:

Interface komputeri g@inderilen komutlar dofrultu-
sunda Ridakginger ileri veya tornistan selenoidlerine

kumanda eder.

d)- Interface komputeri ayrica agafida helirtilen
selenoidlerede gerektiinde kontrol edebilmektedir.

Bunlar;

1- Su alti klepe selenoidi
2- Prayming tulumbasi selenoidi

3- Start valf selenoidi
6.6. Interface Komputeri Emercensi Kontrol Fonksiyonlara

Inteface komputeri agsagida belirtilen emercensi
durumlarda ana tahrik sistemi komputerinden komut bekle-

meksizin tahrik sistemine kumanda edebilmektedir.

a)- Makina yaglama yafi basincinin diigsmesi.
b}+-Pistonnsofutma yaj basincinin diismesi.
c)- Makina devrinin agiri yikselmesi.

d)- Emercensi stop butonuna basilmasi durumlarinda. .
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6.7. Yedek Ana Tahrik Sistemi Komputeri Olarak

Interface Komputeri Fonksiyonlara

Ana tahrik sistemi komputerinin belirli bir slire
data gtindermemesi durumunda interface komputeri tinceden
belirlenen galigma araliklarinda tim tahrik sistemi
kontrollarini {istlenebilir. Ana tahrik komputerinden
tekrar data gelmesi durumunda bu iglemleri tekrar ana

tahrik komputerine devreder.

Yukarida agiklanan ilave fonksiyonu sayesinde, in-
terface komputeri yedek ana tahrik kontrolu komputeri
olarakta galigabilir.

6.8. Interface Komputeri Teknik fizellikleri

Interface komputeri teknik @zellikleri iki ana bd-

ltimde toplanmaktadir. Bunlar;

a)- Komputer devre ve elektronik donanimlari.

b)- Komputer yazilim &zellikleridir.
6.8.1. Donanim Ozellikleri

Interface komputerini olugturan donanim #Hzellikle-

ride 3 ana b&llimde incelenmektedir. Bunlar;

a)- CPU ve gevre elemanlara

b)- Sensiir girig ve process devresi tizellikleri

c)- Tahrik sistemini kontrol gikis devreleri Hzel-
likleri.
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6.8.1.1. CPU ve Gevre Elemanlari Ozellikleri

Interface komputeri CPU ve gevre elemanlari &zel-

likleri agafjida verilmistir.

a)- 16 bit CPU (MC 6800 veya 80286)
b)- 12 MHZ clook speed

c)- 256 K byte RAM

d)- 256 K byte EPROM

e)- 32 K byte EEPROM

f)- Iki seri port

g)- 4 Paralel port (4*16 bhit I1/0)
h)- 1 Centronix copatible printer port
1)- Real-time clook

i)- 360/720 kybte Floppy interface
k)- 240%128B pixel LCD Drive

Interface komputeri CPU ve gevre elemanlari Sekil 6.2!
de gOrilmektedir.

6.8.1.2. Interface Komputeri Sensitr Giris ve Proces

Devresi fizellikleri

Interface komputeri ana tahrik sisteminden gerekli
status bilgilerini gegitli sensdrler yardimiyla elde et-
mektedir. Ancak bu sensdrlerin tamami elektronik inter-
face agisindan farklilik gistermektedir. Sensdr process
devreleri her bir sens@ir gikigini sensdr dzelliklerine
uygun olarak process etmekte ve sonugta sistem bilgileri
digital data bloklari halinde interface komputeri I/0

devreleri tarafindan okunmaktadar.

Sens8r girig ve process devrelerinde yer alan elekt-
ronik devre donanimlari sensdr Hzelliklerine gdire agai-

da sirada ile agiklanmistar.
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motorun d#indiriilecedi miktar, baglangig ve bitig sinyal-
leri arasindaki zaman farki ile kontrol edilir. $ekil

5.11'de step motor swichleme iglemi diyagrami verilmig-
tir.

Therts -

|Ras+Rsin

K Sin(Nr Posits)

vbs 17 ol _1 | T p—
b Ly S

Cos(N; Posits)

Rbs 4 Rsm

K Cos{Ny Posits)

gexiL: 5.10. Step Motor Blok Diyagrami.

Vas= 1001/ 100 1 (Baglangig)
Vbs=-11007/ 1100 (Bitisg)

I\ V as
1 0 0 1
zaman "
V bs.
L
1 1 0 0
zamanr
_periyod

gEkiL: 5.11. Step Motor Sivigleme Iglemi.
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c)- Ana tahrik sisteminde mevcut bulunan kontrol
noktalarina ana tahrik komputerinden gelen komutlar

dogrultusunda kontrol ve kumanda etmek.

d)- Ana tahrik sistemi komputeri fonksiyon diga
kaldifinda yardimci kumanda sistemi olarak tahrik sis-
temini kontrol etmektir.

6.3. Interface Komputeri seri Data Transfer Protokolu

Interface komputeri seri data protokolu agafida
verildigi gibidir.

a- RS-232 C seri data standard:

b- Bidirectional galigma modu

c- 19 600 Baud rate galigma hizi

d- Full-Dublex galigma modu

e- Gerektiinde RS-422 standardina uyum saglaya-
bilecektir.

f- Defisebilir uzunlukta data blok transferi

g- Belirli bir siire seri data transferi gergekleg-

memesi halinde otomatik alarm lretilmesi.
6.4. Ana Tahrik Sistemi Sens@irlerinin Proses iglemi

Ana tahrik sisteminin kontrolunda referans olugtu-
ran ve sistem statilisii hakkinda bilgi veren tiim sensdr
gikisglara 1ntérface komputer kartinda bulunan elektro-
nik devreler yardimiyla process edilirler. Bu sensir
gikiglari interface komputeri tarafindan iglendikten
sonra bir data blok halinde ana tahrik sistemi kompu-

terine seri data hattindan transfer edilir.

Interface komputerince gikiglari process edilen

sensiirler ve fonksiyonlari agafida verilmigtir.
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a)- Slirat sens@ir: Toplam 3 sensdér yardimiyla maki-

na devri ve shaft devri RPM olarak tlgiilmektedir.

b)- Basing sensdérii: Kullanilan toplam 9 adet sen--
sr yardimiyla tahrik sistemi lizerinde bulunan gegitli

basing noktalarinin deferleri tilglilmektedir.

c)- Thermokouple: Sistemde kullanilan 20 adet ter-

makoupler ile makina silindir sicakliklari dlgilmektedir.

d)--PT 100 ‘sensérleri: Mevcut 7 adet PT 100 sensd&ril
ile tahrik sistemi yaglama yadi, sofutma ve hava devrele-
rinin sicaklaiklar: dlglilmektedir.

e)- Limit slvigler: Toplam 10 adet limit silivig ile
Ridakginger pozisyonu, tahrik sistemi start stop kontrol-

lari sense edilmektedir.

f)- Reosta devreleri: Sistemde mevcut 3 adet difes
ransyel Reosta ile Gaz kolu pozisyonu, gavarndr agisi

ve step motoru pozisyonu sens edilmektedir.

6.5. Interface Komputerinin Ana Tahrik Sistemi Komuta

ve Kontrol Fonksiyonlari

Interface komputerinin:tahrik sistemine gtnderdigi
kontrollar agafiida sunulmugtur.

a)- Gavarniir step motoru servo kontrol komutlarzi:

Interface komputeri ana tahrik komputerinden aldig:
gavandr kontrol komutlarini kendi tizerinde bulunan step
motor kontrol devresi yardimiyla gavarndre génderir.
Bylece ana tahrik komputerinin istekleri dogrultusunda

gavarndrld kontrol etme Hzellifi sahip olur.
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b)- Stop selenoid komutlara

Interface komputeri ana tahrik komputerinden aldifa
komutlar dogrultusunda tahrik :bkisteminde bulunan gavar-
ndr stop selencidi ve emercensi stop klepe selenoidelerini

ikazlayahbilir.
c)- Ridakginger kontrol komutlarzi:

Interface komputeri g@nderilen komutlar dofrultu-
sunda Ridakginger ileri veya tornistan selenoidlerine

kumanda eder.

d)- Interface komputeri ayrica agafjida belirtilen
selenoidlerede gerektifinde kontrocl edebilmektedir.

Bunlar;

1- Su altai klepe selenoidi
2- Prayming tulumbasi selenoidi

3- Start valf selenoidi
6.6. Interface Komputeri Emercensi Kontrol Fonksiyonlarai

Inteface komputeri agafida belirtilen emercensi
durumlarda ana tahrik sistemi komputerinden komut bekle-

meksizin tahrik sistemine kumanda edebilmektedir.

a)- Makina yaflama yafi basincinin diigmesi.
b}+-Pistannsofutma yad basincinin digmesi.
c)- Makina devrinin asirl ylikselmesi.

d)- Emercensi stop butonuna basilmasi durumlarinda. .
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6.7. Yedek Ana Tahrik Sistemi Komputeri Olarak

Interface Komputeri Fonksiyonlara

Ana tahrik sistemi komputerinin belirli bir slire
data gtindermemesi durumunda interface komputeri #nceden
belirlenen galigma araliklarinda tim tahrik sistemi =
kontrollaraini {istlenebilir. Ana tahrik komputerinden
tekrar data gelmesi durumunda bu iglemleri tekrar ana

tahrik komputerine devreder.

Yukarida agiklanan ilave fonksiyonu sayesinde, in-
terface komputeri yedek ana tahrik kontrolu komputeri

olarakta galigabilir.
6.8. Interface Komputeri Teknik DOzellikleri

Interface komputeri teknik Hzellikleri iki ana bi-
liimde toplanmaktadir. Bunlar;

a)- Komputer devre ve elektronik donanimlari.

b)- Komputer yazilim &zellikleridir.
6.8.1. Donanim Ozellikleri

Interface komputerini olugturan donanim dzellikle-

ride 3 ana b#liimde incelenmektedir. Bunlar;

a)- CPU ve gevre elemanlar:

b)- Sensiir girig ve process devresi #zellikleri

c)- Tahrik sistemini kontrol gikis devreleri &zel-
likleri.
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6.8.1.1. CPU ve Gevre Elemanlari Ozellikleri

Interface komputeri CPU ve gevre elemanlari &zel~
likleri asafida verilmistir.

a)- 16 bit CPU (MC 6800 veya 80286)
b)- 12 MHZ clook speed

c)- 256 K byte RAM

d)- 256 K byte EPROM

e)- 32 K byte EEPROM

f)- Iki seri port

g)- & Paralel port (4*16 bit I/0)
h)- 1 Centronix copatible printer port
1)- Real-time clook

i)- 360/720 kybte Floppy interface
k)- 240%*128 pixel LCD Drive

Interface komputeri CPU ve gevre elemanlari Sekil 6.2!
de goriilmektedir.

6.8.1.2. Interface Komputeri Senstir Giris ve Proces

Devresi fizellikleri

Interface komputeri ana tahrik sisteminden gerekli
status bilgilerini gegitli senstirler yardimiyla elde et-
mektedir. Ancak bu sensdrlerin tamami elektronik inter-
face agisindan farklilik gtstermektedir. Sensidr process
devreleri her bir sensiir gikigini sensdr #Hzelliklerine
uygun olarak process etmekte ve sonugta sistem bilgileri
digital data bloklari halinde interface komputeri I/0

devreleri tarafindan okunmaktadir.

Sensdr girig ve process devrelerinde yer alan elekt-
ronik devre donanimlari sensiéir tizelliklerine gdire agafi-

da sirada ile agiklanmigtair.
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a)- Slrat sensidr interface:

Speed sensidril makina veya gaft devri ile orantil:
darbeler tretmektedir. Speed sensdr gikisa Sekil 6.3
de gdriildigd gibi frekanstan voltaja gevirici bir devre-
ve girmektedir. Bu devrenin gikisida olugturulan ana-
log voltajin genligi, direkt olarak makina devri veya
gaft devri ile orantilidir. Bu voltaj daha sonra analaog
to-digital gevirme devresi ile digitale gevrilmekte ve
gegitli buffer devreleri ile interface komputeri I/0

devresine beslenmektedir.
b)- Basing transmiter interface:

Basing transmiterler bafla olduklari devrenin
basinci ile orantila bir akaim lretmektedirler. Bu akim-
lar standart 4-20 ma akim gevrimi seklindedir. Dolaya-
siyla sens8r gikigi Sekil 6.3'de g8rildigid gibi &Gncelik-
le akimdan voltaja geviriciye girmekte ve bu gevirici
gikiginda basingla orantili bir voltaj elde edilmektedir.
Bu voltajda bir analog-to-digital:-gevirici yardimiyla
digitale gevrilmekte ve interface komputeri paralel 1/0

devresine beslenmektedir.
c)- PT 100 Saicaklik sensdr interface:

PT 100 sicaklik sensdr gikigi Sekil 6.3'de gériuldi-
gli gibi operational amplifayerler kullanilarak yikselti-
lir .ve uygun voltaj seviyelerine tasinir. Elde edilen
analog voltajlar anolog-to-digital gevirici devreler
kullanilarak digitale gevrilir ve I/0 devrelerine besle-

nir.
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SPEED FREKANS l ANALOG TO INTERFACE
g cencon VOLTAJ  [oRaa DiGITAL [ >|coMPUTER
CEVIRICI CEVIRICi PARALEL 1/0

Shaft

a) Speed Sensor Interface Devresi
R

PRESSURE CURRENT TO ANALOG TO INTERFACE
RANSMITTER|e—] YOLTAJ AN ol iGiTaL - coMpUTER
CONVENTER | Yolta) | coNVENTER PARALEL 170

b) Pressure

Transmitter

Interface Devresi

ANALOG TO|[Digital INTERFACE
DIGITAL #:> COMPUTER
CONVENTER [-°9€ PARALEL 1/0
¢) PT100 Interface Devresi
ANALOG TO INTERFACE
DIGITAL  |~——" COMPUTER
CONVENTER PARALEL 1/0
d) Thermocouple Interface Devresi
ANALOG INTERFACE
T0 COMPUTER
DIGITAL PARALEL 1/0
v e) Reosta Interface Devresi
+
)
H _\5_ = DIGITAL INTERFACE
BUFFER > COMPUTER
< — PARALEL 1/ 0
‘+v
/!7 f) Limit Switch Interface Devresi

SEKIL: 6.3. Sensdr interfaceleri
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d)- Termokuple si@insdr interface:

Termokuple sensdir gikiginda operational amplifa-
yerler kullanilarak uygun voltajlara dénlgtlrdlir. Se-:
kil 6.3'de gbridldigd gibi olusturulan anolog voltajlar
anolog-to-digital geviriciler yardimiyla digitale gev-

rilir ve interface komputer I/0 devrelerine heslenir.
e)- Reosta gikig interface:

Sistem gaz kolu, Gavarndr agisi ve step motoru
feed back sinyali pozisyon bilgileri diferential reos-
talardan elde edilmektedir. Reosta gikiglari Sekil 6.3!
de de gtrildigi gibi yiikseltildikten sonra analog-to-
digital geviriciler yardamiyla digitsle gevrilir ve

interface komputeri paralel I/0 devresine beslenir.
f)- Limit silivig gikislari:

Limit silivig gikiglari TTL/CMDS uyumlu sinyaller
haline getirildikten sonra direkt olarak interface kom-
puteri paralel I/0 devrelerine beslenir. Limit siivig

interface devresi Sekil 6.3'de girililmektedir.

6.8.1.3. Tahrik Sistemi Kontrol Devreleri Teknik
fizellikleri

Interface komputeri, tahrik sistemine gerekli ko~
mutlar: gikig kontrol devrelerini kullanarak g@indermek-
tedir. Kontrol devrelerinin tanimlari asadida verilmig-
tir.

a)- Gavarndéir step motor kontrolu:

Ana tahrik sistemi komputerinden gelen devir algalt-

masi veya yilkseltilmesi komutlari bu devre kullanilarak
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gavarndr step motoruna gdnderilir. Gavarndr step motor
kontrol devresi ana tahrik komputerinden gelen devir
kamutlari interface proses#rliniin parelel I/0 portundan
step motor kontrol devresine gtnderilir. Bu devre

step motorun diniig y8nl ve miktarini belirledikten saon-
ra step motor glig kontrol devresine kumanda eder ve
step motor ddnmeye baglar. Ayni sekilde lretilen ikin-
ci bir sinyal:ile step motor durdurulur. Ayni anda
step motor gaftina bafli olan geri besleme sinyali reos-
tasida hareket etmeye baglar. Step motor durdudunda
anilan reosta step motorun pozisyonunu ile orantili bir
voltaj lretir. Bu voltaj uygun sekilde yiUkseltildikten
sonra analog-to-digital gevirici yardimiyla digitale
gevrilir ve step motor pozisyon bilgisi olarak interfa-

ce komputerine ulasir (Sekil 6.4).
b)- Seleonid grubu:

Interface komputeri tahrik sistemine gtnderdigi
komutlarain bir kismini gegitli r&le gruplari ile ger-
geklegtirmektedir. R#le grubuna paralel I/0 portunda
gnderilen TTL sinyalleri +24 volt Role devrelerini
ikazlayacaktir. Rale grubu elektrik blok diyagrami
Sekil 6.5'de gdridlmektedir.

6.8.2. Interface Komputeri Yazilim fizellikleri

Interface komputeri daha @inceki b#liimlerde agikla-
nan fonksiyonlarini yerine getirebilmek igin uygun se-
kilde programlanmigtir. Tim yazilim Assembler ile ger-
geklegtirildikten sonra interface komputeri eprom'larai-
na yiliklenmektedir. Interface komputeri yazilimi 4 ana

b@liimden olugmaktadir. Bunlar;
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Tv
ROLE 1
17 Govormer Stop Butonu
TV
ROLE 2
TTL Quick Stop |
TV
P ROLE 3
A TTL Quick Stop 1
R ' =
A TV
ROLE 4
L Ridakninger lleri Selonoidi
E -
L TV
ROLE 5
TTL Ridakninger geri Selonoidi
P —
TV
O ] ROLE 6
R TTL Suallt  Klope Selonoidi
T =
TV
ROLE 7
TTL Priming Tulumbas: Selonoidi
TV
ROLE 8
TTL Start Volt Selonoidi

6.5. Role Grubu Elk.Blok.Diagrami.
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a)- Seri data transfer rutinleri
b)- Senstr okuma ve process rutinleri
c)- Tahrik sistemine komut g@inderen rutinler

d)- Alarm ve yedekleme rutinlerinden olugmaktadair.

Interface komputeri genel program akig diyagrami
Sekil 6.6'da gtiriilmektedir.

6.8.2.1. Seri Data Transfer Rutinleri

Seri data transfer rutinlerinin yazilim &zellik

ve fonksiyonlari agagida verilmigtir.

a)- Seri data portu, 19600 boud rate, 8 bit data,
1 stop ve No parity @izelliklerine giéire programlanmakta-
dir.

b)- Seri data transferi igslemi esnasinda ana tah-
rik komputerinden gtnderilen datalar interface kompute-
rinde kesme (Interrupt) liretecek gekilde program yazili-

m1 saflanmigtar.

c)- Seri data transferi alma ve gtnderme modunda
dliizenlenen data bloklarinin uzunluklarai rutin tarafin-

dan defigebilir olarak ayarlanabilecektir.

d)- Interface komputeri y32111m; seri data trans-
feri igleminin belirli bir slire zarfinda gergeklegmemesi
durumunda alarm Uretecek ve yazilim genigsleyerek inter-
face komputeri ana tahrik sistem komputerini yedekleye-

bilecek kapasiteye getirebilecektir.

e)- Seri data transferi isleminde kullanilan data
bloklari agafidaki bilgileri igerecektir.
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1)- ID bilgileri

2)- Status bilgileri
3)- Komut dizileri
L)- Data bloklari
5)- Alarm datalari

f)- Seri data transfer rutininin data blodunu al-
diktan sonra gergeklegtirebilecedi muhtemel komut dizi-

leri agsafida agiklanmaigtair.

1)- Ana tahrik sistemi status tesbit komutu,
2)- Ana tahrik sistemi start-up komutu,

3)- Ana tahrik sistemi monitdr komutu,

4)- Ana tahrik sistemi stop komutu,

5)- Ana tahrik sistemi alarm komutu.
6.8B.2.2. Sensiir Okuma ve Process Rutinleri

Bu rutinlerde interface komputeri ana tahrik sis-
teminde mevcut bulunan biitln sicaklik, basing,seviye,
pozisyon ve devir sensdrlerini okuyarak ana tahrik sis-

teml komputerine gidnderilecek data blofunu hazarlar.
6.8.2.3. Tahrik Sistemine Komut Giénderme Rutinleri

Bu rutinlerde, interface komputeri ana tahrik kont-
rol sisteminin g¢egitli noktalarina seri data hattindan
gelen komputer komutlari dofrultusunda komutlar giinderir.
Ginderme rutinleri gavarndr step motor kontrolu ve gesit-

1i selencidlerin ag/kapa kontrollerini kapsamaktadair.
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6.8.2.4. Alarm ve Yedekleme Rutinleri

Alarm rutinlerinde, ana tahrik sisteminin kritik
durumlarinda interface komputerince yapilmasi gerekli
iglemlerler programlanmaktadir. Bunlarin tamami emer-
censi durumlarda ana tahrik sistemini stop eden rutin-

ler olarak dizenlenmigtir.

Yedekleme rutinlerinde ise seri data trensferinin
gergeklegmedifi durumlarda ana tahrik sisteminin tim
kantrolu interface komputerine aktaracak programlar
bulunmaktadair.



giLimMm 7. SIMILASYON PROGRAMI

7.1. Biris

Bu bi#iliimde Turbo-Paskal diliyle hazirlanmig olan
bilgisayar programlari hakkinda bilgi verilecektir.
Bu programlari galistirdigi kisisel bilgisayarlara ait
Bzellikler agafida verilmistir.

7.1.1. Ana Tahrik Sistemi Bilgisayar zellikleri

Tez igeriginde Ana Tahrik Sistem bilgisayari olarak
adlandirilan bilgisayar 80286 mikro prosesdre 16 MHZ
zaligma hizina ve 40 MByte hafizaya sahip kigisel bilgi-
sayardiT.

7.2. Programlar Hakkinda Agiklamalar
7.2.1. Agiklama

Similasyon programi Turbo-Paskal bilgisayar lisan:
ile yazilmigtair ve ana tahrik sistemini kantrol eden,

ana tahrik bilgisayarinda galisir.

Similasyon programi sistemde, sensiirlerin interface
bilgileri simiile eden veri. dat isimli bir dosya ile
galismaktadair.

Simiilasyon programi ana tahrik bilgisayarinin seri
portundan ckunmasi gereken datalari, ayni sirada, ayni
tip deﬁigken'ﬁpleri ve ayni uzunlukta data bloklari ige-
ren veri dat dosyasindan okunmaktadir.
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SEKIL: 7.1. Kontrol Sistemi.
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Sekil 7.1'de kontrol sistemi sekli verilmigtir.
7.2.2 . Program Makina 1

Program makina 1 bilgisayar belledinde pastgele
erigimli veri dat isimli dosyayi olusturmaktadair. Prog-
ramin listesi Ek-B'de sunulmugtur.

Bu dosyaya 100 odet data Blofu kaylt yvapilabilir. Alan
1 Record tipi veridir. . Burada yer alan type dedis-
kenleri sensdr bilgilerini igermektedir. Assingn komu-
tu ile veri.dat dosyasi, olusturulur. Rewrite komutu
ile dosya agilir, defigkenler SAT. Defigken ifadeleri
ile dosya iginde olugturulur. Close(Dos) ile dosya
kapatilair.

Bu program galisitirildifar takdirde, bellekte VERI.
Dat isimli dosya var ise bunu silecek ve yeniden dosya
agacaktir. Bunun igin program galisinca bu bilgi kulla-
niciya ulagtirilip devam edilip edilmeyecedi sorulur.

Keyborddan "E" okunur ise bellekte dosya olusturulur.
7.2.3. Program Kayit.Pas

Bu program bellekte olusturulan VERI.Dat isimli
dosyaya kayit yapmaktadir. Dosya kaydinin ilk bilgisi
"kay" isimli defigken ile temsil edilmektedir. Dosyaya
kayit yapilirken "kay" ile temsil edilen alana "*" ka-
rekteri yazdirilmaktadir. VYeni bir kayit esnasinda ka-
yidin yapilacafi dosya alani okutulup kontrol edilmekte-
dir. Dosya alaninin ilk byte'i "*" karekteri ise, bu
alanda mevcut bir kayit var demektir. B#8yle bir durumda
veni bilgi eski bilgiyi silecefi igin, kayit yapilmasina
izin verilmemektedir. Ilk byte'ainda "*" karakteri olma-
yan alanlara yeni kayit girigi yapilabilir.
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Program galistifi zaman ekrana sensdr listesi gelir
ve kayit numurasi sorulur.verilen numarada kayit olup
olmadigi kontrol edilir eder kayit var ise, ekrana bu
numaralil kayit var devam edecekmisiniz diye sorar"g "
cevabi alinirsa iglem tekrarlanir. Ekrandaki sensir
bilgilerinin ilki #@niinde promt yer alir. HKaydedilmek
istenen defer buraya yazilair. Her sensiir deferi igin
belirli adet rakkam girilebilir. Tim sensiir deferleri
iglendikten sonra devam edecekmisiniz sorusu sorulur.
Cevap "g " ise iglem tekrarlanir. Cevap "H" ise kayit-
lar VERI. Dat dosyasina kopya edilir. VERI. Dat dosya-

s1 close(Dos) komutu ile kapatilir ve program durur.

Bu program ile ana tahrik sistemini olugturan maki-
na ve Ridakgingerin gi@inderecedi sensiir datalari simiile
olarak yiiklenmig olur.

7.2.4. Degigtir .Pas

Degigtir. Pas programi kayit.Pas ile kaydedilen
deferleri, VERI.Dat dosyasindan okumakta ekranda g#riin-
tilemektedir. HKullaniciya ilk olarak dedigtirilmek is-
tenen data blogunun numarasi sorulur. Bu numarada ka-
yit olup olmadifi kontrol edilir. HKayit var ise bu ka-
yitlar ekranda sergilenir ve kirsiéir ilk deferin sa{
tarafinda konumlanarak yeni deferin girilmesi istenir.
Deger girilmeyde, "enter" tusuna basilair ise eski kayit
"hafizaya yazilir. VYeni defer yazilir ve "enter" tusuna
basilir ise yeni defer dosyaya yazilir. Her kayit blo-
gundaki kayit yiiklemesi tamamlandifi zaman devam edecek-
misiniz sorusu sorulur cevap "E" ise iglem tekrarlanair.
Cevap "H" ise program durur.
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7.3. Simiilasyon Programi

Bu program ana tahrik kompliterinde galigacak olan
programdir. Simiilasyon program: " elektronik dev-
reler mevcut olmadifindan (biiliim 6'da interface bilgi-
sayar anlatilmistir). Program sabit disteki VERI. Dat
dosyasindan sensidr datalarini okuyacak gekilde diizenlen-
migtir. Programin, sistemde icra yapacak olan datalari
bir blok halinde hazirlanmaktadir. Ayni zamanda bu icra
mesajlari ekranda icra edilmig gekilde sergilenir.
Ornefiin. BGaz kolundan gelen komut programinda icra proce-
dure'nde iglem glriir ve step motorun olmasi gereken de-
der ekranda sergilenir. Ayni zaman glinderme data blofun-
daki yerine yazilir.

Simiilasyon programi iglem sirasina glire agadida
agiklanmigtir.

Burada VERI.Dat dosyasindan okunacak olan Alan
igimdeki kayit isimleri tanimlanmaktadir. HKayit isimle-
ri cinsleri ve Bzellikleri asaidadar.

KAYIT Ismi Tirl OzELLIKLERT

KAY CHAR Bu defigkene "*" kayit yapilmg ise
program buradan defer oku. "*" yok ise
bir sonraki data blofju okunur.

GAZ KOLU REAL Gaz kolundan gelecek olan sensdr de-
gerleri simiile edilmektedir. "-5"
Tamyoltornistan: "0" stop pozisyonunu
"+10" tam yol ileriyi simiile etmekte-
dir.



MAK DEV

BAVACI

YAG.BAS

Pis B8AS

YAGSICG

YAGSIECC

TSGS

TSCS

TSBAS

DZ5SBAS

DZ551C

MOTBAS

INTEGER

REAL

REAL

REAL

INTEGER

INTEGER

INTEGER

INTEGER

REAL

REAL

INTEGER

REAL
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Makdev makina devrini simiile etmekte-
dir. 0-1730 arasindaki integer veri-
leri igerir.

Makinanin devrine kumanda eden, Ga-
varniriin motorin tulunbasi reyk kolu-
na ginderdigi deferi (reocsta ile oku-
nur) simiile eder. 0-22 arasinda de-
gerleri igerir.

Mekina yaflama yadi basinci 0-7 BAR.

Piston sogutma yagi basinci 0-7 BAR

Yafjlama yafi giris sicakliffy 0-110

_ il 0
Derece C .

Yaflama yagdi gikis sicaklifa (0-110)

o
Derece G .

Makinayi sojutan tatli su giris sicak-
1151 (0-110) Derece C°.

Tatli su gikig sicaklifas (0-110)
Derece C.

Tatli su Basinci O-4 BAR.

Deniz suyu basincini simiileder O-4BAR.
Deniz suyu sicaklafi - 50°C.

Motarin basinci 0-4 BAR.

Baosh motorin tulunbasi Motorin besleme

devresindeki basinctir.



SHAVB

SHAVS

TURDEVS

CLY 15-CLY16S

EGZSIC

HAVKS

HAVKI

TATSEV

YAGSEV

REAL

INTEEER

INTEGER

INTEGER

INTEGER

INTEGER

INTEGER

INTEGER

INTEGER
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Sarj hava basinci Emme manifoltla-

rindaki basinci simiile eder.

Sarj hava sicaklifi Turhosarjerden
sonraki hava kuleri gikisindaki sarj

hava sicaklifini simiile eden 0-507C.

Makina lizerinde mevecut 2 turbosarjen-
den 1 numaranin devrimi simile eder.
0-15000 RPM.

Silindir hareketleridir. 0-750°C.
Termokap1il'lardan gelecek olan defjer-

leri simiile eder.

Turbosar jer gikigindaki egzost gazla-
rinin sicakligini simiile etmektedir.

Makinanin emercensi stopunda kullani-
lan, hava manifoltuna hava girisini
Binleyen klepeler (sancak taraf) lzerin-
deki limit siiviglerdir 0/1 galigir.

Emercensi stop kleperi iskele
0/1 galigir.

Tatli su genlegme tankindaki su sevi-
yesi minimum limitini kontrol eden
sivl seviye sensdiriinil simiile eder.

"g" veya "1" deger alar.

Makina karterindeki minumum yad sevi-
vesine yerlegtirilen sivi seviye sen-
stirtinii simiile eder "0" veya "1" deder

alir.



STRHAVB

CONTBAUB

STRBUT

STOPBUT

EMSTPBUT

RIDYAGB

RIDDURE

RIDDURT

RIDYAGSIC

REAL

REAL

INTEGER

INTEGER

INTEGER

REAL

INTEGER

INTEGER

INTEGER
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Makina start hava basincini simiile .
eder. Makina start hava valfinin
girisinden alinan degderi giisterir.
(0-4D BAR).

Control havasi basinci basing sensidrii-
niin giinderdigi deferleri simiile eder.
(0-7 BAR).

Start butonunu simiile eder,bﬁtuna ba-

silmig ise "1" basilmamig ise "O" dar.

Stop butonunu simiile eder blitona ba-
silmig ise "1" biitona basilmamig ise
IIDII

Emercensi Stop butonunu simiile eder.
Biltona basilmig ise "1". Basilmamig
ige "Ov.

Ridakginger vyaQd basincini simiile
eder 0-22 BAR.

Ridaksinger kumanda kolunun ileri
puzisynnda olup olmadifiini kontrol
eden limit siivici simiile eder.
ileri yolda ise "1" tornistanda ise
"o" dir.

Ridaksinger kumanda kolunun tornistan
pozisyonda olup olmadigini kontrol
eden limit siivici simlile eder kol

tornistanda ise "1" defiil ise "0"'dir.

Ridaksinger ga@ sicakligina Simiile
eder. 0-100°C.
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7.3.2. VAR.(Degigken) BGlimi

Bu hiGliimde programin igletimi sirasinda kullanilan
gesitli defisgkenler ve tipleri tanimlanmigtar.

(1) Dos : File af Alan 1:
Sat : Alan1.
Bu dedigken grubu veri dat dosyasindan okunacak defer-

lerin , TYPE b#ilimiindeki kayitlar oldufunu tanimlar.

(2) Diger defigkenler: Program iginde kullanilan gegitli
dejigkenler tanimlar.

7.3.3. Const Bdlimii

Bu bdlimde program igersinde kullanilan fakat ilk
deﬁeribq}irli bir ifade olmasi istenen defigkenler yer
alir.

7.3.4. Procedure Starthazir

Bu alt program ile makinanin start edilmeden #@nce
10 adet parametre saira ile kontrol edilmekte (Bdliim 3.2!
de izah edilmigtir). HKontrollarin sonucunda hersey nor-
mal ise HAZIR dedigkeni "1" yapilarak start iglemine miisa-
de edilmektedir.

Agadidaki parametrelerin kontrolunda hatali defer
var ise "HAZIR=1" yapilarak start iglemi durdurulur.



-79-

Makina Yad seviyesi = "O"(NORMAL)/"1"(DUSlK)

Makina tatli su seviyesi="0"(NORMAL)/"1"(D{igiiK)

Start hava basinca < 39 "1 (DlSUK)
> 39  wg" (NORMAL)

Kontrol hava basinci < 5.5 vqn (p{igiiK) .
>5.5. "0" (NORMAL)

EMERCENST HAVA KLEPESI

SANGAK = "0" (AGIK)

_ "1 (KAPALI)
EMERCENSI HAVA KLEPESI _
1SKELE = "0" (AGIK)

= "1" (KAPALI)

Makina galigirken start igleminin baglatilamasi igin maki-
nanin galisip galigmadigi kontrol edilir.

unqn MAKINA CALISIYOR

MAKINA DEVRI >0
= ngn MAKINA STOP

=0

Makina ridakgingere bagli halde galigtirilmamasi igin:

RIDAKSINGER ILERI DE BAGLI ~ "1" (BABLI)

ngw (AGIK)
RIDAKSINGER TORNISTANDA BAGLI "1" (BAGLI)
ngn (AGIK)

Bu sistemde kullanilan MTU 3956 Dizelin starti igin sofutma

suyu sicakliginin minimum 40°C olmasi gerekir.

TATLI SU SICAKLIBI > 409C = ngw (NORMAL)
£ hﬂoﬂ nqu (DﬁSﬁH)

]

Yapilan bu kontrollari sirasinda yukaridaki paramet-
relerden herhangi biri "1" ise start durdurulur. Bu moni-
t8rln sol tarafindaki status hattinda "S5TART DURDURULDUY
mesaji ile kullaniciya bildirilir. Ayrica "ALARM {ZETIv,
penceresi agilarak burada hatali dedere sahip kontrol
noktasinin alarm mesaji ekrana yazilir. Ornedin Tatli su

seviyesi diiglik, yajlama yadi seviyesi diigsiik, Makina
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galigiyor, rideksinger ileride bagli, start hava basinc:
dilgilk vb.

VERI.Dat isimli dosyadaki alarma ait kayit normale
dinmedikge ekranda sergilenir. Alarmin oplugmasiyla bir-
likte sesli uyarici sinyal yayanlanair. Ana tahrik kompii-
terinde gelen alarm saatiyle yazilair. Alarmin kalkmasiyla

Alarm dzeti pencesi-ve alarm mesaj:i ekrandan silinir.
7.3.5. Procedure Emercensi

Bu alt programda makinanin hayati @ineme haiz oclan
kontrol noktalari devamli olarak kontrol edilmekte limit-

ler asildifi zaman emercensi stop iglemi uygulanmaktadir.
kontrol noktalari:

a)- Makina Devi > 500 'den ve makina yafjlama yagi
basincy: £ 3,5 Bar'dan ise alarm plusur. Alarm 8zeti pen-
ceresine "MAKINA YAG BASINCI DUSUK EMERCENSI STOP" mesaj:

yazilir. Sesli alarm verilir.

b)- Makina Devri )» 1400'den ve Makina yad basinc:
< 4.5 Bar'dan ise alarm olusur. Alarm 8Szeti penceresinde
"MAKINA YA# BASINCI DUSUKM EMERCENSI STOP" mesaji yazilair.

Sesli alarm verilir.

c)- Makina devri ) 500'den ve Makina piston sofutma
vaj basincy < 2,5 Bar'dan Alarm olugur. Alarm Hzeti pen-
ceresined "PIs SO0G.YAB.BASINCI DUSUK EMERCENSI sTOP®

mesaji sergilenir.

d)- Makina devri > 1400'den ve Makina piston sofutma
vad basinci < 7t'Bar‘dan Alarm olusur. Alarm Bzeti pence-
resinde "PISTON S0G.YAB.BASINCI DUSUK.EMERCENSI STOP™

mesaji sergilenir.
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a)- Makina devri > 1730 RPM'den Alarm olusur Makina
asir:i siirat durumundadir. WKontrol digadir. Alarm pen-
ceresinde "ASIRI MAKINA SURATI EMERCENSI STOP" mesaji ser-
gilenir.

f)- Emercensi Stop Bitonuna basilmig ise "1" degeri
pkunur. Alarm olugsur. Alarm penceresinde.

"EMERCENSI STOP BUTONUNA BASILDIY

"EMERCENSI STOP"™ mesaji sergilenir.

Makinada agiri giriiltd veya gaftin ani olarak dur-

durulmasi istendiginde bu iglem uygulanir.

Bu alt programda alarm olustufu takdirde emercensi
stop islemi baslar. Ilk olarak Gavarniivr stop selenoidi
"q" yapilarak ikazlanmasi saflanir. B#ylece gavarnir
stop selenoidi stop kemini geker bidylece motorin tulun-
balari reyk kollari "0O" pozisyonuna gelir. Makinaya gin-
derilen yakit kesilmig olur. Takiben sancak ve iskele.
emercensi stop klepeleri selenocidleri ikazlanarak ("1"
YAPILIR) klepeler kapatilarak makina hava manifoltlarina
hava girigi @nlenmig olur.

Makinanin emercensi stop iglemi sirasinda yiiksiiz
birakilmamasi igin makina devri €900 RPM'den sonra Ridak-
singer ileri ve ridaksinger tornistan selenoidleri"0" yapila-
rak ikazlara kesilir. B#iylece makina ridaksingerden ay-
rilmig olur.

7.3.6. Procedure P1
Bu alt program ekran dilizenini yapmaktadair. Ekran

Hires modda yliksek grafik #izellifi ile dizenlenmektedir.
200 pixel satiri 640 pixel sutunu vardir.
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Draw komutlari ile gubuk sensdr sabit gergevelerj
gizilmektedir. CGergevelerin uzunlufdu alarmin maksimum
degerlerini belirtir.

Write komutlari ile ekrana Glgilm noktalarinin adla-
r1 yazilmaktadir.

Gubuklarain ve yazilarain rengi defigkenler-
ile defigtirilebilir.

7.3.7. Procedure Cut-0Out

Program procedure cut-out "V" bloklu makinalardaki
silindir cut-out iglemini kontrol eder. Bilindifi gibi
silindir cut-out iglemi "VU" bloklu dizellerde hir blok-
ta makina ridakglngere bagli degilken yanmayi (yakit:
keserek) kesen bir sistemdir. Bu sistemden amag maki-
na'yiBsilindir ile galigtirarak yetersiz olan garj hava
basincina kargilik makinaya daha az yakit vermektir.
Bdylece makina duman yapmaz ve valflarda karbonlagma

glmaz.

Programda silindir cut-out igsleminin kontrolu igin
ilk olarak Ri ve Rt defigkenlerinin "0" olup olmadiga
kontrol edilir. Ri ve Rt "0O" ise,bunun manasi makina
ridakgingere bafli defildir. Bu durumda "cut-out" de-
gigkeni "M" yapilir. Bdylece interface kamputeri bu
sinyali alinca silindir cut-out selenoidi sinyalini.
"1" yapacak selenoid ikazlanacaktir ve makinada cut-out
iglemi baglayacaktir. Bu iglemin bagladifi ekranda
CUT-0UT "ON" ifadesi ile gisterilir.

Eder Rt ve Ri "1" 'e egit ise makina ridakgingere
bagly kabul edilecek ve cut-out "0O" yapilarak silindir

cut-out iglemine son verilecektir.
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7.3.8. Procedure Yaz

Bu alt programda P1 prosedird ile gizilen ve diizen-
lenen ekrana, makinaya ait veri dat dasyasindan okunan
parametre defjerleri yazilmakta ve gubuklar geklinde
o anki deferleri gizilmektedir. Cubuk uzunluklari bel-
1li Blgeklere gi@re. diizenlenmektedir. Gubuk renkleri

deigtirilebilir.
7.3.9. Procedure 5il

Bu alt programda procedure YAZ ile yazilan defer-
ler silinmektedir. Bu iglem yazi ve gubuk renkleri
ekran rengine ddnligtlrlilerek yapilmaktadir.

7.3.10. Procedure Alarm

Bu alt programda ikaz edici alarmlar (B&lim 3.1)
icra edilmektedir. ik olarak MAL" alarm kod defis-
keni "0" yapilmaktadir. Veri dat dosyasindan okunan
parametreler limitleri ile kontrol edilmektedir. Efer
limitler asilmis ise ALARM OZETI penceresi agilmakta,
alarmin igerifi yazailmakta ve sesli ikaz edici sinyal
verilmektedir.

Tatli su sicaklifi (Sat. Tsgs) > 90 dereceden AlL=1
yapilir. Sesli sinyal verilir. Ekrana " TATLI SU
SICAKLIBI YUKSEK" mesaji yazilir.

Yaflama yad1i sicaklifia (Sat. Yagsicg)> 80 derece-
den AL=1 yapilir. Sesli sinyal verilir. Ekrana
"YAG SICAKLIGI YUKSEK"™ mesaji yazilir.
Her bir silindir igin silindir sicaklifinin (Sat.Cly 1s)
> 650 olup olmadifi kontrol edilir. Bu kontroller
birbirleriyle "0OR" deyimleri ile baglanmigtir. Herhan-
gi bir silindir sicaklifasr > 650 derece olmasi halinde

"AL" = 1 yapilir. Sesli ikaz yapilair,
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7.3.11. Procedure Icra

Bu alt program gaz kolu parametrelerine giire sis-
teme kumanda etmektedir. Ilk olarak gaz kolu defigken
deferi (Sat. gazkolu) KUMANDA defiskenine egitlenmekte-
dir. CASE KUMANDA OF komutu ile her gaz kolu deferine
kargilak gelen; ridaksinger ileri veya tornistan durumu,
step motor pozisyonu, step motor limit defieri belirlen-
mektedir. Eger gazkolu defjeri verilen parametlerin di-
gina gikar ise gaz kolu yanlig defer gtnderiyor demek-
tir. Sistem kontrol digidir. Alarm olugur; Ekranda
"GAZ KOLU DEBRERI HATALI MANUEL KUMANDAYA GEG" mesaji

sergilenir.

Bu durumda program diger kontrollari yapmaya devam

edecek ancak makinaya elle kumanda edilebilecektir.

Daha sonra makina yiik efrisine makina devri ile
girilerek gavarndr agilari maksimum limitleri "Acin"
defigkeni ile okunur. Bu bir CASE OF komutu ile gergek-
legtirilir.

Efer gavarn®r agisinin (Sat. gavagi) Veri.dat dos-
yasindan okunan deferi > aci dan. olmasl durumda makinada
agiri yiik var ve agairi yakit gtinderiliyor demektir.
Alarm olugur. Ekranda "MAKINADA ASIRI YUKLENME" mesaj1
sergilenir. Step motor deferi 2 birim kigliltdldr.
Biylece makina gaz kesmig olur. Ekrana step motor ve

step motor limit deferleri yazdarilair.

Gaz kolu deferiileri durumda ise ridaksinger statu
-ileri bankina bir gubuk gizilir. Tornistan veya stop
durumunda gubuk silinir. Ayni gekilde ridaksinger tor-

nistanda ise bu iglem yapilair.
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Tatli su basinci (Sat.Tshas) < 0.8 Bar'dan olmasi
halinde yukardaki iglemler icra edilir. Bu alarmin
makina start edilirken bloklanmasi igin makina devri >

650 oldufundan gegerli olmasi istenmigtir.

Motorin basinci (Sat. motbas) £ 1 Bar'dan ve maki-
na devri » 1400 RPM'den olmasi halinde alarm olusgur.
"AL"=1 yapilir. Sesli Ikaz verilir. Ekranda "MOTORIN
BASINCI DUSIUK" mesaji sergilenir.

Motorin basainci diigiltk alarmi makina devri < 650
iken bloklanmigtir. Makina devri?» 650 RPM'den ve
motorin basinci < 0.6 Bar'dan ise alarm olusgur.
"AL"=1 yapilir. Sesli ikaz verilir. Ekranda "MOTORIN
BASINCI DUS{K" mesaji sergilenir.

Makina devri > 1500 RPM'den ve garj hava basinci
(Sat.shaub) € 1.2 Bar'dan alarm olusur. "AL"=1 yapilair.
Sesli ikaz verilir. Ekranda "SARJ HAVA BASINCI Diiglk"

mesaji sergilenir.

Ridakginger ileri veya tornistan da iken (Sat.rid
duri =1 ve Sat.riddurt=1) ridakginger ya§ basinci
(Sat.Rid yapb.) £ 22 Bar'dan alarm olugur. "AL"=1
vapilir. Sesli ikaz verilir. Ekranda "RIDAKSINGER YAQ
BASINCI DUSUK" mesaji sergilenir. Bu alarm ile ridak-
ginger ileri/tornistan plakalarindaki yad tazyigi kont-
rol edilmektedir. Bu basincin digmesi halinde hbalata-

larda slip baglar ve balatalar yanar.

Efer "AL=1 ise alani dzeti penceresi gizilir.
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Ve ekranda "EGZOST SICAKLIGI YUKSEK" mesaji sergilenir.

Silindirler arasi egzost sicakligd:i farkinain 100
derece santigiradi agmasi makina blofunda gatlamalara
sebep olacagindan bu arizanin kontrol edilmesi gerekir.
"TOPLAM" defiigkeni Uzerinde tiim silindir sicakliklar:
toplanir ve silindir adedine b&lindr. 700 RPM makina
devri ancak silindir cut-out igleminin son bulmasi ile
olustufundan, makina devri > 700 ise silindirler aras:i
sicaklik farki alarmi olugmaktadair. Bunun igin bu
alarm 700 makina devrine kadar bloke edilmigtir. Ma-
kina devri 700 RPM'den biliylik ise ve her bir silindir
sicaklifinin "TOPLAM" defiskeninden farkinin 100'den
biyiik olmasi halinde alarm olugur. "AL" = 1 yapilair.
Sesli ikaz verilir. Ekranda "SILINDIRLER ARASI SICAK-
LIK FARKI Y{KSEK" alarm mesaji sergilenir.

Sarj hava sicaklifi (Sat.Shays) > 50 olmasi halin-
de alarm olusur. "AL"=1 yapilir. Sesli ikaz alarma
verilir. Ekranda "SART HAUA SICAKLIGBI YUKSEK" mesaji

sergilenir.

Deniz suyu basincanin (Sat.Dzsbas) { 0.8 Bar'dan
olmasi halinde alarm olugur. "AL" = 1 yapilir. Sesli
ikaz verilir. Ekranda "Dz.SUYU BASINCI DUSUK" mesaji
sergilenir. Bu alarm makina start edilirken (Makina
‘devri-< 650) bloklanmigtir.

Tatli su basaincinan (Sat.Tsbas) < 2.5 Bar'dan
olmasi halinde alarm olurug. "AL"=1 yapilir. Sesli
ikaz verilir. Ekranda "TATLI SU BASINCI DUSUK" mesajz
verilir. Bu kontrol makina devri > 1400 oldufu makina-

nin yiiklld galistifi durumlarda gegerlidir.
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7.3.12. Ana Program

Ana program alt programlarin galigtirilmasini kap-
sar. Ilk olarak PROCEDURE P1 icra edilir.ve ekran dii-
zenlenir. NOSOUND ile sesli alarm susturulur. ASSIGN
(pD0OS,VERI,dat) ile VERI.dat dosyasi bellekte bulunur.
Reset (Dos) ile dosya agilir ve kno 1 ile den 40'a ka-
dar okutulur. Daha sonra PROCEDURE YAZ ile okunan de-
gerler ekrana yazdirilir. PROCEDURE STARTHAZIR ile
start hazirlik islemi icra edilir.

PROCEDURE START ile start sinyali var ise,

start iglemi icra edilir. PROCEDURE EMERCENSI ile emer-
censi alarmlar kontrol edilir .gerekiyor ise emercensi
stop islemi uygulanir. PROCEDURE ALARM ile ikaz edici
alarmlar kontrol edilir varsa icra edilir. PRODCEDURE
ICRA ile gaz kolu deferinde_defisme var,. ise sisteme
kumanda edilir. PROCEDURE CUT-0UT ile gerekiyor ise
cut-out islemi yapilir. Ekrandaki deferlerin gdzlene-
bilmesi igin B000 mikro saniye beklenir ve sil komutu
ile ekran silinir. KNO deferi parametre sayisi 40 olun-

ca program VERI.dat dosyasini kapatir ve durur.



SONUGLAR VE ONERILER

Eu tezde sunulan galigma ile bir ana tahrik siste-
mi simille edilmis gerekli kontrol algoritmalari olustu-
rulmusg, sistemde kullanilmasi gereken sensiirler/kontrol
echizeleri tanitilmig, bu sensBir bilgilerini igleyerek
ve programin g@nderdifi emirleri sistemde. icra edecek
olan interface komputeri blok diyagrami ve galigmasi
anlatilmigtair.

Interface komputerine ait elektronik devreler mev-
cut olmadifaindan program; similasyon gseklinde birakil-
mistir. Ileride blok diyagramlari hazairlanmig olan
elektronik devrelerin yapilmasi halinde, program seri
porttan defjer ockuyacak ve yine seri porttan defer gin-
derebilecek hale ddniigtiirilerek kontrol sistemi olugtu-
rulabilir. Programin Turbo-Paskal programlama diliyle
vazilmasainin nedeni; Bilgisayarlara yakin bir dil olma-
s1 ve bilgisayar elemanlarina (seri, port, paralel port,

slirlicli drayvlar) kumanda edebilmesidir.

Elektronik devrelerin yapilmasi, programin seri
port ile galigabilir hale ddniigtirllmesinden sonra sen-
sdrler yerine ilk olarak sensdr similatirleri baflanarak
program ve interface kaomputerinin galigmasi test edilme-
lidir. Daha sonra sens@irler ana tahrik sistemi Uzerine
monte edilmeli interface komputeri ile gerekli baflantai-

lar yapilarak sistem galigtirilmaladair.
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Bu safhada gegildikten sonra yapilmasi gereken
interaface komputerine liquid kristal ekran baflanta
elektronik devrelerinin yapilmasi printer ve keybord
baglantilarinin gergeklegtirilmesi ve interface kom-
puteri programi (Assembler ile yazilmis) genisletile-
rek tiim similasyon programani igerir hale getirilmeli-
dir.

Takip eden safhada ise interface komputerinin tiim
elemanlari deniz ve ortam gartlarina gidre test edilmeli,
gemilere uygun keys igersine yerlegtirilerek, gemide
denenmelidir. Alinacak bu sonuglardan sonra nilvesi bu

tez ile olugturulmug olan sistem gemilere uygulanabilir.

Yurt disindan biiyiik meblaflar Gdeyerek aldifimiz
bu sistemler % 90 oranda Turkiye'de mevcut sartlar ile

iretilebilir.
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program dene;

Var

Type
ALANME

= RECZORD
EAY
GAZEOLY
MAKDEV
EAVALT
YAGSEBAS
FISBAS
YAGSICE
YAESICD
T8ES
TSCS
TSRAS
DZISBAS
DZISSIC
MOTEAS
SHAVE
SHAVS
TURDEVS
TURDEVI
ZLY1E
CLYZ2E
CLY3S
Y45
Clyos
CLYES
CLY7S
CLY3S
oLY3s
CLY108
CLY118
CLY 128
EGZSIC
HAVIES
HAVEI
TATSEV
YAGSEY
STEHAVE
“ONTHAR
STRBUT
STOPEBUT
EMSTFEUT
RIDYAGR -
Ridyagsi
RIDDURI
RIDDURT
END;

CHAR

N g% %8 we RE SN @GN gy RN k¥ W8 a@

HS RE NN BPR EN 2B S8 s¥ BE KE NE S6 8K N

.
»
-
:
:
H
H
H
[
:
:

4

Feal;
Integer;
Feal;
FEAL 3
EEAL j;
Integer;
Integer;
Integer;
INteger;
REAL 3
EEAL ;
Integer;
REAL ;
FEAL ;
Integer;
Integer;
Integer;
Integear;
Integer;
Integer;
Integer;
Integer;
INteger;
Integer;
INteger;
Integer;
Integer;
Integers;
Integer;
Integer;
Integer;
Integer;
Integer;
Integer;
FEAL;
REAL
Integer;
Integer;
Integer;
FEAL;
Integer;
Integer;
Integer;
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56
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&1
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71
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73
80
81

8z

=
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84
85
(=15)
B7
88
a3
20
g1
=
93
94
=5
36
97
58
99
100
101

Dixs:
Sat:
Cev:
ke
Evv:
rs:

Hazir:Integer;

File of Alani;

Alanl;
Char;
Integer;
Integer;
Integer;

bl: Integer;
ry: Integer;
=11l:Integer;
-15 Integer;

21:Integer;
CaI:IntEQE?;
c4i:Integer;

cSls

-061.

l
cE

Ded u.:.-
42

oS

cEX:
=71:
=81:
-9l
clol
cill
z1z21
131
cldi
=151
161

c72:
c82:
“"j'-"
Fad 1(1"'
c1ll2

- 0"" ‘t -
Llass

1”"
c14
c152:
= 16"‘)-
shol:
shecZs
ybel:
ybo2:
pbci:s
pbc2:
tbcl:
tbho2:
mbcli:
mbo2:

Integer;
Integer;
Integer;
Integer;
Integer;
Integer;s
Integer;
Integer;
Integer;
Integer;

Integer;
Integer;

Integer;

Integer;

Integer;

Integer;

Integer;

Integer;

Integer;

Integer;

Integer;
Integer;
Integer;

Integer;

Integer;
Integer;
Integer;
Integer;

{sar.j hava bas.gosterge uzunlugul

Integer;{sarj hava bas.gosterge rengil
Integer;{yag bas. cubulk uzunlugul
Integer;{yag bas.cubuk rengi’
Integer;{pis scgutms yag bas. cub. uzun.?
Integer;{pis sxg.yag bas.cub.ren.>
Integer;{tat.su.bas.cub.uzun.3?
Integerj;{tat.su.bsa.cub.renk?
Integer;{moctorin bas.cub.uzun. >

Integer; {motorin bas.cub.renk?



102
103
104
103
10&
107
108
103
110
111
11z
113
114
1135
iie
117
1ig
113
120
121
124

L} ¢
o

126

128
=y
o ot

130
121
132
QA2
[ L)
24

e
fh<2es)

136

37
128
139
140
141
143

148

Const

dbciz Integer;
dibc2: Inbeger;
vascl: Integer;
yoscd: Integer;
yoescl:Integer;
yoesd: Integer
tgscl: Integers
tgscZ: Integer;
tocecl:Integers
tocscZ: Integer;

shecl

strval f:
cubouts

: Integer
shec? :Integer;

dz.suyu.bas.cub.uzun. >
dz.suyu.bas.cub.renk. 3
yag.giv.sicak.cub.uzund
vag.gir.s1cak.cub.renkd

r
(8
r
L
r
8
s
v

8

?
?

Integer:;
Integers;

Gestopsel: Integer;

Tuaplams
Eumandas
Fi: Integer:
Ft: Integers
Mot or s
Lim: Integer;
M: Integer;

n: Integer;

%3 Integer;
AZI: REAL;

a: Integer=8;
starti:
Firayming:
-2 Integer=0;
t1:Integer=0;
ril:integer=0;
r2: Integer=0;
di: Integer=0;
iz Integer=0;
cl:Integer=0;
sl:Integer=0;
vi:Integer=0;
EMs Inteqger=0;
Al Integer=90;

Integer

Integer;
Integers;

[
H

Integer=0;
Integer=0;

Procedure starthazirg

Begin

o
1l
)
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87
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83
30
91
Y2
93
94
IS
36
97
58
59
100
101

Dos: File of Alani;
Sat: Alanl;
Cev: Char;
¥no: Integer;
Ervr: Integer;
rs: Integer;y
Hazir: Integer;
bl: Integer;
ry: Integer;
clli:Integer;
cl12: Integer;
c2l:Integer;
-31: Integer;
cdl: Integer;
cSl: Integer;
cEl: Integer;
=22 Integer;
=32: Integer;
c42: Integer;
q~: Integer;
cE&Z: Integer;
c71: Integer;
c81: Integer;
c91l: Integer;

=101: Integer;
cli1il: Integer;
ciZ21l: Integer;
c131l: Integers
ci41l: Integer;
cl51l: Integer;
c=161: Integer;
c72: Integer;

=82Z: Integer;
c32: Integer;
=102 Integer;
c112: Integer;
12;: Integer;
ci Integer:
Integer;
Integer;
Integer;
Integer;i{sarj hava bas.gosterge uzunlugul
shc2: Integerj;i{sar.j hava bas.gosterge rengi’
ybci. Integer;{yag bas. cubuk uzunlugulX
ybcZ: Integerj{yag bas.cubuk rengil
pbcl: Integer;{pis scgutma yag bas. cub. uzun.?
pbs2: Integer;{pis scg.yag bas.cub.ren.?
tbcl: Integerj;{tat.su.bas.cub.uzun.?
thc2: Integer;{tat.su.bsa.cub.renk?
mbcl: Integerj;{motorin bas.cub.uzun. X
mbe2: Integerj;{motorin bas.cub.renk?
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" end;

If Sat.Yagsev = O then y1:=0;

If Sat.Yagsev = 1 then begin; yl:=1;a:r=a+l;
Gotoxy (52,a);Write(’YAS SEVIYESI DUSUE');
sound (30073 ;

|

If Sat.tatsev = O then tl:=0;

If Sat.tatsev = 1 then beginjtl:=1; a:r=a+l;

Gobowy(52,al;Write? TAT.SU SEVIYE DUSUK? H;
scound (G00) ;

end;

If Sat.S8trhavb > 39.00 Then sl:=0;

If Sat.strhavb < 3%9.00 Then hegin;
sl:=l;ar=a+l; Socund(S00);
Gotoxy(S2,a);Write(? START HAVA BAS. DUSUK')jend;

If Sat.conthab * 5.5 Then cl:=0;

If Sat.conthab <€ 3.5 Then beging

cl:=ijas=a+l; Sound(300J;
Gobtoxy(S2,a);Write(TKONTROL HAVA BAS.DUSUKT ) ;end;

If Sat.havks = O Then kil:=0;
If Sat.havks = 1 Then Begin;

kl:=1ljar=a+l; Sound(S00);

Goboxy (82,a);Write( EMERC.HAVA KILEFE. KARALIT)
end;

If sat.strbut=1 then begin;

If Sat.Makdev » 0 Then Regin;
dl:=1lj;a:=a+l;
Gotoxy (52, a)jlrite ("MAKINA CALISIYOR? ) end;

If Sat.Ridduri = 1 Then Begin ;
ris=lj;az=a+l;
gotoxy(S2,a);Write(’ RIDAKSINGER ILERIDE BAGLI'I;en

If Sat.Riddurt = 1 Then Begin ;
rZ:=1lj;a:=a+l;
Gotoxy(52,a);Write(’RIDAKSINGER TORMISTANDA BAGLIY

EMD;
strval f:=0;
end;
If (Sat.Tsgs < 39) then Beginj
Zr=1;ar=a+l;
Gotoxy (52,a2;;Write("TATLI SU SICAELIGI DUSUKT)

“Endyoo

IF (y{QO)and(ti=0)and(si=0)and(c1=0)and
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w'
-
'\f

3

'
fy

3wy

AR

end;

.(k1i=0)and(d1=0)and (r 1=0) and

(rZ=0)and(t2=0) then Begin;

Gotoxy(?,l);write(’HAZIR

Gotoxy(50,8);UWrite’

Dr aw(400,35,630,35,00;
Draw(400,50,630,50,0);
Draw(400,35,400,110,0);
Draw(630,35,630,110,0);
Draw(400,110,630,110,0);
Gotovy(92,8)5Write(?
Gotany (SZ,3)3UWrite(r
Gatoxy (82,100 ;WUrite?
Nosound;
end;

Hazir:=0;
!:).
!

If (yl=1) or(ti=1) cr (sl=1) or (ci=1)

or (ki=1) or {(di=1) or (ri=1>
(rz=1) ar (£2=1) then RBegin;

[ach of
Hazir:= 1;

Sotoxy(7,1);Write(? DURDURULDU? ) ;

Gotoany (50,63 ;UWrite?

Draw(400,35,6320,35,15);
Dr aw(400,50,630,50,15);
Draw(400,35,400,110,135);
Draw(630,35,630,110,15);
Draw(400,110,630,110,15);
endj;

Frocedure start;

Begin

ALARM  OZETI

');

If (sat.strbut=1) and (sat.makdev{350) and (hazir=0) then Begin;

starti:=1;end;

If ¢(sat.stopbut = 1) or (sat.emstpbut =1) or (hazir=1)

or (sat.makdev > S500) then Beginj;
starti:=0;end;

If (starti = 1) and (sat.makdev £ 3J0M
uotoxy (i, 13;write('START EDILIYOR
Praw(3853,5,600,5,13);
Draw(585,2,800,2,15);
Draw{983,3,600,3,15);

Dr aw (585, 4, 600,4,15);

Pirayming:=1;
Gotoxy (45, 1);Write(’ON ') ;end;

Then Begin ;

,:,;



If (starti = 1) and (sat.yagbas * 0.3) then Beqginj
strval f: =13
Gotoxy (45,23 ;Write(?0ON ?);end;

If {(Sat.makdev .>300) then beqgin;
startii=0;

Firayming:=0;
Draw(3B85,5,600,5,00;
Drawi(583,2,600,2,0);
Draw(3B9,3,600,3,00;
Draw(3583,4,600,4,00;
Gotoxy (43, 133 Write(TOFF? 3
strval f1=0;
Gotoxy (435, 23 ;Write(?OFF? 3
end;

END;

Frocedure Emercensij
EBegin

EM:=03;

If (sat.makdev > 500) and (sat.yagbas < 3.5 }» Then PBeging
EMi=1; a:r=atl;scund{S00);

Gotoxy(S2,ad;Writed’ YAG BASINCI DUSUK EMR.STOF?);end;

17 (Sat.makdev > 14002 and (sat.yagbas < 4.5 ) Then Begin;
EM:=1; ar=a+l;Scund{S00);
Sotoxy(32,a);Write(’ YAG BASINCI DUSUK EMR.STOF®);END;

If (sat.makdev > 500) and (SBat.pisbas < 2.5 ) Then Begin;
EM:=1; a:=a+l;5o0undiS00);
Gobtoxy(52,a)3Write('FIS.80GE. YAS BAS.DUSUK EMRE.STOF? 33 END;

If (Sat.makdev > 14000 and (SAt.Fisbas < 7 ) Then Beging;
EM:=1; ar=at+l; Scund(S003;
Gotoxy(32,a);Write(?FPIS5.80G6. YAS BAS. DUSUK EMR.STOFR® 1; END;

If (BAt.Makdev ¥ 17303 then Beginj
EM:i=1; ai=a+l; Bound(S00);
Gotoxy (52, a)j;Write(’ASIRI MAKINA SURATI EME.STOF' ) ;END;
1% (Sat.Emstpbut = 1 Y Then Begin;
EM:=1ljar=a+l; Scound(S00);
Gotoxy(S52,a);Write(TEMRE.STOF.BUTONUNA BASILDI?);A:=A+1;
Botoaxy(52,arjWrite('EMERCENSI 5TOF?®); END;j



307 If EM = 1 Then Beginj

308 Gestopsel:=1;G0toxy (43,30 ;Write(?ON ?3;

211 Sat hav%1 =1,

31z If Sat.makdev < 900 Then begin;

313 ‘ Sat.Ridduri:=0;

314 Sat.Riddurt:=0;

315 end;

315 Gotoxy (S0,6);Writed? ALARM  0ZETI 7))

221 Dr aw (400, 35, 630,35, 15) ;
ars Dr aw (400,50, 630,50, 15);
323 Dr aw (400, 35,400, 110, 152 ;
324
325

Drawi(&30,35,630,110,15);
Drawt400, 110,630, 11ﬁ 14)-

-~

32 end;

a3z ' - end;

334 Frocedure Fl;

335 . EBegin

237 Hires;

338 ' Hirescolor(id;

339 gotoxy(1,32;Write("MAKINA DEVEI HRAI

340 . Gotoxy(l,4i3lrited? GAVARNOR ACIT HAAH

341 . Gotoxy(1,3);Write('SARJ.HAVA.BAS =7);

342 Gotoxy (26,433 Writed*'MOTOR =73;

343 Gotoxy (45, 4);Write('GERI BES.SINYALI:?);

344 Gobtoxy (70,43 WriteCPLIMIT 27);

345 . Gotoxy(l,6);Write(’Y.YASI.BASINCI :7);

346 Goboxy(1,73;Write(’PIS.S0G.Y.BAS ')

347 Goboxy(1,8);Write(? TAT.BU.BASINCI 27);

248 Gotoxy (1,2 ;Writel’MOTORIN BAS. HRSS B

349 Gotoxy (1,100 ;Write('DZ.SU.BASINCI :7);
Gotoxy(1l,11)5Write(’Y.YAG.GIR.SIC :7);

Gotoxy(1,12);Write(’Y.YAG.CIK.SIC :7);
Gotoxy(l,13);Write¢’ TAT.SU.GIR.SIC UL
Sotoxy(1,14);Write(?TAT.SU.CIK.SIC 7 );
Gatoxy(i,15);Nrite(’SéRJ.HAVA.SIC. RN
Gotoxy(l,18);Write(’DZ.SUYU.SIC. HE B
Gotoxy(l,17)5Write("TUREBO.DEVRI 1. :27);

IOND RO RO N RO
guaaoaeg
e~ O



o257
358
355
260
361
36z
363
364
365
3E6
367
268
365
370
371
372
373
374
375

376

377
378
373
380
381
382
383
384
385
386
387
338
389
390
331
39z
393

334

293

400
401
402

404
405
406
407

Gotoxy (1,18 ;Write(? TUREC DEVRI II

GoboxyCl,139);UWrite(’RID. YAE, BRAS

Gotoxy (1,200 jWrite(?RID. YAG. SIC
GOTOXY (1,210 WRItECTSTART HAV.BA

Ll

D

Gotoxy (1,220 5Write(? CONT.HAV. BAS.

Gotoxy (1,250 ;Write (" COMMENT LINE 7

Gotory (30,160 ;Write(?Ciz?);
Gobtoaxy (30, 17);Write(?CR2: Y );
Goboxy (30,180 ;Writel?CR:7);
Gotoxy (30,1593 ;Write(TC4: % );
Gotowy (30,203 Wr ite(?CE: 7 3 ;
Eotoxy (30,210 ;Writel?CE27);
Botony (30,220 ;Write(?C7:70;
Eotoxy (30,230 ;Write(?C8:7);
Gotoxy (73,183 ;Writed?Cg 73,
Gotoxy(73,170;Write(? 01027 );
Botoxyi73,18);Writed’Cii: T
Gotony(73,19);UWrite(?C12:?);
Gotoxy (73,203 3Writed’C13:7);
Gotoxy(73,210;Writed?C14:7);
Gobtoxy (73,223 ;Write(?C15: 7 ) ;
Gotoxy (73,23);;Writel’CiEez?);

Gotoxy (30,25);Write? TOP.EGZ.SIC. 173

Gotoxy (1,10 ;Writet? START' );

Gotoxy (50,133 Write(’RID.DUR. I3
Gotoxy (30, 2);;Write{'RID.DUR.S:72;
Eotoxy (50,3 jkritel’RID.DUR. T2 );

Gotoxy (65,10 ;Writel{?SRT.EBUT:?);
Gotoxry (65,23 ;Write(?STF.EBUT: ? )
Gotoxy (65,333 Write(?EMRE.BTF: 73

-

4
Gobtony (35, 1) Write(?ON YAGLAZ?)
Gobtoxy (35,22 ;Write("STRVALF:7);
Gotoxy (33,333 Write(?STOFP.SEL: )
Gotoaxy (22,12 ;Write (?CUT-0UT:? 2;
Botoxy(21,2);Write('GAZ KOLU: ")

Gotoxy (45, 13 Write(?0FF? ) ;
Gotony (43, 233WriteC?QFF? ;.
Gotoxy (45,3 jWrite{?0FF’2;

draw(170,33,295,353,18);{ bst cub
draw(170,37,255,37,15);
draw(170,33,170,37,15);

" draw(295,33,295,37,15);

draw(l70,41,3535,41,15);
draw(170,45,235,45,18);
draw(170,41,170,45,15);
draw(235,41,295,45,13);
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410
411
417
4173

413
418
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%18
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o 1
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P
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b ,“')
4321
433
4323

o ER
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A

2w
A
wd &
o A
438

440
41
4z
443

445
446
447

448

450
451
452
453

. 436
457
458

draw(i70, 45,295,459, 15
draw(l70,33,295,83, 1%
drawil70,43,170,83,15)
drawi2Io 49,“qq,u3,15)

T

ap WE war e

drawtl70,57,295,57, 15);
drawll70,61,295,61, 15);
drawil70,57,170,61,15);

d} &1\»'\”"::‘,_!, b‘7, 2’35; 61’ 15};

drawii70,835,295,685,1%)
drawil70,69,295,65, 15
drawtl70,85,170,89,15)
drawl235,85,295,6%, 120

we WE wax ws

draw(l70,73,2%95,73,1%
drawtl70,77,295,77,15:
drawtl70,73,170,77,15)
drawf”35,13,;3 s 7741303

25
=t
P}

“E s G

draw(170,81,295,81,15);
draw(170, 85,295, 85, 15)
draw(170,81, 170,85, 15

dr aw{295, 81, 235, 85, 15

ws “e3 ag

drawil70,8%,795,8%, 15
drawii70,93, 235, 93, 15)
drawfl170,8%, 170,93, 15)
dr aw (295,89, 295,93, 15

wu a3

wE s

drawil?ﬂ,??,“?“ H7,150;
drawil70, 101,
drawil70,97,170,101,15%;
dr aw {235 ,ﬁ7,hﬂ4,lﬂi 1853

drawil70, 105,355, 105, 15)

draw(l170, 109, 295, 103, 15)

draw(i70, 105,170, 109, 15)

draw(235, 105, 295, 109, 15)

draw(l70,113,255,113,157
draw{l70,117,2935,117,15)
draw(l70,113,170,117,15)
draw&*jq,113,295,117,153

draw(225, 119,225,184, 15)

druw€~~a,115,5“” 113,150

draw (225, 184, 632, 184, 15

295,101, 15);
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SE0

482
463
464
465

487
&g
489
17O

47
473
474
478

477
478
4773
480

482
483
484
485

drawif32,1159,632,184, 15);
drawid28, 119,428, 184,03 ;

draw(3Z01,121,426,121,15)

drawi30G1, 12

426, 125, 15)

drawt301, 121,301, 125, 153
drmwi4“6 121,426, 125,15

drawi301, 125, 426, 123, 15);

d w\.\-lt-)l'iq.}s.‘,
draw(301,129,

26,133,150 ;

B axg

14

301,133,150 ;

Oy aw (426, 127, 426, 133, 157 3

drawl

301, 137,426, 137, 15);

drawi{301, 141,428, 141,153

draw&”ml,l
drawid2&, 137,

01,141, 15
26, 141, 15)

draw(301, 145,428, 145, 15

draw(d
drawild
r aw e

Q'i,l""":’,"‘!‘a—ﬁ, 14’3’ 15)
01,145,301, 143, 15)
426, 145, 428,149, 150

-z Gy

e W8 s GB

draw(301, 155,426, 153, 13 ;
drawil30l, 187,426,137, 15
drawi3nl, 153,301, 157,15
dewﬁwk5,1u9,4_6,1q/,1u)

dr aw
drawt

301, 181, 428,161, 15)
F’i, .I.:‘\-‘,“‘I'J...E‘ 16"-.‘, .L\J"

df‘ﬂ‘ﬁ“-u'-)l; .LE.‘}.,«..'“}. 16-." 1\4’
drawi(42&, 161,426, 185, 15

drawi301, 163,‘”& 168%, 130

arawi

301,173, 426

L1732 15)

dfd’ﬁ) t.\—l‘.)l, 16’j, S‘.’l’ 173’ 15:’
draw (426, 163, 426, 173, 15)

drawi301,177,426,177,15)
drawi(301, 181,426, 181, 15)

drawi301,17

7,301,181,15)

draw (426,177,426, 181,15

dr aw (430,

, 555, 121, 15)

dr aw (430, 125, 555, 125, 15)
dr aw (430, 121,430, 125, 15);

drathSS,

draw(430,

B 6D agd

@z Waa s 68

“s WE sap W

e W s W

“-n

y

121,555, 125, 15);

poou, 129,130 ;

d?awﬁ430,lau 555 1uu,1<);

draw(430,

23,135);

u

K
LY

limit

cubukl

m

%

-



e

510 draw (S35, 129,585, 135, 157;
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TEE& Drawid431, 124, c91, 124,092
TaT Drawid431,125,c31,125,c92);
TED C10Z2s=15;
770 Draw(431,12%,c101,13%9,c102);
771 Draw(431,130,c101, 13“,:1n“)-
772 Draw(431,131,-101,131,c103);
773 DVﬂW§4u1,1uh,'1”1 182,c1020;
774 Drawi(d431,133,c101,133,c01020;
776 cilZi=15;
777 Drawis3l, SF,clii, 137,112y F
778 Drawi431,138,c111,138,2112);
773 Eraui#Sl,IZﬁ,x11-,1”3,&1*u 3
730 DrawidBl, 190, clil, 140, 01120
731 Drawi(a3l,141,ciil,141,c0118%;
733 cl32:=15
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738 end;
o0 Frocaedure =11;
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88 Drawil?i,iie,al5:1,115,5h5c23
=871 c12e=0;
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877 DrawidD, 130,021, 130,022
875 Drawidz3, 1381 ,c21,131,c22);
a73 Drawid2E, 182,c21, 132,022
881 c 32 =03
882 Draw(4hq,138 31,138,320
8383 Drawid25,139,c31, 135,033
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886 cb s =;
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888 Draw(425,147, 041,147,042
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831 cOZs=0;
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05 Draw(s425,173,c81,173,c820;
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it o9Zr =03
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F13 Draw€4g1,1:3,:31,lhu,'3:)'
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H19 Drawf4u1,;d~, 101,132,01020;

F2l cll2s=0;

BIE Drawid43 1 128,111, 138,112y

G232 Draw(4321,135,c111, 1uﬁ,,11;};

D Drawi%El,lqu,:ill 140, 012133

g2E CiZTa=0g
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T3 Drawid2l,196,cl31,136,c132);

937 Gotoxsy (B30,60;Writedl? U
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END;
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SAt.cly7s) &
SAt.clyB8s)
SAt.oly3sd >

S5At.clylis)
SAt.clylZs) >
+1; Sound (5000 ;

SAt.clylos)
S

100
1009
100)
100)
100)
100
100)
1007
1003

1060 or
- 1002

cly7s+8at.clyBs+Sat.c
Sab.clyllstSat clylas) div 1213

=l g

lyZs+Sat.clylOs+

1003 Then Beging;

aljbritel’s ILIN ARAST

> 5O Then Reqi
+1; Sound (3000 ;

Ny

SICAKLIE FARK.YUKSEK®);

al;Write(?’SART HAVA aIC.YUKSEl’)'

Al:=1;a:=a+l;Sound (5007 ;
al;Writed’DZ.8U. BASINCI DUSUK?T 3;

Gutoxy (52,

End;

(Sat.tsbas < 2.33 and (sat.makdev

Alr=1ja:=all;Bound(300);
Golowy (52, a);Write(" TATLI SU BAS.DUSUK? J;

EMD;
{Sat.tsbas

Gotony (52, a

END;

¥ 630) Then Beging

>1400

} Then Beging

< 0.8 ) and (Sat.Makdev *630) then begin;
AL-—i,a.~u+1 Sound (S 00 ;
H\lte(’TATLI SU BAS.DUSUK? ) ;

(gsat.matbas < 13 and (Sat.makdev 14003 Then Beginj
Alr=1;ar=at+l;Sound (50073;
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Goboxy

END;

92yad;lrite("MOTORIN BAS.DUSUK! 3 ;

I (sat.motbas <

Al:=1;a:=a+1;50und (3000 ;

0.6) and (Sat.makdev >E50) Then Begin;

Gotoxy (52, aljWrite("MOTORIN BAS.DUSUK? );

END;

It (sat.shavb <
AL :=1lja:=a+1;Scund (S00G);
Goboxy (52, adjWrited’ SART HAVA BAS.DUSUK? I ;

END;

If (Bat.ridduri=1) or (Sat.rviddurt =1) and (Sat.Ridyagb < 223

Then Begin; .
AlL:=l;a:=a+l;Sound (5007 ;

Goltoxy (52, a);Urite ("RIDAESINGER YAG

END;

If (Sat.Ridyagsic
Al:=1;ar=atl;Scund (GQ0);

Gubtory (02, ad ;Write (*RIDAKSINGER YAG

END;

If AL = 1 Then Begin

.21 and (Sat.makdev >

-,

753 Then Beging

’

Gotory (50,6 ;Writed?
t

Dy aw £5100, 35,630, 35, 151 ;
Dr aw {400, 30, 630,50, 15);

Draw(400,35,400,110,15);
Draw (630, 35,630,110, 15);

Draw(400,110,630,110,15);

End;
End;

Frocedure icra;

Begin

Begin; .

ALARM

kumanda:= trunz{Sat.gazkolul;
CASE kumanda of

't

D : Begin
1 : Begin
2 s Begin
3 : Begin
4 : Begin

-k e WE w3 s

Fis=0
fZis=1
Fi:=1
FRir=1
Fiz=1

e e WE w3 ws

REt:=0
Ft:=0
Ft:=0
Rt:=0
Rt:=0

e s WE wmn we

Mobor 1 =0;

Motor =10
Mobor 1 =20;
Mot oo 3 =303
Motor 1 =40;

13003 Then BReginj

BAS.DUSUK’ Y ;

SIC.YUKSBER' ) ;

OZETI ');

Lim:=0;End;

Lim:=10Q;End;
Lim:=20;End;
Lim:=30;end;
Lim:=40; end;



1071
1072
1073
1074
1073
1076
1077
1078
1073
1080
1081

1083
1084
1083
1086
1087
1088
10839

1091
1oz

1094
1095
1096
1037
1038
1099
1100
1101
1102
1103
1i04
1105

1167
1108
11039
1110
1111
1112
1113

1118

1115
1120
1121

S @ Begin
€ : EBegin j
7 : Begin j;
g8 : Begin
9 : Begin j
10: Begin ;
-1: Begin ;
-2: Begin ;
~3: Begin j
—4: Begin;

-5: Beging

Riz=1

Ri:=1

Fis=1

Ris=1lj
Fis=1;
Fir=1;
Fis=0;
Fiz:=0;
Fi:=0;
Fii=0;
Riz=0;

e ‘s s

Rt:=0
Rte=0
Fts=0
Rtai=0
Fta=0
FEt =0
Fte=1
FEa=1
Ftr=1
Rti=1
Rta=1

Mot or s =503
Mobor 1 =803
Motowr 2 =703

Mot or 1 =90;
Motor:=100;
Mobor i =103
Mokor s =20;
Mot or s =303
Mot or 1 =40;
Motor 1 =50;

AGe D WD WML We WE g \EH g e s

Lim: =503 end;
Lim:=60;end;
Lim:=70;end;

Mobor :=80;Lim: =80; end;

Lim:=90;end;
Lim:=100; end;
Lim:=103end;
Lim:=20;end;
Lim:=30;end;
Lim:=40;end;
Lim:=50;end;

cee - -B851...5850

elee Begin
ar=a+ls;

Gotoxy (32, ad3Writel"GAZ KOLU DEGERI HATALIT);

as=at+l;

Gotoxy (32, a) ; Wr ite (" MANUEL FUMANDAYA SECT I

end
end;

Beging

Case Sat.makdev of

E50. . 700
701..800
801..850

a8 wp =9 ug

951, . 1050

1051, .1150:
1151..1250:
1251..1350:
1351, . 1450
1451..1550:
1851, .1800:

—aci:=10.8;

BEGEIN ;3 aci:=8.5 ;END;
3

- -ty B
SKCLi=Ta

aciz=10;

acii=12;
acis=13;
acis=14.8;
aci:=1£.8;

slse EMD END;

Beging

‘IF {Bat.gavaci

as=a+l;

F oaciy and

£

sat.makdey *630) Then Beging

Gotoxy(SZ,a);Writed? MARKINADA ASIRI YURLEMME? )

Motori=motor — 2

end;
end;

Beginj
n:=Motor;

2;

Gotoxy (78,4 ;Writed(lim);
Sotoxy (B4, Writeimatard;



1122 ’ Gotoxy (83,40 Writeind;

1122 Delay (B00);
1izs end;
1123 Baeging
11z& If Ri=1 Then Begin;
1127 Drawi475,2,490,2,153;
1128 dvawid7?3,3,490%,2,15%;
1123 drawid75,4,430,4,15);
1130 drawid75,3,450,5,158);
1131 ) End; and;
1132 Beging
1132 If Ri=0 Then Beging
1134 Drawid73,2,430,2,0 3;
1135 drawtd73,3,4350,3,0 3
1136 drawid?5,4,490,4,0 );
1127 drawid75,5,430,5,0 3;
1138 &nd; ends;
1139 Beging
1140 If Et=1 Then Begin;
1141 Draw(d75,18,4390, 18, 153;
1142 drawid475,19,430,13,132;
11432 dr aw(d735, 20,490,280, 15;
1144 drawis75,21,430,21,133;
1145 ends; erds;
1145 Bz=ging

-+ 147 o - If Ft=0 Then Beging
1148 Drawi473, 18,430, 18,0 1;
1143 dyrawld475,19,430,19,0 3;
1150 draw(4?5,20,490,:ﬁ,0 Y3
1151 graw (375, 21,490,21,0 3;
11582 end; end;
1153 Eeging
1154 If (Rt=0) and (ri=0D2) Then Begin;
iiss Draw(475, 10,430,10,13 2
1156 draw(d475,11,430,11,15 1;
1157 draw€475,12,49ﬁ,12,15 3
1158 drawid735,13,4590,13,13 );
1155 end; end;
1180 Beging
11l If (RE=1) or (Ri=1) Then Beging
1igez Drawid75, 10,450,10,0 1;
1163 arawid75,11,430,11,0 3
1164 drawi{d73,12,450,12,0 1;
1165 draw(475, 13,490, 13,0 13
1ie8 end;
1167 end;
11&8 end;

1171 ernds;



1173 . Fly; Nosound;

1177 fAssigntDos, *VERI.dat®3;
1179 Reset (Dos);

1181 krioes=is;

1183 for knos=1 to 15 do
1ies beging

1187 seakidos, kno—-13;
1183 Fead{Dos, S5atl;
1121 VAT

11393 starthaziv;

1195 ‘Btart;

1157 Emercensi; - -
1133 Alarm;

202 icrag

120@ Cutoutislamis

1207 delay (80000 ;

1209 il

1211 Mosoundg

1213 gnd;

1214 closeidos);

1217 End.
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13
20

21

33
3]
41
42
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44
45
46
47
48
45
50

FROGREAM MAKINAL;

TYFE

ALAN1=RECORD

VAR

kEaY
EAZEOLY
MAKDEV
GAVACT
YAGERAS
FISEAS
YAGESICE
YaESILC
TEGES
TECS
TERAS
DZSEAS
DZISSIC
MOTRAS
SHAVE
SHAVE
TURDEVS
TURDEVI
cLyYis
CLYZS
CLYZES
CLY4s
CLYSE
clLYes
CLY7S
CLY8S
CLY38
CLY108
CLY11S
CLY128

EGEZSIC

HAVES
HAVEL
TATSEV
YAGSEY
STRHAVE
COMTHAER
STRBUT
STOFEBUT
EMSTFRUT
RIDYAGE
FRIDDURI
FIDDURT

a8 u¥ Y % %F RZ =g NS g NE w8

NE ®% wn AF Nf WX Uy W8 S8 ®W mZ &KX SN NS =g

® N8 B &8 R NF WS XS KF WE um A

CHAR 3
Feal ;
Integer;
Feal;
Real;
Feal;
Integer;
Integer;
Integer;
Integer;
Reals;
Feals;
Integer;
Real;
REAL;
Integer;
Integer;
Integer;
Integer;
Integer;
Integer;
Integer;
Integer;
Integer;
Integer;
Integer;
Integer;
Integer;
Integer;
Integer;
Integer;
Integer;
Integer;
Integer;
Integer;
REAL;
REAL;
Integer;
Integer;
Integer;
REAL;
Integer;
Integer;

Ridyagsics: Integer;

END3;

Dos

FILE OF ALAN1;



73
80
81
8z

o
~t

84
8a
86
87
88
- 83
g0
91
o2
93
4
595
=1
97
a8
99
100
101

BEGIN

SAT
CEV
1

B2 .8

ALANI ;
CHAR;
INTEGER;

CLRSCR;
WRITELNC? DIKKAT
WRITELN(’BU PROSRAM,VERI.DAT ISIMLI DOSYAYI');

WRITELNC? YARATMAK

SEERT

ICIN KULLANILMAKTADIR. EUT);

WRITELN{?DOSYA DISKETTE MEVCUT ISE, ICINDEEI?);
WRITELNCTRILSILER SILINMECEE VE DOSYS YEMIDEM? 3;

WRITELNC? OLUSTURULACAKTIR. * 3;
WRITELMC? DEVAM ETMEW

READ (KED,CEV);
CLRSCR;

IF UPCASEC(CEVI<XTE?

ICIM *PE??

THEN HALT;

A8SIGN (DOS, *VERI.DAT? )

Feset

FOR

D03y
I:=1 TO 100
BESIN
SAT.EAY
SAT.EAZEOLU
SAT . MAKDEY
SAT.GAVACT
SAT. YAGRAS
SAT.FISEAS
SAT. YAGSICE
SAT.YASSICT
SAT.TBES
SAT.TECS
SAT. TSEAS
SAT.DISBAS
SAT.DIGSIC
SAT.MOTRAS
SAT.SHAVE
SAT.SHAVS
SAT. TURDEVS
SAT. TURDEVI

SAT.CLYL1S
SAT.CLYZS
SAT.CLY3S -
SAT.CLY4S
SAT.CLYSS
SAT.CLYES
SAT.CLY7S
SAT.CLY8S
SAT.CLYZS
SAT.CLY108

BAT.CLYLL1S

SAT.CLY1ZS
SAT.EGZISIC
SAT.HAVES

DO

-
~

W% N9 %8 x¥ EN ES NS gz NN wx RS o 8BS xs a¥ 8@

-

T U (N | O | T ¢ A N O I O T £ I I {1 I I | O I
R N el ol e o S S e B T S S S N e A A WA WA

A s N AaE ME AE WN Wr WME WE WH a2 W L ME AN P R ME S MK sar VN Wp WIB R S wa W sas Sag

%8 me RS uu NN AN R0 a3 A2 Eu NE 4P

~uu

TUSUNA BASINIZ.?,#7);



102 SAT.HAVEI

i=1;
103 SAT.TATSEY =13
104 SAT.YAGEREY :1=1;
105 SAT.STRHAVE =13
1086 SAT.CONTHAR :=1;
107 SAT.STREBUT  31=1;
108 SAT.STOFBUT ;=1;
109 SAT.EMSTFBUT: =1
110 SAT.RIDYASE :1=1;
111 SAT.RIDDURI :=1;
11z SAT.RIDDURT :=1;
113 , Sat.Ridyagsici=1;
114 WRITE (DOS,S5A8Ty;
115 END;
11§ CLOSE (D05
117 WRITELMN ¢* VERI.DAT DOSYASI OLUSTURULDU.® I

iis END.
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38
35
40
41

A4
-

44
45
46
47

47
50

program kayitbt;

type
ALANL

VaR

= RECORD
KAY
SAZKOLU
MAKDEY
EHAVALTI
YAISEAS
FISRBAR
YAGSICE
YAGSIODT
TSES
T8CS
TSRAS
DZIEBAS
DZB5IC
MOTEBAS
SHAVE
SHAVS-
TURDEVS
TURDEWVI
CLY18
CLYZS
ZLY3S
CLY«4s
CLYSS
CLYES
DLY78
CLYBS
DLYSs
CLY108
CLYL118
CLY1z
EEZSIC
HAaVES
HAVE I
TATSEY
YAGESEY
STRHAVE
CONTHAR
STREBUT
STOFPRUT
EMSTFRBUT
FIDYAGE
RIDDURI
RIDDURT

“HAR

W% NS gy M€ KRG W8 &N NE ug NR NN

%8 nE xS UN Gtk 68 Ay A®

‘NG Ws €8 BAO

®E S8 BE %% Zu A uZ A& EE W

?

Feal;
Integer;
Reals;
Feal;
Real 3
Integer;
Integer;
Integer;
Integer;
Feal
Real 3
Integer;
Feal
Feal
Integer;
Integer;
Integer;
Integer;
Integer;
Integer;
Integer;
Integer;
Integer;
Integer;
Integer;
Integer;
Integer:;
Integer;
Integer;
Integer;
Integer;
Integer;
Integer:;
Integer;
REAL;
REAL;
Integer;
Integsr;
Integer;
REAL;
Integer;
Integer;

-

Fidyagesic: Integer;

END;



51 DOS: FILE OF ALANLj;
52 SAT = ALANL
93 CEY @ CHAR ;
54 MO : INTEGER:
53 ERR : INTEGEE;
a7 FROCEDURe SOR;
58 BEGIM
59 REFEAT ‘
&0 GEOTOXYL17,30;
&1 BUFLEN-=3-
&2 READ(FND)=
3 UMTIL ¢(ENO INC1..100310 AMD (IORESULT=0);
&4 EMD3;
&5 FROCEDURe ORUYAZ;
&6 BEGIM ‘
&7 SEEM(DOS,kKNO-12;
&8 BUFLEM: =4;
&3 GOTOXYC17,4); READ(SAT. GAZROLUY 3
71 REFEAT
7TE BUFLEM: =43
73 SOTOXY (17,50 ; READ{SAT. MAKDEY ) ;
74 until IcResult=0; d
73 Fepeat
76 R buflen:=4;
77 gobowy (17,680 ;readisat.gavacil;
78 until IcResul t=0;
73 Repsat
a0 buflen: =;
81 gotoxy (17,70 ;read(sat.yaghas);
a8z until Ioresult=d;
83 FRepeat :
84 Buflen:=4;
85 gotoxy(l7,8);readi{sat.pisbas);
86 until Icvresul t=0;
87 repeat
88 buflen:=3;
89 gotoxytl?7, Sl;readtsdt yvageicgl;
20 until Icresult=0;
91 repeat
92 buflen:=3;
53 gotoxy (17, 10)jreadisat.yagsicc)y;
=L until Ioresult=d;
95 repeat
56 buflen:=44;
97 gotoxy {17,110 jreadi{cat.tsgs);
38 until Ioresult=0;
99 repeat
100 buflen:=4;

101 gotoxy(l7,12)5read(sat.tacs);



10z until Ioresult=0;

103 repeat
104 buflen:=4;
108 gobtoxy (17,13 3read(sat.tsbas);
106 until Ioresult=0;
107 repeat
108 buflen:=4;
109 gotony (17, 14);read(sat.dzshas)}
110 until Ioresult=0;
111 repeat
112 buflen:=3;
113 gotoxy (17,138 jreadisat.dezssic);
114 until Iaresul t=0;
115 repeat
11& buflen:=4;
117 gotoxy (17,16 ;readisat.motbas)
118 until Ioresuli=0;
115 repeat
120 buflen:=4;
izt gotony(l7,173sread(sat.shavbl;
22 until IcocResult=d;
1z repeat
i24 buflen:=3
125 gutoxyf17 18)jreadisat.shavel;
126 until IcResul t=0;
127 repeat
128 buflen:=5;
123 gotoxy (17,13 readisat.turdevs);
130 until IcResult=0;
131 repeat
3;4 buflen:=5;
33 gotory (17,203 ;read(sat. turdevil;
134 urntil IoResult=0;
35 repeat
136 buflen:=3;
137 gotory (56,3 sread(sab.clylis);
138 until IoResult=0;
139 repeat
140 buflen:=3;
141 gotoxy (56,4 jreadisat.clyis);
142 until Ioresult=0;
143 repeat
144 buflen:=3;
145 . gotony (56,50 3readisat.cly38s)y;
146 until Ioresult=0;
147 repeat
148 buflen:=3;
149 gotony (56,61 jreadisat.clyds);
130 until Ioresult=0;
151 repeat

152 buflen:=3



1 l'-""

1534
185
156
157
158
159
160
16l
lez
163
164
165
1&6&
167
168
169
170
171
172
173
174
175
17&
177
178
173

180

181
182
183
184
185
186
187
188
189
190
151
195
193
194
195
136
197
198
199
200
201
202
203

gotoxy (56, 77'readtsat.ulyus3'
until Ioresul t=0;
repeat

buflen:=3;

gotoxy (56,8 ;read(sat.clybs);
until IcResult=0;
repeat

buflen:=3;

gobory (56,93 veadi(sat.cly7s)
until IcoEesul t=0;
repsat

buflen:=3; '

gotoxy (S8, 10 jreadisat.clyBs);
until IoResult=0;
repeat

buflen:=3;

gotoxy (56, 11 ;readisat, clyds);
until IoResult=0;
repeat 0

buflen: =33

gobtoxy (S8, 12 jreadisat.clylos);
until Ickesul t=0;
rep=atb

bufien:=3;

gotoxy (56, 13) jreadisat.clylis);
until IcResul t=0;
repeat

buflen:=3;

gutum/(ue 14d)ireadisat.clyl2sl;
until IocResul £t=0; -
repesat

buflen: =3

Qntu«yf”S 13Y;readisat.egesic)}
until Ioresult=0;
repeat

buflen:=1;

agoboxy (56, 18) jreadicat.havksd;
until I0result=0;
repeat

buflen:=1;

gotoxny (56,17 3readlisat . havkil;

until IoResuli=0;
repeat

buflen:=1;
gotoxy (56, 18)jreadisat.tatsev);

until Ioresuli=0;
repeat

buflen:=1j;
gotoxy (56, 1'3)jread(sat.yagsevd;

until IcResult=0;
repeat



204
205
206
207
208
209
210
211
212
213
214
215
216
217
=18
213
=20
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a4
235
236
237
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233
240
241
=42
243
244
245
24E
247
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243
.

b
o
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buflen:=4;

aotoxy (56,
until IckResuli=0;
repeat

buflens:=4;

gotoxy (56,
until IcResult=0;
repeat

buflen:=1;

glzl“bx:li‘liy €17 g -

until IoResult=0;
repeat

bufleni=1;

gotouy (17,1
until IocResult=0;
repeat

buflens=1;

cgotony (17,
until Ioresul t=0;
repsat

buflen:=;

gotbtony (17,
until IoResult=0;
repeat

buflen:=1;

gotboxy (56,
until IocResult=0;
repeat

buflen:=1;

gotoxy (56,
until Ioresult=0;
Fepeat

Buflen:=

20d3read(sat.strhavbiy

Fldjyreadieat.conthab);

Z21d3readi=at.strbut);

2Zy3readisat.stopbutl;

2333 readisat.emnstpbut?

Zdd3readisat.ridyagb);

E22i¥3readisat.ridduril;

233 readisat.riddurtl;

¥

Gotoxy (56, 24) jRead (Sat.Ridyagsic)y
Until InReau1t~0‘

sat.kay:=T#?;
writel(dos,satl;

end;
begin

assignidos,’veri.dat?;

reset {dos);
Erri=IcResult;

If Err<>0 Then Begin
. ClrScr;

Writeln(#7,DIKKAT HATA
Writeln(7,'HATA KODU:?

Halt;

end;
repeat

Clrecr;

L1y

yErrds;



= el g

WritelnCTKAYIT GIRISI’Y;

Writeln(?

Uriteln{’Kayirt noveeeeent
Writeln(?’Gaz kolu degeri:
WriteLn(’Makina Devri...:
Writeln('Gavarnir Acisi.:
Writeln(?Y.YAREI BASINCI.:
Writeln(TFISKEUL Y.YABBAS:
Writeln(TY.YAE GIR SICAK:
Writeln('Y.YA& CIK SICAK:
Writeln(’'TATSU GIFE SICAK:
Writeln(*TATSYU CIkK SICAK:
Writeln(’ TATSU BASINCI..:
Writeln(’DZ.5U BASINCI..:
Writel.n(*DZ.5U SICAKLIEI:
Writeln(’MOTORIN BASINCI:
Writeln ('’ SARJHAVA BASINC:
Writeln('SARJHAVE SICAK.:
Writeln(’ TOREQ DEVREI SAN:
Writeln(' TOREO DEVREL ISK:
WriteLn(*START RUTONU...:
WritelN({’STOF BUTONU...:
WritelLM(TEMERCEN. STOFBUT:
Writeln(’RiDAK.Y.YA&.BAS:

seak{dos, kno—13;
read{dos,satl;

If sat.kay="+#’

bhen
Begin
Gotoxy (55,2051

L]

W 0N L L) R e

e
- o

1z

SILINDIR
SILINDIR
SILINDIR
SILINDIR
SILINDIR
SILINDIR
SILINDIR
SILINDIR
SILINDIR
SILINDIR
SILINDIR
SILINDIR

TOFLAM EGZOS
SANCAK HAVA KILEFESI.:
ISKELE HAVA KILEFESI.:
TATLI SU SEVIYESI....:
YASLAMA YABT SEVIYESE:
START HAVA BASINCI...:
CONTROL HAVA BASINCI.:
RIDAKSINSER DUR.ILERI:
RIDAKSINGER DUR.TORNI:
RIDAKSINGER YAE SICAK:

Write(?BU NO''YA SAHIF KAYIT VAR..?,#7);

Delay(3003;
DelLine;
end

Else OKUYAZ;

gotany (35, 257

Write(!DEVAM EDECEKMISINIZ:?);

Readikbd,cevi;

until upCasel(cev)="H';

ClvrBear;
close(dos);

end.

SICAK..:
SICAK..:
SICAK..:
SICAK..:
SICAK..:
SICAK..:
SICAK. .:
SICAK..:
SICAK..:
SICAK..:
SICAK. .3
SICAK..:
SICAK. .2
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Frogram degisiklil;

Type

ALAML = RECORD

Var

EAY : CHAR ;
GAZKOLYU @ Reals
MAKDEY @ Integer;
GAVACI @ Reals
YAGRAS @ REAL
FISEBAS : REAL ;
¥YAGEIDE ¢ Integers
YAGSICC @ Integer
T8GS : Integer;
T8CS : INteger;
TSEAS 2 REAL
DZSBAS : REAL ;
DZSSIC : Integer;
MOTEAS : REAL ;
SHAVE : REAL ;
sSHAVS : Integer;
TURDEVS : Integer;
TURDEVI : Integer;
CLY1S8 : Integer;
CLYZS : Integer;
CLY3S : Integer;
CLY45 : Integer;
ClySs : Integer;
CLYES : INteger;
CLY75 : Integer;y
CLY88 : INteger;
CLYS8 : Integer;
CLY105 1 Integers
CLY118 : Integer;
CLY125 @ Integer;
EGZSIC @ Integer;
HAVES : Integer;
HAVET : Integer;
TATSEY : Integer;
YASSEY : Integer;
STRHAVE : REAL;
CONTHAB : EEAL;
STRBUT : Integer;
STOPBRUT : Integery
EMSTPBUT: Integer;
RIDYAGR : REAL;
Fidyagsic: Integer;
RIDDURI : Integer;
RIDDURT : Integer;
EMD;



al Dos: File of Alanl;

52 Sat: Alanly
53 Cev: Char;
o4 Eno: Integer;
55 - Err: Integer;
57 Frocedure Sorj
=8 Beqin
o9 Fepeat
&0 GHobogy (1,103
&1 Write!TARA KAYIT NOT'SU:?);
&= Buflen:=3;

i Soboxy (17,12
&4 : Read(knod;

&5 Until (kmo In [1..1001) And (IcResult=0);
&6 End;
&7 Frocedure Yazjy

&8 Begin

&3 Gotoxky {17, 10sbritedknod;

70 Gotoaxy(17,3jWritelSat.Gazkolur2:2);
71 Goboxy (17,433 Write(Sat.Makdevidl;
72 Gotoxy (17,3 ;Write(Sat. Gavacis 22 ;
73 Gobtoxy (17,60 ;Write{S5at. Yagbas:s 2:2);

74 GotokyC17,733rite(Sat.Fisbhbas:i 21 3);
73 Gotoxy 17,833 WritelBat.yagsicg: 37

7& Gotoxy (17, 5)'Hr1tet8at yagsico:i3);
77 Gotoxy(1l7,100;Write(B8at.Tegs: 32

78 Eatnxy(17,11) Write(Bat.Tscs:13);

79 Sotoxy (17,1203 Write(S8at. Tsbas: 2: 23 ;

80 Gotowy (17, ig) Write(Sat.Dzsbas:Z:12);
81 Gotoxy (17, 14i'WV1tedet Dzssice3);
Py Gotoxy (17,180 jWr ite(Sat.motbas1 2220
3 Gotony (17,160 3Write(Sat.cshavbi 21 2);

84 Gotory (17,170 3UWrite(sat.shavs:i3);

85 Gotoxy (17,18 ;WritefSat.turdevs:ed);

8& Eataxy(i?,19);WVite(Sat.Turdevi:4);

87 Gotoaxy(17,200;Write(Sat.strbut:1);

88 Gotox y(17,21') Writel{sat.stopbut:ll;

g3 Gotoxy (17,220 jWrite(sat.emstpbutil);

S0 Gotoxy (17,23 3 sWrite(sat.ridyagb:2:2);

= Gotony (3&,3)jkrite(BSat.clyls:33;

93 GotoxytS6,4)3WritelSat.cly2s:3);

I Hotaxy (56,33 jWritetBat.cly3s:132;

95 Gotouy (36,62 3WriteiSat.clyds:i3);

36 Botoxy(S6,7)jWrite(Sat.clySs:1 32

97 Hotoxy (56,8 iWrite(Sat.clyEs:i3);

38 Gotoxy (96,9 jWrite(Sat.cly7s:13)0;

o9 Hotoxy (56, 10);Write(Sat.cly8s: 303

100 Gotowy (36,110 jWrite(Sat.cly39s:3);

101 Gataxycse,12);Nrite(8at.c1y105:3);



102
103
104
105
106
107
108
103
110
111
112
113
114

lie
117
iig
115
120
121

=,

gl
a‘-\—‘

124
125
126
127
1z
129
130
131

122

133
134
35
26
37
138
133
140
141
142
143
144
145
14
147
148
149
150
S 151

152

End;

Gotoxy (86, 13)jHrite(Sat.clylls
Gotoaxy (56, 143'Nr1te(8at clylZs
Gotoxy (56, 15)jWrite(Sat.egzeic '3

Gotoxy (56,16 jWrite(Sat.Havksr 1)
Gotoxy (56, 17)-Hr‘1tetaa‘c Havkisl);
Gotoxy (56,181 ;Write{Sat. Tatsevill;
Gotoxy (568, 19 jHrite(8at.Yagseve 133
Gotony (GE, 2003 Wr ite(Sat. Strhdvb.ﬁ:‘);
Gotoxy (56,2103 WritelSat.Conthab: 2: 20
GEoboxy (56,24 3 Writel(Sat.Ridyagsice 333
Gotory (36,22 jWrite(Sat.riddurisld;
GotoxytS6, 23 3WritelSat . Riddurtsld;

Frocedure Degistirg

Begin

Fepeat

Buflen:=3;

Gotoxy (22, 3)yRead (sat.Gazkolud g

Until IoResul =0
Sobo wyL [ v .__c')

WritelSat. Ea"knlL 23322
Repeat

Buflen:=d;

bntnmyt_b,41'PEdd(5at Malidev);

Until IocResult=0;
Gotexy (22,40
biritefSat.Makdev:d)i;

FRepeat

Buflen:=3;

Gotoxy {22, 3) ;Read{Bat . .Gavacils;

Until IoResult=0;
Gobony (22,53

ertetaat.sa»a«i:2= 3

[

.
¥

Fepeat

Buflen:=5;

Gotoxy (22,6);Read (Sat.Yagbas);

Until IoResult=0;
Gotoxy (22,60
Writet(Bat.Yagbas:i2:23);

Fepeat

Buflen:=35

l:ntt'utr‘y(...‘.,?)"F‘E&'\d‘.sat Fisbas J3;

Until IcResult=0;
Gotory (22,7 33
WriteiSat.Fisbas:2:3);

Fepeat

_Until loResult=0; _

Buflen:=3;

Gotoxy (22, 8);Read(Bat.Yagsicar;

Gotoxy(22,82;



153
154
155
156
157
158
159
180
161
igz
183
1e4
1e5
1e&
187
168
189
170
171
172
173
174
175
17¢
177
178
173
180
181
182
183
184
185
186
187
188
183
130
131
132
1393
154
135
193¢
137
138
199

e .200“‘“‘;“

N & I S
202

203

Writel(Sat.Yagsicg:3iy
Fepeat
Buflen:=3;

Fotoxy (22,93 ;Read(Bat.Yagsice);

Until IcResult=0;

TS u'l,l"‘ﬁty(.;':"a') M

WriteiSat.Yagsicc:30;
Eepeat

Buflen:=3;

Gotbtoxry (22, 102 3 Read (8at

Until IocResult=0;

1S 11';:131‘](,_,._, 1“)

Write(Sat. Taqs 313
Fepeat

Buflen:=3;

Gotoxry (22, 11 ;ReadiSat

Urmtil InPesult=O;

5 t'bnAy( 22, 11 H

WritelBat.Tscse:30;
Fepsat

Buflen:=53;

!3!3"31‘_‘,’«}/(}/( ......g.., 120 H Read{S5at

Until‘laﬁasu1t=0;

Gotoxy (22,120

WYltE(Sdt Tsbas: 231303
FRepeat

Buflen'—u,

L‘,[lltlt'?y(a.&.’ 1«:}') Fead(Sat.

Until InFesult—ﬂ-

Hotoxy (22, 13);

Write(Sat.Dzsbass212);
Fepeat

Buflen:23°

ICT] A vy i 22,140 ; Fead({Sat.

Until IcResult=0j;

S ltll"l’}'f,:..:., 14y H

WriteiSat.Dzssici3);
Fepeat

Buflen:=5;

GBotoxy (22, 15) ;Read(Bat.

Until IcResult=0;
Hoboxy (22,182 ;
WriteiSat.MoxtbasiZ:13);
Repeat
Buflen:=5; -
Gotoxy (22,162 'F’Eudiaat
Until IoResult=0;
Gotoxy (22, 16);

- MHritelSat.Shavbs 22235 __

fRepeat
Buflen:=3

S Ters)d;

»Tebasl;

Dzebasi;

Dzssicd;

Motbas);

Shavbl;



204
209
206
207
208
209
210
211
212
213
214
215
216
217
218
213
220
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Gobtoxy (22, 173 Read{Sat .. Shavsl
Until IuPeault-u'
Botouy (22,1733
WriteiSat.Bhavs:3);

Fepeat
Buflen:=4;
Gotoxy (23, 183 ;REead(Bat . Turdevsl;
Until IocResult=0;
Gotouy (23,180 ;
Writei(Sat.Turdevs:sd);

Repeat
Buflen:=4;
Eoboxy (23, 1'9) ;Fead(Sat. Turdevil;
Until IcResult=0;
Gotowy (23, 193 ;
Write(Sat.Turdeviidl;

Fepeat
Buflen:=3;
Gobtoxy (62,3 j;Read(Bat.clyls);
Urntil IoResult=0j;.
150 (tnr‘y i'e._’ 32 H
WfltE(Sat.Llyl HECHH

FEepeal
EBEuflen:=3;
hutn«yLBh,4);ReadtSat.clyEs);
Until IocResult=0;
Gt lﬁn)‘y(‘e:, 4') s
Write(Sat. Llyzs:a);

Fepeat
Buflen:=3;
Gotoxy (62,5 j;Read(Sat.cly3s);
Urtil IoResuli=0j;
Gotoxy (62,503
Write(Sat.Cly3=s:3);

REepeat
Buflen:=3;
Gotoxy (62,60 ; ReadiBat.clyds);
Until IcResuli=0;
Goboxy (62,860
Write(Sat.Clyds:3);

Fepeat
Buflen:=3;
Gatony (62,7 ;Read(Sat.clySs);
Until IcResult=03
GBotoxy (82,73 ; '
Writel(Sat.ClySs:13);

Fepeat

— - -Buflen:=23 - - . . -~ ,
Gotoxy(62,8); PeadtSat.L1y657'
Until IoResult=0;
Gotoxy(62,8);



235 Write(Sat.Cly6s:13);
236 Fepeat

=257 Buflen:=3;

258 Gotoxy(62,9)3;Readi{Sat.cly7s);

259 Until IoResu1t=Q;

260 Gobtoxy (62, 90

261 WritelSat.Cly7=s:3);

262 Repsat _

263 Buflen:=3;

2ed Gobony (62, 100 ;Read(Bat.clyBs);

285 Until IaPesult-U-

266 Gotoxy (82, 100

267 Write(Sat.ClyB=:3);

268 Fepeat

265 Buflen:=3;

270 Gotoxy (62, 113 jRead(Bat.cly3s)y;

271 Until IcResult=D;

272 Gotoxy (62,110

273 Write(Sat. lly =230

274 FRepeat

275 . Buflen:=3;

27& Gotoxy (62, 12)jRead(Bat.clylisl;

277 Until IcResult=0;

278 Gotoxy (B2, 1203

273 Write(Sat.Clylos:13);

280 Fepeat

281 Buflen:=3;

282 Gotoxy (62, 13)jRead(Bat.clylls);

283 Until IcoResult=0;

284 Gotoxy (62,130

285 WritefSat.Clylis:i3);

286 Fepeat

287 Buflen:=3;

=88 Gotoxy (62, 14)3Read(Bat.clyllsd;

283 Until IcResult=0;

290 Ciotoxy (62, 140

=91 Write(Sat.ClylZs:33;

292 Fepeat

=233 Buflen:=3;

294 Gotoxy (62, 18) ;Read(Bat.egzsici;

235 Until IcResul t=0;

236 Gotoxy (62, 15);

237 ’ Write(Bat.egzsic:3);

=38 Fepeat

299 Buflens=1;

300 Gotoxy(62, 16) jRead(8at.havks);
- — 30— — — —~—-Until Jdokeswlt=0y

302 Gotoxy (62, 163;

303 Writel(Sat.havks:1);

S04 Fepeat
305 Buflen:=1;



306 Gotoxy (62,177 ;Read (Sat.havkil;

307 Until IcResult=d;
308 Gobtoxy {82, 1723
309 Writet(Sat.havkizlld;
210 Fepeat
ail Buflen:=1;
312 Goboxy (62, 18);Read(Sat.tatsev);
313 Until IocResult=0j;
314 Gotoxy (B2, 182; .
315 WritetSat.tatsevelld;
31 Fepeat
317 Buflen:=1j;
318 Gotoxy (€2, 130 Read(Bat.yagsevd;
213 Until IcoResult=0;
3E0 Goboxy (62, 193;
22 Write(Sat.yagsevill;
”2; Fepeat
223 Buflen:=5;
324 Gotoxy (62, 203 ;Read(Sat.8trhavbi;
32T Until IcResult=0;
326 ;thl,yfﬁh,:i))'
327 WriterSat.Strhavb:s2:2);
3= Fepeat
229 Buflen:=5;
330 bntnmyﬁah,gii-Fead(Sat Conthabl;
331 Until IoResult=0;
332 Gobowy (B2, 21y
332 Write(8at.ConthabiZaZiy
33¢ Fepeat
335 Buflen:=1;
336 Gataxyfﬁi,zﬂ)'Fead(Sat Strbutl;
337 Until IcResult=0;
33 Gotoxy (22, 200;
239 Write(Sat.8Strbut:l)l;
340 FRepeat
241 Buflen:=1y
342 Gotoxy (22,21);Read(Sat . stopbut 2 ;
o943 Until IoResul t=0;
344 Gobony (22,210
345 Write(Bat.Btopbutzll;
346 Repeat
347 Buflens=1j;
348 Gobory (22,22);Read(Sat . Emstpbut)
343 Until IcResult=0;
350 Goboxy (32, 223;
351 -~ —Write(SatEmstpbuts1d;- . - o
252 FEepeat
353 Buflen:=5;
354 Gotoxy (22, 23) ;FRead(Bat. Rldyagbﬁ-
393 Until IcResult=0;
356 Gotoxy (22,23);

-s



(R D I o T 13 AR (138 RN F5 IS B e T 11 B

WritetSat.Ridyagh:

Fepeat

Buflen:=1;

s Ty
e w all

s
¥

Gotoxy (62,22 jRead(Sat.Fiddurid;
Until IoResult=0;

Gobtoryt62, 220

Write(Sat.Ridduri:

FRepeat

Seek

Buflen:=

1h;

Egtaxy(Gi,hui'PEddQSmt Fiddurtd;
Until IckResult=0;

L:n’bu:.j’ie;,_,:a"'

Write(Sat.Riddurt:id;
FEepeat

Buflen:=3;
el ltl_,t‘r’yi &z g -

Until IokResulit=0;

15 c'bf"l':ry { t:,_:_, :4) -

Write{Sat. ?1dyagw1c: b

(das,ﬁno~1);

Writel(dos,8ati;

end;

Begin

Assign (Doe,
Feset (Dogd;

Err:=IcResult;
If Ervy

Fepeat

Clrecr;
Writelnd’Kayit
Writeln;

'VERI.Dat’);

- 1 Then Begin

Writelnt
Writelnd
Halts;
End;

Tl n 0 v nw 2« B

Writeln(®Gazkolu Degerz.:

Writelni{?Makina Devri...:

Writeln{?Gavarnoy Acisi.:

#7, ' DIk
#7

“Writelni®YsYagi-Basimci. g -

Writelni?Fiskul

Writeln(?Y.Yag ¢

Writeln(?’Y.Yag
Writelnt(?’Tatsu
Writeln(?Tatsu
Writeln('Tatsu
Writeln(’Dz.su

Writeln{'Dz.su

¥.Yagbas:
sicak:
cik sicak:

sicak:

Basinci..:
basinci..:

Sicakligis

Writeln('Motorin Basinci:

2433 Read{Bat . Ridyagsic)y

AT HATA !
y THATA KODU:?

’:);
1 mio

2 no

3 no

3 L]

i}

& nmo
7 no
8

N

-

9 N

g ]
11 no

iZ2 n

t

Toplam Egz

r1 e
L LA -

sErvd;

Silindir sicakligis
Silindir sicakligi:

Silindir sicakligi:

e —% . Bilindiv_sicakligi:

Silindir sicakligi:
Silindir sicakligi:
Silindir sicakligi:
Silindir sicakligi:
Silindir sicakligi:
Silindir sicakligi:
8ilindir =sicakligi:
Silindir sicakligi:

Sicakliqgi:



08 Writeln(’3ar.j Hava Basin: Sancak Hava Filepesi 3

oy Writelnit*Sard Hava Sical: Iskele Hava Filepeszi 3
i

16 Writelnt’ Turbo devri BSan: Tatli Zu Seviyesi
i

11 Writeln(®Turbo Devri Isk: Yaglama Yagli BSeviyesi:
i

12 Writelni{fStart Butonu...: Start Hava Basincy
i

13 Writelnt’Stop Butonu...: Control Hava Basinci s
; ,

114 Writeln{’Emerce.Stopbut.: Fidaksinger Dur.lleri :
;

S Writelni’Ridak.Y.Yag.Bas: Fidaksinger Dur.Torni 3
i

HE Writeln(? FRidak.Y.Yag.8icakligi :
)

117 S

118 Szek (Doas,kno—-13;

113 Fead(Das,Sat iy
120 If Sat.kay <>'"#'Then Begin

121 Gotoxy {1,230

28 Writet'kKayit yok,Bir tusa bas®l;
1232 Readi{kbd,cevl;

324 Dell ing;

125 End

126 Elee Begin

12 Yazs

128 Degistirg

brrs - ‘Endj; - - : : - - B,
130 Hobtoxy (1,250

131 Write(’Devam edecekmisiniz:?®l;

132 Read{kbd,Cev);

133 Until Upcase(Cevd = TH™;

134 ClyBcyr;

135 Close(dos)g

136 End.
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ARA EAYIT NOTSU:=1

Gazhkolw Degeri.: .00
Makina Devri...: 8
Gavarnor Acisi.:0.00
Y.¥Yagi Basinci.sG.00
Fiskul Y.Yagbas:0.00

Y.Yag gir sicak: 329
Y.¥Yag cik sicak: 490
Tatsu gir sicak: 40
Tatsu cik sicak: 40
Tatser Basinci..:0,00
z.sw basinci..: 0,00
Dz.=su Bicakligiz: 27

Motorin BasincizO.00
Sar.j Hava Basin:0.00
Sar.j Hava Bicak: 32
Turbo
Turbo Devri Isk: 0
Start Butonu...:0
Stop  Butonu...:O
Emerce.Stopbut.sH
Fidak.Y.Yag.Bas: 0.00

ARA EAYIT NO*SU: 2

Gazkolu Degeri.:0.00
Makina Devri...: 0
Savarnor Acisi.:0.00
Y.¥Yagi Basinci.:0.00
Fiskul Y.Yagbas:0.00

Y.¥Yag gir sicaks 39
Y.Yag cik sicaks:s 40
Tatsu gir sicak: 40
Tatsu cik sicaks 40
Tatsu Basinci..:90.00
Dz.su basinci..:0.00
Dz.su Sicakligi: 27

Motorin Basincis0. 00
Sar.Jj Hava Basin:0.00
Sar.J Hava Sicak: 31
Turbo devri San: 0
Turbo Devri Isk: £
Start Butonu...:@l
Stop ButomUa...:0
Emerce.Stopbut.: 0
Ridak.Y.Yag.Ras: (.00

devri Ban: 0

[y

-
=t

[%%

B

=
R

[y
fay

-

b3

Sl 03 S R 0D R e

WM~ mWb R

-’

Ly
N
gl
3 b
Tice
[yl
e
fgiui
T
[y
by )
Iy n]

Silindir
Silindir
Silindir
Silindir
Silindir
Silindir
Silindir
Silindir
Silindir
Silindir
Silindir
Silindir

Toplam Egz

Sanmcak

Hava

Iskele Hava
Tatli Su
Yaglama Yagi
Start Hava

Contraol Hava
FRidaksinger Dur.lleri
Fidaksinger Dur.Torni
Fidak.Y.Yag.Bicakligi

N
na
g
| g L]
[ R
[y ]
s
[y
g1
L
i
e

Silindir
Silindir
Silindir
Silindir
Bilindir
Silindir
Silindir
Silindir
Silindir
Silindir
Silindir
Silindir

Toplam Egs
~Bancak Hava
Iskele Hava
Tatli Su
Yaglama Yagi

Start Hava

sicakligis
sicakligis
sicakligis
sicakligis
sicakligis
sicakligis
sicakligis
sicakligi:
sicakligi:z
sicakligi:
sicakligis
gicakligi:
Sicakligi:
Eilepesi
EKilepesi
Seviyesi
Seviyesi
Basinci
Basinci

HE gF #%X NS NR pg eD W@ UE

sicakligis
sicakligis
sicakligis
sicakligis
sicakligis
sicakligis
sicakligis
sicakligis
sicakligis
sicakligi:
sicakligis
sicakligi:
Sicakligi:
Kilepesi
Kilepesi
Seviyesi
Seviyesi
Basinca

Control Hava Basinci
Fidaksinger Dur.lleri
Ridaksinger Dur.Torni
Fidak.Y.Yag.Sicakligi

%2 xx ®2 AN KN RO BN Wz WS

40
40
40
35
26
36
27
29
28
3T
35

o)
~d

L]
wd

O
Q
'y
0
43, 00
€.00
8
0

e
a3

40
39
41
23
-

ot

F)
L4

a9
40
41
39
40
40
40

8]

0

0

0

40, 0D
7 a0

O

O

Ll ot
e



aR& EAYIT MOTSU::S
Q.00
O
0. 00
O.10
0, 00
a9

Gazhkolu Degeri.
Makina Devri...
Gavarnor Acisi.
Y.¥Yagi Basinci
Fiskul Y.Yaghas
Y.¥ag gir sicak

Yo¥ag cik sicaks 40

Tatsu gir sicak: 40

Tatsw cik sicak: 40

Tateu Basinci..:D.00
Dz.sWw basinci.

De.su Sicakligis 27

Motorin Basimcdis 0,00
Bar.j Hava Basin: 0,00
Sar.j Hava Sicak: 21

0
)

L;
TJurbo devri Zan
Turbo Devri Isk
Start Bubonue ..
Stop Bubtomnu. ..
Emerce. Btopbut.
Ridak.Y.Yag.Bas:0.00

:
:
- 80,00

AEA FAYIT NO'BU: 4

0,00

0
0,00
0,20
0, OO

Sazkolu Degeri.
Makina Devri...
Gavarnor Acisi.
Y.Yagi Basinci.
Figkul ¥Y.Yagbas

¥.¥ag gir sicak: 40
Yo¥ag cik sicaks 40
Tatsu giv sicak: 40
Tatsw cik sicak: &40
Tatsu Basinoci..;0.00
Dr.su basinci..:0.00
Dz.su Sicakligi: 27
Motorin Basinci:0.00
Sar.j Hava Basin:0.00
Sar.j Hava Bicak: 31
Turbo devri Ban: Q
Turbo Devri Ishk: 0
Start Bubonu...:0
Stop Butonu...:0
Emerce.Stopbut.:0

FRidak.Y.Yag.RBas:0.00

I mo S8ilindir sicakligi
2 oo Bilindir sicakligi
3 mo Bilindir sicakligi
4 o Silindir sicakligi
o no Bilindiv sicakligi
€ o Bilindir sicakligi
7 i Bilindir sicakligi
8 no B8ilindiv sicakligi
2 no Bilindir sicakligi
10 no Silindir sicakligi
il no Bilindir sicakligi
12 no Bilindir sicakligi
Toplam Egz Sicakligi
Hancak Hava Filepesi
Iskele Hava Kilepesi
Tatli Bu Beviyesi
Yaglama Yagli Beviyesi
B 1

Start Hava

31
i
o
o
i

= ] o

Comtrol Hava Basinci

Ridaksinger Dur.lleri

Fidak.¥Y

SO TRT R £ SRR N (L0 &) B S % O OO o

ot e
ot

b3

Fidak=ingsr Dur.Torni
Yag.8icakligi

o

[s
(]
P fed o et el b et et fed ed e
Foe
EinRIaNTa R iai il in i TR AR o) % 0]

e Silindir
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izZGEgMIS

Can YAZGAN, 5 Ocak 1959 tarihinde Istanbul'da
dofdu. ilk ve Orta okul 8frenimini Ankara'da tamamla-
yarak 1973'de Deniz Lisesi'ne girdi. 1976'da Deniz
Lisesi'nden, 1980'de Deniz Harp Okulu'ndan iyi derece
ile mezun oldu. 1982'de I.T.0. Gemi Ingaati ve Deniz
Bilimleri Fakiiltesi'nden iyi derece ile mezun oldu.
1980-1990 yillara arasinda Deniz Kuvvetler'inin muhte-
1if gemilerinde Deniz Subayi olarak giirev yapta.

1990 yilinda I.T.0. Fen Bilimleri Enstitlisii tarafindan
agilan Master imtahanini kazanarak Enstitiiye kayait yap-
tirdi. 1990-91 8gretim yilainin baglangicindan itibaren
derslere kaydoldu ve halen I.T.0. Fen Bilimleri Ensti-
tiisinde kayitli Gfrenci olarak, Sfrenimine devem etmek-

tedir.



